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Energy efficient pumping
with

OPTIFLOW™
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Optidrive Eco IP20 & IP55 eCd)

OPTIDRIVE"

Spezialisierter Lifter- und Pumpenumrichter

0.75 - 250kW /1.0 — 400 HP

Fokus auf einfachste Bedienung

dedizierte Pumpen-Steuerfunktionen:
* BACnet (RJ45 Buchse)

+ Kaskadierte Pumpensteuerung on Board

* Trockenlaufschutz-Funktion

*  Pumpenreinigungsfunktion

» Verhinderung von Ablagerungen (“Stir function”)

* PID Regelung mit Standby & Aufwachschwellen

* Rohrbrucherkennung

(")
Sumitomo Drive Technologies (1, e



eCl)

OPTIDRIVE"

Sieben BaugroRen
- FS2-FS8
0.75 — 250kW (1 - 350HP)

200 - 600 Volt

200 — 240 Volt, 1 Phase Input, 0.75 — 7.5kW
* 200 - 240 Volt, 3 Phase Input, 0.75 — 75kW
» 380 - 480 Volt, 3 Phase Input, 0.75 — 250kW
* 500 - 600 Volt, 3 Phase Input, 0.75 — 110kW

eCo)

OPTIDRIVE

IP20, IP55, IP66
- IP20 FS 2,3,4,5,6A, 6B, 8

(4 tnvertek

+ IP66FS 2, 3,4
» IP55FS4,5,6,7,8
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eCl)

OPTIDRIVE"

Frame Sizes 2 - 6B - 8 Frame Sizes 2 -4 Frame Sizes 4 -8
v Panel mounting design v Qutdoor rated v Wall mounting
v Fan Cooled v Wall mounting design v Fan Cooled

v" With / Without Isolator
v" Convection Cooled

®
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A standard feature on Dr’veSCom

every Oplidrive Eco

| OPTIFLOW™ (i , nver tek

OPTIFLOW

“Der autarke Pumpenmanager”




Wo kommt Optiflow zum Einsatz?

OPTIFLOW™

| Asiandard feature on
every Oplidrive Eco

Setpoint Control

Independent pump

]
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Wo kommt Optiflow zum Einsatz?

OPTIFLOW™

A siandard featureon |
Setpoint Control every Oplidrive Eco

Independent pump
centrol system

Electric pump
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Wo kommt Optiflow zum Einsatz?

3-Phase Mains Input Supply
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Was haben alle diese Systeme gemeinsam?

Drehzahl Umrichter

Stellgrol3e

Anlagensystem

mit Pumpen 3
Regelgrold

g4 Regelstrecke [ >
‘Istwert Gber Sensor erfasst
z.B.0-10V

PID im Umrichter

Regler
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Herausforderung dieser Applikationen

Was genau sind die Herausforderungen, die z.B. ein
Wasserwerk, Chemiewerk oder eine Fertigung haben?

. : Unterschiedlicher Bedarf
Hohe Verfugbarkeit. an Druck, Durchfluss

Downtime so gering wie ” ) .
moglich zu halten slefel K%’SL?ést;tung i

Automatisiert Einfach zu warten

Was sind ihre Herausforderungen?

]
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Warum geregelte Antriebe?

Proportional Ventil/ gewinschter

Gestern: Netz DOL Pumpe Drosselklappe Druck / Durchfluss
777 N, =

,Dauerlaufer
Hoher Energieverbrauch Hohe Verluste

Heute: gewuinschter
Netz Frequenzumrichter Pumpe Druck / Durchfluss

Y

v _—

N
N
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Online Tool zur Unterstutzung der Berechnung

Drives .com

Member of Sumitomo Drive Technologies

(i Invertek

Variable Frequency Drives Industries Support Cooler Planet -

Energy Savings Calculator

Optidrive™ variable frequency drives save energy, money and time.
Estimate your potenfial energy savings, CO5 emissions and financial savings.

Project Name [ Anlage 1
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Pumpensteuerung OPTIFLOW"

OPTIDRIVE"

®
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Erweiterte Funktionalitat eCO

OPTIDRIVE"
PID mit Standby PID Boost Festsetzen von Reinigunsfunktion
) » Rohrbefiillung mit Pumpen
 Intemer PID Regeler flr einstellbarer Zeit bis 600 s Verhindert Festst * Bi-direktionale Reinigung
» Verhindert Festsetzen
Temperatur, Druck, Durchflul3, etc. . Umrichter “erwacht” auf . Verhindert Pumpenausfall
der Pumpe bei langer
« duale PID Sollwertvorgabe voreingestellten Wert, um _ durch Verstopfung
Nichtbenutzung .
iberschwingen des Reglers Verhingert * Aktivierung durch
» Verhinde
+ Standby Modus zu vermeiden Lastiberwachung, Start,

Sedimentablagerungen - .
digitaler Eingang

in der Pumpe

Normal S % Reduced Ui
Operation Operation

]
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Erweiterte Funktionalitat eC()

OPTIDRIVE"
Tauchpumpen-Regelung Lastiiberwachung Kaskadenregelung Optiflow
+ Schnelle Rampe bis zur + Motorstrom Uberwachung in
* Hilfspumpe mit fester + Bis zu 5 Umrichter im Team
minimalen Geschwindigkeit relation zur Ausgangsfrequenz
Drehzahl * Jockey Pumpen Modus
+ PID Regelung bei Erreichen * Wenn der Strom auferhalb des
* Ein Umrichter steuert * Redundanz
einer Drehzahl Bandes fallt, kann der Umrichter

bis zu 4 Hilfspumpen

+ Standby Modus » Fehlerauslésung (Trip)
+ Laufzeitverteilung auf

* Reinigunsvorgang starten

alle Pumpen
3Phass Mains input Supply With Additicnal Relay Madule
Output Current
= - LLT.
Paint4 N | :
Pon3 IS 1 i
oz _ | 2 : |
Font1 5 _ .
| ) S Slovw Slav
bt i Pump 2 Punp 3 Pump 4
| | T G
T L P
Output Frequency

]
Sumitomo Drive Technologies (1 g:,‘\’/gsftfk



i Invertek
Drives com

Optiflow




Notwendige ,,Optiflow*“-Schritte — eine Ubersicht

Master und Slave Adressen einstellen

Master: PID Setup durchfiihren und Testen

Master alle Optiflow relevanten Parameter einstellen

Erster Slave: alle Optiflow relevanten Parameter einstellen

Wenn gewunscht STANDBY Funktion im Master und/oder Slave konfigurieren
System Funktionstest

Alle weiteren Slaves mit gleichen Parametern wie ersten Slave einstellen

®
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Adressen einstellen

P5-01 Umrichter-Feldbusadresse/ MAC ID

Dient zur Einstellung der Feldbus-Adresse fir den Optidrive Umrichter. |

Bis zu 4 Hilfspumpen:

MASTER

Adresse: ! ::’ — Y 5

Verbindung erfolgt Gber Standard Netzwerkleitung! Keine
Sonderleitung notwendig! Plug & Play!

{ MASTER N . ) , ©
s Sumitomo Drive Technologies (1 Invertek
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: PID Setup durchfuhren und Testen

Wer hat das Sagen in Sachen ,,Drehzahl* ?
Der Umrichter muss eindeutig wissen, wer ihm die Geschwindigkeit vorgibt...
Bei der OPTIFLOW Steuerung gibt der interne PID-Regler dem MASTER die Drehzahl

vor!!l
Auswahl des Steuermodus 0 6 0 -
0 | Anschlusssteverung Der Umrichter zeigt eine umgehende Reaktion auf an die Steueranschlisse gesendete Signale.
1 T{Ishfyrsfeuerung in Der Anfrieb kann nur iber die interne Tastatur oder iber eine Fernbedienung in
eine Richtung Vorwdrtsrichtung gesteuert werden.

2 | Tastatursteverung in Wie oben.
eine Richtung

PID-Steverung Die Ausgangsfrequenz wird iiber den internen PID-Regler gesteuert.

Feldbus-Steuerung

Per gewdihliem Feldbus (Parameter der Gruppe 5) - aulder BACnet (siehe Option 6)

Slave-Modus Der Umrichter fungiert als Slave eines im Master-Modus angeschlossenen Optidrive Geréits.

BACnet-Modus Der Umrichter kommuniziert als Slave in einem BACnet-Netzwerk.

(TR . . ]
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: PID Setup durchfuhren und Testen

Siehe separate Folien zum PID Regler-Setup

: : ’ 1\ Invertek
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alle Optiflow Parameter einstellen

Der ,,Spin-Start“ (Drehstartaktivierung) sollte deaktiviert werden.

Bitte stellt dazu P2-26 auf 0 !!

Drehstartaktivierung 0 2 1 -

Wenn aktiviert, untersucht der Umrichter, ob der Motor beim Start bereits zu rotieren beginnt und wenn ja, mit welcher Drehzahl bzw.
in welche Richtung. Der Umrichter ibernimmt dann mit der aktuellen (erkannten) Drehzahl die Steuerung des Motors. Der Start des

Urmrichters kann sich bis zum Abschluss der Drehstartfunkfion leicht verzégern.

0 : Deaktiviert

: Aktiviert
2 : Aktivierung aufgrund von Fehlerabschaltung, Spannungsabfall oder Freilaufstopp

/TASTER\

(")
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alle Optiflow Parameter einstellen

Alle OPTIFLOW -Einstellungen
werden in Parameter

Gruppe 8 und
NUR im MASTER eingestellt !

Ausnahme: Standby-Parameter werden in jedem Umrichter eingestellt!!

Drives com

1 2 Invertek
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alle Optiflow Parameter einstellen

Mit dem Parameter P8-14 wahlt man den entsprechenden QPTIFLOW Modus aus.

Wir starten im Beispiel mit der Anwendung, bei der jede Pumpe einen Umrichter
vorgeschaltet hat und das System als Master/Slave-System arbeitet.

Auswahl Pumpenzuschaltfunktion | o | 2 I o | -

Mit diesem Parameter wird die Pumpenkaskadierung des Umrichters akfiviert. Wenden Sie sich an |hren lokalen Vertriebspariner, um
ausfishrliche Anwendungshinweise zu diesem Parameter zu erhalten.

0: Deaktiviert

1 : Einzelner Umrichter mit direkter Netzanschluss-Kaskade (max. 4 am Versorwsnetz an eschlossene Pumpen)
2 : Mehrere Umrichter (Optiflow) Uber ein Master-Gerat mit Kaskadensteuerung. (nur gu#hg mit Optibus
Masteradresse P5-01 = 1).

3 : ehrfachantriebskaskade mit Jockey-Pumpe (Optiflow). Master Antrieb |Nur gillig, wenn der Antrieb auf Optibus-
Master eingestellt ist Adresse, P5-01 = 1) In diesem Fall bleibt der Master-Antrieb mit Adresse P5-01 = 1) akfiv und wird nicht
abgeschaltet beim Pumpenwechsel in der Kaskade, die normalerweise dazu verwendet wird, die Befriebsstunden iber alle Pumpen
hinweg zu verteilen.

4 : Kaskadenmodus 2 mit mehreren Antrieben (Optiflow) Master Antrieb. [Nur giltig, wenn der Antrieb auf Optibus-
Master-Adresse eingestellt ist, P5-01 = 1) Dieser Modus &hnelt Modus 2, aber die Einschwingzeit ist beim ersten Start akiiv, bevor die
erste Hilfspumpe dazugeschaltet wird. Dadurch kann verhindert werden, dass beim Aufwachen aus dem PID-Standby-Modus mehrere
Pumpen gleichzeitig starten.

5 : Kaskade mit mehreren Antrieben mit Jockey Pump Mode 2 (Optiflow) Master-Antrieb. [Nur giliig, wenn der
Antrieb auf Optibus-Hauptadresse eingestellt ist, P5-01 = 1) Dieser Modus entspricht dem Modus 3, auler dass beim Start einer Hilfspumpe
die Leitpumpe [Jockey Pumpe] stoppt. Wenn die Hilfspumpe in den Standby-Modus geht, startet die Leitpumpe {Jockeypumpe) emeut.

(TTEE) . : < ]
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alle Optiflow Parameter einstellen

Die Anzahl der Hilfspumpen stellen wir erst einmal auf 1 ein.
Auch wenn wir spater mehr Pumpen verwenden mochten.

Der Grund liegt darin, dass es einfacher ist das System mit nur einem SLAVE (Hilfspumpe)
einzustellen und spater die anderen SLAVES mit den gleichen Parametereinstellungen zu
versehen.

P8-15=1

Anzahl der Hilfspumpen 1 4 1 -

Der Parameter ist giiliig, wenn P8-14 zwecks Aktivierung der Pumpenzuschaltung auf gréBBer als O eingestellt ist. Mit P8-15 wird die Anzahl
der Hilfspumpen (P8-14 = 1) oder Slave-Umrichter im Netzwerk (P8-14>=2) eingestellt, die fir die Pumpenzuschaltung verfigbar sind.

®
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alle Optiflow Parameter einstellen

Die Start- und Stoppdrehzahl der Hilfspumpen mussen wir in P8-17 & P8-18 einstellen.
P8-17: Der Wert sollte sehr nah bei der max. Drehzahl (P1-01) eingestellt werden.

P8-18: Mit Hilfe der Pumpenkennlinie wird dieser Wert fiir die Nutzung von zwei Pumpen
ermittelt.

Startdrehzahl Hilfspumpe P8-18 P1-01 49.0 Hz/U/Min

Dieser Parameter definiert die Drehzahl, mit der Hilfspumpen im Kaskadierungs- oder Optiflow-Modus gestartet werden. Wenn dieser
Schwellwert iberschritten wird, wird zur ndchsten Pumpe umgeschaltet. Die Kaskadierungs-Einschwingzeit muss ablaufen, bevor zusétzliche
Pumpen zu- oder abgeschaltet werden kénnen. Die Einschaltprioritét erhdlt immer diejenige Pumpe mit den wenigsten Betriebsstunden.

Stoppdrehzahl Hilfspumpe 0 P8-17 30.0 Hz/U/Min

Dieser Parameter definiert die Drehzahl, mit der Hilflspumpen im Kaskadierungs- oder Optiflow-Modus gestoppt werden. Wenn dieser
Schwellwert unterschritten wird, wird eine der aktiven Pumpen abgeschaltet. Die Kaskadierungs-Einschwingzeit muss ablaufen, bevor zusétzliche
Pumpen zu- oder abgeschaltet werden kénnen. Die Einschaltprioritat erhélt immer diejenige Pumpe mit den meisten Befriebsstunden.

Drives com
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Pumpenkennlinie

Leistungskurve der Pumpe und Anlagenkennlinie

1450 r/min

4380 min_ |
_____

1150 r/min S~ —— Anlzgenkennlinie

e i )
ik LV ~ -~ — E.Eiswngskur‘-'e
- der Pumpe
it Y
~

010020030!340050050I17W300900
Volumenstrom (gpm)

Sumitomo Drive Technologies

A) Arbeitspunkt mit einer
Pumpe

B) Arbeitspunkt mit zwei
Pumpen

Stoppdrehzahl fur
Hilfspumpe:

Fall B = ca. 1160 R/min

Invertek
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alle Optiflow Parameter einstellen

Ein Feature der OPTIFLOW Steuerung besteht darin den Pumpenverschleifl gleichmaBig
auf alle Pumpen zu verteilen.

Dafur stellt man im MASTER in P8-16 einen Wert in Stunden ein.

Die Steuerung sorgt dann dafir, dass alle Pumpen-Betriebszeiten keine groRere Differenz
aufweisen, als den unter P8-16 eingestellten wert.

Beispiel: Wenn jede Pumpe nicht langer als 24 h am Stuck laufen soll, so stellt man
P8-16 = 24 h ein.

Pumpenbetriebsumschaltzeit 0 1000 0 Stunden

Um einen ausgeglichenen Betrieb jeder Pumpe in der Zuschaltungskaskade zu gewdhrleisten, kann Gber P8-16 eine Laufzeitbegrenzung
eingestellt werden. Wenn auf einen anderen Wert als O (deaktiviert] eingestellt, wird der Betrieb abwechselnd mit allen Pumpen
vorgenommen, um sicherzustellen, dass die Befriebszeit jeder Pumpe nicht den Wert unter P8-16 ibersteigt.

®
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alle Optiflow Parameter einstellen

Damit beim Zu- und Abschalten der Hilfspumpen das System die Zeit bekommt sich
»einzuschwingen* gibt es den Parameter P8-19.

Abhangigkeit P8-14 = 2 oder 4

 Pumpen-Einschwingzeit 10 600 60 Sek

Mit diesem Parameter wird eine Zeitverzégerung eingestellt, die es nach dem Zu- oder Abschalten von Kaskadenpumpen verhindert, dass
weitere Gerdte zu- oder abgeschaltet werden. Mit ihm soll eine ad@quate Einschwingzeit beim Ubergang zwischen Kaskadenpumpen
gewdahrleistet werden.

®
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: Optiflow Einstellungen

Wer hat das Sagen in Sachen ,,Drehzahl* ?

Der Umrichter muss eindeutig wissen, wer ihm die Geschwindigkeit vorgibt...

Bei der OPTIFLOW Steuerung gibt der MASTER den SLAVES die Drehzahl vor!!!
Daher miissen alle SLAVES in den Slave-Modus geschaltet werden & !!

Auswahl des Stevuermodus 0 6 0 -

0 | Anschlusssteuerung Der Umrichter zeigt eine umgehende Reaktion auf an die Steueranschlisse gesendete Signale.
1 | Tastatursteverung in Der Anfrieb kann nur iber die interne Tastatur oder iber eine Fernbedienung in

eine Richtung Vorwdrtsrichtung gesteuert werden.
2 | Tastatursteverung in Wie oben.

eine Richtung

PID-Steverung Die Ausgangsfrequenz wird iber den internen PID-Regler gesteuert.

Feldbus-Steuerung Per gewdihliem Feldbus (Parameter der Gruppe 5) - aulder BACnet (siehe Option 6)

Slave-Modus Der Umrichter fungiert als Slave eines im Master-Modus angeschlossenen Optidrive Geréits.

BACnet-Modus Der Umrichter kommuniziert als Slave in einem BACnet-Netzwerk.

®
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4. : Optiflow Einstellungen

Die Parametrierung der restlichen SLAVES erfolgt mit den gleichen Einstellungen wie der
bisher verwendete SLAVE.

BEACHTE: P5-01 : Umrichteradresse bitte hochzahlen!!!

Drives com
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PID Steuerung — Parametergruppe # 3

Digtal Inpues
Diggtal Inpur 2 — — Funchon Sesact
- P12
i ¥
"JE:'E:!EEE"“ R User FID conirolles Pl #rrar n enabio
B I outpu high limit ramps Pi-11
P3-06 Oiperaling mode
P04
WUser PID Digital
Rafsrance 2 !
F3-15 i I 5
| P Gain F301
| Gain P22

D Gain F3-13

1
Analag Input 1 ._r_-
- i

Anaog Input 2 ¢ B T

P1-03 Spasd Conirol

Loop

Deoalaratian Ramb
User PID controller P04

oUpal how limi
P

o
Aiaiog Input 1 T
@ I

Lisar FID Faedback
Seacl F3-10

]
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PID Regler — alle Einstelilmoglichkeiten

Digital Inpues
Digetal Ingu 2 — — Function Selant
; P13
| Y
L P D User PID conirclles PID #rmor o enable
s i Liser FiD outp high limit ramga P3-11
Operating mode P3-07
Wser PID Digiial g
Refonence & !
Fa-15 |
: ser PID .0 P Gan F3-01 i
Pe{ Rutaranca | Gaatin 2302
iy s ._I'_' i PLL08 : D Gain P33
Anakog Input 2 : [ Eeewaraton Femp |
i | P1.03

Uzer PG
Refaroros Salact
F305

Anaog Input 2 @

Arigiceg Inpat 1 . :

Ltzar PID Faadback
Salact P3-10

Daceleration Ramo

User PID controller P04

Ul o limil
PO

Parametername Standard Einheiten

PID Proportionalverstirkung | o1 | 30 | w0 | -

Minimum Maximum

Spaed Conired
Loop

PID-Regler - Proportionalverstérkung, Der unverzégerte Fehler zwischen Ist- und Scllwert des PID-Reglers wird mit P3-01 mulfiplizier,
um die Ausgabe fir den PID-Regler zu erhalten. Héhere Werte der Proportionalverstérkung fihren zu wesentlichen Anderungen der
Umrichterausgangsfrequenz aufgrund von Modifikationen der PID-Soll- ader -Istwertsignale. Ein zu hoher Wert kann zu Instabilitét fihren

PID-Integralzeit [ 00 [ 300 | 10 [ sekunden

Die Infegralzeit des PID-Reglers. Summenfehler in der PID-Steuerung. Verwendet Summenfehler zwischen Soll- oder Istwertsignalen
zur Konfiguration der Ausgabe des PID-Reglers. P3-02 ist die Zeitkonstante fir Summenfehler. Hohere Werte sorgen fur ein
gedampfteres Ansprechverhalten. Niedrigere Werfe bieten eine schneller Systemreaktion, kénnen aber auch Instabilitat verursachen.

PID-Differentialzeit | 0.00 I 1.00 | 0.00 i Sekunden

PID-Differenticlzeitkonstante. Sie reprasentiert die Anderungsgeschwindigkeit des Istwertsignals tiber die Zeit bzw. dient zur
Verlangsamung der Anderungsgeschwindigkeit des PID-Reglers, insbesondere bei Anngherung an den Sollwert. Eine kirzere Zeit
vermeidet ein Uberschwingen, kann aber zu langsameren Ansprechzeiten und Instabilitat fuhren.

HINWEIS P3-03 ist per Standard auf O eingestellt, wodurch die Differentialzeitkonstante deaktiviert ist. Bei einer Anpassung dieser
Einstellung auBerhalb des Stondardwerts ist gréfite Vorsicht walten zu lassen

®
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PID Regler — alle Einstelilmoglichkeiten

Digital Inpues
Digtal Inpus 2 — —  Funclich Sesact
I Pe=1%
H Y
""Egﬁﬂﬁ"” User FID conirolles P ermar fo enabie
H ot high limit ramge P3-11
Wser PID Digiial
Referance 2
Fa-15
. P Gan F3401
L] | Gain P02

Analog Input 1 ._r_. ;
Anakg Input 2

D Gain P3-13

Brrearance HFTID

| P1-03 Spaed Conirol

— User P Deceleration Ramg Loop
Refaronos Saluct User PID controller P14
F305 oUlpal how' it
PO
PID-Betriebsmodus 0 1 (4] -
Anaog Input 2

0: Direktbetrieb. Diesen Modus verwenden, wenn eine Steigerung des Istwertsignals zu einer Reduzierung der Motordrehzahl fihren soll.

1 : Umkehrbetrieb. Diesen Modus verwenden, wenn eine Steigerung des Istwertsignals zu einer Erhshung der Motordrehzahl
fuhren soll.

Arigiceg Inpat 1 . R
I

Ltzar PID Faadback
Salact P3-10

®
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PID Regler — alle Einstelilmoglichkeiten

Digital Inpues
Digetal IngiLs 2 — — Fumction Seeact
T Pe-12
H Y
""Egﬁﬂﬁ"” i AT User FID conirolles P ermar fo enabie
2 o} r outp high limit ramga P3-11
P06 Operaling mode
P04
Lser PID Dagital | |1
Referance 2 '
Fa-15 | 5
| F tian F3401 o)
Asalog Input 1 .— éﬁ;iﬁa i
1
Anakyg Input 2 E— [ Eecaaranon Femp ]
. I P1-03 Spaed Conird
Deceleratian Ramg
User PID confroller P04 i
Ll o it
Pa-r

Wer sagt dem Umrichter wie der Sollwert lautet?

PID-Sollwertauswahl | 0 | 2 ‘ 0 | -

Zur Auswahl der Quelle von PID-Referenz/-Sollwert.
0 : Digitaler Sollwert. P3-06 wird verwendet. I

!

Anaog Input 2
Anisiceg Input 1 . .
Digitaler PID-Referenzwert | 0.0 | 100.0 | 0.0 | %

Ltzar PID Faadback
Salact P3-10
Wenn P3-05 = O isf, wird mit diesem Parameter der digitale Sollwert fir den PID-Regler voreingestell.

. 2\ Invertek
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PID Regler — alle Einstelilmoglichkeiten

Digital Inpues
Funchion Sesact
Pe=1%

Digeeal Inpur 2 =i

Lisar P Cugitad
Redarmnicn

P16 —|£._;'___“_

Lser PID Dagital | |1
Referance 2

Fa-15 i

ser PID

Aaabag Input 1 .__['_'-."‘ Fafaranca
Analog Input 2 _.J z f

Anaog Input 2 @

Arigiceg Inpat 1 . :

Y

Uzar PID conirolles
o U‘-’*IET P':::'ﬂ outp high limit
erafing mode
FI1-04

FiD errar iooenablo
ramgs F3-11

Ltzar PID Faadback
Salact P3-10

P Gan F3401
| Gain P22
D Gain P3-13

User PID controller

Ul o limil
PO

PID-SoIIertquswuhl

Brrearance HFTID
P1-03

Spaed Conired

Daceleration Ramo

P04

Loop

e der ?ollwe‘rt lautet?

1: Analogeingang 1

2 : Analogeingang 2

Zur Auswahl der Quelle von PID-Referenz/-Sollwert.
0 : Digitaler Sollwert, P3-06 wird verwendet.

Sumitomo Drive Technologies
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PID Regler — alle Einstelilmoglichkeiten

Digital Inpues
Digetal IngiLs 2 — — Fumction Seeact
T Pe-12
H Y
""Egﬁﬂﬁ"” AT User FID conirolles P ermar fo enabie
2 o} r outp high limit ramga P3-11
PE-06 —|—-_4_|_“_ Cperaling mode
P04
Lser PID Dagital | |1
Referance 2 '
Fa-15 | 5
| F tian F3401 o)
Asalog Input 1 .— éﬁ;iﬁa i
1
Anakyg Input 2 @— [ Eecaaranon Femp ]
. I P1-03 Spaed Conird
Deceleratian Ramg
User PID confroller P04
Ll o it
Pa-r

ool 2 Wer sagt dem Umrichter wie der Sollwert lautet?
Aatidog it @ PID-Sollwertauswahl | (] | 2 ‘ 0 | -

Zur Auswahl der Quelle von PID-Referenz/-Sollwert.
0: Digitaler Sollwert., P3-06 wird verwendet.

2:Analoeinn 2

Ltzar PID Faadback
Salact P3-10
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PID Regler — digitaler Sollwert 2

—

Digital Inpues
Funchion Sesact
Pe=1%

Liser PIC Dugited

Lokale
(Hand-)
Steverung

Digitaleingang
1 (Klemme 2)

Digitaleingang 2
(Klemme 3)

Digitale-
ingang 3

(Klemme 4)

Analoge-

(Klemme 6)

1

Analogeingang
2

(Klemme 10)

Anmerkungen

Redarmnicn
P06

Lsor PID Dughial |
Referance 2
Fa-15

Asalog Input 1 @—l_. 4
Anaog Input 2

Anaog Input 2 @

Ariping Input 1 . '

Ltzar PID Faadback
Salact P3-10

| N/A Alle Funktionen werden vom Benutzer iiber die Parameter der Gruppe 9 oder die SPS-Funktion der OptiTools Studio-Software definiert.
O: Normalbetrieb
Q: Stopp § s O: Remote-Steuerung : : Wenn Eingang 3
C: Befrieb/Freigabe =t Sollwort 2 ng 1/ C: lokale Steverung Audbgeibg | |Analogoing. 2 geslchhlalssel:ﬁ ist:
1
|
I 1]

P Gan F3401

| Gain P22
i D Gain P3-13

PID-Sollwertauswahl I (4] | 2 | (1] I

Spaed Conired

Zur Auswahl der Quelle von PID-Referenz/-Sollwer

1: Analogeingang 1
2 : Analogeingang 2

Digitaler PID-Sollwert 2 00 | w00 | o0 | %

Wenn P3-05 = 0 und der digitale Sollwert 2 ausgewdhlt ist (siehe Abschnitt 8.1. Konfigurationsparameter fir Digitaleingénge P1-13),
wird mit diesem Parameter die digitale Voreinstellung fir den PID-Regler ausgewdhlt.
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PID Regler — Auswahl ISTWERT

Digital Inpues
Digtal Inpus 2 — —  Funclich Sesact
I Pe=1%
Y
""Egﬁﬂﬁ"” AT User FID conirolles P ermar fo enabie
: i f owitpn high limit ramge P3-11
P06 Operaling mode
P304
Wser PID Digiial
Referance 2 '
Fa-15 | 5
| P an F301

Asalog Input 1 .—r_.
Anakyg Input 2

| Gaain P02
: 0. Gain P3-03 -
m-aralﬁi HF‘HD
| P1-03

Spaed Conired

T P Decaleratian Ramg
Refaiers Salact User PID controller P04 Loap
F305 oUlpal how' it
Pa0g

g inpar 2 [ Woher bekommt der PID seinen ISTWERT?

Anslog nput 1 . T Auswahl der PID-Istwertquelle | 0 | 5 | 0 | -

Definiert die Quelle des Istwerts des PID-Reglers (Standort des Istwerisensors).

0: Analogeingang 2. O - 100.0%.

1: Analogeingang 1. 0 - 100.0%.

2 : Motorstrom. O - 100 % des Werts fir P1-08.

3 : Zwischenkreisspannung. O - 1000 Volt= 0 - 100.0%.

4 : Analogeingang 1 - Analogeingang 2. Differenz zwischen Analog 1 - Analog 2=0 - 100 %.

5 : GréBerer Wert zwischen Anin1 und Anln2. Es wird immer der jeweils hdhere Wert von Analogeingang 1 bzw. 2 verwendet.
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PID Regler — Ober- und Untergrenze

Digital Inpues
Digetal Inpun 2 — —  Funchon Sesact
T Pe=13

User FID Digital i

Redarmnicn

P06

Wser PID Digiial

Referance 2

Fa-15

Asalog Input 1 .—r_. i
Anaog Input 2

Anaog Input 2 @

Arigiceg Inpat 1 . :

Y

Ltzar PID Faadback
Salact P3-10

User FID coniroiles
Liser FID outp high limit
Dperating made P
P04
T
I
.0 P Gan F3401

| Gain P22
i D Gain P3-13
|

User PID controller

Ul o limil
PO

FiD errar iooenablo
ramgs F3-11

Brrearance HFTID

P1-03
Daceleration Ramo

P04

Spaed Conired
Loop

Nur nicht ubers Ziel hinausschiefen...

PID-Ausgang - Obergrenze | P3-08 | 100.0 | 100.0 | %
Bezeichnet den maximalen Ausgangswert des PID-Reglers.
PID-Ausgang - Untergrenze I 0.0 | P3-07 | 0.0 | %
Bezeichnet den Mindestausgangswert des PID-Reglers.
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PID Regler — Ober- und Untergrenze

Digital Inpues
| 1 S (1
Digetal Inpus 2 Lﬂl:gl:".l:l1i&ﬂl.‘.t P3-11=0
i - ..es werden immer die
UE:;:!EE;;"” User PID coniroilee FAD amar o anabio Rampen (P1-03 & P1-04)
1 i Leser FiD outps high limit ramga Fa-11
P08 : Operaling mode verwendet
Wser PID Digiial g
Refarence 2 )
Fa-15 |
L. # P tian F3401
e—— 0 Gain P03
1

Brrearance HFTID

| P1-03 Spaed Conirol

Anakg Input 2

e e e User PID controller DB&BIE;Tﬂ b o
S = MIP;I::!_hEIIM
pasoginpur2 (@) Rampen ja oder nein?
Anslog nput 1 . — PID-Fehler bei der Rampenaktivierung 0.0 25.0 0.0 %

Definiert den Schwellwert fir einen PID-Fehler. Wenn der Unterschied zwischen Soll- und Isiwert unter dem eingestellien Schwellwert
liegt, werden die internen Rampenzeiten deakfivier, um dem Umrichter ein schnelleres Reagieren auf kleinere Fehler zu ermaglichen.
Bei schweren PID-Fehlem werden die Rampenzeiten zur Begrenzung der Anderungsrate der Motordrehzahl aktiviert,

Ein Wert von O bedeutet, dass die Umrichterrampen sfets aktivierf sind. Mit diesem Parameter kann der Benutzer die internen
Unmrichterrampen deaktivieren, wenn ein besseres Ansprechverhalten der PID-Steuerung gefordert ist. Durch ausschlieBliche Deaktivierung
der Rampen bei Kleineren Fehlern wird das Risiko von Fehlerabschaltungen durch Uberstrom oder Uberspannung verringert.
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Standby Modus

Energieeinsparung durch Standby Modus - ein Mythos?

P3—14 -} --mmommm o N

«—P2-27

Standby-Modus-Timer 0,0 250,0 20 Sekunden

Mit diesem Parameter wird die Zeitspanne festgelegt, fir die der Umrichter mit der Mindestdrehzahl betrieben werden kann. Danach
wird der Optidrive Ausgang deaktiviert und das Display zeigt SEndbY. Ist P2-27 = 0,0, ist die Funkfion deaktiviert.

Aufwachpegel PID-Neustart 0.0 100.0 5.0 %

legt einen Fehlerwert fest (Unterschied zwischen PID-Soll- und Istwerten), iiber dem der PID-Regler aus dem Standby-Modus aufwacht.
Aktivierungsdrehzahl Standby 0.0 P1-01 0.0 Hz/U/Min

Definiert den Drehzahlwert, bei dem der Umrichter in den Standby-Modus wechselt. Zur Aktivierung der Standby-Funktion muss P2-27
mit einem Wert (Zeit) programmiert werden. Der Umrichter wechselt in den Standby-Modus, wenn sich die Motordrehzahl fir die
Dauer der unter P2-27 eingestellten Zeit unterhalb des Werts in P3-14 bewegt.

®
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Standby Modus

,Aufwachen wenn

L] L] — L ?
Energieeinsparung durch Standby Modus — ein Mythos* PO—08 minus PO—09 > P3—13
P3-14-
* Bestimmen der
Aktivierungsdrehzahl
P3-14
- %
Hised . Standby ist NICHT
Zeigt den Sollwert fir den PID-Regler. gleich Stop!!!!!
PID-Istwert % Umrichter kann jederzeit
Zeigt das Istwertsignal an den PID-Regler. wieder starten.

« Aufwachpegel P3-13
»empirisch“ ermitteln

]
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Fragen und Antworten

OPTIFLOW

“Der autarke Pumpenmanager”
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PRAXIS Beispiele

OPTIFLOW

“Der autarke Pumpenmanager”
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