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Goodrive28 Serie Frequenzumrichter — Kurzanleitung . EN Fro iehter n Betr code et | ung code et | ung code et | ung
R quenzumrichter in Betrieb
) ) o o ) L L Klommenbeze Tabelle 3-1 Klemmenbelegung des Frequenzumrichters RUN/TUNE Bl Binken Frequenzumrichter in Parameter-Selbstiernmodus 0: Sensorlose Vektorregelung (SVC) Modus 0 8: Mehrstufiger Betrieb 4: Ausgangsstrom
Diese Kurzanleitung gibt einen Uberblick tber die Frequenzumrichter der QR-Code scannen fiir die vollstandige ; Funktionsbeschreibung 0 ————— P00.00 | Drehzahiregelungsmodus [1: Sensorlose Vektorregelung (SVC) Modus 1 2 ) 10: Modbus/Modbus TCP- HDOT |5 Ausgangsstrom
Goodrive28 Serie (kurz GD28): externe Verdrahtung, Klemmen, Tastatur, elektronische  Bedienungsanleitung _ wt:ntmg L AUS Frequenzumrichter im Stilstand 2: Raumvektor-Spannungssteuerungsmodus Kommunikationseinstellungen P06.28 | Hochgeschwindigkeits- 6: Ausgangsspannung 0 °
Schnellinbetriebnahme, Einstellungen héufiger Funktionsparameter, héufige  der GD28 Serie. . TauptStromAreisy FEREY MEN Frequenzumrichter Riickwartslauf 0 Tastatur 12: Ethernet Kommunikation Pulsausgang 7: Ausgangsleistung
Stérungen und AbhilfemaRnahmen, Produktabmessungen und L1,12,13 Dreiphasiger (oder einphasiger) AC-Eingang, Anschluss an das Versorgungsnetz [ Jaus Frequenzumrichter Vorwartslauf P00.01 Betriebsbefehlskanal  [1: Kiemmen 0 o 14: EtherCAT/PROFINET/EtherNet/IP
ieefizi (L1,L2) - " — . - . Pl AO1 . .
Energieeffizienzdaten. 2 — : . : Frequenzumrichter {iber Kommunikation- 2. Kommunikations-Betriebsbefehlskanal Kommunikation P06.29 A " -300,0 %-P06.31 0,0% o
) ) ) . U,V,W |Dreiphasiger (oder einphasiger) AC-Ausgang, in der Regel an den Motor angeschlossen [ 3N ) 0 Modbus/Modbus TCP Motor 1 0 Gespert usgangsuntergrenze
Weitere Informationen und Downloads finden Sie unter www.invt.com. ) LOCALREMOT Betriebsbefehlskanal Kommunikations- ' odbus/iiodbus P03.32 Dreh | 1: F P b 0 o AO1 Ausgang bei unterem
Garantiebedingungen: siehe vollsténdige elektronische Bedienungsanleitung. 0 (+), (-) DC-Bus-Klemmen Il Blinken Frequenzumrichter iiber Klemmen gesteuert PO0.02 | g iriebsbefehiskanal g g:erg?:T/PROFINET/Eth Not 1P 0 ° re! mom;lmtregf ung - Freigegeben P06.30 Grenzwert 0,00-10,00 V 0,00V o
i PB, (+) Klemme fiir externen Bremswiderstand : o . =tner erive otor _ x 9 o
A PB ST o EAU,,SF — Frequenzumrichter {iber Tastatur gesteuert P00.03 | Max. Ausgangsfrequenz |Max(P00.041-599,00 Hiz 5000H | © P03.54 Stromreglerbandbreite 0-2000 400 o P06.31 /;\\(2)11 AA:Z%Z:?E:?;?;Z: P06.29-300,0 % 1000% | o
PE-Klemme, jede Einheit ist zuverléssig zu erden auerieuchten + Feniercode- i i Obere Motor 1 P06.32 0,00-10,00 V 10,00V o
® Diese Anleitung enthalt lediglich grundlegende Installations- und Inbetriebnahmeinformationen. Die @ - ! 9 Anzeige Frequenzumrichter im Fehlerzustand P00.04 . P00.05-P00.03 5000Hz | © P04.01 0,0-10,0 % 0,0 % o Grenzwert
) . . ) ) S L Steuerkreisklemmen FWD/REV Betriebsfrequenzgrenze Drehmomentanhebung -
Nichtbeachtung der Sicherheits-, Installations- und Inbetriebnahmehinweise in den zugehérigen Dokumenten W IGleichzeities Blinken  |F <chter im Voral and Untere Motor 1 V/F- P06.21 | AO1Ausgangsfiterzeit |0.000-10.000's 0.000s )
kann zu Unfallen mit Sachschaden, Personenschéden oder Tod fihren. +0V__[+10 V Referenzspannung, max. 50 mA LOCALREMOT eichzeitiges Blinken | Frequenzumrichter im Voralarmzustan PODOS | 5costnvenzgronze |000 HE-PO004 000Hz | © PO40S | sepiypfkompensation |*02000% 1000% | © P06 41 HDO' 30,0 %-P06.43 0% | o
® Samtliche Arbeiten diirfen ausschlieRlich von qualifiziertem Fachpersonal durchgefiihrt werden. E!ngangspere|ch. 0-10 V/0-20 mA ) ) Leuchtende Anzeige zeigt die aktuell angezeigte Einheit an. iederf Ausgangsuntergrenze ' '
Al Eingangsimpedanz: 33 kQ (Spannungseingang), 250 Q (Stromeingang) = T — 0: P00.10 Vorgabe Motolr ! Nlede" requenter HDO1 Ausgang bei
A Spannungs-/Stromeingang iber Kippschalter Al1 (IV) wahlbar, Funktionscode P05.76 erforderlich .”DD Hz Frequenzeinheit " Anaiog Al ?Einstellung P04.10 Schwmgungkfdampfungsfa 0-100 10 ° P06.42 unterem Grenzwert | 200-50,00 kHz 000kHz | ©
® Verdrahtungs-, Priif- oder Austauscharbeiten bei eingeschalteter Spannungsversorgung sind untersagt. Vor Auflosung: 1 % vom Skalenendwert . ! | o sl min”* Drehzahleinheit poogg | Freduenzsoliwertauswan |o. Analog A2 Einstellung 0 5 o HDO1 . .
diesen Arbeiten sind alle Ein freizuschalten. Warten Sie mindestens die auf d Eingangsbereich: -10~10 V/0-20 mA Einheitenanzeige e — : A : ' Motor 1 Hochfrequenz- P06.43 P06.41-300,0 % 1000% | o
gangsspannungen freizuschalten. Warten Sie mindestens die auf dem ! ! ) ) s =l A Stromeinheit 3: Analog Al3 Einstellung P04.11 |Schwingungsdampfungsfa |0-100 10 ° Ausgangsobergrenze
Frequenzumrichter angegebene Zeit. Al Eingangsimpedanz: 33 kQ (Spannungseingang), 250 Q (Stromeingang) T ~ T 5 5: Hochgeschwindigkeitspuls HDI1 ) HDO1 Ausgang bei
Mind p E iehter-Modell Spannungs-/Stromeingang iber Kippschalter Al2 (I/V) wahibar, Funktionscode P05.76 erforderlich _-i- i Prozent 7. Einfache SPS ktor P06.44 oberem Grenzwert  |000-50.00 khz 50,00kHz | o
in tezeit Frequenzumrichter-Mode! Aufiésung: 1 % vom Skalenendwert j”“D. v Spannungseinheit - clniache ) ) 0: HDI1 Hochgeschwindigkeits-Pulseingang
5 Minuten 1PH 220 V, 0,2-4 KW; 3PH 220 V, 0,2-15 kW; m boreloh 0210 VI0-20 A pannung 8: Mehrstufiger Betrieb P05.00 HDI-Bingangstyp |- iny1 Digitaleingang 0 © P07.00 | Benutzerpasswort  [0-65535 0 °
3PH 380V, 0,4-22 kW: 3PH 575 V. 0.4-22 kW o1 Susgangs ?/rsetlc 002 o I Tacie Funktion O:PID-Regelung PO7.27 Letzter Fehlertyp |- - .
pannungs-/Stromausgang Uber Kippschalter (IV) wahlbar oroaammior] | Meniebene aufren/veriassen Sehnelléschum von Parametor: Frequenzsoliwertauswah |10: Modbus Kommunikation P05.01 | DI1 Funktionsauswahl |0: Inaktiv 1 o P07.28 Fehlertyp 1 - - L
1 Externe Verkabelung Aufldsung: 1 % vom Skalenendwert Qg a A e lenliebene aufrufen/ve as_se", c. ej 6schung von Parametel ‘ P00.07 B 12: Ethernet Kommunikation 1 ° 1+ Vorwéirtslauf P07.29 Fehlertyp 2 - - A
HDS‘VCOMW‘EESS%WNGWW Egy; Relaisausgang: ROTA Schlieer, ROTB Offner, ROTC gemeinsamer Anschluss Multifunktionstast Lang:g:a Ta:tegd‘:'l'mkb(>t1' sb)) Fiihrt die in P07.02 letzte Stelle definierte Funktion 14: EtherCAT/PROFINET/EtherNet/IP 2 Riickwirtslauf 07.30 Fehlertyp 3 - " o
i . X ' e aus (Standard: Tippbetrieb). Kommunikation i : Dreidraht-
Kontaktbelastbarkeit: 3 A/AC 250 V, 1 ADC 30 V P05.02 DI2 Funktionsauswahl |3: Dreidraht-Steuerung 4 (€] P07.31 Fehlertyp 4 - - .
RO1C _ : Im Menii vorwarts navigieren und Parametereinstellungen bestétigen; 4: Vorwarts Tippbetrieb P07.32 Fehlenzz 5 N " .
§ Computer GND _ |GND: Bezugsmasse fiir +10 V und Analogsignale Bestétigungs-/ |Im Stilstands- und Betriebsanzeigebildschirm kénnen die Anzeigeparameter P00.10_| Tastatur-Sollwertfrequenz 10,00 Hz-P00.03 5000Hz | o 5: Riickwérts Tippbetrieb Automatische Fehlerreset-
e HDO1 Schaltleistung: 50 mA/30 V; Ausgangsfrequenz: 0-50 kHz Verschiebungstas | zyklisch ausgewahlt werden; P01 | Beschleunigungszeit 1 Model!abha 5 P05.03 | DI3 Funktionsauswahl |6: Freier Auslauf 7 o P08.28 Anzahl 0-10 0 o
Enggsier | | Typ Cabe Als Standard-DO nutzbar, Push-Pull-Ausgang, Konfiguration iber P06.00 i S— te Im Parameteranderungsbildschirm: Langer Tastendruck (>1 s) wechselt zyklisch 0,0-3600,0 5 g 7: Fehlerreset Automatisches
ee b 485+ [485-Differenzsignal-Kommunikationsanschiuss. Fiir die ~Standard-485-Schnittstelle ist ein die Cursorposition P00.12 Bremszeit 1 Modellabha |~ | 8: Betriebspause P08.29 Fehlerresetntervall  |01~3600.08 10s o
| i geschirmtes Twisted-Pair-Kabel zu verwenden. Der 120-Q-Abschlusswiderstand wird (ber - ) ngig P05.04 | DI4 Funktionsauswahl |9: Externer Fehlereingang 0 © : .
, | L ome o 485 |Kippschatter 485 (EINIAUS) zugeschaltet AUFWARTS- 0: Standardrichtung 10:F hohen (AUFWARTS Einstellbereich: 0x00-0x12
Fingangereakir ! = d hlatd d — A Erhéht Daten- oder Funktionscodewerte. ) ' ) : Frequenz erhdhen ( ARTS) Einerstelle: Betriebsmodus
; | i | Typ-C-Schnittstelle fiir direkten PC-Anschluss, Kommunikationsprotokoll Modbus RTU. Ohne Taste P00.13 Drehrichtungswahl  [1: Gegenrichtung 0 ° 11: Frequenz verringern (ABWARTS) 0: Normaler Betriebsmodus
| Froquenzumicter | 2 USB Hauptspannung: Parameterénderung, -speicherung, -import und -export méglich. Mit 2: Riickwartslauf gesperrt P05.11 | HDI1 Funktionsauswahl |57: Motoriibertemperatur (nur DI4) 0 © 1: Liifter 3uft nach dem Einschalten dauerhaft
neecrer | 1 - ) Hauptspannung: Betriebssteusrung und Parameteriiberwachung. \V4 } ABWARTS-Taste |Verringert Daten- oder Funktionscodewerte. 0: Inaktiv P0841 | Lifterbetriebsmodus  |," o - 0x10 °
‘ 1 § o rsur i i Motorparameter-  [1: Vllsténdiger rotierender Selbstabgleich P0542 | Al Untergrenze __|0,00 V-P05.44 000V | o 2: Belriebsmodus 2
e ; yoay  |Freduenzumrichter stellt eine externe Benutzerspannung, max. 100 mA P00.15 p 4 : andig ° 9le 0 o) : g ] - ; Zehnerstelle: Drehzahiregelungsmodus
I T Als externe NPN-Spannungsversorgung fiir DI nutzbar (DIP-Schalter auf NPN) —<p . . : Selbstabgleich 2: Vollsténdiger statischer Selbstabgleich Al Untergrenze - .
= 0 S v 9 - RUN Betriebstaste | Im Tastaturmodus: Startet den Betrieb oder den Selbstlernmodus. . ! - P05.43 -300,0-300,0 % 00% o 0: Drehzahlregelung gesperrt
stomzong rdung COM Digitale Bezugsmasse fiir +24 V. Als externer PNP-Eingang nutzbar (Kippschalter auf PNP) 3: Teilweiser statischer Selbstabgleich Zugeordnete Vorgabe 1: Drehzahiregelungsmodus 1
usgangsfter Digitaleingange DI1-DI4: Die Giiltigkeit der Stopp-Funktion wird durch den Funktionscode P07.04 P00A7 | Frequenzumrichtertyp gi fchvr:elrlast 9 ° P05.44 Al1 Obergrenze |P05.42-10,00 V 1000V | o Einstellbereich: 0x000-0x011
b 1y Y ) i : Leichtlast - i
Ja— Gg:t!gerr Ighs ege||-' iy 3/0 ! STOPPIRESET- |festgelogt 0: Inaktiv POS4s 1 2 o %bertgrsnze be |[3000-3000% 1000% ] © Einerstele:
, Di1-Die I\G/IU Ug;" oW- ?99 :0-5 i Taste Im Betrieb: Stoppt den Betrieb oder bricht den Selbstiernmodus ab. Funklonsparameter 1: Werkseinstelung (ohne Motorpérameter) ST A:nge°; ne Z orgal : IOV O 0: Software-Eingangsphasenausfallschutz gesperrt
Motor - ax. tingangsirequenz: 1 kriz Bei Fehleralarm: Setzt den Fehl iick (Reset P00.18 ' T (eTUng 0 o) - unterer Grenzwert  |-10,00 V—+15. 19, ° 1: Software-Eingangsphasenausfallschutz
= % E@b (PTC)  |Programmierbare Digitaleingénge, Funktionen (iber Funktionscodes konfigurierbar ol Pehleralarm: Sefzt den Fehler zurick (Rese). Wiederherstellung |2: Fehlerspeicher loschen P05.48 Al2 Untergrenze - | o0 0 a0 o, 100.0 % PI1.00 | Phasenausfallschuz 171 orstelle: e oo °
L erdung NPN/PNP-Modus iiber Kippschalter wahibar, extere Spannungsversorgung méglich 5 Schnellinbetriebnahme 3: Tastatur-Parametersperre ’ Zugeordnete Vorgabe | e e 0: Ausgangsphasenausfalischutz gesperrt
PTC-Funktion: Nur DI4 fiir PTC-Ubertemperaturschutz konfigurierbar (P05.04=57, Kippschalter auf . . 0: Direktstart P05.49 Al2 Mittelwert 1 P05.47-P05.51 (V) 0,00V o 1: Ausgangsphasenausfallschutz freigegeben
2 Schaltplan PTC). Ausldsewert 3,6 kQ, Riicksetzwert 1,5 kQ. 5.1 Priifungen vor dem Einschalten P01.00 Startmodus 1: Erst Gleichstrombremsung, dann Start 0 €] b Al2 Mittelwert 1 - . . Hundeatergteplle; Reserviert 9
Abbildung 2-1 Typische \B/erdnra‘h:ung eines Frequenzumrichters NPN/PNP-Umschaltung, zuséitzlich als Hochfrequenz-Pulseingang nutzbar A ® Stellen Sie sicher, dass alle Klemmen fest und korrekt angeschiossen sind. 4 Drehzahiverfolgung (Software) 05.50 Zugeordnete Vorgabe -300,0-3000% 0.0% ° p14.00 | Kommunikationsadresse [1-247 ] j
HDI1 #/Ia);. E':Qliﬂgsggqggrlf: 50 kHz ® Stellen Sie sicher, dass die Motorleistung zur Frequenzumrichterleistung passt. P01.08 Stoppmodus (1) ?Ee?:rzz‘:;mn Rampe 0 o P0S.51 Al2 Mittelwert2  |P05.49-P05.53 (V) 000V _| o i (lokal) # Hinweis: Die Slave-Adresse darf nicht 0 sein.
astverhaltnis: 30-70 % : ; N ; . . -
STOT__[STO-Eingangs (Safe Torque Of) i Startfrequenz Possy |  M2Mitehiert2- 3000 30000% 0% | o - 0:1200 bits 1: 2400 bis
w mo© gang q ) 5.2 Erstes Einschalten P01.09 q 0 00 Hz—P00.03 000Hz | o Zugeordnete Vorgabe Kommunikationsbaudrate- 2: 4800 bit/s 3: 9600 bitls
U Redundante STO-Eingénge, extemner Offner. Bei Kontaktoffnung wird STO aktiviert, der - Stoppbremsung ’ ' 05.56 3 0.00 V—P05.58 0.00 P14.01 i . i . i 4 °
o v . ’ ’ Nach Uberpriifung von Verdrahtung und Spannungsversorgung schalten Sie den Leistungsschalter auf der - P05.5 Al3 Untergrenze 00 V-P05.5 00V ° Einstellungen 4:19200 bit/s 5: 38400 bitls
Ll Frequenzumrichter sperrt den Ausgang. ) : : . Gleichstrombremsstrom A3 Unt R 6: 57600 bit/: 7: 115200 bit/s
§ ‘ s Wechselrichter-Hauptstromkreis ST02  |Sicherheitssignallet nirmt ausfih 25 m Leitunaslé Eingangsseite des Frequenzumrichters ein. P01.11 beim St 0,0-100,0 % 0,0% o P05.57 ntergrenze .300.0-300,0 % 00% ° : IUs : iUs
S e g 1 w icherheitssignalleitung geschirmt ausfilhren, max. 25 m Leitungslange. o . - - DEIM Stoppen__ ) Zugeordnete Vorgabe ' ' ' 0: Keine Paritat (N, 8, 1) fir RTU
e ? i Bricien o S(Ijnd »§|T en, STOtfz e georictt. Bet zung der STO-Funkdon snd de e 8 8 8 8 8 nl M ann |-y PO1.12 G'e'gh?‘r°sbeemSZe't 0,00-50,00 s 000s | o P0558 |  Al3Obergrenze  |P05.56-10,00V 1000V | o 1: Gerade Paritat (E, 8, 1) fiir RTU
: {LCKEN &N Con emmen 2u STHemen. o L T o Al eim Stoppen N Al3 Obergrenze - Datenbit-Paritét-  [2: Ungerade Paritét (0, 8, 1) fir RTU
= Kl fiir K ikati weiterungskarte 4 B o) ' U.U U J PO1.18 Klemmenbetrieb nach  [0: Klemmenbefehl inaktiv 0 ° P05.59 Zugeordnetg Vorgabe -300,0-300,0 % 1000% | o P14.02 Einstellungen 3+ Keine Paritat (N, 8, 2) i RTU 1 )
+—l +24E | N " . . LOCAURENOT v LOCAURENOT v ) Netz-Ein 1: Klemmenbefehl aktiv HDI 4: Gerade Paritat (E, 8, 2) fiir RTU
[ o con COM | EXterne 24 V Einspeisung fiir Kommunikations-Debugging Die Schritte zur Schnellinbetriebnahme sind in der folgenden Abbildung dargestellt: 0 Asynch i P05.66 0,000 kHz-P05.68 0,000kHz | © . () .

[ P02.00 Motortyp 1 - Asynchronmotor 0 ) Frequenzuntergrenze | ’ 5: Ungerade Paritat (O, 8, 2) fir RTU
%EMLD co Unterstiitzt 5 Bustypen: PROFINET, EtherCAT, EtherNet/IP, Modbus TCP, EtherNet UDP. : 1: Permanentmagnet-Synchronmotor HDI1 P23.02 PZD2 Empf 0 °
1| NPPNP e Kpschatr e | ECIN EtherCAT: IN-Port; iibrige Protokolle ohne Richtungsunterscheidung Asynchronmotor 1 Modellabha . meeng 0: Inaktiv
| ~ | Y L - P02.01 ; 1= KW ! P05.67 | Frequenzuntergrenze - [-300,0-300,0 % 0,0 % o :

o | TR o o | EcouT  |Unterstiizt 5 Bustypen: PROFINET, EtherCAT, EtherNet/IP, Modbus TCP, EtherNet UDP. 020 Nennleistung | 20000 ngig | © Zugeordnete Vorgabe ’ ° P23.03 PZDSEmpfang |1 Solifequenz 0 °
! ' : : | Analoge Ausgange : . TN . . . 2
| gy 1 [o2 ] M | | iv viovozom | EtherCAT: OUT-Port; librige Protokolle ohne Richtungsunterscheidung. P02.02 As’\):nch]r(onmotom 0,01 Hz-P00.03 5000Hz | © P0568 |HDH Frequenzobergrenze|P05.66-50,000 kHz 50000 kHz| o P23.04 PZD4 Empfang ; :z:g ggllv:fzﬁmng 0 )
| » P Bl | T —— E ennfrequenz P23.05 PZD5 Empfan : PID- 0 o
QS | 1 S : 4 Tastatur ooe) P0te) Asynchronmotor 1 ) Modellabha Pos.eg [PH Frequenzobergrenze) 5, 4 30 o, 1000% | o 14 Drehmoment-Sollwert
: o ! R ‘ P02.03 Nenndrehzahl 1-60000 min~" h © - Zugeordnete Vorgabe P23.06 PZD6 Empfang 5: Obere Frequenzgrenze Vorwrtslauf 0 °
SRR T : — enndrehza ngg__ BI0: A Eingangssignaltyp-Auswahl YT ene— 5o it 0
| i b e 3 L simes i ok oo P02.04 Asynchronmotor 1 1200 v Modellabhi ° 0: Spannung . mpfang : Obere Frequenzgrenze Riickwartslau o
|| e Hi @M 1 | }ns‘ammmmﬂi Potentometer ' Nennspannung ngig Al Eingangssignaltyp-  [1: Strom P23.08 PZD8 Empfang 7: Oberes Motordrehmoment 0 °
| [t g | : i : D ‘ [ Nolaponet O20T-Pi205 ‘ Vaorametr P02 15-P02 19 ox 2 Asynchronmotor 1 Modellabha P05.76 y . ! 0x0 o 8: Oberes Bremsmoment
3 % : ey | ) . - ) Ve““"}é%;gié? o | [FoPSanraas Spmg%g%%%}m ol P02.05 yNennstrom 0,08-600,00 A g o) Auswahl Bit1: Al2 Eingangssignaltyp-Auswahl P23.09 PZD9 Empfang 9: Virtueller Eingangsklemmenbefehl 0 o
! | Plehgang O F‘-E | S i rts-Riickwis-Anzeig — S 8 8 8 d —’—Emhewlenanzelge l Synchronmotor 1 Modellabha (1): gfri:ung P23.10 PZD10 Empfang 10: Virtueller Ausgangsklemmenbefehl 0 o
I [ oI o J e PRGIOG-Taste lang driicken zum T r— P02.15 . 0,1-3000,0 kW s © - 11: VIF-Spannungssollwert
Prssmso || ! LT v APWARTS T Pt [ | [ e Nennleistung 79 P06.00 HDOT- 0: Hochgeschwindigkeits-Pulsausgang 0 ® PO | PEDTIEmDES 1) no /fusganggssollwerﬁ 0 .
e | ‘ — -~ - SN T I I ] P02.16 Synchronmotor 1 0,01-P00.03 Hz 5000Hz | © ' Ausgangstypauswahl  [1: Digitalausgang P23.12 PZD12 Empfang ' 0 o
| | Wrorsiat 0G SHIFT ENTER/ v s i s e Nennfrequenz e P23.13 PZD2 Sendung , 0 o
: R S instlen PO2AT Synchronmotor 1 1-128 9 ® 0: Inaktiv. 0: Inaktiv
”””””””” b 3 : Polpaarzah i P06.04 | HDO1-Ausgangsauswahl ;; {;‘ Be?,':tl’ . 0 o P23.14 PZD3 Sendung 1. Betriebsfrequenz 0 °
3 l } Rz e Tasats | RUN ‘ @ TOPPIRESETTaste P02.18 Synchronmotor 11y 1o Modellabha| - vorwarisiau P23.15 PZD4 Sendung 2: Sollfrequenz 0 o
i I : ) ¥ ¥ v : Nennspannung ngig 3: Ruckwartslauf 3: Busspannung
! it vt ABWARTS Taste ‘ > ‘ o ‘ Synch or 1 Modellabha 4: Tippbetrieb P23.16 PZD5 Sendung o 0 o
| : Selbsabglech (P00.15=1) | | Selstabgeich (PO0.15=2) | | Selbsiabgech (P00.15=3) P02.19 ynchronmotor 0.08-600.00 A odellabha ° 5+ Frequenzumrichter Storung P2317 P7D6 Send 4: Ausgangsspannung 0
—— ! 3 LED-Tastatur — Anzeigefeld [ I Nennstrom ' ' ngig Relais.RO1 6: Froquenzerkennung FDT1 . endung 5 Ausgangsstrom o
EE%E%EE:M 3 \P Typ-C Debugging Schitstelie USB 20 i Anzeige | Zugeordnet | Anzeige | Zugeordnet | Anzeige | Zugeordnet | Anzeige | Zugeordnet Selpoagee T Abmtas doppt P02.23 Synchronmotor 1 Gegen- 0-10000 300 o P06.05 Ausgangsauswahl 7: Frequenzerkennung FDT2 1 o P23.18 PZD7 Sendung 6 Ausgangsdrlehmoment (Istwert) 0 ©
! ! erFrequenzumicraomatsch EMK o icht P23.19 PZD8 Sendung 7: Ausgangsleistung (Istwert) 0 5
| | g | o ] 1 2 | 2 3| 3 Drehzahiregler P- - rrequenz erreic 8: Motordrehzahl
S I f q 4 S 5 5 6 2 . 6 Allgemeine Funktionsparametereinstellungen P03.00 Verstirkung 1 0,0-2000 200 © 0x00—0x1F P23.20 PZD9 Sendung 9: Lineargeschwindigkeit 0 °
iy e S N P03.01 | Drehzahlregler -Zeit 1 [0,000-10,000 s 0.200 s o Ausgangsklemmen-  [Bit0-Bit2: Reserviert P23.21 PZD10 Sendung 10: Rampenfrequenz 0 °
S?T 8 8 9 9 A A b b Die folgende Tabelle listet einige gangige Funktionsparameter mit Kurzbeschreibung und typischen Einstellwerten auf. P03.03 Drehzahlregler P- 002000 200 R P06.09 Polaritat Bit3: HDO1 0x00 © P23.22 PZD11 Sendung 11: Fehlercode . 0 °
7 ﬂ 7 5% ; e c d d £ E £ F “o”: Der Parameterwert kann jederzeit (im Stillstand und im Betrieb) geéndert werden; ) Verstérkung 2 ' ' ' Bit4: RO1 27: Frequenzumrichter Statuswort 2
L o T | woetrsase || : P03.04_| Drehzahiregler I-Zeit2_|0,000-10,000 0200 : P2323 | PZD12Sendung 0 °
| soumssan . ‘ Sevnesannen [S—— : H H | | v L n N "©": Der Parameterwert kann im Betrieb nicht ge&indert werden; : renzahtegler ~2e! o P06’_12'V S s 208 | © 0: Betriebsfrequenz 0: PROFINET
1 77 . 1 I 1 o L ) . : .12 Vorgabe : :
sl 24 S 8 n 8 o o P 8 P "e": Der Parameterwert ist ein tatséchlich gemessener Wert und kann nicht gedndert werden. Drehmoment. 1: Analog Al ?Einstellung P06.26 | AO1-Ausgangsauswahl ;: :g::r;g:; :;uenz 0 ° Auswahl des ; gﬂerﬁAJlP
e v I e ' c S : . J 5 . N Der Frequenzumrichter prift die Anderungsattribute jedes Parameters automatisch, um Fehleingaben zu verhindern. PO3M1 | o iwertauswahl Motor 1 |& Analog Al2 Einstellung 0 ° 3: Motordrehzahl P24.00 | Erweiterungskartenprofok |, Moggug TCP 15 ©
! 3: Analogeingang Al3 Einstellung des Drehmoments olls :
AN 5: EtherNet UDP
8 - 5: Hoch hwindigkeitspuls HDI1
Cehgesciwinclgrerspuss 6: PROFINET + EtherNet UDP
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Funktions . Standardw | Ander
Name Beschreibung
code ert ung
7: EtherCAT + EtherNet UDP
15: Keine Kommunikationserweiterungskarte
0: Keine Karte
36: All-in-One-Erweiterungskarte — PROFINET
41: All-in-One-Erweiterungskarte — EtherCAT
43: All-in-One-Erweiterungskarte — EtherNet/IP
. 44: All-in-One-Erweiterungskarte — Modbus TCP
P29.00 Erweiterungskartentyp 45: All-in-One-Erweiterungskarte — Ethernet 0 *
46: All-in-One-Erweiterungskarte — PROFINET +
EtherNet
47: All-in-One-Erweiterungskarte — EtherCAT +
EtherNet
7 Haufige Storungen und Abhilfemanahmen
Fehlercode Fehlertyp Mdgliche Griinde Fehlerbehebung

® Beschleunigungszeit erhéhen oder
Software-Stromgrenze (iber P11.06
reduzieren. Bei prozessbedingtem
Schnellstart: Frequenzumrichter

] ’ Uberdimensionieren.
® Beschleunigungszeit zu kurz . P .
) @ Frequenzumrichter iberdimensionieren.
eingestellt . h
it o Sicherstellen, dass der Motor nicht
@ Uberlast oder plétzliche . I ) L
- blockiert und die Last einwandfrei lauft.
Lastanderung -
R @ Erst nach Motorstillstand starten oder
@ Start bei drehendem Motor N
: Drehzahlverfolgung tiber P01.00
® Unsymmetrischer Ausgangsstrom .
) ) | aktivieren.
- . |® Keine Parameterselbstabgleich bei .
Uberstrom beim ® Ausgangsspannung und Motorimpedanz
E4 . sensorloser Vektorregelung (SVC) . L
Beschleunigen ! . priifen, Phasensymmetrie sicherstellen.
® \//F-Kurve bei V/F-Betrieb fehlerhaft )
) @ Nenndaten laut Motortypenschild
eingestellt ) -
. einstellen, Parameterselbstabgleich tiber
@ Starke externe Storquellen N
. P00.15 durchfiihren.
(Schiitzschaltungen, mangelhafte ] ]
Erdung) @ \//F-Kurve neu einstellen, Spannung bei
9 o entsprechender Frequenz reduzieren.
@ Netzspannung zu niedrig . ; ]
@ Storquellen vermeiden, Motorleitungen
©® Hardwarefehler L A
raumlich von Schiitzen trennen, System
zuverldssig erden.

® Netzqualitt verbessern oder
Frequenzumrichter (iberdimensionieren

@ Frequenzumrichter austauschen

® Bremszeit erhdhen oder Software-
Stromgrenze {iber P11.06 reduzieren.

® Bremszeit zu kurz eingestellt Bei prozessbgdlngtglm Sclhnellsltoplp:
@ Software-Stromarenze zu hoch Frequenzumrichter Uiberdimensionieren.
) 9 @ Software-Stromgrenze P11.06 reduzieren
eingestellt ) - -
“ - ® Frequenzumrichter tiberdimensionieren.
@ Uberlast oder plotzliche . )
. Sicherstellen, dass der Motor nicht
Lastanderung . ) ) L
. blockiert und die Last einwandfrei lauft.
“ © Unsymmetrischer Ausgangsstrom @ Ausgangsspannung und Motorimpedanz
Uberstrom beim (@ Keine Parameterselbstabgleich bei 1Sgangssp g una otorimp
E5 priifen, Phasensymmetrie sicherstellen.
Abbremsen sensorloser Vektorregelung (SVC) .
) N @ Nenndaten laut Motortypenschild
® V//F-Kurve bei V/F-Betrieb fehlerhaft ) -
cingestellt einstellen, Parameterselbstabgleich iber
9 . P00.15 durchfiihren.
® Starke externe Storquellen ] :
N @ \//F-Kurve neu einstellen, Spannung bei
(Schiitzschaltungen, mangelhafte )
entsprechender Frequenz reduzieren.
Erdung) . ] ]
@ Storquellen vermeiden, Motorleitungen
@ Hardwarefehler L A
raumlich von Schiitzen trennen, System
zuverlassig erden.
® Frequenzumrichter austauschen
@ Frequenzumrichter iiberdimensionieren.
@ Uberlast oder plotzliche Slchgrstellen, Qass derlMotor nlcht"
Lastanderun blockiert und die Last einwandfrei lauft.
9 ® Software-Stromgrenze P11.06 reduzieren
@ Software-Stromgrenze zu hoch )
cingestellt ® Ausgangsspannung und Motorimpedanz
9 . priifen, Phasensymmetrie sicherstellen.
® Unsymmetrischer Ausgangsstrom )
) ) . |® Nenndaten laut Motortypenschild
" . |® Keine Parameterselbstabgleich bei ) L
Uberstrom bei einstellen, Parameterselbstabgleich tber
sensorloser Vektorregelung (SVC) .
E6 konstanter } . P00.15 durchfiihren.
® V//F-Kurve bei V/F-Betrieb fehlerhaft ] ]
Drehzahl cingestellt @ \//F-Kurve neu einstellen, Spannung bei
9 . entsprechender Frequenz reduzieren.
@ Starke externe Storquellen . ] ]
N @ Storquellen vermeiden, Motorleitungen
(Schiitzschaltungen, mangelhafte L A
Erdung) raumlich von Schiitzen trennen, System
o Netzs;?annung zu niedrig 2uvertassig erden.
® Netzqualitat verbessern oder
® Hardwarefehler . P .
Frequenzumrichter iberdimensionieren
® Frequenzumrichter austauschen

@ Beschleunigungszeit erhdhen oder
Uberspannungs-Stallschutz aktivieren.

® Netzqualitét verbessern,

® Beschleunigungszeit zu kurz E_|ngangssp_annung gemald S_peznjkanon
einhalten (siehe Produktspezifikation).
@ Netzspannung zu hoch "
- X @ Erst nach Motorstillstand starten oder
Uberspannung @ Start bei drehendem Motor N
) . Drehzahlverfolgung tiber P01.00
E7 beim ® Starke generatorische o
Beschleunigen Riickspeisung der Last akdivieren.
A ® Bremseinheit oder Rickspeiseeinheit
@ Uberspannungs-Stallschutz falsch - .
i installieren, bzw. antreibende externe
eingestellt i "
Kréfte beseitigen.

@ Uberspannungs-Stallschutz iber P11.03
aktivieren, Spannungswert tiber P11.04
reduzieren.

. ® Bremszeit erhhen. Bei
@ Bremszeit zu kurz .
prozessbedingtem Schnellstopp:
@ Netzspannung zu hoch PR BT
- . Bremseinheit, Riickspeiseeinheit oder
Uberspannung @ Starke generatorische ]
E8 ) N . Flussbremsung einsetzen.
beim Abbremsen | Riickspeisung der Last e
. ® Netzqualitat verbessern,
@ Uberspannungs-Stallschutz falsch N u I
cingestellt Eingangsspannung gema Spezifikation
9 einhalten (siehe Produktspezifikation).

-7-
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Fehlercode Fehlertyp Mégliche Griinde Fehlerbehebung Fehlercode Fehlertyp Mogliche Griinde Fehlerbehebung
@ Bremseinheit oder Riickspeiseeinheit Parameter- Kabelbruch beseitigen
installieren, bzw. antreibende externe Download ® Tastaturkabel zu lang, starke @ Hardware austauschen,
Kréfte beseitigen. Stéreinwirkung Reparaturservice anfordemn
@ Uberspannungs-Stallschutz tber P11.03 ©® Auf der Tastatur gespeicherte Daten| ® Softwareversion der Steuerplatine fiir
aktivieren, Spannungswert tiber P11.04 fehlerhaft Tastatur-Backup-Parameter mit Version
reduzieren. der Frequenzumrichter-Steuerplatine
©® Netzqualitat verbessern, abgleichen
E}ngangssp.annung geman Spezmkatlon Ethe.rneF Keine DaFenl.Jbertragung 2zwischen @ Kommunikationskarten-Verkabelung auf
. @ Netzspannung zu hoch einhalten (siehe Produktspezifikation). E30 Kommunikationsfe | ~ Kommunikationskarte und Host festen Sitz und Unterbrechung priifen
Uberspannung bei |® Starke generatorische @ Bremseinheit oder Riickspeiseeinheit hler (bzw. SPS) 9P
E9 konstanter Riickspeisung der Last installieren, bzw. antreibende externe ® Motor auf Erdschluss und korrekte
Drehzahl @ Uberspannungs-Stallschutz falsch Kréfte beseitigen. ® Frequenzumrichter-Ausgang gegen |  Verkabelung priifen
eingestellt ® Uberspannungs-Stallschutz tiber P11.03 E32 Erdschlussfehler Erde kurzgeschlossen @ Motorleitung abklemmen und Zustand
aktivieren, Spannungswert tiber P11.04 ® Strommesskreis defekt priifen
reduzieren. ® Hauptsteuerplatine austauschen
® Netzspannung zu niedrig @ Netzspannung erhdhen ® | ast auf Normalzustand oder Uberlast
® Busspannungsanzeige fehlerhaft ~ |® Hersteller kontaktieren priifen; Drehzahlabweichungs-
E10 Busunterspannung |® Ladeschiitz schaltet fehlerhaft @ Hersteller kontaktieren Erkennungszeit erhdhen oder
@ Betrieb unter hoher Last bei ® Eingangsspannung und festen Sitz der Drehzahlabweichu | _ . Beschleunigungs-/Bremszeit verlangem
eingangsseitigem Phasenausfall Eingangskabel priifen B34 ngsfehler © Uberlast oder Motor blocidert ® Motorparametereinstellungen priifen,
o ® Netzspannung erhdhen Motor-Selbstabgleich erneut durchfiihren
® Netzspannung zu niedrig . )
. @ Motornennstrom in der ® Drehzahlregler-Parameter auf Eignung
. @ Motornennstrom falsch eingestellt ) N
EN Motoriiberlastung ) Motorparametergruppe neu einstellen priifen
® Motor blockiert oder starke . =
Lastschwankung @ Last priifen und Drehmomentanhebung @ |ast auf Normalzustand, Uberlast oder
anpassen ® Lastanomalie Blockierung priifen
@ Beschleunigung zu schnell . P ® Synchronmotor-Parameter falsch | ® Motorparameter und EMK-Einstellung auf|
- . ® Beschleunigungszeit verlangern h e
® Wiederanlauf bei drehendem Motor @ Wiederanlauf nach Stoop vermeiden eingestellt Richtigkeit priifen
Frequenzumrichter |® Netzspannung zu niedrig | Stopp Regelabweichungs|® Motor-Selbstabgleich-Parameter | ® Motor-Selbstabgleich emeut durchfiihren
E12 p P ® Netzspannung erhdhen E35 P ’
-Uberlast ©® Uberlast ® Frequenzumrichter mit hiherer Leistun fehler ungenau ® Erkennungszeit fiir Regelabweichung
® Frequenzumrichter-Leistung zu wér?len 9 ® Wechselrichter nicht an Motor erhdhen
gering dimensioniert angeschlossen ® Feldschwachkoeffizient und
) @ Phasenausfall oder starke ] Ei.ngangsspannun"g und festen Sitz der @ Feldschwachbetrieb Stromreglerparameter geeignet
Eingangsphasenau Eingangskabel priifen anpassen
E13 Schwankung an L1, L2, L3 oo - -
sfall @ Schrauben eingangsseitig locker © Optional tber Parameter P11.00 ® Frequenzumricher gibt ® Last prifen und Unterlastwarnpunkt
gangssellg deaktivierbar E36 Unterlastfehler Unterlastwarnung gemaR kontr?)llieren P
©® Ausgangskabel beschadigt oder Einstellwert aus
Erdschluss STO " .
° - R
® Phasenausfall an U, V, W (oder E40 Sicherheitsfunktion Bxterne STO-Funklion akiiviert
starke Lastunsymmetrie) ! STO Kanal 1 ©® STO-Klemmenverdrahtung auf
I e °
Hinweis: Die Erkennungszeit fiir SUSQETS,SkabeI a.l.Jff festen Sz und E41 Sicherheitskreis Richtigkeit und festen Sitz priifen
Ausgangsphasena |Ausgangsphasenausfall betragt eschadigung pruten fehlerhaft ® Externen STO-Schalter auf Funktion
E14 ) } ® Last auf starke Schwankungen und ® STO-Verdrahtung fehlerhaft .
usfall mindestens 2,5 s. Nach einem ) ) priifen
i Motorimpedanz auf Phasensymmetrie ® Externer STO-Schalter defekt !
Phasenausfall kann es zu Instabiltat riffen STOKanal2  |® Hardwarefehler im Sicherheitskrei ® Steuerplatine austauschen
kommen; zuvor kénnen Uberstrom-, P 4 Sicherh aitnir i dss Kaan:I: e CREMENSKT®IS | 4 Hinweis: Dieser Fehler kann nur durch
Uberspannungs-, Uberlast- oder cf ehl ehs ﬂe s Aus- und Wiedereinschalten der
Drehzahlabweichungsfehler gemeldet enlerna Spannungsversorgung zuriickgesetzt
werden. werden.
@ Luftkanal reinigen oder Liifter STO Kanal 1 und .
. ° -
@ Luftkanal verstopft oder Liifter austauschen E43  |Kanal 2 gleichzeitig ':a;i\;ivar:efe?:elrﬂ': iSTO @ Treiberplatine austauschen
E16 Wechselrichtermod defekt ® Fir ausreichende Beliiftung sorgen, fehlerhaft unktionsschaltirels
ul-Ubertemperatur |® Umgebungstemperatur zu hoch Umgebungstemperatur senken STO
® Langzeit-Uberlastbetrieb ® Frequenzumrichter mit héherer Leistung Sicherheitscode . ! ’ '
wihlen E44 FLASH-CRC- ® Treiberplatine defekt @ Treiberplatine austauschen
E17 Externer Fehler © Extemnes Feh lersignal an DI- ® Externes Gerat auf Funktion priifen Priifsummenfehler - — -
Klemme aktiv PROFINET  |® Keine Datenlibertragung zwischen ® Kommunikationskarten-Verkabelung auf
® Geeignete Baudrate einstellen E57 Kommunikations- |  Kommunikationskarte und Host festen Sitz und Unterbrech . fg
Modbus/Modbus ® Baudrate falsch eingestellt @ Verkabelung der Timeout defekt (bzw. SPS) esien Siz Lnd Hnlerbrechung pruten
TCP ©® Kommunikationsleitung defekt Kommunikationsschnittstelle priifen ® Geréte- oder N
E18 Kommunikationsfe @ Kommunikationsadresse falsch @ Korrekte Kommunikationsadresse Umgebungstemperatur zu hoch i Ger:te- oder Umgebungstemperatur
hler ® Starke Storeinfllisse auf einstellen E59 Motoriibertemperat| ® AIAO-Temperaturmessung ° ;en en turfihl tausch
Kommunikation @ Abgeschirmtes Kabel verwenden, um ur ungenau ° Eertnpera# er e:us uschen
Stérfestigkeit 2u erhohen ® Motoriibertemperatursignal an KT ermnes gmp(lera"l;rmess-
® Motorleitung oder Motorisolation (@ Motorleitung abklemmen und tiberpriifen Klemme Di4 emmensignal pren
E19 Strommessfehler : — — ——
fehlerhaft @ Hersteller kontaktieren Kommunikationska @ Dateniibertragung an @ Priifen, ob eine in diesem Steckplatz
@ Motor- und E60 en-Erkennun Kommunikationserweiterungskarten|  nicht unterstlitzte Erweiterungskarte
Frequenzumrichterleistung nicht  |® Frequenzumrichtermodell wechseln oder fehlaesch g -Schnittstelle vorhanden, aber eingesetzt wurde
aufeinander abgestimmt V/F-Betrieb wahlen ehgeschiage Kartentyp nicht erkennbar ©® Nach Ausschalten: Erweiterungskarte
(Differenz > 5 Leistungsstufen) @ Motorverkabelung, Motortyp und fest einsetzen, wieder einschalten und
E20 Fehler Motor-  |® Motorparameter falsch eingestellt Parametereinstellungen prifen Kommunikationska|® Keine Dateniibertragung an Fehlerzustand prifen
Selbstabgleich (@ Ermittelte Parameter weichenzu  |® Motor im Leerlauf erneut identifizieren E63 rten-Timeout- Kommunikationserweiterungskarten|® Kartensteckplatz auf Beschédigung
stark von Standardparametern ab | ® Priifen, ob obere Frequenzgrenze > 2/3 Fehler -Schnittstelle priifen; bei Defekt nach Ausschalten
® Zeitliberschreitung beim der Nennfrequenz anderen Steckplatz verwenden
Selbstabgleich @ |mpulsstrom geeignet reduzieren EtherCAT- @ Keine Datentibertragung zwischen o K ikationskarten-Verkabel f
© Impulsstrom zu hoch eingestellt? E66 | Kommunikations- | Kommunikationskarte und Host ommuniationskarten-verkabelung au
® Fehler beim Lesen/Schreiben von Timeout-Fehler (bzw. SPS) festen Sitz und Unterbrechung prifen
E21 EEPROM- Steuerungsparametem ® Mit STOP/RST zuriicksetzen o Al Iéingangssignal Zumiedrig
- ° ) '
Betriebsfehler ® EEPROM defekt Steuerplatine austauschen E92 Al1 Kabelbruch @ Al Kabelbruch ° l\él:tS \Y Sp”ar;nuT?squell)lz (odEgr 10mA
® PID-RUCKT - - —— romquelle) priifen, ob der Eingang
PID-Rickfihrung |® F1D-RUKflinrung Unterbrechung | oy iy firungssignalletung prfen E93 | Al2Kabelruch |® A2 Emgangssignalzu niedrig funkionier
E22 @ PID-Riickfiihrungsquelle P N ® A2 Kabelbruch . .
Unterbrechung ® PID-Riickfiihrungsquelle priifen - - — @ Verkabelung priifen oder Leitung
ausgefallen ™ Al3 Kabelbruch ® Al3 Eingangssignal zu niedrig austauschen
Bremseinheit | ® Eremskreis defekt oder @ Bremseinheit priifen, Bremstransistor abeloruch g a3 Kabelbruch
E23 Fehler Bremstransistor beschadigt; austauschen EtherNet IP-  |® Keine Dateniiberiragung zwischen g\ ikationskarten-Verkabel f
® Externer Bremswiderstand zu klein |® Bremswiderstand erhdhen £95 | Kommunikations- | Kommunikationskarte und Host fOTmLér']zlza Iodnil i e;- ‘: a eu"r}g au
® TatsicHT — - . y festen Sitz und Unterbrechung priifen
E24 Laufzeit erreicht Tatsach!|che Laufzeit ubelr schreitet ® Hersteller kontaktieren Timeout-Fehler (bzw. SPS)
intern eingestellte Laufzeit Kein Bootloader- "
) - E9%6 ® Bootloader-Upgrade fehit ® Hersteller kontaktieren
) ® Frequenzumrichter gibt ) - Upgrade
25 Elektronische Uberlastwamuna aema ® Einstellung des Uberlastwarnpunkts auf
Uberlast ; 99 Plausibilitat priifen Dual-CPU
Einstellwert aus E587 | Kommunikationsfe
‘ @ Tastaturkabel priifen, Steckverbindung hler 1 o ,
o Eﬁ}g:ﬁiﬁel. Wackelkontakt oder trennen und wiederherstellen, Dua-CPU ® Dual-CPU Kommunikationsfehler ~ |® Hersteller kontaktieren
Fehlerbeim  |® Tastaturkabel zu lang, starke Fehlerzustand prifen . ES88 | Kommunikationsfe
E27 P ® Umgebung auf Storquellen priifen und hler 2
Parameter-Upload |  St6reinwirkung "
- beseitigen
©® Kommunikationsschaltung von
) @ Hardware austauschen,
Tastatur oder Hauptplatine defekt )
Reparaturservice anfordern
E28 Fehler beim  |® Tastaturkabel: Wackelkontakt oder |® Umgebung auf Storquellen priifen und

8 Produktabmessungen Abbildung 8-3 Abmessungen und Bohrbilder - Bauform D Relative Verluste (%) Standby- e
Abbildung 8-1 Abmessungen und Bohrbilder - Bauform A, B Wi Produktmodell 029 | 50 | @100 | 025 | soi50) | esnst00)| ozsny | sorton Verlus(t‘:)istung o
DI DL
GD28-7R5G-4 | 076 | 096 | 154 [ 098 | 117 | 1,91 | 122 | 204 11 IE2
i — GD28-011G-4 | 079 | 0,89 | 1,79 [ 078 | 09 | 1,77 [ 093 | 18 20 IE2
I i GD28-015G-4 | 07 | 1,01 | 198 | 074 [ 102 [ 187 | 117 | 223 20 IE2
GD28-018G4 | 053 | 076 | 1,23 | 056 | 086 | 1,73 | 086 | 201 20 IE2
° GD28-022G4 | 063 | 071 | 138 | 06 | 09 [ 173 | 1,02 | 1,95 20 IE2
GD28-0R4G5 | 129 | 148 | 1,76 | 148 | 172 | 213 | 2,05 | 251 12 IE2
GD28-0R7G-5 | 126 | 141 | 174 [ 142 | 167 | 207 [ 201 | 244 12 IE2
z 2 GD28-1R5G5 | 1,20 | 1,35 | 1,66 | 139 | 163 | 199 | 192 | 2,24 13 IE2
GD28-2R2G-5 | 117 | 132 | 162 [ 134 | 159 | 1,95 | 185 | 224 13 IE2
GD28-004G5 | 1,14 | 1,29 | 157 | 128 | 155 [ 1,91 [ 183 [ 217 13 IE2
TN o GD28-5R5G-5 | 1,11 | 127 | 151 [ 120 | 148 | 187 [ 178 | 207 15 IE2
" b GD28-7R5G5 | 106 | 124 | 148 [ 117 | 147 | 185 | 173 | 2,02 15 IE2
AR LLLNN WV GD28-011G-5 | 0,88 | 1,18 | 140 [ 103 | 144 | 182 | 169 | 197 32 IE2
1| M —— GD28-015G5 | 073 | 097 | 1,34 | 089 | 131 [ 172 [ 152 [ 194 32 IE2
! . GD28-018G-5 | 0,70 | 088 | 124 | 085 [ 125 [ 168 | 1,50 | 1,85 36 IE2
Tabelle 8-3 Abmessungen undfl:)hrbnder— Bauform D Emheaut:hn::(: o . GD28-022G5 | 0,68 | 085 | 125 | 079 | 1.21 | 156 | 136 | 1.77 ) E2
m g ONrpli ohrungsdu
' Produktmodell Bauform w1 H1 D1 w2 H2 | rch Tabelle A-2 Nenndaten (Schwerlast/Leichtlast)
z GD28-7R5G-2 130 250 185 100 237 @6 Schwere Last Leichte Last
GD28-011G-2 130 250 185 100 237 26 Trctor [ Max. otoristAusgang] M@ | Nemn | Nen
GD28-011G-4 130 250 185 100 | 237 26 Produktmodell o] i zfreq
Tabelle 8-1 Abmessungen und Bohrbilder — Bauform A, B (Einheit: mm) D stung | ung | sstrom | | SMG | ung ) sstrom | z(Hz) a(v)
v . Bohrbild Bohrungsdu GD28-015G-4 130 250 185 100 237 26 (KVA) | (kw) (A) 0) (kVA) | (kW) (A) 0)
Produktmodell Bauform Wi 1 D1 W2 H2 " GD28-011G-5 130 250 185 100 237 26 GD28-0R2G-S2| 07 02 15 | 50°C | 094 | 04 2 40°C
GD28-0R2G-S2 60 190 155 36 180 @5 GD28-0156-5 130 250 185 100 287 @6 GD28-0R4G-S2 | 1,15 | 04 25 | 50°C | 152 | 0,75 | 3,3 | 40°C |50 Hz oder
GD28-0R4G-S2 60 190 155 36 180 a5 Abbildung 8-4 Abmessungen und Bohrbilder - Bauform E GD28-0R7G-S2| 188 | 0.75 | 42 | 50°C | 226 | 11 51 | 40°C | 6oHz IAC 1PH 220
GD28-0R7G-52 60 190 155 % 180 5 " GD28-1R1G-S2| 228 | 11 | 65 50:0 285 | 15 | 75 40:0 assiger [ 11
025 G @ | w0 | s | % | o0 | 05 o Sosaroess| 43 | 29 | b [ovc e | 5 s [4rc] o
GD28-0R4G-2 60 190 155 36 180 @5 onoics n o Tere T : T
ggizgzgi A gg 122 122 22 122 gg GD28-0R2G-2 | 0,69 | 02 [ 15 | 50°Cc | 091 | 04 2 | 40°C
GD28-0R4G2 | 1,16 | 04 | 25 | 50°C | 151 | 075 | 33 | 40°C
CD28-0R7G-4 60 | 190 | 155 | %6 | 180 2 GD280R7G2 | 191 | 075 | 42 | 50°C | 229 | 14 | 51 | 40°C
CD28-1R1G-4 60 | 190 | 155 | 36 | 180 2 ° GD28-1R1G-2 | 3,06 | 11 | 65 | 50°C | 353 | 15 | 75 | 40°C | sphpoer
GD28-0R4G-5 60 190 | 155 | 36 | 180 25 GD28-1R5G-2 | 354 | 15 | 75 | 50°C | 463 | 22 | 98 | 40°C | eoHe
GD28-0R7G-5 60 190 | 155 | 36 | 180 25 GD282R2G2 | 471 | 22 | 10 | 50°C | 588 | 3 | 1255 | 40°C | zulsssiger [ © 3;:500'
GD28-1R1G-S2 70 190 155 36 180 @5 _ GD28-004G-2 6.1 4 16 50°C 8 55 21 40°C |Bereich: 47-
GD28-1R5G-S2 70 190 | 155 36 180 25 A | GD28-5R5G-2 | 824 | 55 | 20 | 50°C | 99 | 75 | 26 | 4o°c | 83k
GD28-2R2G-S2 70 190 155 36 180 25 GD28-7R5G-2 | 1469 | 75 | 30 | 50°C | 215 | 11 | 39 | 40°C
GD28-1R1G-2 70 190 155 36 180 @5 GD28-011G-2 [ 1995 | 11 | 42 [ s0°C | - - - [ 40°c
GD28-1R5G-2 70 190 155 36 180 @5 GD28-015G2 | 21 15 | 55 | 50°C | 267 | 185 | 64 | 40°C
GD28-2R2G-2 70 190 155 36 180 @5 o GD28-0R4G-4 | 1,26 | 04 15 | 50°C | 1,66 | 0,75 2 40°C
GD28-1R5G-4 B 70 190 155 36 180 @5 GD28-0R7G-4 2,1 0,75 25 50°C | 2,73 11 3,3 40°C
CD282R2G4 70 19 155 % 180 o5 — GD28-1R1G4 | 241 | 1.1 3 | 50°C [ 294 | 15 | 37 | 40°C
T e w ] | = oo s Tz Lo Low [0 Fos L]
GD28-004G-4 70 190 155 36 180 a5 Tabelle 8-4 Abmessungen und Bohrbilder - Bauform E (Einheit: m.m) SD75.00364 6Y17 3 7’5 07 7’82 2 95 1400 602:2 er
GD28-1R5G-5 70 | 190 | 15 | 36 | 180 25 Produktmodell | Bauform Fomessung Sohbld___ Bohrungsdu 602600464 | 767 | 4 | 85 | 50°C | 628 | 55 | 115 | 40°C | ausiger [N
GD28-2R2G5 70 190 | 155 | 36 | 180 25 i il Bl 2 L : g o a7| 48OV
GD28.0156.2 160 300 190 130 287 o6 GD28-5R5G4 | 921 | 55 | 14 | 50°C | 11,84 | 7,5 | 18 | 40°C |Bereich:47
GD28-004G-5 70 190 155 36 180 25 0D28.01864 160 300 1% 120 287 o6 GD28-7R5G-4 | 12,96 | 7.5 | 185 | 50°C | 1349 | 11 | 21 [40°C | 63Hz
Abbildung 8-2 Abmessungen und Bohrbider - Bauform C GD28-0226-4 E 160 | 300 | 1e0 | 130 | o8 26 CDB 0G4 | 1997 | M | 26 | S0°C | 2956 | 15 | 82 | 40°C
" 02801865 160 300 190 130 287 5 GD28-015G4 | 21,06 | 15 | 32 | 50°C | 346 | 185 | 38 | 40°C
0280265 160 300 190 0 o8 26 GD28-018G4 | 252 | 185 | 38 | 50°C | 296 | 22 | 45 | 40°C
DL GD28-022G4 | 2851 | 22 | 45 | 50°C | 3817 | 30 | 58 | 40°C
1 Anhang A Energieefﬁzienzdaten GD28-0R4G-5 | 1,79 | 04 1,7 | 50°C | 219 | 0,75 | 21 | 40°C
~ Tabelle A-1 Verlustleistung und IE-Klasse GD28-0R7C-5 | 242 | 075 | 23 | 50°C | 285 1.5 27 _| 40°C
GD28-1R5G5 | 345 | 15 | 3 | 50°C | 416 | 22 | 42 | 40°C
Relative Verluste (%) Sl = GD28-2R2G5 | 579 | 22 | 42 | 50°C | 687 | 4 | 55 | 40°C |50Hzoder
= O Produktmodell Verlustleistung | | o °|
(029) | (050) | (0:100) | (6029) | (5050 |(50:100)| (8050 | 90:100)| " gg;:gg‘égg 17197% 5"‘5 eés ggg 192'?214 32 192 jgg Zuf;s:;r AC ZE? 325,
GD28-0R2G-S2 | 245 | 278 [ 298 | 28 | 301 | 326 | 308 | 329 7 IE2 GD28-7R5G5 | 1443 | 75 | 12 | 50°C | 1698 | 11 17 | 40°C |Bereich: 47
o o GD28-0R4G-S2 | 196 | 224 | 254 | 205 | 24 | 265 | 252 | 281 7 IE2 GD28-011G-5 | 2040 | 11 | 17 [ 50°C [ 2512 | 15 | 22 | 40°C | 63Hz
4 GD28-0R7G-S2 | 1,48 | 168 | 184 | 154 | 1,84 | 254 [ 193 | 271 7 IE2 GD28-015G5 | 2191 | 15 | 22 | 50°C | 31,08 | 185 | 27 | 40°C
B GD28-1R1G-52| 1,39 | 161 | 221 [ 168 | 1.9 | 255 | 2,03 | 271 7 IE2 GD28-018G5 | 2647 | 185 | 27 | 50°C [ 3289 | 22 | 34 | 40°C
] GD28-1R5G-S2 | 141 | 144 | 191 | 1,69 | 1,91 | 235 | 1,92 | 259 7 IE2 GD28-022G-5 | 2965 | 22 | 34 | 50°C | 4066 | 30 42 | 40°C
'ﬂ GD28-2R2G-52| 12 | 142 [ 202 [ 138 | 168 | 241 [ 175 [ 295 7 IE2
GD28-004G-S2 | 1,33 | 1,65 | 2,34 | 147 | 184 | 274 | 2,04 | 3,09 11 IE2
J—E—( GD28-0R2G-2 | 2,39 | 269 | 297 | 266 | 295 | 32 [ 302 | 324 7 IE2
GD28-0R4G-2 | 1,95 | 219 | 25 | 213 | 2,38 | 274 | 245 | 281 7 IE2
GD28-0R7G-2 | 148 | 167 [ 226 | 159 | 184 | 25 [ 19 [ 262 7 IE2
Tabelle 8-2 Abmessungen und Bohrbilder - Bauform C (Einheit: mm) GD26-1R1G-2 | 128 | 1,52 | 208 | 156 | 177 | 228 | 1,84 | 242 7 IE2
— i Bohrungsd GD28-1R5G-2 | 1,36 | 144 [ 177 [ 168 | 173 | 194 [ 187 | 234 7 IE2
Produktmodell | Bauform — - R we T ws i | urchmesser GD28-2R2G-2 | 1,31 | 137 | 172 | 16 | 173 | 195 | 182 | 22 7 IE2
GD28-004G-2 | 145 | 163 | 193 [ 151 [ 172 [ 21 | 19 [ 226 11 IE2
GD26-004G-52 9 | 285 | 185 | 70 | 72 | 2%0 26 GD28-5R6G-2 | 079 | 1,32 | 1,99 | 0,87 | 1,34 | 222 | 141 | 239 1 IE2
GD28-004G-2 % | 235 | 155 | 70 2 | 220 26 GD28-TR5G-2 | 062 | 09 | 1,76 | 08 | 115 | 2,04 | 146 | 228 14 IE2
GD28-5R5G-2 9 | 235 | 155 70 72 220 26 GD28-011G-2 | 054 | 078 | 1,87 | 077 | 118 | 2,09 | 123 | 248 14 IE2
GD28-5R5G-4 c 90 285 | 185 70 72 220 26 GD28-015G2 | 0,92 | 093 | 095 | 106 | 1,37 | 149 | 26 | 298 16 IE2
GD28-7R5G-4 %0 235 155 70 72 220 26 GD28-0R4G-4 | 213 | 228 | 259 | 22 | 254 | 281 | 254 | 2,94 9 IE2
GD28-5R5G-5 90 235 | 155 70 72 220 26 GD28-0R7G-4 | 141 | 164 | 211 | 167 | 1,86 | 220 [ 192 | 243 9 IE2
GD28-7R5G-5 90 235 | 155 70 72 220 @6 GD28-1R1G-4 | 145 | 161 | 1,83 | 164 | 1,94 | 216 | 2,03 | 229 9 IE2
GD28-1R5G-4 | 1,25 | 134 [ 152 | 141 | 163 [ 201 [ 162 | 215 9 IE2
GD28-2R2G-4 | 1,27 | 129 | 161 | 156 | 1,77 | 212 [ 161 | 223 9 IE2
GD28-003G-4 | 119 | 1,27 | 155 | 148 [ 165 [ 201 | 159 | 2.1 9 IE2
GD28-004G-4 | 111 | 1,21 | 146 | 1,34 | 162 | 183 | 154 | 2,35 9 IE2 66001-01729 202606 (V1.0)
CD28-6RSC4 | 122 | 137 | 186 | 146 | 177 | 212 | 1.7 | 226 L IE2 Anderungen der Produktdokumentation vorbehalten. Alle Rechte vorbehalten. Nachahmung wird strafrechtiich verfolgt.
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