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Caution:

The parameter FBT is set by default to 0. This is suitable for a motor with resolver
encoder. For a motor with HIPERFACE encoder the FBT 2 has to be selected.

Achtung:

Die Grund-Einstellung des Parameters FBT ist 0. Diese Einstellung ist fiir einen Motor
mit Resolver geeignet. Fiir einen Motor mit HIPERFACE muss der Parameter auf 2
gesetzt werden.

JETTER AG reserves the right to make alterations to its products in the interest of technical
progress. These alterations need not be documented in every single case.

This manual and the information contained herein has been compiled with the necessary
care. JETTER AG makes no warranty of any kind with regard to this material, including, but
not limited to, the implied warranties of merchantability and fitness for a particular purpose.
JETTER AG shall not be liable for errors contained herein or for incidental or consequential
damage in connection with the furnishing, performance, or use of this material.

The brand names and product names used in this hardware description are trade marks or
registered trade marks of the respective title owner.
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MICONT Irms lo 140 061 093 1,20 1,10 1,00 1,10
MIPEAK lomax lomax 6,50 2,70 4,20 530 5,00 450 5,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 12000 12000 12000 12000 12000 12000 12000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6
L L L 4,00 29,50 20,00 17,00/ 31,00 61,00 11,50
MVANGLB Start Phi Einsatz Phi 3000 2250 2250 2250/ 1500 1000/ 1500
MVANGLF Limit Phi Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20
MKT 0,14 033 043 051 060 1,28 0,93
MRS 7,50 55,00 26,50 19,70 30,30 35,50 5,70
MLGQ KP KP 0,14 106 0,72 0,61 1,12 2,20 0,41
KTN Tn Tn 060 060 060 060 060 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 280 120 186 2,30 2,10 190 2,12
MLGC 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 0,700 0,70 0,700 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 050 050 050 050 0,50 0,50
MLGD 060 060 060 060 060 0,60 0,60

GVT2 PID-T2 PID-T2 060 0,60 060 0,60 060 0,60 0,60
GV KP KP 004 0,1 0,18 0,30 144 546 3,92
GVTN Tn Tn 6 6 6 6 6 6 6

FBTYPE Feedback Type Ruckfihrung 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 0,73 0,66 1,50
MIPEAK lomax lomax 3,30 3,00 7,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n max)] 12000 12000 9000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6
L L L 45 82,8 66
MVANGLB Start Phi Einsatz Phi 2250 1500 1500
MVANGLF Limit Phi Endwert Phi 20 20 20
MKT 0,82 0,98 1,36
MRS 52 79 21
Current Controller Stromregler
MLGQ KP KP 1,62 298 2,38
KTN Tn Tn 0,60 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 1,42 1,30 3,00
MLGC 1 1 1
MLGP 0,70 0,70 0,70
MLGD 0,60 0,60 0,60
KC 0,50 0,50 0,50
Speed Controller Drehzahlregler
GV KP KP 0,48 2,35 19,58
GVTN Tn Tn 6 6 6
GVT2 PID-T2 PID-T2 0,60 0,60 0,60
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 190 110 140 o061 300 093 120 300 1,70 100 3,00 1,90
MIPEAK lomax lomax 8,700 500 650 2,70/ 1390 4,20 530 16,00 7,80 4,50 1350 5,70
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n max)] 9000] 12000 12000 12000 12000 12000 12000 12000 12000 12000 12000 12000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 8,4 31 4 295 1,8 20 17 6,5 22 61 11 257
MVANGLB Start Phi Einsatz Phi 2250] 1500 3000 2250 3000 2250/ 2250 2250/ 1500 1000 1500 1500
MVANGLF Limit Phi Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 0,42] 060 0,214 033 014 043 051 043 0,78 128 0,83 0,53
MRS 9,3] 30,3 7,5 55 2,48 26,5 19,7 4,1 13 355 51 51
Current Controller Stromregler

MLGQ KP KP 060f 223 029 212/ 013 144 122 047/ 158 439 0,79 185
KTN Tn Tn 0,600 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 3600 220 280 120 600 180 240 540 340 190 560 3,70
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,00 ov/0 0O,/0 oOv0 070 oOv0 Ov70 O,70 070 0,70 0,70 0,70
MLGD 0,600 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
KC 0,500 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50
GV KP KP 0,15y 0,72 0,02 005 003 009 0315 3800 166 2,73 3,10 1,12
GVTN Tn Tn 6 6 6 6 6 6 6 10 6 6 6 6
GVT2 PID-T2 PID-T2 0,600 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
FBTYPE Feedback Type Ruckfuhrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 1,10 2,70
MIPEAK lomax lomax 5,00 12,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n max)] 12000 9000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6
L L L 11,5 21,5
MVANGLB Start Phi Einsatz Phi 1500 1500
MVANGLF Limit Phi Endwert Phi 20 20
MKT 0,93 0,79
MRS 13,2 6,5
MLGQ KP KP 0,83 1,55
KTN Tn n 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 2,12 5,20
MLGC 1 1
MLGP 0,70 0,70
MLGD 0,60 0,60
0,50 0,50
1,9 5,69
GVTN Tn Tn 6 10
GVT2 PID-T2 PID T2 0,60 1,00
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung

MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0
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Motor Parameters Motorparameter

MICONT Irms lo 3,10 3,80 0,73 0,66 1,81 150 2,80
MIPEAK lomax lomax 14,10 21,00 3,30 3,00 8,20 7,00 13,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n max)) 6000 6000 12000 12000 12000 9000 9000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6
L L L 44 .4 22 45 82,8 314 66 32
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500 2250 1500 1500 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20
MKT 1,14 1,43 0,82 0,98 1,38 1,36 1,50
MRS 8,3 4,15 52 79 14,8 21 7,1
MLGQ KP KP 3,20 1,58 3,24 5,96 2,26 4,75 2,30
KTN Tn Tn 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 6,00 6,00 1,42 1,32 3,28 3,00 5,60
MLGD 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 0,50 0,50 0,50 0,50 0,50 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 1,00 0,60 0,60 0,60 0,60 1,00
GV KP KP 24,32 123,40 0,24 1,18 5,15 9,79 15,20
GVTN Tn Tn 10 10 6 6 6 6 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfuhrung 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 1,20 190 140 o061 300 093 430 1,10 300 1,70 1,00 6,00 3,00
MIPEAK lomax lomax 530 8,700 650 2,70 1390 4,20 19,70 5,00 16,00 7,80 4,50 28,00 13,50
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 12000 9000 12000 12000 12000 12000 12000 12000/ 12000 12000 12000 12000 12000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 17,00 8,40 4,00 29,50/ 1,80 20,00 1,30 31,00 6,50 22,00 61,00 3,20 11,00
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 2250 2250 3000 2250 3000 2250 3000 1500 2250 1500 1000 2250 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 0,51 042 0,14 033 0,14 043 0,14 060 043 0,78 128 041 0,83
MRS 19,70 9,30 7,50 55,000 2,48 26,50 1,55 30,30 4,10 13,00 35,50 1,38 5,10
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 245 121/ 058 425 0,26 288 019 446 094 3,17 8,78 046 1,58
KTN Tn Tn 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 2,30 3,60 280 120 6,00 180 840 2,10 540 320 190 9,60 5,60
MLGD 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 o,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 0,50 0,50 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
GV KP KP 0,07 0,07 001 003 001 005 002 036 040 083 137 0,77 155
GVTN Tn Tn 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter

MICONT Irms lo 6,80/ 4,10 6,60 6,30 19 1,10 2,70/ 5,00 5,30
MIPEAK lomax lomax 31,00 18,20 26,80 27,50 5,70 5,00 12,00 22,50 24,30
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 12000 12000 12000 12000 12000 12000 9000 9000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 2,30/ 840 7,80 9,30 25,70/ 11,50 21,50/10,00 15,20
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 2250 1500 1500 1500 1500/ 1500 1500/ 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 0,44 0,76 09 084 053 093 0,79 0,87 0,66
MRS 105 370 161 165 1320 5,70 6,50 2,16 2,80
MLGQ KP KP 0,33 121 112 134 3,70 166 3,10 144 219
KTN Tn Tn 0,60 060 060 060 0,60 060 0,60 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 10,20 6,80 11,00 1140 3,70 2,12 5,20 9,60 10,50
MLGD 0,60 060 060 060 0,60 060 0,60 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,0, 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 050 050 050 050 050 0,50 0,50 0,50

GVT2 PID-T2 PID-T2 1,000 1,00 1,00 1,00 0,60 0,60 0,60 1,00 1,00
GV KP KP 1,000 1,72 3,36 3,14 056 098 284 441 7,04
GVTN Tn Tn 10 10 10 10 6 6 6 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 690 150 0,73 066 181 400 470 280 310 550 380 6,80
MIPEAK lomax lomax 32,00 7,00 330 3,00 8,20 18,00 22,00 13,00 14,10 25,30 21,00 34,50
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 10000 9000112000 12000/12000 12000/12000 9000 6000 6000 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 18,75 66,00 45,00 82,80/ 31,40 20,70/ 17,00 32,00 44,40 23,30 22,00 11,50
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500 2250 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 152 136 082 098 138 132 159 150 1,14 127 143 1,60
MRS 2,05 21,00 52,00 79,00 1480 4,10 290 7,10 8,30 3,30 4,15 1,65
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 270 950 6,48 1192 452 298 245 461 6,39 336 3,17 1,66
KTN Tn n 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 12,00 3,00 142 130 328 7,18 8,60 560 6,00 10,40 7,60 12,00
MLGD 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 0,0 070 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 0,50 050 050 050 050 050 050 050 0,50 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 0,60 060 060 060 100 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00
GV KP KP 16,42 490 0,12 0,59 258 493 912 7,60 12,16 19,13 61,70 113,28
GVTN Tn Tn 10 6 6 6 6 10 10 10 10 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 1,20 190 140 o061 300 093 430 1,10 300 1,70 1,00 6,00 3,00
MIPEAK lomax lomax 530 8,700 650 2,70 1390 4,20 19,70 5,00 16,00 7,80 4,50 28,00 13,50
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 12000 9000 12000 12000 12000 12000 12000 12000/ 12000 12000 12000 12000 12000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 17,00 8,40 4,00 29,50/ 1,80 20,00 1,30 31,00 6,50 22,00 61,00 3,20 11,00
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 2250 2250 3000 2250 3000 2250 3000 1500 2250 1500 1000 2250 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 0,51 042 0,14 033 0,14 043 0,14 060 043 0,78 128 041 0,83
MRS 19,70 9,30 7,50 55,000 2,48 26,50 1,55 30,30 4,10 13,00 35,50 1,38 5,10
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 408 202 09 708 043 480 031 7,44 156 5,28 1464 0,77 2,64
KTN Tn Tn 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 2,30 3,60 280 120 6,00 180 840 2,10 540 320 190 9,60 5,60
MLGD 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 o,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 0,50 0,50 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
GV KP KP 0,04 0,04 001 002 001 003 001 022 024 050 082 046 0,93
GVTN Tn Tn 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0] 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 6,80 4,10 6,60 6,30 10,40 8,60 12,00 190 1,10 2,70 5,00 5,30 9,80
MIPEAK lomax lomax 31,00 18,20 26,80 27,50 46,00 38,00 59,00 5,70 5,00 12,00 22,50 24,30 45,30
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 1200012000 12000 12000 12000 12000 10000 12000 12000 9000 9000 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 230 840 780 930 360 590 6,34 25,70 11,50 21,50 10,00 15,20 7,30
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 2250 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 0,44 0,76 09 084 0,72 087 088 053 093 0,79 0,87 0,66 0,71
MRS 1,056/ 370 161 165 0,63 099 0,72 13,20 5,70 6,50 2,16 2,80 1,03
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 055 202 187 223 086 142 152 6,17 2,76 5,16 240/ 3,65 1,75
KTN Tn n 0,60 060 0,60 060 060 060 0,60 060 0,60 060 060 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 10,20/ 6,80 11,00/ 11,40 19,00/ 15,20 20,00/ 3,70 2,12/ 5,20 9,60/10,50 18,60
MLGD 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP o0 o070 0,70 0,70 O,70 0,70 0,70/ 0,70 0,70 0,70 0,70/ 0,70 0,70
KC 050 050 050 050 050 050 0,50 050 0,50 0,50 0,50/ 0,50 0,50

GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 100 1,00 1,00 1,00 100 1,00 060 0,60 060 1,000 1,00 1,00
GV KP KP 060 1,03 2,02 188 248 299 570 033 059 1,71 264 422 6,42
GVTN Tn Tn 10 10 10 10 10 10 10 6 6 6 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter

MICONT Irms lo 8,50 12,70
MIPEAK lomax lomax 38,50 59,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6
L L L 4,20 3,90
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1250
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20
MKT 0,76 0,94
MRS 1,31 0,54
MLGQ KP KP 1,01 0,94
KTN Tn n 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 15,20 20,00
MLGD 0,60 0,60
MLGC 1 1
MLGP 0,70 0,70
KC 0,50 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 1,00
GV KP KP 19,67 39,93
GVTN Tn Tn 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 690 890 0,73 066 181 4,00 4,70 11,30 13,70 15,10/ 1,50 2,80 3,10 5,50
MIPEAK lomax lomax 32,00 40,00 3,30 3,00 8,20 18,00 22,00 52,00 63,00 69,50/ 7,00 13,00 14,10 25,30
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 10000 9000 12000 12000 12000 12000 12000 9000 6000 6000 9000 9000 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 18,75 16,50 45,00 82,80 31,40 20,70 17,00 11,00 10,00 8,50 66,00 32,00 44,40 23,30
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500 2250 1500/ 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500/ 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 152 152 082 098 138 1,32 159 151 139 146 1,36 150 1,14 1,27
MRS 205 1,71 52,00 79,00 1480 4,10 29 1,11 0,88 0,72/21,00 7,10 8,30 3,30
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 450 3,96 10,80 19,87 7,54 497 408 264 240 2,04 1584 7,68 10,66 5,59
KTN Tn Tn 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 0,60 060 0,60 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 12,00 15,20 142 130 3,28 7,18 8,60 19,80 20,00 20,00 3,00 5,60 6,00 10,40
MLGD 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 0,60 060 0,60 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,0 0,70/ 0,0 0,70 0O,70 0,70/ 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 0,50/ 0,50 050 050 050 050 050 050 0,50 050 0,50 0,50 0,50

GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 1,00 060 060 060 1,00 1,00 1,000 1,00 1,000 0,60 1,00/ 1,00 1,00
GV KP KP 9,85 11,07 0,07 0,35/ 155 296 5,47 13,65 24,46 29,32 294 456 7,30 11,48
GVTN Tn Tn 10 10 6 6 6 10 10 10 10 10 6 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter

MICONT Irms lo 3,80 6,80/11,80
MIPEAK lomax lomax 21,00 34,50 55,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 6000 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6
L L L 22,00 11,50/ 7,00
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20
MKT 143 1,60 1,65
MRS 4,15 1,65 0,90

Speed Controller Drehzahlregler

MLGQ KP KP 528 2,76/ 1,68
KTN Tn n 0,60 0,60/ 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 7,60 13,60 20,00
MLGD 0,60 0,60/ 0,60
MLGC 1 1 1
MLGP 0,70 0,70/ 0,70
KC 0,50 0,50/ 0,50

GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 1,00 1,00
GV KP KP 37,02 67,97 91,29
GVTN Tn Tn 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 1,20 190 140 o061 300 093 430 1,10 300 1,70 1,00 6,00 3,00
MIPEAK lomax lomax 530 8,70 6,50 2,70 1390 4,20 19,70 5,00 16,00 7,80 4,50 28,00 13,50
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 12000 9000 12000 12000 12000 12000 12000 12000/ 12000 12000 12000 12000 12000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 17,00 8,40 4,00 29,50/ 1,80 20,00 1,30 31,00 6,50 22,00 61,00 3,20 11,00
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 2250 2250/ 3000 2250 3000 2250 3000 1500 2250 1500 1000 2250 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 0,51 042 0,14 033 0,14 043 0,14 060 043 0,78 128 041 0,83
MRS 19,70 9,30 7,50 55,000 2,48 26,50 1,55 30,30 4,10 13,00 35,50 1,38 5,10
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 8,16 403 192 14,16 086 9,60 0,62 14,83 3,12 10,56 29,28 1,54 5,28
KTN Tn Tn 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 2,30 3,60 280 120 6,00 180 840 2,10 540 320 190 9,60 5,60
MLGD 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 o,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 0,50 0,50 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
GV KP KP 0,02 0,02 000 001 000 0,01 001 0,21 0,412 0,25 041 0,23 0,46
GVTN Tn Tn 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
FBTYPE Feedback Type Ruckfihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 6,80 4,10 6,60 6,30 10,40 8,60 14,40 12,00 18,50 15,40 21,00 23,40 26,10
MIPEAK lomax lomax 31,00 18,20 26,80 27,50 46,00 38,00 71,00 59,00 83,00 70,00 96,00 112,00 120,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 12000112000 12000/12000 12000/ 12000 9000 10000 9000/ 9000 9000/ 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 230 840 780 930 360 590 450 6,34 3,70 550 2,74 340 2,80
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 2250 1500 1500 1500 1500 1500 1500/ 1500 3000 1500 1500 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 0,44 076 090 084 0,72 087 073 088 0,74 088 081 0,76 0,84
MRS 1,05/ 370 161 165 063 0,99 052 0,72 038 057 028 0,31 0,24
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 1,10 4,03 3,74 446 173 283 216 304 178 264 132 163 1,34
KTN Tn n 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 10,20/ 6,80 11,00 11,40 19,00 15,20 26,00 20,00 27,00 27,00 36,80 40,00 40,00
MLGD 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 0,70 0,0 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 1,00 100 1,00 100 1,00 1,00 100 100 1,00 100 1,00 1,00
GV KP KP 030 052 101 094 124 150 237 285 0,27 032 366 6,69 843
GVTN Tn Tn 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter

MICONT Irms lo 1,90 1,10 2,70 5,00 5,30 9,80 8,50 12,70 21,80
MIPEAK lomax lomax 5,70 5,00 12,00 22,50 24,30 45,30 38,50 59,00 100,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 12000 12000 9000 9000 6000 6000 6000 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 25,70 11,50 21,50 10,00 15,20 7,30 4,20 3,90 1,40
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1250 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 053 093 0,79 087 066 0,71 0,76 0,94 0,89
MRS 13,20 5,70 6,50 2,16/ 2,80 1,03 131 054 0,25
MLGQ KP KP 12,34 552 10,32 4,80 7,30 350 202 187 0,67
KTN Tn n 060 0,60 060 060 060 060 0,60 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 3,70 2,12 520 9,60 10,50 18,60 15,20 23,20 36,40
MLGD 060 0,60 060 060 060 060 0,60 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 0,50 050 0,50 050 050 050 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 0,60 0,60 060 100 1,00 100 1,00 1,00 1,00
GV KP KP 0,17 0,29 085 1,32 211 3,21 9,84 19,97 24,62
GVTN Tn Tn 6 6 6 10 10 10 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 6,90 89 0,73 066 181 4,00 4,70 11,30 13,70 15,10 24,40 21,40 23,40
MIPEAK lomax lomax 32,00 40,00 3,30 3,00 8,20 18,00 22,00 52,00 63,00 69,50/ 172,00 168,00 94,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 10000 9000/ 12000 12000 12000 12000 12000 9000 6000 6000 6000 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 18,75 16,50 45,00 82,80 31,40 20,70 17,00 11,00 10,00 8,50/ 3,40 3,10/ 2,90
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500 2250 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 2000 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 152 152 082 098 138 132 159 151 139 146/ 1,19 150 1,71
MRS 2,056 1,71 52,00 79,00 1480 4,10 29 1,11 0,88 0,72 023 0,31 0,30
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 9,00 7,92 21,60 39,74 15,07 9,94 8,16 528 480 408 163 149 1,39
KTN Tn n 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 12,00 1520 142 1,30 3,28 7,18 8,60 19,80 22,00 23,00/ 32,00 33,80 34,00
MLGD 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 o070 0,70 0,70 0,70 O,70 0,70 0,70 0,70 0,70, 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 1,00 060 060 060 100 1,00 1,00 1,00 1,00 100 1,00 1,00
GV KP KP 492 553 004 0,18 0,77 148 2,73 6,83 12,23 14,66 18,18 68,46 95,35
GVTN Tn Tn 10 10 6 6 6 10 10 10 10 10 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter

MICONT Irms lo 1,50 2,80 3,100 550 3,80 6,80 11,80
MIPEAK lomax lomax 7,00 13,00 14,10 25,30 21,00 34,50 55,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 9000 9000 6000 6000 6000’ 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6
L L L 66,00 32,00 44,40 23,30 22,00 11,50 7,00
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500 1500 1500 1500/ 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20
MKT 1,36. 1,50 1,14 1,27 143 160 1,65
MRS 21,00 7,20 8,30 3,30 4,15 1,65 0,90

Speed Controller Drehzahlregler

MLGQ KP KP 31,68 15,36 21,31 11,18 10,56 5,52 3,36
KTN Tn n 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 3,00 5,60 6,00 10,40 7,60 13,60 20,00
MLGD 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70/ 0,70 0,70
KC 0,50 0,50 0,50 0,50 0,50 0,50 0,50

GVT2 PID-T2 PID-T2 060 1,00 1,00 1,00 1,000 1,00 1,00
GV KP KP 1,47 2,28 3,65 5,74 18,51 33,98 45,65
GVTN Tn Tn 6 10 10 10 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 1,20 190 140 o061 300 093 430 1,10 300 1,70 1,00 6,00 3,00
MIPEAK lomax lomax 530 8,700 650 2,70 1390 4,20 19,70 5,00 16,00 7,80 4,50 28,00 13,50
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 12000 9000 12000 12000 12000 12000 12000 12000/ 12000 12000 12000 12000 12000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 17,00 8,40 4,00 29,50/ 1,80 20,00 1,30 31,00 6,50 22,00 61,00 3,20 11,00
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 2250 2250 3000 2250 3000 2250 3000 1500 2250 1500 1000 2250 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 0,51 042 0,14 033 0,14 043 0,14 060 043 0,78 128 041 0,83
MRS 19,70 9,30 7,50 55,000 2,48 26,50 1,55 30,30 4,10 13,00 35,50 1,38 5,10
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 16,32 8,06 3,84 28,32 1,73 19,20 1,25 29,76 6,24 21,12 58,56 3,07 10,56
KTN Tn Tn 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 2,30 3,60 280 120 600 180 840 2,10 3,40 320 190 9,60 5,60
MLGD 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 o,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 0,50 0,50 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
GV KP KP 0,01 0,01 000 000 000 001 000 005 006 012 0,20 0,11 0,23
GVTN Tn Tn 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 6,80 4,10 6,60 6,30 10,40 8,60 14,40 12,00 18,50 15,40 21,00 23,40 26,10
MIPEAK lomax lomax 31,00 18,20 26,80 27,50 46,00 38,00 71,00 59,00 83,00 70,00 96,00 112,00 120,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 12000112000 12000/12000 12000/ 12000 9000 10000 9000/ 9000 9000/ 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 230 840 780 930 360 590 450 6,34 3,70 550 2,74 340 2,80
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 2250 1500 1500 1500 1500 1500 1500/ 1500 3000 1500 1500 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 0,44 076 090 084 0,72 087 073 088 0,74 088 081 0,76 0,84
MRS 1,05/ 370 161 165 063 0,99 052 0,72 038 057 028 0,31 0,24
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 221 806 749 893 346 566 432 6,09 355 528 263 326 2,69
KTN Tn n 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 10,20/ 6,80 11,00 11,40 19,00 15,20 26,00 20,00 27,00 27,00 36,80 40,00 41,40
MLGD 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 0,70 0,0 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 1,00 100 1,00 100 1,00 1,00 100 100 1,00 100 1,00 1,00
GV KP KP 0,15 026 050 047 062 0475 118 1,43 0,13 0,16 1,83 3,34 4,22
GVTN Tn Tn 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

(20 / 28)



A

Motoren fur: JIM640-320 Jetter

1 R OEB BB OE BB E

2l o o o ) ) ) o) ) o) ) o) o

o o o o o o —l ™ Lo o Lo o o

= & & S 3 s &8 & 8 &5 § o S

© N~ N~ < < 1) 1) O © N N~ N

ASCI| DRIVE (EN) DRIVE (DE) - a = N EBE EBEE BEE B

Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 37,30 37,60 4740 190 1,10 2,70 5,00 5,30 9,80 8,50 12,70 21,80
MIPEAK lomax lomax 172,00 168,00 185,00 5,70 5,00 12,00 22,50 24,30 45,30 38,50 59,00 100,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 6000 6000 4500 12000 12000 9000 9000 6000 6000 6000 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 1,30 1,000 0,70 25,70 11,50 21,50 10,00 15,20 7,30 4,20 3,90 1,40
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500/ 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1250 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 078 08 084 053 093 0,79 087 066 0,71 0,76 094 0,89
MRS 0,13 0,112 0,07 13,20 5,70 650 2,16 2,80 103 131 054 0,25
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 1,25 0,96 0,67 24,67 11,04 20,64 9,60 1459 7,01 4,03 3,74 1,34
KTN Tn n 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 62,40 59,000 69,00 3,70 2,12 5,20 9,60 10,50 18,60 15,20 23,20 36,40
MLGD 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP o70 o070 070 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 100 1,00 0,60 060 060 1,00 1,00 1,00 1,000 1,00 1,00
GV KP KP 596 19,40 2342 0,08 0,15 043 066 106 160 492 998 1231
GVTN Tn Tn 10 10 10 6 6 6 10 10 10 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 6,90 89 0,73 066 181 4,00 4,70 11,30 13,70 15,10 24,40 21,40 23,40
MIPEAK lomax lomax 32,00 40,00 3,30 3,00 8,20 18,00 22,00 52,00 63,00 69,50/ 172,00 168,00 94,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 10000 9000/ 12000 12000 12000 12000 12000 9000 6000 6000 6000 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 18,75 16,50 45,00 82,80 31,40 20,70 17,00 11,00 10,00 8,50/ 3,40 3,10/ 2,90
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500 2250 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 2000 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 152 152 082 098 138 132 159 151 139 146/ 1,19 150 1,71
MRS 2,056 1,71 52,00 79,00 1480 4,10 29 1,11 0,88 0,72 023 0,31 0,30
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 18,00 15,84 43,20 79,49 30,14 19,87 16,32 10,56 9,60 8,16/ 3,26 2,98 2,78
KTN Tn n 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 12,00 1520 142 1,30 3,28 7,18 8,60 19,80 22,00 23,00/ 32,00 33,80 34,00
MLGD 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 o070 0,70 0,70 0,70 O,70 0,70 0,70 0,70 0,70, 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 1,00 060 060 060 100 1,00 1,00 1,00 1,00 100 1,00 1,00
GV KP KP 246 2,77 002 009 039 074 137 341 6,12 7,33] 9,09 34,23 47,67
GVTN Tn Tn 10 10 6 6 6 10 10 10 10 10 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter

MICONT Irms lo 1,50 2,80 3,100 550 3,80 6,80 11,80
MIPEAK lomax lomax 7,00 13,00 14,10 25,30 21,00 34,50 55,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 9000 9000 6000 6000 6000’ 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6
L L L 66,00 32,00 44,40 23,30 22,00 11,50 7,00
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500 1500 1500 1500/ 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20
MKT 1,36. 1,50 1,14 1,27 143 160 1,65
MRS 21,00 7,20 8,30 3,30 4,15 1,65 0,90

Speed Controller Drehzahlregler

MLGQ KP KP 63,36 30,72 42,62 22,37 21,12 11,04 6,72
KTN Tn n 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 3,00 5,60 6,00 10,40 7,60 13,60 20,00
MLGD 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70/ 0,70 0,70
KC 0,50 0,50 0,50 0,50 0,50 0,50 0,50

GVT2 PID-T2 PID-T2 060 1,00 100 1,00 1,000 1,00 1,00
GV KP KP 0,73 1,14 1,82 2,87 9,25 16,99 22,82
GVTN Tn Tn 6 10 10 10 10 10 10

FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 1,20 19 140 o061 300 093 430 110 300 1,700 1,00 6,00 3,00
MIPEAK lomax lomax 530 8,70 650 2,70 1390 4,20 19,70 5,00 16,00 7,80 4,50 28,00 13,50
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 12000 9000/ 12000 12000 12000 12000 12000 12000 12000 12000 12000 12000 12000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 17,00 8,40 4,00 2950 1,80 20,00 1,30 31,000 6,50 22,00 61,00 3,20 11,00
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 2250 2250 3000 2250 3000 2250 3000 1500 2250 1500 1000 2250 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 051 042 0214 033 0214 043 0214 060 043 0,78 128 041 0,83
MRS 19,70 9,30 7,50 55,00 2,48 26,50 1,55 30,30 4,10 13,00 3550 1,38 5,10
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 28,56 14,11 6,72 49,56 3,02 33,60 2,18 52,08 10,92 36,96 102,48 5,38 18,48
KTN Tn n 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 230 340 280 120 6,00 180 840 210 540 320 190 9,60 5,60
MLGD 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 0,70 070 0,70 070 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 0,50 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50 0,50

GVT2 PID-T2 PID-T2 0,60 0,60 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60
GV KP KP 0,01 0,01/ 000 0,00 0,00 0,00/ 000 0,03 0,03 0,07 012 0,07 0,13
GVTN Tn Tn 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 6,80 4,10 6,60 6,30 10,40 8,60 14,40 12,00 18,50 15,40 21,00 23,40 26,10
MIPEAK lomax lomax 31,00 18,20 26,80 27,50 46,00 38,00 71,00 59,00 83,00 70,00 96,00 112,00 120,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 12000112000 12000/12000 12000/ 12000 9000 10000 9000/ 9000 9000/ 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 230 840 780 930 360 590 450 6,34 3,70 550 2,74 340 2,80
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 2250 1500 1500 1500 1500 1500 1500/ 1500 3000 1500 1500 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 0,44 076 090 084 0,72 087 073 088 0,74 088 081 0,76 0,84
MRS 1,05/ 370 161 165 063 0,99 052 0,72 038 057 028 0,31 0,24
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 3,86 14,11 13,10 1562 6,05 9,91 7,56 10,65 6,22 9,24 460 571 4,70
KTN Tn n 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 10,20/ 6,80 11,00 11,40 19,00 15,20 26,00 20,00 27,00 27,00 36,80 40,00 41,40
MLGD 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 0,70 0,0 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 1,00 100 1,00 100 1,00 1,00 100 100 1,00 100 1,00 1,00
GV KP KP 009 015 0,29 027 03 043 068 081 0,08 0,09 105 191 241
GVTN Tn Tn 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 37,30 37,60 4740 190 1,10 2,70 5,00 5,30 9,80 8,50 12,70 21,80
MIPEAK lomax lomax 172,00 168,00 185,00 5,70 5,00 12,00 22,50 24,30 45,30 38,50 59,00 100,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 6000 6000 4500 12000 12000 9000 9000 6000 6000 6000 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 1,30 1,000 0,70 25,70 11,50 21,50 10,00 15,20 7,30 4,20 3,90 1,40
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500/ 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1250 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 078 08 084 053 093 0,79 087 066 0,71 0,76 094 0,89
MRS 0,13 0,112 0,07 13,20 5,70 650 2,16 2,80 103 131 054 0,25
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 218 168 1,18 43,18 19,32 36,12 16,80 25,54 12,26 7,06 6,55 2,35
KTN Tn n 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 62,40 59,000 69,00 3,70 2,12 5,20 9,60 10,50 18,60 15,20 23,20 36,40
MLGD 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP o70 o070 070 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 100 1,00 0,60 060 060 1,00 1,00 1,00 1,000 1,00 1,00
GV KP KP 341 1108 1338 0,05 0,08 024 0,38 060 092 281 570 7,03
GVTN Tn Tn 10 10 10 6 6 6 10 10 10 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter
MICONT Irms lo 690 890 0,73 066 181 400 4,70 11,30/ 13,70 15,10 24,40 21,40
MIPEAK lomax lomax 32,00 40,00 3,30 3,00 8,20 18,00 22,00 52,00/ 63,00 69,50 172,00 168,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 10000 9000/ 12000 12000 12000 12000 12000 9000 6000 6000 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 18,75 16,50 45,00 82,80 31,40 20,70 17,00 11,00 10,00 850 3,40 3,10
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500 2250 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 2000 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 152 152 082 098 138 132 159 151 139 146 1,19 150
MRS 205 1,71 52,00 79,00 1480 4,10 290 1,11 088 0,72 023 0,31
Current Controller Stromregelung

MLGQ KP KP 068 059 162 298 113 0,75 061 040 036 0,31 0,12 0,11
KTN Tn n 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 12,00 1520 142 1,30 3,28 7,18 8,60 19,80 22,00 23,00 32,00 33,80
MLGD 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 060 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 o070 070 0,70 070 0,70 0,70 0,70, 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 0,50 050 050 050 050 050 050 050 050 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 100 060 060 060 100 1,00 100 1,00 100 1,00 1,00
GV KP KP 65,66 73,77 0,48 2,35 10,30 19,71 36,46 91,00 163,09 195,45 242,44 912,80
GVTN Tn Tn 10 10 6 6 6 10 10 10 10 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Motor Parameters Motorparameter

MICONT Irms lo 2340 150 2,80 3,10 550 380 6,80 11,80
MIPEAK lomax lomax 94,00 7,00 13,00 14,10 25,30 21,00 34,50 55,00
MSPEED Max Speed (n max) Grenzdrehz. (n 6000 9000 9000 6000 6000 6000 6000 6000
MPOLES No. of Poles Polzahl 6 6 6 6 6 6 6 6
L L L 2,90 66,00 32,00 44,40 23,30 22,00 11,50 7,00
MVANGLB Phi Start Einsatz Phi 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500
MVANGLF Phi End Endwert Phi 20 20 20 20 20 20 20 20
MKT 1,71 136 150 114 127 143 160 1,65
MRS 0,30 21,00 7,10 8,30 3,30 4,15 165 0,90
MLGQ KP KP 0,10 2,38 1,15 160 0,84 0,79 041 0,25
KTN Tn n 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 060 0,60 0,60
IPEAK Ipeak Ipeak 34,00 3,00 560 6,0010,40 7,60 13,60 20,00
MLGD 0,60 0,60 0,60 0,60 0,60 060 0,60 0,60
MLGC 1 1 1 1 1 1 1 1
MLGP 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70 0,70
KC 0,50 0,50 0,50 0,50 0,50 050 050 0,50
GVT2 PID-T2 PID-T2 1,00 0,60 1,00 100 1,00 1,00 1,00 1,00
GV KP KP 1271,33 19,58 30,40 48,64 76,54 246,80 453,12 608,61
GVTN Tn Tn 10 6 10 10 10 10 10 10
FBTYPE Feedback Type Ruckfiihrung 0 0 0 0 0 0 0 0
MRESPOLES No. of Poles Polzahl 2 2 2 2 2 2 2 2
MPHASE Offset Offset 0 0 0 0 0 0 0 0
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