
4 Programmieren

4.1 Bedieneinheit (LCP)

Sie können den Frequenzumrichter mit dem LCO, mit
einem PC über den RS-485-Anschluss programmieren. Dazu
müssen Sie die MCT 10 Konfigurationssoftware installieren.
Weitere Informationen über die Software finden Sie unter
Kapitel 1.2 Zusätzliche Materialien.

Das LCP ist in 4 funktionelle Gruppen unterteilt.
A. Display

B. Menütaste

C. Navigationstasten und Anzeigeleuchten

D. Bedientasten mit Anzeigeleuchten
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Abbildung 4.1 Bedieneinheit (LCP)

A. Display
Die LCD-Anzeige verfügt über eine Hintergrundbe-
leuchtung und zwei alphanumerische Zeilen. Das LCP zeigt
alle Daten an.

In Abbildung 4.1 werden die Informationen beschrieben,
die vom Display abgelesen werden können.

1 Nummer und Name des Parameters.

2 Parameterwert.

3 Die Satznummer zeigt den aktiven Parametersatz und den
Programm-Satz an. Stimmen der aktive Satz und Programm-
Satz überein, wird nur diese Satznummer gezeigt
(Werkseinstellung). Bei unterschiedlichem aktiven Satz und
Programm-Satz zeigt das Display beide Satznummern (Satz
12) an. Die blinkende Zahl kennzeichnet den Programm-
Satz.

4 Die Motorlaufrichtung erscheint unten links im Display
durch einen kleinen Pfeil, der nach rechts oder links zeigt.

5 Das Dreieck zeigt an, ob sich das LCP in der Statusanzeige,
im Quick-Menü oder im Hauptmenü befindet.

Tabelle 4.1 Legende zu Abbildung 4.1, Teil I

B. Menütaste
Drücken Sie die Taste [Menu], um zwischen Status, Quick-
Menü oder Hauptmenü zu wählen.

C. Navigationstasten und Anzeigeleuchten

6 Verbindungs-LED: Blinkt bei aktiver Buskommunikation.

7 Grüne LED/On (An): Das Steuerteil funktioniert
ordnungsgemäß.

8 Gelbe LED/Warn. (Warnung): Zeigt eine Warnung an.

9 Blinkende rote LED/Alarm: Zeigt einen Alarm an.

10 [Back]: Zurück zum vorherigen Schritt oder zur vorherigen
Ebene in der Navigationsstruktur.

11 [▲] [▼] [►]: Zum Navigieren zwischen Parametergruppen,

Parametern und innerhalb von Parametern. Mit den
Pfeiltasten können Sie auch den Ortsollwert festlegen.

12 [OK]: Für die Parameterauswahl und die Annahme von
Änderungen an Parametereinstellungen.

Tabelle 4.2 Legende zu Abbildung 4.1, Teil II

D. Bedientasten mit Anzeigeleuchten

13 [Hand on]: Startet den Motor und ermöglicht die Steuerung
des Frequenzumrichters über die LCP-Bedieneinheit.

HINWEIS
[2] Motorfreilauf invers ist die Standardoption für
Parameter 5-12 Klemme 27 Digitaleingang. Wenn
keine 24-V-Versorgung an Klemme 27 anliegt,
startet der Motor nicht durch Drücken von [Hand
On]. Schließen Sie Klemme 12 an Klemme 27 an.

14 [Off/Reset]: Hält den Motor an (Abschaltung). Quittiert im
Alarmmodus den Alarm.

15 [Auto on]: Der Frequenzumrichter wird entweder über
Steuerklemmen oder per serieller Kommunikation gesteuert.

Tabelle 4.3 Legende zu Abbildung 4.1, Teil III
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4.2 Inbetriebnahmeassistent

Der Inbetriebnahmeassistent führt den Installateur
übersichtlich und strukturiert durch die Schritte zur
Inbetriebnahme des Frequenzumrichters, um eine
Anwendung mit Regelung mit und ohne Rückführung
einzurichten und schnelle Motoreinstellungen
vorzunehmen.
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Abbildung 4.2 Verdrahtung des Frequenzumrichters

Der Assistent wird nach der Netz-Einschaltung angezeigt,
bis ein Parameter geändert wird. Sie können den Assistent
jederzeit über das Quick-Menü aufrufen. Drücken Sie [OK],
um den Assistenten zu starten. Drücken Sie [Back], um zur
Statusanzeige zurückzukehren.

13
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.1
0Assistent mit [OK] starten

Mit [Back] übergehen
Satz 1

Abbildung 4.3 Assistenten starten/beenden
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Abbildung 4.4 Inbetriebnahmeassistent für Anwendungen ohne Rückführung

Parameter 1-46 Verstärkung Positionserkennung und Parameter 1-70 PM-Startfunktion sind ab Softwareversion 2.80 verfügbar.
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Inbetriebnahmeassistent für Anwendungen ohne Rückführung

Parameter Option Werksein-
stellung

Nutzung

Parameter 0-03 Ländereinstellungen [0] International
[1] US

0  

Parameter 0-06 Netztyp [0] 200–240 V/50 Hz/IT-Netz
[1] 200–240 V/50 Hz/Delta
[2] 200–240 V/50 Hz
[10] 380–440 V/50 Hz/IT-Netz
[11] 380–440 V/50 Hz/Delta
[12] 380–440 V/50 Hz
[20] 440–480 V/50 Hz/IT-Netz
[21] 440–480 V/50 Hz/Delta
[22] 440–480 V/50 Hz
[30] 525–600 V/50 Hz/IT-Netz
[31] 525–600 V/50 Hz/Delta
[32] 525–600 V/50 Hz
[100] 200–240 V/60 Hz/IT-Netz
[101] 200–240 V/60 Hz/Delta
[102] 200–240 V/60 Hz
[110] 380–440 V/60 Hz/IT-Netz
[111] 380–440 V/60 Hz/Delta
[112] 380–440 V/60 Hz
[120] 440–480 V/60 Hz/IT-Netz
[121] 440–480 V/60 Hz/Delta
[122] 440–480 V/60 Hz
[130] 525–600 V/60 Hz/IT-Netz
[131] 525–600 V/60 Hz/Delta
[132] 525–600 V/60 Hz

Größenab-
hängig

Auswahl der Betriebsart nach Wiederzu-
schalten der Netzspannung zum
Frequenzumrichter nach einem Netz-Aus.
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Parameter Option Werksein-
stellung

Nutzung

Parameter 1-10 Motorart *[0] Asynchron
[1] PM, Rotor mit aufgesetzten
Magneten
[2] PM (Vergr. Magnete), keine Sat.
[3] PM (Vergr. Magnete), Sat.

[0] Asynchron Durch die Einstellung des Parameterwerts
können sich die folgenden Parameter
ändern:
Parameter 1-01 Steuerprinzip
Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der
Last
Parameter 1-08 Motor Control Bandwidth
Parameter 1-14 Dämpfungsfaktor
Parameter 1-15 Filter niedrige Drehzahl
Parameter 1-16 Filter hohe Drehzahl
Parameter 1-17 Spannungskonstante
Parameter 1-20 Motornennleistung
Parameter 1-22 Motornennspannung
Parameter 1-23 Motornennfrequenz
Parameter 1-24 Motornennstrom
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl
Parameter 1-26 Dauer-Nenndrehmoment
Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs)
Parameter 1-33 Statorstreureaktanz (X1)
Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh)
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld)
Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq)
Parameter 1-39 Motorpolzahl
Parameter 1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM
Parameter 1-44 d-axis Inductance Sat.
(LdSat)
Parameter 1-45 q-axis Inductance Sat.
(LqSat)
Parameter 1-46 Verstärkung Positionser-
kennung
Parameter 1-48 Current at Min Inductance
for d-axis
Parameter 1-49 Strom bei min. Induktivität
Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr. Drz.
Parameter 1-70 PM-Startfunktion
Parameter 1-72 Startfunktion
Parameter 1-73 Motorfangschaltung
Parameter 1-80 Funktion bei Stopp
Parameter 1-82 Ein.-Frequenz für
Stoppfunktion [Hz]
Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
Parameter 2-00 DC-Halte-/Vorwärmstrom
Parameter 2-01 DC-Bremsstrom
Parameter 2-02 DC-Bremszeit
Parameter 2-04 DC-Bremse Ein [Hz]
Parameter 2-10 Bremsfunktion
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz]
Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz
Parameter 4-58 Motorphasen
Überwachung
Parameter 14-65 Speed Derate Dead Time
Compensation

Parameter 1-20 Motornennleistung 0,12–110 kW/0,16–150 PS Größenab-
hängig

Eingabe der Motornennleistung von den
Typenschilddaten.
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Parameter Option Werksein-
stellung

Nutzung

Parameter 1-22 Motornennspannung 50–1000 V Größenab-
hängig

Eingabe der Motornennspannung von
den Typenschilddaten.

Parameter 1-23 Motornennfrequenz 20–400 Hz Größenab-
hängig

Eingabe der Motornennfrequenz von den
Typenschilddaten.

Parameter 1-24 Motornennstrom 0,01–10000,00 A Größenab-
hängig

Eingabe des Motornennstroms von den
Typenschilddaten.

Parameter 1-25 Motornenndrehzahl 50–9999 U/min Größenab-
hängig

Eingabe der Motornenndrehzahl von den
Typenschilddaten.

Parameter 1-26 Dauer-Nenndrehmoment 0,1–1000,0 Nm Größenab-
hängig

Dieser Parameter ist verfügbar, wenn
Parameter 1-10 Motorart auf Optionen
eingestellt ist, die den Permanentmo-
tormodus aktivieren.

HINWEIS
Eine Änderung des Wertes in
diesem Parameter beeinflusst die
Einstellung anderer Parameter.

Parameter 1-29 Autom. Motoranpassung Siehe Parameter 1-29 Autom.
Motoranpassung.

Off Ausführen einer AMA optimiert die
Motorleistung.

Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) 0,000–99,990 Ohm Größenab-
hängig

Stellen Sie den Wert des Statorwi-
derstands ein.

Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld) 0,000–1000,000 mH Größenab-
hängig

Eingabe des Werts der D-Achsen-
Induktivität.
Den Wert können Sie dem Datenblatt
des Permanentmagnetmotors
entnehmen. Der Wert der D-Achsen-
Induktivität wird bei Ausführung der
AMA nicht ermittelt.

Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq) 0,000–1000,000 mH Größenab-
hängig

Eingabe des Werts der Q-Achsen-
Induktivität.

Parameter 1-39 Motorpolzahl 2–100 4 Geben Sie die Anzahl der Motorpole ein.

Parameter 1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM 10–9000 V Größenab-
hängig

Gegen-EMK-Spannung zwischen Phasen
bei 1000 UPM.

Parameter 1-42 Motorkabellänge 0–100 m 50 m Eingabe der Motorkabellänge.

Parameter 1-44 d-axis Inductance Sat.
(LdSat)

0,000–1000,000 mH Größenab-
hängig

Dieser Parameter entspricht der Induktivi-
tätssättigung von Ld. Idealerweise hat
dieser Parameter denselben Wert wie
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld).  Wenn
der Motorhersteller jedoch eine Induktivi-
tätskurve liefert, geben Sie den
Induktivitätswert bei 200 % des
Nennwerts ein.

Parameter 1-45 q-axis Inductance Sat.
(LqSat)

0,000–1000,000 mH Größenab-
hängig

Dieser Parameter entspricht der Induktivi-
tätssättigung von Lq. Idealerweise hat
dieser Parameter denselben Wert wie
Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq). Wenn
der Motorhersteller jedoch eine Induktivi-
tätskurve liefert, geben Sie den
Induktivitätswert bei 200 % des
Nennwerts ein.
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Parameter Option Werksein-
stellung

Nutzung

Parameter 1-46 Verstärkung Positionser-
kennung

20–200% 100% Zur Einstellung der Höhe des Testim-
pulses während der Positionserkennung
beim Start (gültig ab Softwareversion
2.80).

Parameter 1-48 Current at Min Inductance
for d-axis

20–200 % 100% Eingabe der Induktivitätssättigungs-
grenze.

Parameter 1-49 Strom bei min. Induktivität 20–200 % 100% In diesem Parameter wird die
Sättigungskurve der D- und Q-induktivi-
tätswerte festgelegt. Von 20 % bis 100 %
dieses Parameters werden die Indukti-
vitäten anhand der Parameter
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld),
Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq),
Parameter 1-44 d-axis Inductance Sat.
(LdSat) und Parameter 1-45 q-axis
Inductance Sat. (LqSat) linear genähert.

Parameter 1-70 PM-Startfunktion [0] Rotorlageerkennung
[1] Parken

[0] Rotorlageer-
kennung

Gültig ab Softwareversion 2.80.

Parameter 1-73 Motorfangschaltung [0] Deaktiviert
[1] Aktiviert

0 Durch Auswahl von [1] Aktiviert kann der
Frequenzumrichter einen durch
Netzausfall drehenden Motor fangen.
Wählen Sie [0] Deaktiviert,  wenn Sie diese
Funktion nicht wünschen. Wenn dieser
Parameter auf [1] Aktiviert gesetzt wird,
haben Parameter 1-71 Startverzög. und
Parameter 1-72 Startfunktion keine
Funktion. Parameter 1-73 Motorfang-

schaltung ist nur im VVC+-Modus aktiv.

Parameter 3-02 Minimaler Sollwert -4999.000–4999.000 0 Der minimale Sollwert bestimmt den
Mindestwert aus der Summe aller
Sollwerte.

Parameter 3-03 Maximaler Sollwert -4999.000–4999.000 50 Der maximale Sollwert bestimmt den
Mindestwert aus der Summe aller
Sollwerte.

Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 0,05–3600,00 s Größenab-
hängig

Rampe-Auf-Zeit von 0 bis zur nominellen
Parameter 1-23 Motornennfrequenz bei
Auswahl eines Asynchronmotors; Rampe-
Auf-Zeit von 0 bis
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl bei
Auswahl eines PM-Motors.

Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1 0,05–3600,00 s Größenab-
hängig

Bei Asynchronmotoren wird die Rampe-
Ab-Zeit von
Parameter 1-23 Motornennfrequenz bis 0
bemessen; Bei PM-Motoren beträgt die
Rampe-Ab-Zeit zwischen
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl und 0.

Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] 0,0–400,0 Hz 0 Hz Eingabe der Untergrenze der min.
Drehzahl.

Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] 0,0–400,0 Hz 100 Hz Eingabe der Obergrenze der max.
Drehzahl.

Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz 0,0–400,0 Hz 100 Hz Eingabe des maximalen Ausgangsfre-
quenzwerts.

Parameter 5-40 Relaisfunktion [0] Relais-
funktion

Siehe Parameter 5-40 Relais-
funktion.

Alarm Auswahl der Funktion zur Steuerung von
Ausgangsrelais 1.
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Parameter Option Werksein-
stellung

Nutzung

Parameter 5-40 Relaisfunktion [1] Relais-
funktion

Siehe Parameter 5-40 Relais-
funktion.

Motor ein Auswahl der Funktion zur Steuerung von
Ausgangsrelais 2.

Parameter 6-10 Klemme 53 Skal.
Min.Spannung

0,00–10,00 V 0,07 V Eingabe der Spannung, die dem
minimalen Sollwert entspricht.

Parameter 6-11 Klemme 53 Skal.
Max.Spannung

0,00–10,00 V 10 V Eingabe der Spannung, die dem
maximalen Sollwert entspricht.

Parameter 6-12 Klemme 53 Skal. Min.Strom 0,00–20,00 mA 4 mA Eingabe des Stroms, der dem minimalen
Sollwert entspricht.

Parameter 6-13 Klemme 53 Skal. Max.Strom 0,00–20,00 mA 20 mA Eingabe des Stroms, der dem maximalen
Sollwert entspricht.

Parameter 6-19 Terminal 53 mode [0] Strom
[1] Spannung

1 Auswahl, ob Klemme 53 für Strom- oder
Spannungseingang verwendet wird.

Parameter 30-22 Blockierter Rotorschutz [0] Off
[1] On

[0] Off –

Parameter 30-23 Erkennungszeit blockierter
Rotor [s]

0,05–1 s 0,10 s –

Tabelle 4.4 Inbetriebnahmeassistent für Anwendungen ohne Rückführung
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Einrichtungsassistent für Anwendungen mit Regelung mit Rückführung

6-29 Terminal 54 Mode
[1]  Voltage 

6-25 T54 high Feedback
0050  Hz20-94 PI integral time

0020.00      s

Current Voltage

This dialog is forced to be set to 
[1] Analog input 54

20-00 Feedback 1 source
[1] Analog input 54

3-10 Preset reference [0]
0.00 

3-03 Max Reference
50.00  

3-02 Min Reference
0.00

Asynchronous motor

1-73 Flying Start 
[0]  No

1-22 Motor Voltage
400     V

1-24 Motor Current
04.66  A

1-25 Motor nominal speed
1420  RPM

3-41 Ramp 1 ramp-up time
0010  s

3-42 Ramp1 ramp-down time
0010  s

0-06 Grid Type

4-12 Motor speed low limit
0016 Hz

4-13 Motor speed high limit
0050  Hz

13
0B

C4
02

.1
2

1-20 Motor Power
1.10  kW

1-23 Motor Frequency
50  Hz

6-22 T54 Low Current
 A

6-24 T54 low Feedback
0016   Hz

6-23 T54 high Current
13.30  A

6-25 T54 high Feedback
0050

0.01 s

20-81 PI Normal/Inverse Control
[0]  Normal

20-83 PI Normal/Inverse Control
0050  Hz

 20-93 PI Proportional Gain
00.50 

1-29 Automatic Motor Adaption
[0]  O�

6-20 T54 low Voltage
0050  V

6-24 T54 low Feedback
0016  Hz

6-21 T54 high Voltage
0220  V

6-26 T54 Filter time const.

1-00 Con�guration Mode
[3] Closed Loop

0-03 Regional Settings
[0] Power kW/50 Hz

3-16 Reference Source 2
[0]  No Operation

1-10 Motor Type
[0] Asynchronous

[0] 200-240V/50Hz/Delta

1-30 Stator Resistance
0.65  Ohms

1-25 Motor Nominal Speed
3000  RPM

1-24 Motor Current
3.8  A

1-26 Motor Cont. Rated Torque
5.4 Nm

1-38 q-axis inductance(Lq)
5 mH

4-19 Max Ouput Frequency
0065  Hz

1-40 Back EMF at 1000 RPM
57  V

PM motor

1-39 Motor Poles
8

  %

04.66

  Hz

Motor type = Asynchronous

Motor type = PM motor

Motor type = IPM

Motor type = SPM

IPM type = Sat.

IPM type = non-Sat.

1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)

(1-70) PM Start Mode
Rotor Detection[0]

1-46 Position Detection Gain
%

O�

100

30-22 Locked Rotor Detection
[0]

s
30-23 Locked Rotor Detection Time[s]
0.10

  5  mH

1-42 Motor Cable Length
50 m

(1-45) q-axis Inductance Sat. (LqSat)
  5  mH

(1-48) Current at Min Inductance for d-axis
  100 %

1-49 Current at Min Inductance for q-axis
  100 %

Abbildung 4.5 Einrichtungsassistent für Anwendungen mit Regelung mit Rückführung

Parameter 1-46 Verstärkung Positionserkennung und Parameter 1-70 PM-Startfunktion sind ab Softwareversion 2.80 verfügbar.
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Parameter Bereich Werkseinstellung Nutzung

Parameter 0-03 Ländereinstellungen [0] International
[1] US

0 –

Parameter 0-06 Netztyp [0]–[132] siehe Tabelle 4.4. Größe ausgewählt Auswahl der Betriebsart nach Wiederzuschalten
der Netzspannung zum Frequenzumrichter
nach einem Netz-Aus.

Parameter 1-00 Regelverfahren [0] Regelung mit Regelung ohne
Rückführung
[3] Regelung mit Rückführung

0 Auswahl von [3] Regelung mit Rückführung.

Parameter 1-10 Motorart *[0] Asynchron
[1] PM, Rotor mit aufgesetzten
Magneten
[2] PM (Vergr. Magnete), keine
Sat.
[3] PM (Vergr. Magnete), Sat.

[0] Asynchron Durch die Einstellung des Parameterwerts
können sich die folgenden Parameter ändern:
Parameter 1-01 Steuerprinzip
Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der Last
Parameter 1-08 Motor Control Bandwidth
Parameter 1-14 Dämpfungsfaktor
Parameter 1-15 Filter niedrige Drehzahl
Parameter 1-16 Filter hohe Drehzahl
Parameter 1-17 Spannungskonstante
Parameter 1-20 Motornennleistung
Parameter 1-22 Motornennspannung
Parameter 1-23 Motornennfrequenz
Parameter 1-24 Motornennstrom
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl
Parameter 1-26 Dauer-Nenndrehmoment
Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs)
Parameter 1-33 Statorstreureaktanz (X1)
Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh)
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld)
Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq)
Parameter 1-39 Motorpolzahl
Parameter 1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM
Parameter 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)
Parameter 1-45 q-axis Inductance Sat. (LqSat)
Parameter 1-46 Verstärkung Positionserkennung
Parameter 1-48 Current at Min Inductance for d-
axis
Parameter 1-49 Strom bei min. Induktivität
Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr. Drz.
Parameter 1-70 PM-Startfunktion
Parameter 1-72 Startfunktion
Parameter 1-73 Motorfangschaltung
Parameter 1-80 Funktion bei Stopp
Parameter 1-82 Ein.-Frequenz für Stoppfunktion
[Hz]
Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
Parameter 2-00 DC-Halte-/Vorwärmstrom
Parameter 2-01 DC-Bremsstrom
Parameter 2-02 DC-Bremszeit
Parameter 2-04 DC-Bremse Ein [Hz]
Parameter 2-10 Bremsfunktion
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz]
Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz
Parameter 4-58 Motorphasen Überwachung
Parameter 14-65 Speed Derate Dead Time
Compensation
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Parameter Bereich Werkseinstellung Nutzung

Parameter 1-20 Motornennleistung 0,09–110 kW Größenabhängig Eingabe der Motornennleistung von den
Typenschilddaten.

Parameter 1-22 Motornenn-
spannung

50–1000 V Größenabhängig Eingabe der Motornennspannung von den
Typenschilddaten.

Parameter 1-23 Motornennfrequenz 20–400 Hz Größenabhängig Eingabe der Motornennfrequenz von den
Typenschilddaten.

Parameter 1-24 Motornennstrom 0–10000 A Größenabhängig Eingabe des Motornennstroms von den
Typenschilddaten.

Parameter 1-25 Motornenndrehzahl 50–9999 U/min Größenabhängig Eingabe der Motornenndrehzahl von den
Typenschilddaten.

Parameter 1-26 Dauer-Nenndreh-
moment

0,1–1000,0 Nm Größenabhängig Dieser Parameter ist verfügbar, wenn
Parameter 1-10 Motorart auf Optionen
eingestellt ist, die den Permanentmotormodus
aktivieren.

HINWEIS
Eine Änderung des Wertes in diesem
Parameter beeinflusst die Einstellung
anderer Parameter.

Parameter 1-29 Autom. Motoran-
passung

 Off Ausführen einer AMA optimiert die
Motorleistung.

Parameter 1-30 Statorwiderstand
(Rs)

0–99,990 Ohm Größenabhängig Stellen Sie den Wert des Statorwiderstands ein.

Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld) 0,000–1000,000 mH Größenabhängig Eingabe des Werts der D-Achsen-Induktivität.
Den Wert können Sie dem Datenblatt des
Permanentmagnetmotors entnehmen. Der Wert
der D-Achsen-Induktivität wird bei Ausführung
der AMA nicht ermittelt.

Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq) 0,000–1000,000 mH Größenabhängig Eingabe des Werts der Q-Achsen-Induktivität.

Parameter 1-39 Motorpolzahl 2–100 4 Geben Sie die Anzahl der Motorpole ein.

Parameter 1-40 Gegen-EMK bei
1000 UPM

10–9000 V Größenabhängig Gegen-EMK-Spannung zwischen Phasen bei
1000 UPM.

Parameter 1-42 Motorkabellänge 0–100 m 50 m Eingabe der Motorkabellänge.

Parameter 1-44 d-axis Inductance
Sat. (LdSat)

0,000–1000,000 mH Größenabhängig Dieser Parameter entspricht der Induktivitäts-
sättigung von Ld. Idealerweise hat dieser
Parameter denselben Wert wie
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld).  Wenn der
Motorhersteller jedoch eine Induktivitätskurve
liefert, geben Sie den Induktivitätswert bei
200 % des Nennwerts ein.

Parameter 1-45 q-axis Inductance
Sat. (LqSat)

0,000–1000,000 mH Größenabhängig Dieser Parameter entspricht der Induktivitäts-
sättigung von Lq. Idealerweise hat dieser
Parameter denselben Wert wie
Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq).  Wenn der
Motorhersteller jedoch eine Induktivitätskurve
liefert, geben Sie den Induktivitätswert bei
200 % des Nennwerts ein.

Parameter 1-46 Verstärkung Positi-
onserkennung

20–200% 100% Zur Einstellung der Höhe des Testimpulses
während der Positionserkennung beim Start
(gültig ab Softwareversion 2.80).
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Parameter Bereich Werkseinstellung Nutzung

Parameter 1-48 Current at Min
Inductance for d-axis

20–200 % 100% Eingabe der Induktivitätssättigungsgrenze.

Parameter 1-49 Strom bei min.
Induktivität

20–200 % 100% In diesem Parameter wird die Sättigungskurve
der D- und Q-induktivitätswerte festgelegt. Von
20 % bis 100 % dieses Parameters werden die
Induktivitäten anhand der Parameter
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld),
Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq),
Parameter 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)
und Parameter 1-45 q-axis Inductance Sat.
(LqSat) linear genähert.

Parameter 1-70 PM-Startfunktion [0] Rotorlageerkennung
[1] Parken

[0] Rotorlageer-
kennung

Gültig ab Softwareversion 2.80.

Parameter 1-73 Motorfang-
schaltung

[0] Deaktiviert
[1] Aktiviert

0 Durch Auswahl von [1] Aktiviert kann der
Frequenzumrichter einen drehenden Motor
abfangen, z. B. in Lüfteranwendungen. Wenn
Sie PM auswählen, wird dieser Parameter
aktiviert.

Parameter 3-02 Minimaler Sollwert -4999.000–4999.000 0 Der minimale Sollwert bestimmt den
Mindestwert aus der Summe aller Sollwerte.

Parameter 3-03 Maximaler Sollwert -4999.000–4999.000 50 Der maximale Sollwert bestimmt den
Höchstwert aus der Summe aller Sollwerte.

Parameter 3-10 Festsollwert -100–100% 0 Eingabe des Sollwerts.

Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 0,05–3600,0 s Größenabhängig Rampe-Auf -Zeit von 0 bis zur nominellen
Parameter 1-23 Motornennfrequenz für
Asynchronmotoren. Rampe-Auf-Zeit von 0 bis
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl bei Auswahl
eines PM-Motors.

Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1 0,05–3600,0 s Größenabhängig Rampe-Ab-Zeit von der nominellen
Parameter 1-23 Motornennfrequenz bis 0 für
Asynchronmotoren. Rampe-Ab-Zeit von
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl bis 0 für PM-
Motoren.

Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] 0,0–400,0 Hz 0,0 Hz Eingabe der Untergrenze der min. Drehzahl.

Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] 0,0–400,0 Hz 100 Hz Eingabe der Untergrenze der max. Drehzahl.

Parameter 4-19 Max. Ausgangs-
frequenz

0,0–400,0 Hz 100 Hz Eingabe des maximalen Ausgangsfrequen-
zwerts.

Parameter 6-20 Klemme 54 Skal.
Min.Spannung

0,00–10,00 V 0,07 V Eingabe der Spannung, die dem minimalen
Sollwert entspricht.

Parameter 6-21 Klemme 54 Skal.
Max.Spannung

0,00–10,00 V 10,00 V Eingabe der Spannung, die dem maximalen
Sollwert entspricht.

Parameter 6-22 Klemme 54 Skal.
Min.Strom

0,00–20,00 mA 4,00 mA Eingabe des Stroms, der dem minimalen
Sollwert entspricht.

Parameter 6-23 Klemme 54 Skal.
Max.Strom

0,00–20,00 mA 20,00 mA Eingabe des Stroms, der dem maximalen
Sollwert entspricht.

Parameter 6-24 Klemme 54 Skal.
Min.-Soll/Istwert

-4999–4999 0 Eingabe des Istwerts, der dem in
Parameter 6-20 Klemme 54 Skal. Min.Spannung/
Parameter 6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom
eingestellten Wert für Spannung oder Strom
entspricht.

Parameter 6-25 Klemme 54 Skal.
Max.-Soll/Istwert

-4999–4999 50 Eingabe des Istwerts, der dem in
Parameter 6-21 Klemme 54 Skal. Max.Spannung/
Parameter 6-23 Klemme 54 Skal. Max.Strom
eingestellten Wert für Spannung oder Strom
entspricht.
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Parameter Bereich Werkseinstellung Nutzung

Parameter 6-26 Klemme 54 Filterzeit 0,00–10,00 s 0.01 Geben Sie die Filterzeitkonstante ein.

Parameter 6-29 Klemme 54
Funktion

[0] Strom
[1] Spannung

1 Auswahl, ob Klemme 54 für Strom- oder
Spannungseingang verwendet wird.

Parameter 20-81 Auswahl Normal-/
Invers-Regelung

[0] Normal
[1] Invers

0 Auswahl von [0] Normal zur Einstellung der
Prozessregelung, um die Ausgangsdrehzahl zu
erhöhen, wenn der Prozessfehler positiv ist.
Auswahl von [1] Invers zur Reduzierung der
Ausgangsdrehzahl.

Parameter 20-83 PID-Startfrequenz
[Hz]

0–200 Hz 0 Hz Eingabe der Motordrehzahl, die als Startsignal
für eine PI-Regelung erreicht werden muss

Parameter 20-93 PID-Proportional-
verstärkung

0.00–10.00 0.01 Eingabe der Proportionalverstärkung des
Prozessreglers. Eine schnelle Regelung wird bei
hoher Verstärkung erreicht. Ist die Verstärkung
jedoch zu hoch, so kann der Prozess instabil
werden.

Parameter 20-94 PID Integrati-
onszeit

0,1–999,0 s 999,0 s Eingabe der Integrationszeit des Prozessreglers.
Sie erreichen eine schnelle Regelung durch
eine kurze Integrationszeit; bei zu kurzer
Integrationszeit wird der Prozess jedoch
instabil. Eine zu lange Integrationszeit
deaktiviert die Integrationsaktion.

Parameter 30-22 Blockierter
Rotorschutz

[0] Off
[1] On

[0] Off –

Parameter 30-23 Erkennungszeit
blockierter Rotor [s]

0,05–1,00 s 0,10 s –

Tabelle 4.5 Einrichtungsassistent für Anwendungen mit Regelung mit Rückführung

Motoreinstellung
Der Motoreinstellungsassistent führt Benutzer durch die benötigten Motorparameter.

Parameter Bereich Werkseinstellung Nutzung

Parameter 0-03 Ländereinstellungen [0] International
[1] US

0 –

Parameter 0-06 Netztyp [0]–[132] siehe Tabelle 4.4 Größenabhängig Auswahl der Betriebsart nach Wiederzu-
schalten der Netzspannung zum
Frequenzumrichter nach einem Netz-
Aus.
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Parameter Bereich Werkseinstellung Nutzung

Parameter 1-10 Motorart *[0] Asynchron
[1] PM, Rotor mit
aufgesetzten Magneten
[2] PM (Vergr. Magnete),
keine Sat.
[3] PM (Vergr. Magnete), Sat.

[0] Asynchron Durch die Einstellung des Parame-
terwerts können sich die folgenden
Parameter ändern:
Parameter 1-01 Steuerprinzip
Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der
Last
Parameter 1-08 Motor Control Bandwidth
Parameter 1-14 Dämpfungsfaktor
Parameter 1-15 Filter niedrige Drehzahl
Parameter 1-16 Filter hohe Drehzahl
Parameter 1-17 Spannungskonstante
Parameter 1-20 Motornennleistung
Parameter 1-22 Motornennspannung
Parameter 1-23 Motornennfrequenz
Parameter 1-24 Motornennstrom
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl
Parameter 1-26 Dauer-Nenndrehmoment
Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs)
Parameter 1-33 Statorstreureaktanz (X1)
Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh)
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld)
Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq)
Parameter 1-39 Motorpolzahl
Parameter 1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM
Parameter 1-44 d-axis Inductance Sat.
(LdSat)
Parameter 1-45 q-axis Inductance Sat.
(LqSat)
Parameter 1-46 Verstärkung Positionser-
kennung
Parameter 1-48 Current at Min Inductance
for d-axis
Parameter 1-49 Strom bei min. Induktivität
Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr. Drz.
Parameter 1-70 PM-Startfunktion
Parameter 1-72 Startfunktion
Parameter 1-73 Motorfangschaltung
Parameter 1-80 Funktion bei Stopp
Parameter 1-82 Ein.-Frequenz für
Stoppfunktion [Hz]
Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
Parameter 2-00 DC-Halte-/Vorwärmstrom
Parameter 2-01 DC-Bremsstrom
Parameter 2-02 DC-Bremszeit
Parameter 2-04 DC-Bremse Ein [Hz]
Parameter 2-10 Bremsfunktion
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz]
Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz
Parameter 4-58 Motorphasen
Überwachung
Parameter 14-65 Speed Derate Dead Time
Compensation

Parameter 1-20 Motornennleistung 0,12–110 kW/0,16–150 PS Größenabhängig Eingabe der Motornennleistung von den
Typenschilddaten.

Parameter 1-22 Motornennspannung 50–1000 V Größenabhängig Eingabe der Motornennspannung von
den Typenschilddaten.
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Parameter Bereich Werkseinstellung Nutzung

Parameter 1-23 Motornennfrequenz 20–400 Hz Größenabhängig Eingabe der Motornennfrequenz von
den Typenschilddaten.

Parameter 1-24 Motornennstrom 0,01–10000,00 A Größenabhängig Eingabe des Motornennstroms von den
Typenschilddaten.

Parameter 1-25 Motornenndrehzahl 50–9999 U/min Größenabhängig Eingabe der Motornenndrehzahl von
den Typenschilddaten.

Parameter 1-26 Dauer-Nenndrehmoment 0,1–1000,0 Nm Größenabhängig Dieser Parameter ist verfügbar, wenn
Parameter 1-10 Motorart auf Optionen
eingestellt ist, die den Permanentmo-
tormodus aktivieren.

HINWEIS
Eine Änderung des Wertes in
diesem Parameter beeinflusst die
Einstellung anderer Parameter.

Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) 0–99,990 Ohm Größenabhängig Stellen Sie den Wert des Statorwi-
derstands ein.

Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld) 0,000–1000,000 mH Größenabhängig Eingabe des Werts der D-Achsen-
Induktivität. Den Wert können Sie dem
Datenblatt des Permanentmagnetmotors
entnehmen. Der Wert der D-Achsen-
Induktivität wird bei Ausführung der
AMA nicht ermittelt.

Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq) 0,000–1000,000 mH Größenabhängig Eingabe des Werts der Q-Achsen-
Induktivität.

Parameter 1-39 Motorpolzahl 2–100 4 Geben Sie die Anzahl der Motorpole ein.

Parameter 1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM 10–9000 V Größenabhängig Gegen-EMK-Spannung zwischen Phasen
bei 1000 UPM.

Parameter 1-42 Motorkabellänge 0–100 m 50 m Eingabe der Motorkabellänge.

Parameter 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat) 0,000–1000,000 mH Größenabhängig Dieser Parameter entspricht der Indukti-
vitätssättigung von Ld. Idealerweise hat
dieser Parameter denselben Wert wie
Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld).
Wenn der Motorhersteller jedoch eine
Induktivitätskurve liefert, geben Sie den
Induktivitätswert bei 200 % des
Nennwerts ein.

Parameter 1-45 q-axis Inductance Sat. (LqSat) 0,000–1000,000 mH Größenabhängig Dieser Parameter entspricht der Indukti-
vitätssättigung von Lq. Idealerweise hat
dieser Parameter denselben Wert wie
Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lq).
Wenn der Motorhersteller jedoch eine
Induktivitätskurve liefert, geben Sie den
Induktivitätswert bei 200 % des
Nennwerts ein.

Parameter 1-46 Verstärkung Positionser-
kennung

20–200% 100% Zur Einstellung der Höhe des Testim-
pulses während der Positionserkennung
beim Start (gültig ab Softwareversion
2.80).

Parameter 1-48 Current at Min Inductance for
d-axis

20–200 % 100% Eingabe der Induktivitätssättigungs-
grenze.
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Parameter Bereich Werkseinstellung Nutzung

Parameter 1-49 Strom bei min. Induktivität 20–200 % 100% In diesem Parameter wird die
Sättigungskurve der D- und Q-induktivi-
tätswerte festgelegt. Von 20 % bis
100 % dieses Parameters werden die
Induktivitäten anhand der Parameter
1-37, 1-38, 1-44 und 1-45 linear
genähert.

Parameter 1-70 PM-Startfunktion [0] Rotorlageerkennung
[1] Parken

[0] Rotorlageer-
kennung

Gültig ab Softwareversion 2.80.

Parameter 1-73 Motorfangschaltung [0] Deaktiviert
[1] Aktiviert

0 Wählen Sie [1] Aktiviert,  um dem
Frequenzumrichter zu ermöglichen,
einen drehenden Motor zu fangen.

Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 0,05–3600,0 s Größenabhängig Rampe-Auf-Zeit von 0 bis zur
nominellen Parameter 1-23 Motornenn-
frequenz.

Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1 0,05–3600,0 s Größenabhängig Rampe-Ab-Zeit von Nenn-
Parameter 1-23 Motornennfrequenz bis 0.

Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] 0,0–400,0 Hz 0,0 Hz Eingabe der Untergrenze der min.
Drehzahl.

Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] 0,0–400,0 Hz 100,0 Hz Eingabe der Obergrenze der max.
Drehzahl.

Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz 0,0–400,0 Hz 100,0 Hz Eingabe des maximalen Ausgangsfre-
quenzwerts.

Parameter 30-22 Blockierter Rotorschutz [0] Off
[1] On

[0] Off –

Parameter 30-23 Erkennungszeit blockierter
Rotor [s]

0,05–1,00 s 0,10 s –

Tabelle 4.6 Einstellungen des Motoreinstellungsassistenten

Liste geänderter Parameter
Liste geänd. Param. listet alle Parameter auf, die von der Werkseinstellung abweichen.

• Die Liste zeigt nur Parameter, die im aktuellen Programm-Satz geändert wurden.

• Parameter, die auf die Werkseinstellung zurückgesetzt wurden, werden nicht aufgelistet.

• Die Meldung Empty zeigt an, dass keine Parameter geändert wurden.

Ändern von Parametereinstellungen

1. Drücken Sie die Taste [Menu], bis der Pfeil im Display über dem Quick-Menü steht.

2. Drücken Sie die Tasten [▲] [▼] zur Auswahl des Assistenten, PI-Einstellungen, Motoreinstellung oder Liste geänd.
Param., und drücken Sie anschließend [OK].

3. Navigieren Sie mit den Tasten [▲] [▼] durch die Parameter im Quick-Menü.

4. Drücken Sie zur Auswahl eines Parameters [OK].

5. Drücken Sie [▲] [▼], um den Wert einer Parametereinstellung zu ändern.

6. Drücken Sie [OK], um die Änderung zu akzeptieren.

7. Drücken Sie zweimal die Taste [Back], um zum Statusmenü zu wechseln, oder drücken Sie [Menu], um das
Hauptmenü zu öffnen.
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Über das Hauptmenü können Sie auf alle Parameter zugreifen.

1. Drücken Sie die Taste [Menu], bis die Option Hauptmenü hervorgehoben ist.

2. Verwenden Sie die Tasten [▲] [▼], um durch die Parametergruppen zu navigieren.

3. Drücken Sie [OK], um eine Parametergruppe auszuwählen.

4. Navigieren Sie mit den Tasten [▲] [▼] durch die Parameter der jeweiligen Gruppe.

5. Drücken Sie zur Auswahl des Parameters [OK].

6. Mit den Tasten [▲] [▼] können Sie den Parameterwert einstellen oder ändern.

4.3 Parameterliste

Programmieren Kurzanleitung

MG18A803 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten. 41

4 4



0-
**

Be
tr

ie
b/

D
is

pl
ay

0-
0*

G
ru

nd
ei

ns
te

llu
ng

en
0-

01
Sp

ra
ch

e
0-

03
Lä

nd
er

ei
ns

te
llu

ng
en

0-
04

N
et

z-
Ei

n
 M

od
us

 (H
an

d)
0-

06
N

et
zt

yp
0-

07
Au

to
 D

C-
Br

em
se

 IT
0-

1*
Pa

ra
m

et
er

sä
tz

e
0-

10
A

kt
iv

er
 S

at
z

0-
11

Pr
og

ra
m

m
-S

at
z

0-
12

Sa
tz

 v
er

kn
üp

fe
n

 m
it

0-
3*

LC
P-

Be
nu

tz
er

de
f

0-
30

Ei
nh

ei
t

0-
31

Fr
ei

e 
A

nz
ei

ge
 M

in
.-W

er
t

0-
32

Fr
ei

e 
A

nz
ei

ge
 M

ax
. W

er
t

0-
37

D
is

pl
ay

te
xt

 1
0-

38
D

is
pl

ay
te

xt
 2

0-
39

D
is

pl
ay

te
xt

 3
0-

4*
LC

P-
Ta

st
en

0-
40

[H
an

d
 O

n]
-L

CP
 T

as
te

0-
42

[A
ut

o
 O

n]
-L

CP
 T

as
te

0-
44

[O
ff/

Re
se

t]
-L

CP
 T

as
te

0-
5*

Ko
pi

e/
Sp

ei
ch

er
n

0-
50

LC
P-

Ko
pi

e
0-

51
Pa

ra
m

et
er

sa
tz

-K
op

ie
0-

6*
Pa

ss
w

or
t

0-
60

H
au

pt
m

en
ü

 P
as

sw
or

t
1-

**
M

ot
or

/L
as

t
1-

0*
G

ru
nd

ei
ns

te
llu

ng
en

1-
00

Re
ge

lv
er

fa
hr

en
1-

01
St

eu
er

pr
in

zi
p

1-
03

D
re

hm
om

en
tv

er
ha

lte
n

 d
er

 L
as

t
1-

06
Re

ch
ts

la
uf

1-
08

M
ot

or
 C

on
tr

ol
 B

an
dw

id
th

1-
1*

M
ot

or
au

sw
ah

l
1-

10
M

ot
or

ar
t

1-
14

D
äm

pf
un

gs
fa

kt
or

1-
15

Fi
lte

r 
ni

ed
rig

e 
D

re
hz

ah
l

1-
16

Fi
lte

r 
ho

he
 D

re
hz

ah
l

1-
17

Sp
an

nu
ng

sk
on

st
an

te
1-

2*
M

ot
or

da
te

n
1-

20
M

ot
or

ne
nn

le
is

tu
ng

1-
22

M
ot

or
ne

nn
sp

an
nu

ng
1-

23
M

ot
or

ne
nn

fr
eq

ue
nz

1-
24

M
ot

or
ne

nn
st

ro
m

1-
25

M
ot

or
ne

nn
dr

eh
za

hl
1-

26
D

au
er

-N
en

nd
re

hm
om

en
t

1-
29

Au
to

m
. M

ot
or

an
pa

ss
un

g
1-

3*
Er

w
. M

ot
or

da
te

n
1-

30
St

at
or

w
id

er
st

an
d

 (R
s)

1-
33

St
at

or
st

re
ur

ea
kt

an
z 

(X
1)

1-
35

H
au

pt
re

ak
ta

nz
 (X

h)
1-

37
In

du
kt

. D
-A

ch
se

 (L
d)

1-
38

In
du

kt
. Q

-A
ch

se
 (L

q)
1-

39
M

ot
or

po
lz

ah
l

1-
4*

Er
w

. M
ot

or
da

te
n

 II
1-

40
G

eg
en

-E
M

K
 b

ei
 1

00
0 

U
PM

1-
42

M
ot

or
ka

be
llä

ng
e

1-
43

M
ot

or
ka

be
llä

ng
e 

in
 F

uß

1-
44

d-
ax

is
 In

du
ct

an
ce

 S
at

. (
Ld

Sa
t)

1-
45

q-
ax

is
 In

du
ct

an
ce

 S
at

. (
Lq

Sa
t)

1-
46

Po
si

tio
n

 D
et

ec
tio

n
 G

ai
n

1-
48

Cu
rr

en
t 

at
 M

in
 In

du
ct

an
ce

 fo
r 

d-
ax

is
1-

49
Cu

rr
en

t 
at

 M
in

 In
du

ct
an

ce
 fo

r 
q-

ax
is

1-
5*

La
st

un
ab

h.
 E

in
st

.
1-

50
M

ot
or

m
ag

ne
tis

ie
ru

ng
 b

ei
 0

 U
PM

.
1-

52
M

in
. D

re
hz

ah
l n

or
m

. M
ag

ne
tis

. [
H

z]
1-

55
U

/f
-K

en
nl

in
ie

 -
 U

 [
V

]
1-

56
U

/f
-K

en
nl

in
ie

 -
 f

 [H
z]

1-
6*

La
st

ab
h.

 E
in

st
el

lu
ng

1-
62

Sc
hl

up
fa

us
gl

ei
ch

1-
63

Sc
hl

up
fa

us
gl

ei
ch

 Z
ei

tk
on

st
an

te
1-

64
Re

so
na

nz
dä

m
pf

un
g

1-
65

Re
so

na
nz

dä
m

pf
un

g
 Z

ei
tk

on
st

an
te

1-
66

M
in

. S
tr

om
 b

ei
 n

ie
dr

. D
rz

.
1-

7*
St

ar
tf

un
kt

io
n

1-
70

PM
-S

ta
rt

fu
nk

tio
n

1-
71

St
ar

tv
er

zö
g.

1-
72

St
ar

tf
un

kt
io

n
1-

73
M

ot
or

fa
ng

sc
ha

ltu
ng

1-
8*

St
op

pf
un

kt
io

n
1-

80
Fu

nk
tio

n
 b

ei
 S

to
pp

1-
82

Ei
n.

-F
re

qu
en

z 
fü

r 
St

op
pf

un
kt

io
n

 [H
z]

1-
9*

M
ot

or
te

m
pe

ra
tu

r
1-

90
Th

er
m

is
ch

er
 M

ot
or

sc
hu

tz
1-

93
Th

er
m

is
to

ra
ns

ch
lu

ss
2-

**
Br

em
sf

un
kt

io
ne

n
2-

0*
D

C
 H

al
t/

D
C

 B
re

m
se

2-
00

D
C-

H
al

te
-/

Vo
rw

är
m

st
ro

m
2-

01
D

C-
Br

em
ss

tr
om

2-
02

D
C-

Br
em

sz
ei

t
2-

04
D

C-
Br

em
se

 E
in

 [H
z]

2-
06

Pa
rk

in
g

 S
tr

om
2-

07
Pa

rk
in

g
 Z

ei
t

2-
1*

G
en

er
at

or
. B

re
m

se
n

2-
10

Br
em

sf
un

kt
io

n
2-

16
AC

-B
re

m
se

 m
ax

. S
tr

om
2-

17
Ü

be
rs

pa
nn

un
gs

st
eu

er
un

g
3-

**
So

llw
er

t/
Ra

m
pe

n
3-

0*
So

llw
er

tg
re

nz
en

3-
02

M
in

im
al

er
 S

ol
lw

er
t

3-
03

M
ax

im
al

er
 S

ol
lw

er
t

3-
1*

So
llw

er
te

in
st

el
lu

ng
3-

10
Fe

st
so

llw
er

t
3-

11
Fe

st
dr

eh
za

hl
 J

og
 [H

z]
3-

14
Re

la
tiv

er
 F

es
ts

ol
lw

er
t

3-
15

Va
ria

bl
er

 S
ol

lw
er

t 
1

3-
16

Va
ria

bl
er

 S
ol

lw
er

t 
2

3-
17

Va
ria

bl
er

 S
ol

lw
er

t 
3

3-
4*

Ra
m

pe
 1

3-
41

Ra
m

pe
nz

ei
t 

Au
f 

1
3-

42
Ra

m
pe

nz
ei

t 
A

b
 1

3-
5*

Ra
m

pe
 2

3-
51

Ra
m

pe
nz

ei
t 

Au
f 

2
3-

52
Ra

m
pe

nz
ei

t 
A

b
 2

3-
8*

W
ei

te
re

 R
am

pe
n

3-
80

Ra
m

pe
nz

ei
t 

JO
G

3-
81

Ra
m

pe
nz

ei
t 

Sc
hn

el
ls

to
pp

4-
**

G
re

nz
en

/W
ar

nu
ng

en
4-

1*
M

ot
or

 G
re

nz
en

4-
10

M
ot

or
 D

re
hr

ic
ht

un
g

4-
12

M
in

. F
re

qu
en

z 
[H

z]
4-

14
M

ax
 F

re
qu

en
z 

[H
z]

4-
18

St
ro

m
gr

en
ze

4-
19

M
ax

. A
us

ga
ng

sf
re

qu
en

z
4-

4*
A

dj
. W

ar
ni

ng
s 

2
4-

40
W

ar
ni

ng
 F

re
q.

 L
ow

4-
41

W
ar

ni
ng

 F
re

q.
 H

ig
h

4-
5*

W
ar

nu
ng

en
 G

re
nz

en
4-

50
W

ar
nu

ng
 S

tr
om

 n
ie

dr
ig

4-
51

W
ar

nu
ng

 S
tr

om
 h

oc
h

4-
54

W
ar

nu
ng

 S
ol

lw
er

t 
ni

ed
r.

4-
55

W
ar

nu
ng

 S
ol

lw
er

t 
ho

ch
4-

56
W

ar
nu

ng
 Is

tw
er

t 
ni

ed
r.

4-
57

W
ar

nu
ng

 Is
tw

er
t 

ho
ch

4-
58

M
ot

or
ph

as
en

 Ü
be

rw
ac

hu
ng

4-
6*

D
re

hz
.a

us
bl

en
du

ng
4-

61
Au

sb
l. 

D
re

hz
ah

l v
on

 [H
z]

4-
63

Au
sb

l. 
D

re
hz

ah
l b

is
 [H

z]
4-

64
H

al
ba

ut
om

. A
us

bl
.-K

on
fig

.
5-

**
D

ig
it.

 E
in

-/
A

us
gä

ng
e

5-
0*

G
ru

nd
ei

ns
te

llu
ng

en
5-

00
Sc

ha
ltl

og
ik

5-
03

D
ig

ita
le

in
ga

ng
 2

9 
Fu

nk
tio

n
5-

1*
D

ig
ita

le
in

gä
ng

e
5-

10
Kl

em
m

e 
18

 D
ig

ita
le

in
ga

ng
5-

11
Kl

em
m

e 
19

 D
ig

ita
le

in
ga

ng
5-

12
Kl

em
m

e 
27

 D
ig

ita
le

in
ga

ng
5-

13
Kl

em
m

e 
29

 D
ig

ita
le

in
ga

ng
5-

3*
D

ig
ita

la
us

gä
ng

e
5-

34
O

n
 D

el
ay

, D
ig

ita
l O

ut
pu

t
5-

35
O

ff
 D

el
ay

, D
ig

ita
l O

ut
pu

t
5-

4*
Re

la
is

5-
40

Re
la

is
fu

nk
tio

n
5-

41
Ei

n
 V

er
zö

g.
, R

el
ai

s
5-

42
Au

s 
Ve

rz
ög

., 
Re

la
is

5-
5*

Pu
ls

ei
ng

än
ge

5-
50

Kl
em

m
e 

29
 M

in
. F

re
qu

en
z

5-
51

Kl
em

m
e 

29
 M

ax
. F

re
qu

en
z

5-
52

Kl
em

m
e 

29
 M

in
. S

ol
l-/

Is
tw

er
t

5-
53

Kl
em

m
e 

29
 M

ax
. S

ol
l-/

Is
tw

er
t

5-
9*

Bu
ss

te
ue

ru
ng

5-
90

D
ig

./R
el

ai
s 

Au
sg

. B
us

st
eu

er
un

g
6-

**
A

na
lo

ge
 E

in
-/

A
us

g.
6-

0*
G

ru
nd

ei
ns

te
llu

ng
en

6-
00

Si
gn

al
au

sf
al

l Z
ei

t
6-

01
Si

gn
al

au
sf

al
l F

un
kt

io
n

6-
02

N
ot

fa
llb

et
rie

b
 S

ig
na

la
us

fa
ll 

Fu
nk

tio
n

6-
1*

A
na

lo
ge

in
ga

ng
 5

3
6-

10
Kl

em
m

e 
53

 S
ka

l. 
M

in
.S

pa
nn

un
g

6-
11

Kl
em

m
e 

53
 S

ka
l. 

M
ax

.S
pa

nn
un

g
6-

12
Kl

em
m

e 
53

 S
ka

l. 
M

in
.S

tr
om

6-
13

Kl
em

m
e 

53
 S

ka
l. 

M
ax

.S
tr

om
6-

14
Kl

em
m

e 
53

 S
ka

l. 
M

in
.-S

ol
l/I

st
w

er
t

6-
15

Kl
em

m
e 

53
 S

ka
l. 

M
ax

.-S
ol

l/I
st

w
er

t
6-

16
Kl

em
m

e 
53

 F
ilt

er
ze

it
6-

19
Te

rm
in

al
 5

3 
m

od
e

6-
2*

A
na

lo
ge

in
ga

ng
 5

4
6-

20
Kl

em
m

e 
54

 S
ka

l. 
M

in
.S

pa
nn

un
g

6-
21

Kl
em

m
e 

54
 S

ka
l. 

M
ax

.S
pa

nn
un

g
6-

22
Kl

em
m

e 
54

 S
ka

l. 
M

in
.S

tr
om

6-
23

Kl
em

m
e 

54
 S

ka
l. 

M
ax

.S
tr

om
6-

24
Kl

em
m

e 
54

 S
ka

l. 
M

in
.-S

ol
l/I

st
w

er
t

6-
25

Kl
em

m
e 

54
 S

ka
l. 

M
ax

.-S
ol

l/I
st

w
er

t
6-

26
Kl

em
m

e 
54

 F
ilt

er
ze

it
6-

29
Kl

em
m

e 
54

 F
un

kt
io

n
6-

7*
A

na
lo

g-
/D

ig
ita

la
us

ga
ng

 4
5

6-
70

Kl
em

m
e 

45
 F

un
kt

io
n

6-
71

Kl
em

m
e 

45
 A

na
lo

ga
us

ga
ng

6-
72

Kl
em

m
e 

45
 D

ig
ita

la
us

ga
ng

6-
73

Kl
. 4

5,
 A

us
ga

ng
 m

in
. S

ka
lie

ru
ng

6-
74

Kl
. 4

5,
 A

us
ga

ng
 m

ax
. S

ka
lie

ru
ng

6-
76

Kl
. 4

5,
 W

er
t 

be
i B

us
st

eu
er

un
g

6-
9*

A
na

lo
g-

/D
ig

ita
la

us
ga

ng
 4

2
6-

90
Te

rm
in

al
 4

2 
M

od
e

6-
91

Kl
em

m
e 

42
 A

na
lo

ga
us

ga
ng

6-
92

Te
rm

in
al

 4
2 

D
ig

ita
l O

ut
pu

t
6-

93
Kl

. 4
2,

 A
us

ga
ng

 m
in

. S
ka

lie
ru

ng
6-

94
Kl

. 4
2,

 A
us

ga
ng

 m
ax

. S
ka

lie
ru

ng
6-

96
Kl

. 4
2,

 W
er

t 
be

i B
us

st
eu

er
un

g
6-

98
Fr

eq
ue

nz
um

ric
ht

er
ty

p
8-

**
O

pt
./S

ch
ni

tt
st

el
le

n
8-

0*
G

ru
nd

ei
ns

te
llu

ng
en

8-
01

Fü
hr

un
gs

ho
he

it
8-

02
A

kt
iv

es
 S

te
ue

rw
or

t
8-

03
St

eu
er

w
or

t 
Ti

m
eo

ut
-Z

ei
t

8-
04

St
eu

er
w

or
t 

Ti
m

eo
ut

-F
un

kt
io

n
8-

3*
Se

r. 
FC

-S
ch

ni
tt

st
.

8-
30

FC
-P

ro
to

ko
ll

8-
31

Ad
re

ss
e

8-
32

Ba
ud

ra
te

8-
33

Pa
rit

ät
/S

to
pp

bi
ts

8-
35

FC
-A

nt
w

or
tz

ei
t 

M
in

.-D
el

ay
8-

36
FC

-A
nt

w
or

tz
ei

t 
M

ax
.-D

el
ay

8-
37

FC
 In

te
rc

ha
r. 

M
ax

.-D
el

ay
8-

4*
FC

/M
C-

Pr
ot

ok
ol

l
8-

42
PC

D
-K

on
fig

ur
at

io
n

 S
ch

re
ib

en
8-

43
PC

D
-K

on
fig

ur
at

io
n

 L
es

en
8-

5*
Be

tr
. B

us
/K

le
m

m
e

8-
50

M
ot

or
fr

ei
la

uf
8-

51
Sc

hn
el

ls
to

pp
8-

52
D

C
 B

re
m

se
8-

53
St

ar
t

8-
54

Re
ve

rs
ie

ru
ng

8-
55

Sa
tz

an
w

ah
l

8-
56

Fe
st

so
llw

er
ta

nw
ah

l
8-

7*
BA

Cn
et

8-
70

BA
Cn

et
-G

er
ät

eb
er

ei
ch

8-
72

M
S/

TP
 M

ax
. M

as
te

rs
8-

73
M

S/
TP

 M
ax

. I
nf

o-
Fr

am
es

8-
74

"S
ta

rt
up

 I 
am

"
8-

75
In

iti
al

is
ie

ru
ng

sp
as

sw
or

t
8-

79
Pr

ot
oc

ol
 F

irm
w

ar
e 

ve
rs

io
n

8-
8*

FC
-A

ns
ch

lu
ss

di
ag

no
se

8-
80

Zä
hl

er
 B

us
m

el
du

ng
en

8-
81

Zä
hl

er
 B

us
fe

hl
er

8-
82

Zä
hl

er
 S

la
ve

m
el

du
ng

en
8-

83
Zä

hl
er

 S
la

ve
fe

hl
er

8-
84

G
es

en
de

te
 S

la
ve

m
el

du
ng

en
8-

85
Sl

av
e-

Ti
m

eo
ut

-F
eh

le
r

8-
88

FC
-A

ns
ch

lu
ss

di
ag

no
se

8-
9*

Bu
s-

Is
tw

er
t

8-
94

Bu
s 

Is
tw

er
t 

1
8-

95
Bu

s 
Is

tw
er

t 
2

13
-*

*
Sm

ar
t 

Lo
gi

c
13

-0
*

SL
-C

on
tr

ol
le

r
13

-0
0

Sm
ar

t 
Lo

gi
c 

Co
nt

ro
lle

r
13

-0
1

SL
-C

on
tr

ol
le

r 
St

ar
t

13
-0

2
SL

-C
on

tr
ol

le
r 

St
op

p
13

-0
3

SL
-P

ar
am

et
er

 In
iti

al
is

ie
re

n
13

-1
*

Ve
rg

le
ic

he
r

13
-1

0
Ve

rg
le

ic
he

r-
O

pe
ra

nd
13

-1
1

Ve
rg

le
ic

he
r-

Fu
nk

tio
n

13
-1

2
Ve

rg
le

ic
he

r-
W

er
t

13
-2

*
Ti

m
er

13
-2

0
SL

-T
im

er
13

-4
*

Lo
gi

kr
eg

el
n

13
-4

0
Lo

gi
kr

eg
el

 B
oo

ls
ch

 1
13

-4
1

Lo
gi

kr
eg

el
 V

er
kn

üp
fu

ng
 1

13
-4

2
Lo

gi
kr

eg
el

 B
oo

ls
ch

 2
13

-4
3

Lo
gi

kr
eg

el
 V

er
kn

üp
fu

ng
 2

13
-4

4
Lo

gi
kr

eg
el

 B
oo

ls
ch

 3
13

-5
*

SL
-P

ro
gr

am
m

13
-5

1
SL

-C
on

tr
ol

le
r 

Er
ei

gn
is

13
-5

2
SL

-C
on

tr
ol

le
r 

A
kt

io
n

14
-*

*
So

nd
er

fu
nk

tio
ne

n
14

-0
*

IG
BT

-A
ns

te
ue

ru
ng

14
-0

1
Ta

kt
fr

eq
ue

nz
14

-0
3

Ü
be

rm
od

ul
at

io
n

14
-0

7
D

ea
d

 T
im

e 
Co

m
pe

ns
at

io
n

 L
ev

el
14

-0
8

D
äm

pf
un

gs
fa

kt
or

14
-0

9
D

ea
d

 T
im

e 
Bi

as
 C

ur
re

nt
 L

ev
el

14
-1

*
N

et
za

us
fa

ll
14

-1
0

N
et

za
us

fa
ll

14
-1

1
N

et
za

us
fa

ll-
Sp

an
nu

ng
14

-1
2

N
et

zp
ha

se
n-

U
ns

ym
m

et
rie

14
-2

*
Re

se
tf

un
kt

io
ne

n
14

-2
0

Q
ui

tt
ie

rf
un

kt
io

n
14

-2
1

Au
to

m
. Q

ui
tt

ie
re

n
 Z

ei
t

14
-2

2
Be

tr
ie

bs
ar

t
14

-2
3

Ty
pe

nc
od

ee
in

st
el

lu
ng

14
-2

7
A

kt
io

n
 b

ei
 W

ec
hs

el
ric

ht
er

st
ör

un
g

14
-2

8
Pr

od
uk

tio
ns

ei
ns

te
llu

ng
en

14
-2

9
Se

rv
ic

ec
od

e
14

-4
*

En
er

gi
eo

pt
im

ie
ru

ng
14

-4
0

Q
ua

dr
.M

om
. A

np
as

su
ng

14
-4

1
M

in
im

al
e 

A
EO

-M
ag

ne
tis

ie
ru

ng
14

-5
*

U
m

ge
bu

ng
14

-5
0

EM
V-

Fi
lte

r
14

-5
1

Zw
is

ch
en

kr
ei

s-
Sp

an
nu

ng
sk

om
pe

ns
at

io
n

14
-5

2
Lü

ft
er

st
eu

er
un

g
14

-5
3

Lü
ft

er
üb

er
w

ac
hu

ng
14

-5
5

Au
sg

an
gs

fil
te

r
14

-6
*

A
ut

o-
Re

du
zi

er
.

14
-6

3
M

in
. T

ak
tf

re
qu

en
z

Programmieren VLT® HVAC Basic Drive FC 101

42 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten. MG18A803

44



14
-6

4
D

ea
d

 T
im

e 
Co

m
pe

ns
at

io
n

 Z
er

o
 C

ur
re

nt
Le

ve
l

14
-6

5
Sp

ee
d

 D
er

at
e 

D
ea

d
 T

im
e 

Co
m

pe
n-

sa
tio

n
14

-9
*

Fe
hl

er
ei

ns
te

llu
ng

en
14

-9
0

Fe
hl

er
eb

en
en

15
-*

*
In

fo
/W

ar
tu

ng
15

-0
*

Be
tr

ie
bs

da
te

n
15

-0
0

Be
tr

ie
bs

st
un

de
n

15
-0

1
M

ot
or

la
uf

st
un

de
n

15
-0

2
Zä

hl
er

-k
W

h
15

-0
3

A
nz

ah
l N

et
z-

Ei
n

15
-0

4
A

nz
ah

l Ü
be

rt
em

pe
ra

tu
re

n
15

-0
5

A
nz

ah
l Ü

be
rs

pa
nn

un
ge

n
15

-0
6

Re
se

t 
Zä

hl
er

-k
W

h
15

-0
7

Re
se

t 
Be

tr
ie

bs
st

un
de

nz
äh

le
r

15
-3

*
Fe

hl
er

sp
ei

ch
er

15
-3

0
Fe

hl
er

sp
ei

ch
er

: F
eh

le
rc

od
e

15
-3

1
Fe

hl
er

sp
ei

ch
er

: W
er

t
15

-4
*

Ty
pe

nd
at

en
15

-4
0

FC
-T

yp
15

-4
1

Le
is

tu
ng

st
ei

l
15

-4
2

N
en

ns
pa

nn
un

g
15

-4
3

So
ft

w
ar

ev
er

si
on

15
-4

4
Be

st
el

lte
r 

Ty
pe

nc
od

e
15

-4
5

Ty
pe

nc
od

e 
(a

kt
ue

ll)
15

-4
6

Ty
p

 B
es

te
lln

um
m

er
15

-4
8

LC
P-

Ve
rs

io
n

15
-4

9
St

eu
er

ka
rt

e 
SW

-V
er

si
on

15
-5

0
Le

is
tu

ng
st

ei
l S

W
-V

er
si

on
15

-5
1

Ty
p

 S
er

ie
nn

um
m

er
15

-5
3

Le
is

tu
ng

st
ei

l S
er

ie
nn

um
m

er
15

-5
9

CS
IV

-D
at

ei
na

m
e

15
-9

*
Pa

ra
m

et
er

in
fo

15
-9

2
D

ef
in

ie
rt

e 
Pa

ra
m

et
er

15
-9

7
A

nw
en

du
ng

st
yp

15
-9

8
Ty

pe
nd

at
en

16
-*

*
D

at
en

an
ze

ig
en

16
-0

*
A

nz
ei

ge
n-

A
llg

em
ei

n
16

-0
0

St
eu

er
w

or
t

16
-0

1
So

llw
er

t 
[E

in
he

it]
16

-0
2

So
llw

er
t 

%
16

-0
3

Zu
st

an
ds

w
or

t
16

-0
5

H
au

pt
is

tw
er

t 
[%

]
16

-0
9

Be
nu

tz
er

de
fin

ie
rt

e 
A

nz
ei

ge
16

-1
*

A
nz

ei
ge

n-
M

ot
or

16
-1

0
Le

is
tu

ng
 [k

W
]

16
-1

1
Le

is
tu

ng
 [P

S]
16

-1
2

M
ot

or
sp

an
nu

ng
16

-1
3

Fr
eq

ue
nz

16
-1

4
M

ot
or

st
ro

m
16

-1
5

Fr
eq

ue
nz

 [%
]

16
-1

6
To

rq
ue

 [N
m

]
16

-1
8

Th
er

m
. M

ot
or

sc
hu

tz
16

-2
2

D
re

hm
om

en
t 

[%
]

16
-3

*
A

nz
ei

ge
n-

FU
16

-3
0

D
C-

Sp
an

nu
ng

16
-3

4
Kü

hl
kö

rp
er

te
m

p.
16

-3
5

FC
 Ü

be
rla

st

16
-3

6
N

en
n-

W
R-

St
ro

m
16

-3
7

M
ax

.-W
R-

St
ro

m
16

-3
8

SL
 C

on
tr

.Z
us

ta
nd

16
-5

*
So

ll-
 &

 Is
tw

er
te

16
-5

0
Ex

te
rn

er
 S

ol
lw

er
t

16
-5

2
Is

tw
er

t 
[E

in
he

it]
16

-5
4

Is
tw

er
t 

1 
[E

in
he

it]
16

-5
5

Is
tw

er
t 

2 
[E

in
he

it]
16

-6
*

A
nz

ei
g.

 E
in

-/
A

us
g.

16
-6

0
D

ig
ita

le
in

gä
ng

e
16

-6
1

A
E 

53
 M

od
us

16
-6

2
A

na
lo

ge
in

ga
ng

 5
3

16
-6

3
A

E 
54

 M
od

us
16

-6
4

A
na

lo
ge

in
ga

ng
 5

4
16

-6
5

A
na

lo
ga

us
ga

ng
 4

2
16

-6
6

D
ig

ita
la

us
gä

ng
e

16
-6

7
Pu

ls
e 

In
pu

t 
#2

9 
[H

z]
16

-7
1

Re
la

is
au

sg
än

ge
16

-7
2

Zä
hl

er
 A

16
-7

3
Zä

hl
er

 B
16

-7
9

A
na

lo
ga

us
ga

ng
 4

5
16

-8
*

A
nz

ei
g.

 S
ch

ni
tt

st
.

16
-8

6
FC

 S
ol

lw
er

t 
1

16
-9

*
Bu

s 
D

ia
gn

os
e

16
-9

0
A

la
rm

w
or

t
16

-9
1

A
la

rm
w

or
t 

2
16

-9
2

W
ar

nw
or

t
16

-9
3

W
ar

nw
or

t 
2

16
-9

4
Er

w
. Z

us
ta

nd
sw

or
t

16
-9

5
Er

w
. Z

us
ta

nd
sw

or
t 

2
18

-*
*

In
fo

/A
nz

ei
ge

n
18

-1
*

N
ot

fa
llb

et
ri

eb
sp

ro
to

ko
ll

18
-1

0
N

ot
fa

llb
et

rie
bs

pe
ic

he
r:

 E
re

ig
ni

s
20

-*
*

PI
D

-R
eg

le
r

20
-0

*
Is

tw
er

t
20

-0
0

Is
tw

er
ta

ns
ch

lu
ss

 1
20

-0
1

Is
tw

er
tu

m
w

an
dl

. 1
20

-0
3

Fe
ed

ba
ck

 2
 S

ou
rc

e
20

-0
4

Fe
ed

ba
ck

 2
 C

on
ve

rs
io

n
20

-2
*

Fe
ed

ba
ck

/S
et

po
in

t
20

-2
0

Fe
ed

ba
ck

 F
un

ct
io

n
20

-8
*

PI
-G

ru
nd

ei
ns

te
ll.

20
-8

1
Au

sw
ah

l N
or

m
al

-/
In

ve
rs

-R
eg

el
un

g
20

-8
3

PI
D

-S
ta

rt
fr

eq
ue

nz
 [H

z]
20

-8
4

Ba
nd

br
ei

te
 Is

t=
So

llw
er

t
20

-9
*

PI
 R

eg
le

r
20

-9
1

PI
D

-A
nt

i-W
in

du
p

20
-9

3
PI

D
-P

ro
po

rt
io

na
lv

er
st

är
ku

ng
20

-9
4

PI
D

 In
te

gr
at

io
ns

ze
it

20
-9

7
PI

D
-P

ro
ze

ss
 V

or
st

eu
er

un
g

22
-*

*
A

nw
. F

un
kt

io
ne

n
22

-0
*

So
ns

tig
es

22
-0

2
Sl

ee
pm

od
e 

CL
 C

on
tr

ol
 M

od
e

22
-4

*
En

er
gi

es
pa

rm
od

us
22

-4
0

M
in

. L
au

fz
ei

t
22

-4
1

M
in

. E
ne

rg
ie

sp
ar

-S
to

pp
ze

it
22

-4
3

En
er

gi
es

pa
r-

St
ar

tf
re

q.
 [H

z]
22

-4
4

So
ll-

/Is
tw

.-D
iff

. E
ne

rg
ie

-S
ta

rt
22

-4
5

So
llw

er
t-

Bo
os

t

22
-4

6
M

ax
. B

oo
st

-Z
ei

t
22

-4
7

Sl
ee

p-
Fr

eq
ue

nz
 [H

z]
22

-4
8

Sl
ee

p
 D

el
ay

 T
im

e
22

-4
9

W
ak

e-
U

p
 D

el
ay

 T
im

e
22

-6
*

Ri
em

en
br

uc
he

rk
en

nu
ng

22
-6

0
Ri

em
en

br
uc

hf
un

kt
io

n
22

-6
1

Ri
em

en
br

uc
hm

om
en

t
22

-6
2

Ri
em

en
br

uc
hv

er
zö

ge
ru

ng
24

-*
*

A
nw

en
du

ng
s 

fu
nk

ti
24

-0
*

N
ot

fa
llb

et
ri

eb
24

-0
0

N
ot

fa
llb

et
rie

bs
fu

nk
tio

n
24

-0
1

N
ot

fa
llb

et
rie

bs
ko

nf
ig

ur
at

io
n

24
-0

5
N

ot
fa

llb
et

rie
b-

Fe
st

so
llw

er
t

24
-0

6
Fi

re
 M

od
e 

Re
fe

re
nc

e 
So

ur
ce

24
-0

7
Is

tw
er

tq
ue

lle
 N

ot
fa

llb
et

rie
b

24
-0

9
A

la
rm

ha
nd

ha
bu

ng
 N

ot
fa

llb
et

rie
b

24
-1

*
FU

-B
yp

as
s

24
-1

0
FU

-B
yp

as
s-

Fu
nk

tio
n

24
-1

1
Fr

eq
ue

nz
um

ric
ht

er
 B

yp
as

sv
er

zö
ge

ru
ng

30
-*

*
Sp

ec
ia

l F
ea

tu
re

s
30

-2
*

A
dv

. S
ta

rt
 A

dj
us

t
30

-2
2

Lo
ck

ed
 R

ot
or

 D
et

ec
tio

n
30

-2
3

Lo
ck

ed
 R

ot
or

 D
et

ec
tio

n
 T

im
e 

[s
]

Programmieren Kurzanleitung

MG18A803 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten. 43

4 4



5 Warnungen und Alarmmeldungen

Fehlercode Alarm/
Warnbit-
nummer

Fehlertext Warnung Alarm Abschaltb-
lockierung

Problemursache

2 16 Signalfehler X X –

Das Signal an den Klemmen 53 oder 54 entspricht
weniger als 50 % des in Parameter 6-10 Klemme 53 Skal.
Min.Spannung,  Parameter 6-12 Klemme 53 Skal. Min.Strom,
Parameter 6-20 Klemme 54 Skal. Min.Spannung oder
Parameter 6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom eingestellten
Werts. Siehe auch Parametergruppe 6-0* Analoger E/A-
Modus.

4 14 Netzasymmetrie X X X

Versorgungsseitiger Phasenausfall oder zu hohe
Asymmetrie der Hochspannung. Überprüfen Sie die
Versorgungsspannung. Siehe Parameter 14-12 Netzphasen-
Unsymmetrie.

7 11 DC-Übersp. X X – Zwischenkreisspannung überschreitet den Grenzwert.

8 10 DC-Untersp. X X –
Zwischenkreisspannung sinkt unter den Grenzwert
„Spannungswarnung niedrig“.

9 9
Wechselrichterü-
berlast

X X –
Der Frequenzumrichter wurde über eine lange Zeit mit
mehr als 100 % Ausgangsstrom belastet.

10 8
Motor-ETR
Übertemp.

X X –
Der Motor ist zu heiß, weil er über eine lange Zeit mit
mehr als 100 % belastet wurde. Siehe
Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz.

11 7
Motor Therm.
Über

X X –
Der Thermistor bzw. die Verbindung zum Thermistor ist
unterbrochen. Siehe Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz.

13 5 Überstrom X X X
Die Spitzenstromgrenze des Wechselrichters ist
überschritten.

14 2 Erdschluss – X X Entladung zwischen Ausgangsphasen und Erde.

16 12 Kurzschluss – X X Kurzschluss im Motor oder an den Motorklemmen.

17 4
Steuerwort
Timeout

X X –
Es besteht keine Kommunikation zum Frequenzumrichter.
Siehe Parametergruppe 8-0* Grundeinstellungen.

24 50 Lüfterfehler X X –
Der Lüfter des Kühlkörpers funktioniert nicht (nur bei
Geräten mit 400 V, 30–90 kW).

30 19 U-Phasenfehler – X X
Die Motorphase U fehlt. Phase prüfen. Siehe
Parameter 4-58 Motorphasen Überwachung.

31 20 V-Phasenfehler – X X
Die Motorphase V fehlt. Phase prüfen. Siehe
Parameter 4-58 Motorphasen Überwachung.

32 21 W-Phasenfehler – X X
Die Motorphase W fehlt. Phase prüfen. Siehe
Parameter 4-58 Motorphasen Überwachung.

38 17 Interner Fehler – X X Kontaktieren Sie den örtlichen Danfoss-Zulieferer.

44 28 Erdschluss – X X
Entladung zwischen Ausgangsphasen und Erde, mithilfe
der Parameter 15-31 Alarm Log Value Werte, sofern
möglich.

46 33
Steuerspannungs-
fehler

– X X
Steuerspannung niedrig. Kontaktieren Sie den örtlichen
Danfoss-Zulieferer.

47 23
24-V-Versorgung
niedrig

X X X
24 V DC-Versorgung ist möglicherweise überlastet.

50  
AMA-Kalibrie-
rungsfehler

– X –
Kontaktieren Sie den örtlichen Danfoss-Zulieferer.

51 15
AMA-Motordaten
überprüfen

– X –
Die Einstellung von Motorspannung, Motorstrom und
Motorleistung ist falsch. Überprüfen Sie die Einstellungen.
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Fehlercode Alarm/
Warnbit-
nummer

Fehlertext Warnung Alarm Abschaltb-
lockierung

Problemursache

52 –
AMA
Motornennstrom
überprüfen

– X – Der Motorstrom ist zu niedrig. Überprüfen Sie die Einstel-
lungen.

53 –
AMA Motor zu
groß

– X –
Der Motor ist für die Durchführung der AMA zu groß.

54 –
AMA Motor zu
klein

– X –
Der Motor ist für die Durchführung der AMA zu klein.

55 –
AMA Daten
außerhalb des
Bereichs

– X – Die gefundenen Parameterwerte vom Motor liegen
außerhalb des zulässigen Bereichs.

56 – AMA Abbruch – X – Der Anwender hat die AMA abgebrochen.

57 – AMA Timeout – X –

Versuchen Sie einen Neustart der AMA, bis die AMA
durchläuft.

HINWEIS
Wiederholter Betrieb kann zu einer Erwärmung
des Motors führen, was wiederum eine Erhöhung
der Widerstände Rs und Rr bewirkt. Im Regelfall
ist dies jedoch nicht kritisch.

58 –
AMA interner
Fehler

X X –
Kontaktieren Sie den örtlichen Danfoss-Zulieferer.

59 25 Stromgrenze X – –
Der Strom ist höher als der Wert in
Parameter 4-18 Stromgrenze.

60 44
Externe Verrie-
gelung

– X –

Die externe Verriegelung wurde aktiviert. Zur Wieder-
aufnahme des Normalbetriebs legen Sie 24 V DC an die
Klemme an, die für externe Verriegelung programmiert
ist und quittieren Sie den Frequenzumrichter (über Bus,
Klemme oder Drücken der Taste [Reset] auf dem LCP).

66 26
Temperatur zu
niedrig

X – –
Diese Warnung basiert auf dem Temperaturfühler im
IGBT-Modul (bei Einheiten mit 400 V u. 30-90 kW (40-125
HP) und bei Einheiten mit 600 V).

69 1
Leistung
Übertemp.

X X X
Der Temperaturfühler der Leistungskarte erfasst entweder
eine zu hohe oder eine zu niedrige Temperatur.

70 36
Ungültige FC-
Konfiguration

– X X
Die aktuelle Kombination aus Steuerkarte und
Leistungskarte ist unpassend.

79 – Ung. LT-Konfig. X X –
Interner Fehler. Kontaktieren Sie den örtlichen Danfoss-
Zulieferer.

80 29
Antrieb initial-
isiert

– X –
Setzt alle Parametereinstellungen auf die Werkseinstel-
lungen zurück.

87 47
Auto DC-
Bremsung

X  –
Der Frequenzumrichter führt eine automatische DC-
Bremsung durch.

95 40 Riemenbruch X X –
Das Drehmoment liegt unter dem Drehmomentwert für
keine Last. Dies weist auf einen Riemenbruch hin. Siehe
Parametergruppe 22-6* Riemenbrucherkennung.

126 – Motor dreht – X –
Hohe Gegen-EMK-Spannung. Stoppen Sie den Rotor des
PM-Motors.

200 – Notfallbetrieb X – – Der Notfallbetrieb wurde aktiviert.

202 –
Grenzen für
Notfallbetrieb
überschritten

X – – Der Notfallbetrieb hat einen oder mehrere garantiere-
levante Alarme unterdrückt.
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Fehlercode Alarm/
Warnbit-
nummer

Fehlertext Warnung Alarm Abschaltb-
lockierung

Problemursache

250 – Neues Ersatzteil – X X

Sie haben die Leistungs-/SMPS-Karte (Schaltnetzteil)
ausgetauscht (bei Geräten mit 400 V, 30-90 kW
(40-125 HP) und bei Geräten mit 600 V). Kontaktieren Sie
den örtlichen Danfoss-Zulieferer.

251 – Neuer Typencode – X X

Der Frequenzumrichter hat einen neuen Typencode (bei
Geräten mit 400 V, 30-90 kW (40-125 HP) und bei
Geräten mit 600 V). Kontaktieren Sie den örtlichen
Danfoss-Zulieferer.

Tabelle 5.1 Warnungen und Alarmmeldungen
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