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1. Cara Memprogram

1.1. Panel Kontrol Lokal (LCP) 

1.1.1. Cara mengoperasikan LCP grafis (GLCP) 

Petunjuk di bawah ini adalah benar untuk GLCP (LCP 102).

GLCP terbagi menjadi empat grup fungsional:

1. Tampilan Grafis dengan baris Status.

2. Tombol menu dan lampu indikator (LED) – memilih modus, mengubah parameter, dan
beralih antara fungsi tampilan.

3. Tombol navigasi dan lampu indikator (LED).

4. Tombol operasi dan lampu indikator (LED).

Tampilan grafis:
Layar-LCD memiliki cahaya-latar dan total 6 baris alfanumerik. Semua data ditampilkan di LCP
yang dapat menunjukkan hingga 5 variabel operasi saat pada modus [Status].

Baris tampilan:

a. Baris status: Pesan status menampilkan ikon dan grafis.1

b. Baris 1-2: Baris data operator menampilkan data dan variabel yang ditentukan atau
dipilih pengguna. Dengan menekan tombol [Status], pengguna dapat menambahkan lagi
satu baris ekstra.1

c. Baris status: Pesan status menampilkan teks1
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Tampilan dibagi menjadi 3 bagian:

Bagian atas(a) menampilkan status saat
berada pada modus status atau hingga 2 va-
riabel saat tidak berada pada modus status-
serta saat Alarm/Peringatan.

Banyaknya Pengaturan Aktif (dipilih sebagai Pengaturan Aktif pada par. 0-10) akan ditayangkan.
Bila memprogram pada Pengaturan lain selain Pengaturan Aktif, maka banyaknya Pengaturan
yang telah diprogram akan muncul di sisi kanan di dalam tanda kurung.

Bagian Tengah(b) menampilkan hingga 5 variabel yang terkait dengan unit, tanpa memandang
status. Dalam kondisi alarm/peringatan, yang akan ditampilkan adalah peringatan dan bukan va-
riabel.

Anda dapat beralih antara tiga tampilan pembacaan status dengan menekan tombol [Status].
Variabel operasional dengan format yang berbeda ditampilkan di setiap layar status – lihat di
bawah.

Beberapa nilai atau pengukuran dapat dikaitkan ke setiap variabel operasional yang ditayangkan.
Nilai / pengukuran yang akan ditampilkan dapat ditentukan melalui par. 0-20, 0-21, 0-22, 0-23,
dan 0-24, yang dapat diakses melalui [QUICK MENU], "Q3 Pengaturan Fungsi", "Q3-1 Pengaturan
Umum", "Q3-11 Pengaturan Tampilan".

Setiap parameter pembacaan nilai / pengukuran yang dipilih pada par. 0-20 hingga par. 0-24
memiliki skala dan jumlah angka sendiri setelah titik desimal yang ditentukan. Nilai numerik be-
rukuran besar akan ditampilkan dengan angka yang lebih sedikit setelah titik desimal.
Misal: Pembacaan arus
5.25 A; 15.2 A 105 A.
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Tampilan status I:
Status pembacaan ini standar setelah di-start
atau diinisialisasi.
Gunakan [INFO] untuk mendapatkan infor-
masi tentang nilai/pengukuran terkait dengan
variabel operasional yang ditayangkan (1.1,
1.2, 1.3, 2, dan 3).
Lihat variabel operasional yang ditampilkan di
layar sebagai ilustrasi. 1.1, 1.2 dan 1.3 ditam-
pilkan dengan ukuran kecil. 2 dan 3 ditampil-
kan dalam ukuran medium.
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Tampilan status II:
Lihat variabel operasional (1.1, 1.2, 1.3, dan
2) yang ditampilkan di layar sebagai ilustrasi.
Dalam contoh ini, Kecepatan, Arus motor, Da-
ya motor, dan Frekuensi dipilih sebagai varia-
bel pada baris pertama dan kedua.
1.1, 1.2 dan 1.3 ditampilkan dengan ukuran
kecil. 2 ditampilkan dalam ukuran besar.
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Tampilan status III:
Status ini menampilkan peristiwa dan tinda-
kan dari Kontrol Smart Logic. Untuk informasi
selanjutnya, lihat bagian Kontrol Smart Logic.
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Bagian bawah selalu memperlihatkan status
dari konverter frekuensi pada modus Status.
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Top section

Middle section

Bottom section

Pengubahan Kontras Tampilan

Tekan [status] dan [ ] untuk tampilan yang lebih gelap▲

Tekan [status] dan [ ] untuk tampilan yang lebih terang▼

Lampu indikator (LED):

Jika nilai ambang tertentu terlampaui, alarm dan/atau LED peringatan akan menyala. Status dan
teks alarm akan muncul pada panel kontrol.
LED ON akan diaktifkan ketika konverter frekuensi menerima daya dari tegangan sumber listrik,
terminal bus DC, atau dari catu eksternal 24 V. Pada saat bersamaan, lampu latar akan menyala.
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• LED Hijau/On: Bagian kontrol se-
dang bekerja.

• LED Kuning/Warn: Menunjukkan
adanya peringatan.

• LED Merah Berkedip/Alarm: Menun-
jukkan adanya alarm.

130BP040.10

Tombol GLCP

Tombol menu
Tombol kontrol dibagi ke dalam beberapa
fungsi. Tombol di bawah tampilan dan lampu
indikator digunakan untuk pengaturan para-
meter, termasuk memilih indikasi tampilan se-
lama operasi normal.

130BP045.10

[Status]
Menunjukkan status dari konverter frekuensi dan/atau motornya. Ada 3 pembacaan yang berbeda
yang dapat dipilih dengan menekan tombol [Status]:
Pembacaan 5 baris, pembacaan 4 baris, atau Kontrol Smart Logic.
Gunakan [Status] untuk memilih modus tampilan atau untuk mengubah kembali ke modus Tam-
pilan dari modus Quick Menu, Main Menu, atau Alarm. Juga gunakan tombol [Status] untuk beralih
modus antara pembacaan tunggal atau ganda.

[Quick Menu]
Memungkinkan pengaturan cepat konverter frekuensi. Fungsi AQUA yang paling umum yang
dapat diprogram di sini.

[Quick Menu] terdiri atas:

- Q1: Menu Pribadiku

- Q2: Pengaturan Cepat

- Q3: P'aturan Fungsi

- Q5: Perubahan yang Dibuat

- Q6: Buku Catatan

Fungsi pengaturan menyediakan akses yang cepat dan mudah untuk semua parameter yang di-
tetapkan untuk kebanyakan aplikasi air dan air terbuang termasuk di dalamnya torsi variabel, torsi
konstan, pompa, pompa doss, pompa sumur, pompa boost, pompa mixer, blower aerasi, dan
pompa lainnya dan aplikasi kipas. Di antara fitur lain adalah parameter untuk memilih variabel
mana yang akan ditampilkan pada LCP, kecepatan preset digital, skala untuk referensi analog,
penggunaan zona tunggal loop tertutup dan penggunaan multizona, serta fungsi khusus yang
terkait dengan aplikasi air dan air terbuang.

Parameter Quick Menu dapat diakses segera kecuali sandi telah dibuat lewat par. 0-60, 0-61, 0-65
atau 0-66.
Anda dapat beralih antara modus Quick Menu dan modus Main Menu.

[Main Menu]
digunakan untuk memprogram semua parameter.
Parameter Quick Menu dapat diakses segera kecuali sandi telah dibuat melalui par. 0-60, 0-61,
0-65 atau 0-66. Kebanyakan aplikasi air dan air buangan tidak perlu mengakses parameter Main
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Menu, tetapi menggunakan Quick Menu, Pengaturan Cepat dan Pengaturan Fungsi dimana ter-
sedia akses yang paling sederhana dan cepat untuk parameter yang diperlukan.
Anda dapat beralih antara modus Main Menu dan modus Quick Menu.
Jalan pintas parameter dapat dilakukan dengan menahan penekanan tombol [Main Menu] se-
lama 3 detik. Jalan pintas parameter memungkinkan akses langsung ke parameter mana pun.

[Alarm Log]
menampilkan daftar Alarm dari lima alarm terakhir (bernomor A1-A5). Untuk mendapatkan rincian
selengkapnya mengenai alarm, gunakan tombol panah untuk memilih nomor alarm dan tekan
[OK]. Informasi yang ditampilkan berisi kondisi dari konverter frekuensi sebelum memasuki modus
alarm.

[Back]
akan membawa Anda ke langkah atau tingkat
sebelumnya di dalam struktur navigasi.

[Cancel]
perubahan atau perintah terakhir akan diba-
talkan sepanjang tampilan tidak diubah.

[Info]
memberikan informasi mengenai perintah,
parameter, atau fungsi di jendela tampilan
yang mana pun. [Info] menyediakan informa-
si terinci saat diperlukan.
Keluar dari modus Info dengan menekan sa-
lah satu, [Info], [Back], atau [Cancel].

   

   

Tombol Navigasi
Ke empat panah navigasi digunakan untuk
menjelajah di antara pilihan-pilihan yang ter-
sedia pada [Quick Menu], [Main Menu]
dan [Alarm Log]. Gunakan tombol untuk
menggerakkan kursor.

[OK] digunakan untuk memilih parameter
yang telah ditandai oleh kursor dan untuk
membuat perubahan parameter.

1
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1
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Tombol Operasional untuk kontrol lokal
yang ditemukan pada bagian dasar dari panel
kontrol.

130BP046.10
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[Hand On]
memungkinkan pengontrolan konverter frekuensi melalui GLCP. [Hand on] juga men-start motor,
dan sekarang memungkinkan untuk memberikan referensi kecepatan motor dengan mengguna-
kan tombol panah. Tombolnya adalah Aktif [1] atau Nonaktif [0] melalui par. 0-40 Tombol
[Manual] pada LCP.
Sinyal kontrol berikut ini akan tetap aktif bila [Hand on] diaktifkan:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• Reset

• Meluncur pembalikan berhenti (peluncuran motor untuk berhenti)

• Mundur

• Pengaturan pilih lsb – Pengaturan pilih msb

• Perintah berhenti dari komunikasi serial

• Berhenti cepat

• Rem DC

Catatan!
Sinyal stop eksternal yang diaktifkan dengan cara memberikan sinyal kontrol atau
melalui bus serial akan mengesampingkan perintah “start” melalui LCP.

[Off]
menghentikan motor yang terhubung. Tombol yang dapat dipilih adalah Aktif [1] atau Nonaktif
[0] melalui par. 0-41 tombol [Off] pada LCP. Jika tidak ada fungsi berhenti eksternal dan tombol
[Off] tidak aktif, maka motor hanya dapat dihentikan dengan memutus catu sumber listrik.

[Auto On]
digunakan jika konverter frekuensi akan dikontrol melalui terminal kontrol dan/atau melalui ko-
munikasi serial. Bila sinyal start diberikan pada terminal kontrol dan/atau bus, konverter frekuensi
akan men-start. Tombol yang dapat dipilih adalah Aktif [1] atau Nonaktif [0] melalui par. 0-42
tombol [Nyala Otomatis] pada LCP.

Catatan!
Sinyal HAND-OFF-AUTO aktif yang melalui input digital memiliki prioritas lebih tinggi
daripada tombol kontrol [Hand on]-[Auto on].

[Reset]
digunakan untuk menyetel ulang konverter frekuensi setelah alarm (trip). Tombol yang dapat
dipilih adalah Aktif [1] atau Nonaktif [0] melalui par. 0-43 Tombol reset pada LCP.s

Jalan pintas parameter dapat dilakukan dengan menekan terus tombol [Main Menu] selama 3
detik. Jalan pintas parameter memungkinkan akses langsung ke parameter mana pun.
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1.1.2. Transfer Cepat Pengaturan Parameter antara Konverter Fre-
kuensi Multi 

Setelah pengaturan konverter frekuensi sele-
sai, kami anjurkan agar Anda menyimpan data
di dalam LCP atau pada PC melalui Alat Bantu
Perangkat Lunak Pengaturan MCT 10.

Penyimpanan data di LCP:

1. Pergi ke par. 0-50 Salin LCP

2. Tekan tombol [OK]

3. Pilih “Semua ke LCP”

4. Tekan tombol [OK]

Semua parameter sekarang tersimpan di dalam LCP dan ditunjukkan oleh baris kemajuan. Bila
sudah mencapai 100%, tekan [OK].

Sekarang, Anda dapat menghubungkan LCP ke konverter frekuensi yang lain dan menyalin para-
meter ke konverter frekuensi ini juga.

Transfer data dari LCP ke konverter frekuensi:

1. Pergi ke par. 0-50 Salin LCP

2. Tekan tombol [OK]

3. Pilih “Semua dari LCP”

4. Tekan tombol [OK]

Parameter yang tersimpan di dalam LCP sekarang ditransfer ke konverter frekuensi dan ditun-
jukkan oleh baris kemajuan. Bila sudah mencapai 100%, tekan [OK].

1.1.3. Mode Layar 

Pada operasional normal, hingga 5 variabel operasional dapat ditunjukkan secara kontinu di ba-
gian tengah: 1.1, 1.2, dan 1.3 serta 2 dan 3.

1.1.4. Mode Tampilan – Pemilihan variabel yang Ditampilkan 

Anda dapat beralih antara tiga tampilan pembacaan status di layar dengan menekan tombol [Sta-
tus].
Variabel operasional dengan format yang berbeda ditampilkan di setiap layar status – lihat di
bawah.

Beberapa pengukuran dapat dikaitkan ke setiap variabel operasional. Tentukan kaitan melalui par.
0-20, 0-21, 0-22, 0-23, dan 0-24.
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Setiap parameter pembacaan yang dipilih pada par. 0-20 hingga par. 0-24 memiliki skala dan
jumlah angka titik desimal sendiri-sendiri yang telah ditentukan. Semakin besar angka numerik
dari parameter semakin sedikit digit yang ditampilkan setelah titik desimal.
Misal: Pembacaan arus berikut ini: 5.25 A; 15.2 A 105 A.

Layar status I:
Status pembacaan ini standar setelah di-start
atau diinisialisasi.
Gunakan [INFO] untuk mendapatkan infor-
masi tentang pengukuran terkait dengan va-
riabel operasional yang ditayangkan /1.1, 1.2,
1.3, 2, dan 3).
Lihat variabel operasional yang ditampilkan di
layar sebagai ilustrasi. 1.1, 1.2 dan 1.3 ditam-
pilkan dengan ukuran kecil. 2 dan 3 ditampil-
kan dalam ukuran medium.
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Layar status II:
Lihat variabel operasional (1.1, 1.2, 1.3, dan
2) yang ditampilkan di layar sebagai ilustrasi.
Dalam contoh ini, Kecepatan, Arus motor, Da-
ya motor, dan Frekuensi dipilih sebagai varia-
bel pada baris pertama dan kedua.
1.1, 1.2 dan 1.3 ditampilkan dengan ukuran
kecil. 2 ditampilkan dalam ukuran besar.

Baik di layar status I maupun II, dimungkin-
kan untuk memilih variabel operasional lain
dengan menekan ▲ atau ▼ .

1
3
0
B
P
0
6
2
.
1
0

2

1.2

1.3
1.1

Layar status III:
Status ini menampilkan peristiwa dan tinda-
kan dari Kontrol Smart Logic. Untuk informasi
selanjutnya, lihat bagian Kontrol Smart Logic. 1
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1.1.5. Pengaturan Parameter 

Konverter frekuensi praktis dapat digunakan untuk semua tugas, sehingga menawarkan sejumlah
parameter penting. Rangkaian ini menawarkan pilihan antara dua mode pemrograman – sebuah
mode Menu Cepat dan sebuah mode Menu utama.
Yang disebut kedua menyediakan akses ke semua parameter. Yang disebut pertama membawa
pengguna ke beberapa parameter yang membuatnya mungkin memprogram sebagian besar
aplikasi air/limbah.
Tanpa memandang mode pemrograman, Anda dapat mengubah sebuah parameter baik pada
mode Menu Cepat maupun pada mode Menu Cepat.

1.1.6. ModeQuick Menu 

GLCP menyediakan akses ke semua parameter yang terdaftar pada Quick Menu. NLCP hanya
menyediakan akses ke parameter Pengaturan Cepat. Untuk menetapkan parameter menggunakan
tombol [Quick Menu].
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Tekan [Quick Menu] dan daftar akan menunjukkan bidang yang berbeda yang tercantum pada
Quick Menu.

Pengaturan Parameter yang efisien un-
tuk Aplikasi Air
Parameter dapat dengan mudah diatur untuk kebanyakan aplikasi air dan air terbuang yang hanya
dengan menggunakan [Quick Menu].

Cara optimum untuk menetapkan parameter melalui [Quick Menu] adalah dengan langkah berikut
ini:

1. Tekan [Quick Setup] untuk memilih pengaturan motor dasar, waktu ramp, dll.

2. Tekan [Function Setups] untuk mengatur fungsionalitas yang diperlukan untuk konverter
frekuensi – apabila belum terjangkau oleh pengaturan di [Quick Setup].

3. Pilih antara Pengaturan Umum, Pengaturan Loop Terbukadan Pengaturan Loop Tertutup

Disarankan agar melakukan pengaturan dengan urutan di atas.

Pilih Menu Pribadiku untuk menampilkan hanya parameter, yang telah dipilih dan diprogram se-
belumnya sebagai parameter pribadi. Sebagai contoh, pompa atau peralatan OEM mungkin telah
diprogram sebelumnya sebagai Menu Pribadiku selama persiapan di pabrik untuk memudahkan
persiapan / penyetelan halus di lokasi.. Parameter ini dipilih pada parameter 0-25 Menu Pribadi-
ku. Anda dapat menentukan hingga 20 parameter yang berbeda pada menu ini.

Ilustrasi 1.1: Tampilan Quick Menu.

Par Tujuan [Unit]
0-01 Bahasa  
1-20 Daya Motor [kW]
1-22 Tegangan Motor [V]
1-23 Frekuensi Motor [Hz]
1-24 Arus Motor [A]
1-25 Kecepatan Nominal Motor [RPM]
3-41 Ramp 1 Waktu Ramp Up [dt]
3-42 Ramp 1 Waktu Ramp down [dt]
4-11 Batas Rendah Kecepatan

Motor
[RPM]

4-13 Batas Rendah Kecepatan
Motor

[RPM]

1-29 Penyesuaian Motor Otoma-
tis

[AMA]

Tabel 1.1: Parameter Pengaturan Cepat

*Tampilan tergantung kepada pilihan yang dibuat pada parameter 0-02 dan 0-03. Pengaturan
default parameter 0-02 dan 0-03 tergantung pada belahan bumi mana konverter frekuensi dijual
namun ini dapat diprogram ulang sesuai kebutuhan.

Apabila dipilih Tidak Ada Operasi untuk terminal 27 maka tidak diperlukan sambungan +24 V pada
terminal 27 untuk start.
Apabila Pembalikan Luncuran (nilai default pabrik) dipilih pada Terminal 27, sambungan +24V
mutlak diperlukan untuk start.

Pilih Perubahan yang dibuat untuk mendapatkan informasi tentang:

• 10 perubahan yang terakhir. Gunakan tombol navigasi atas/bawah untuk menggulir an-
tara 10 parameter yang terakhir diubah.
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• perubahan yang dibuat sejak pengaturan default.

Pilih Logging untuk mendapatkan informasi tentang pembacaan baris layar. Informasi ditampilkan
dalam bentuk grafik.
Hanya menampilkan parameter yang dipilih pada par. 0-20 and par. 0-24. Anda dapat menyimpan
hingga 120 sampel ke dalam memori untuk referensi.

0-01  Bahasa

Option: Fungsi:

Menentukan bahasa yang akan digunakan di layar.

[0] * Inggris

1-20  Daya Motor [kW]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0.09 - 500 kW] Masukkan daya motor nominal dalam kW menurut data pelat
nama motor. Nilai default sesuai dengan output terukur nominal
unit.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan. Tergan-
tung pada pilihan yang dibuat di par. 0-03 Pengaturan Regio-
nal, baik itu par. 1-20 atau par. 1-21 Daya Motor dibuat terlihat
di layar.

1-21  Daya motor [HP]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0.09 - 500 HP] Masukkan daya motor nominal dalam HP menurut data pelat
nama motor. Nilai default sesuai dengan output terukur nominal
unit.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.
Tergantung pada pilihan yang dibuat di par. 0-03 Pengaturan
Regional, baik itu par. 1-20 atau par. 1-21 Daya Motor dibuat
terlihat di layar.

1-22  Tegangan Motor

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[10 -1000 V] Masukkan tegangan motor nominal dalam kW menurut data
pelat nama motor. Nilai default sesuai dengan output terukur
nominal unit.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

1-23  Frekuensi Motor

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[20 -1000 Hz] Pilih nilai frekuensi motor dari data pelat nama motor. Untuk
operasi 87 Hz dengan motor 230/400 V, atur data pelat nama
untuk 230 V/50 Hz. Sesuaikan par. 4-13 Batas Tinggi Kecepatan
Motor [RPM] dan par. 3-03 Referensi Maksimum ke aplikasi 87
Hz.

1. Cara Memprogram Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA

12  MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  

1



Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

1-24  Arus Motor

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0.1 - 10000 A] Masukkan nilai arus motor nominal dari data pelat nama motor.
Data digunakan untuk menghitung torsi motor, perlindungan
termal motor, dll.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

1-25  Kecepatan Nominal Motor

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[100 -60,000 RPM] Masukkan nilai kecepatan motor nominal dari data pelat nama
motor. Data digunakan untuk menghitung kompensasi motor
otomatis.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

3-41  Ramp 1 Waktu Ramp Up

Range: Fungsi:

3 dt* [1 - 3600 dt] Masukkan waktu ramp-up, yakni waktu akselerasi dari 0 RPM ke
kecepatan motor terukur nM,N (par. 1-25). Pilih waktu ramp-up
sedemikian rupa sehingga arus output tidak melampaui batas
arus di dalam par. 4-18 selama ramp. Lihat waktu ramp-down
di dalam par. 3-42.

par.3− 41 = tacc × nnorm par.1− 25
Δref rpm dt

3-42  Ramp 1 Waktu Ramp-Down

Range: Fungsi:

3 dt* [1 - 3600 dt] Masukkan waktu ramp-down, yakni pengurangan waktu kece-
patan dari kecepatan motor terukur nM,N (par. 1-25) ke 0 RPM.
Pilih waktu ramp-down sedemikian rupa sehingga tidak ada ke-
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lebihan tegangan yang muncul di inverter akibat operasi rege-
neratif pada motor, dan sedemikian rupa sehingga arus yang
dihasilkan tidak melampaui batas arus yang ditetapkan di par.
4-18. Lihat waktu ramp-up pada par. 3-41.

par.3− 42 = tdec × nnorm par.1− 25
Δref rpm dt

4-11  Batas Rendah Kecepatan Motor [RPM]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0 -60,000 RPM] Masukkan batas minimum untuk kecepatan motor. Batas Ren-
dah Kecepatan Motor dapat diatur agar sesuai dengan kecepa-
tan motor minimum yang disarankan oleh pabrik. Batas Rendah
Kecepatan Motor harus tidak boleh melampaui pengaturan pada
par. 4-13 Batas Tinggi Kecepatan Motor [RPM].

4-12  Batas Rendah Kecepatan Motor [Hz]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0 -1000 Hz] Masukkan batas minimum untuk kecepatan motor. Batas Ren-
dah Kecepatan Motor dapat diatur agar sesuai dengan frekuensi
output minimum dari poros motor. Batas Rendah Kecepatan
Motor harus tidak boleh melampaui pengaturan pada par. 4-14
Batas Tinggi Kecepatan Motor [Hz].

4-13  Batas Tinggi Kecepatan Motor [RPM]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0 -60,000 RPM] Masukkan batas maksimum untuk kecepatan motor. Batas Ting-
gi Kecepatan Motor dapat diatur agar sesuai dengan kecepatan
motor maksimum yang disarankan oleh pabrik. Batas Tinggi
Kecepatan Motor harus tidak boleh melampaui pengaturan pada
par. 4-11 Batas Rendah Kecepatan Motor [RPM]. Hanya par.
4-11 atau 4-12 yang akan ditampilkan, tergantung pada para-
meter lain yang ditetapkan pada Menu Utama dan tergantung
pada pengaturan default yang tergantung pada lokasi geografis
global.

Catatan!
Nilai frekuensi output dari konverter frekuensi tidak boleh melampaui nilai yang lebih
tinggi daripada 1/10 dari frekuensi switching.

4-14  Batas Tinggi Kecepatan Motor [Hz]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0 -1000 Hz] Masukkan batas maksimum untuk kecepatan motor. Batas Ting-
gi Kecepatan Motor dapat diatur agar sesuai dengan frekuensi
maksimum yang disarankan oleh pabrik untuk poros motor. Ba-
tas Tinggi Kecepatan Motor harus tidak boleh melampaui peng-
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aturan pada par. 4-12 Batas Rendah Kecepatan Motor [Hz].
Hanya par. 4-11 atau 4-12 yang akan ditampilkan, tergantung
pada parameter lain yang ditetapkan pada Menu Utama dan
tergantung pada pengaturan default yang tergantung pada lo-
kasi geografis global.

Catatan!
Frekuensi output maks. tidak boleh melampaui 10% dari frekuensi switching inverter
(par. 14-01).

1-29   Penyesuaian Motor Otomatis (AMA)

Option: Fungsi:

Fungsi AMA mengoptimalkan performa motor dinamis dengan
mengoptimalkan secara otomatis parameter motor lanjut (par.
1-30 hingga par. 1-35) saat motor stasioner.

[0] * OFF Tidak berfungsi

[1] AMA lengkap Melaksanakan AMA resistensi stator RS, resistensi rotor Rr,reak-
tansi kebocoran stator X1, reaktansi kebocoran rotor X2 dan
reaktansi utama Xh.

[2] AMA tidak lengkap melaksanakan AMA tidak lengkap pada resistensi stator Rs ha-
nya pada sistem. Pilih opsi ini apabila filter LC digunakan antara
konverter frekuensi dan motor.

Aktifkan fungsi AMA dengan menekan tombol [Hand on] setelah memilih [1] atau [2]. Lihat juga
bagian  Penyesuaian Motor Otomatis (AMA). Setelah urutan normal, di layar akan terbaca: "Tekan
[OK] untuk menyelesaikan AMA". Setelah menekan tombol [OK], konverter frekuensi sekarang
siap untuk dioperasikan.
Catatan:

• Untuk adaptasi konverter frekuensi yang terbaik, jalankan AMA saat motor dalam kondisi
dingin.

• AMA tidak dapat dijalankan sewaktu motor berputar.

Catatan!
Yang penting adalah mengisi motor par. 1-2* Data Motor dengan benar, karena ini
membentuk bagian dari algoritma AMA. AMA harus dijalankan untuk mencapai per-
forma motor dinamis optimum. Ini bisa berlangsung hingga 10 mnt, tergantung
pada besar daya motornya.

Catatan!
Hindari pembentukan torsi eksternal selama AMA.

Catatan!
Jika salah satu pengaturan di dalam par. 1-2* Data Motor diubah, par. 1-30 hingga
1-39, yaitu parameter motor lanjut, akan kembali ke pengaturan default.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.
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Lihat bagian Penyesuaian Motor Otomatis - contoh aplikasi.

1.1.7. P'aturan Fungsi 

Fungsi Pengaturan menyediakan akses yang cepat dan mudah untuk semua parameter yang di-
tetapkan untuk kebanyakan aplikasi air dan air terbuang termasuk di dalamnya torsi variabel, torsi
konstan, pompa, pompa doss, pompa sumur, pompa boost, pompa mixer, blower aerasi, dan
pompa lainnya dan aplikasi kipas. Di antara fitur lain adalah parameter untuk memilih variabel
mana yang akan ditampilkan pada LCP, kecepatan preset digital, skala untuk referensi analog,
penggunaan zona tunggal loop tertutup dan penggunaan multizona, serta fungsi yang terkait
dengan aplikasi air dan air terbuang.

Cara mengakses Pengaturan Fungsi - contoh
1
3
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1
1
0
.1
0

Ilustrasi 1.2: Langkah 1: Hidupkan konverter fre-
kuensi (Membuka lampu LED)
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Ilustrasi 1.3: Langkah 2: Tekan tombol [Quick Me-
nus] (Pilihan Quick Menu akan muncul).
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Ilustrasi 1.4: Langkah 3: Gunakan tombol navigasi
atas/bawah untuk menggulir Pengaturan Fungsi.
Tekan [OK].
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Ilustrasi 1.5: Langkah 4: Pilihan Pengaturan Fung-
si akan muncul. Pilih 03-1 Pengaturan Umum. Te-
kan [OK].
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Ilustrasi 1.6: Langkah 5: Gunakan tombol navigasi
atas/bawah untuk menggulir turun ke misalnya
03-12 Output Analog. Tekan [OK].
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Ilustrasi 1.7: Langkah 6: Pilih parameter 6-50
Output Terminal 42. Tekan [OK].
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Ilustrasi 1.8: Langkah 7: Gunakan tombol navigasi

atas/bawah untuk memilih opsi yang berbeda. Te-
kan [OK].

Parameter Pengaturan Fungsi dikelompokkan dengan cara berikut:

Q3-1 Pengaturan Umum

Q3-10 Pengaturan Waktu Q3-11 Pengaturan Tam-
pilan

Q3-12 Output Analog Q3-13 Relai

0-70 Atur Tanggal dan Wak-
tu

0-20 Baris Tampilan 1.1 Kecil 6-50 Output Terminal 42 Relai 1 ⇒ 5-40 Fungsi Re-
lai

0-71 Format Tanggal 0-21 Baris Tampilan 1.2 Kecil 6-51 Output Terminal 42 skala
min.

Relai 2 ⇒ 5-40 Fungsi Re-
lai

0-72 Format Waktu 0-22 Baris Tampilan 1.3 Kecil 6-52 Skala Maks Output Termi-
nal 42

Opsi relai 7 ⇒ 5-40 Fungsi
Relai

0-74 DST/Musim panas 0-23 Baris Tampilan 2 Besar Opsi relai 8 ⇒ 5-40 Fungsi
Relai

0-76 DST/Awal Musim panas 0-24 Baris Tampilan 3 Besar Opsi relai 9 ⇒ 5-40 Fungsi
Relai

0-77 DST/Akhir Musim panas 0-37 Teks Tampilan 1
0-38 Teks Tampilan 2
0-39 Teks Tampilan 3

Q3-2 Pengaturan Loop Terbuka
Q3-20 Referensi Digital Q3-21 Referensi Analog

3-02 Referensi Minimum 3-02 Referensi Minimum
3-03 Referensi Maksimum 3-03 Referensi Maksimum
3-10 Referensi Preset 6-10 Terminal 53 Tegangan Rendah

5-13 Input Digital Terminal 29 6-11 Terminal 53 Tegangan Tinggi
5-14 Input Digital Terminal 32 6-14 Terminal 53 Ref Rendah/Nilai Ump-balik
5-15 Input Digital Terminal 33 6-15 Terminal 53 Ref Tinggi/Nilai Ump-balik

Q3-3 Pengaturan Loop Tertutup
Q3-30 Pengaturan Umpan Balik Q3-31 Pengaturan PID
1-00 Modus Konfigurasi 20-81 Kontrol Normal/Terbalik PID
20-12 Referensi/Umpan Balik 20-82 Kecepatan Start PID [RPM]

3-02 Referensi Minimum 20-21 Setpoint 1
3-03 Referensi Maksimum 20-93 Perolehan Proporsional PID
6-20 Terminal 54 Tegangan Rendah 20-94 Waktu Integral PID
6-21 Terminal 54 Tegangan Tinggi
6-24 Terminal 54 Ref Rendah/Nilai Ump-balik
6-25 Terminal 54 Ref Tinggi/Nilai Ump-balik
6-00 Waktu Timeout Live Zero
6-01 Fungsi Timeout Live Zero

1.1.8. Modus Menu Utama 

Baik GLCP dan NLCP keduanya menyediakan
akses ke modus menu utama. Pilih modus Me-
nu Utama dengan menekan tombol [Menu

Utama]. Gambar 6.2 menunjukkan hasil pem-
bacaan, yang muncul di layar GLCP.

Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA 1. Cara Memprogram

 MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  17

1



Baris 2 hingga 5 pad alayar menampilkan se-
jumlah grup parameter yang dapat dipilih de-
ngan menekan tombol atas dan bawah.
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Ilustrasi 1.9: Contoh tampilan.

Setiap parameter memiliki nama dan nomor yang akan tetap sama tanpa mempedulikan modus
pemrogramannya. Pada modus Menu Utama, parameter dibagi ke dalam grup. Digit pertama dari
nomor parameter (dari kiri) menunjukkan nomor grup parameter.

Semua parameter dapat diubah pada Menu Utama. Konfigurasi dari unit (par.1-00) akan menen-
tukan parameter lain yang tersedia untuk pemrograman. Sebagai contoh, pilih Loop Tertutup
untuk menambah parameter yang terkait dengan operasi loop tertutup. Kartu opsi ditambahkan
ke unit untuk menambah parameter yang terkait dengan perangkat opsi.

1.1.9. Pemilihan Parameter 

Pada mode Menu Utama, parameter dibagi ke
dalam beberapa kelompok. Pilih kelompok pa-
rameter dengan tombol navigasi.
Kelompok parameter berikut ini dapat diak-
ses:

No. kelompok Kelompok parameter:
0 Operasi / Tampilan
1 Beban / Motor
2 Rem
3 Referensi/Ramp
4 Batas / Peringatan
5 Digital In/Out
6 Analog In/Out
8 Komunikasi dan Pilihan
9 Profibus
10 Fieldbus CAN
11 LonWorks
13 Logika Cerdas
14 Fungsi Khusus
15 Informasi Drive
16 Pembacaan Data
18 Pembacaan Data 2
20 Loop Tertutup Drive
21 Perpanjangan Loop Tertutup
22 Fungsi Aplikasi
23 Fungsi berbasis-waktu
24 Mode Kebakaran
25 Kontroler Kaskade
26 Opsi I/O Analog MCB 109

Tabel 1.2: Kelompok parameter.

Setelah memilih kelompok parameter, pilih
parameter dengan tombol navigasi.
Bagian tengah dari layar GLCP menampilkan
nomor parameter dan nama serta nilai para-
meter yang dipilih.

1
3
0
B
P
0
6
7
.1
0

Ilustrasi 1.10: Contoh tampilan.
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1.1.10. Mengubah Data 

Prosedur untuk mengubah data adalah sama baik ketika Anda memilih parameter pada mode
Menu Cepat maupun mode Menu Utama. Tekan [OK] untuk mengubah parameter yang dipilih.
Prosedur untuk mengubah data tergantung pada apakah parameter yang dipilih merupakan nilai
data numerik atau nilai teks.

1.1.11. Mengubah Nilai Teks 

Jika parameter yang dipilih adalah nilai teks,
ubahlah nilai teks dengan menggunakan tom-
bol navigasi atas/bawah.
Tombol atas akan menaikkan nilai, dan tom-
bol bawah akan menurunkan nilai Tempatkan
kursor di nilai yang akan disimpan dan tekan
[OK].
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Ilustrasi 1.11: Contoh tampilan.

1.1.12. Mengubah Grup Nilai Data Numerik 

Apabila parameter yang dipilih adalah nilai da-
ta numerik, ubahlah nilai data yang dipilih
dengan menggunakan tombol navigasi <>
serta atas/bawah. Gunakan tombol navigasi
<> untuk menggerakkan kursor secara hori-
sontal.
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Ilustrasi 1.12: Contoh tampilan.

Gunakan tombol navigasi atas/bawah untuk
mengubah nilai data. Tombol atas akan mem-
perbesar nilai data, dan tombol bawah akan
mengurangi nilai data. Tempatkan kursor di
nilai yang akan disimpan dan tekan [OK].
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Ilustrasi 1.13: Contoh tampilan.

1.1.13. Mengubah Nilai Data,Selangkah-demi-Selangkah 

Parameter tertentu dapat diubah selangkah-demi-selangkah atau senantiasa berubah. Ini berlaku
untuk Daya Motor (par. 1-20), Tegangan Motor (par. 1-22) dan Frekuensi Motor (par. 1-23).
Parameter akan diubah baik sebagai kelompok nilai data numerik dan sebagai nilai data numerik
yang senantiasa berubah.

1.1.14. Pembacaan dan Pemrograman Parameter Berindeks 

Parameter diindeks ketika ditempatkan pada stack gulung.
Par. 15-30 hingga 15-32 berisi log fault yang dapat dibaca. Pilih parameter, tekan [OK], dan gu-
nakan tombol navigasi atas/bawah untuk menggulir ke log nilai.
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Gunakan par. 3-10 sebagai contoh:
Pilih parameter, tekan [OK], dan gunakan tombol navigasi atas/bawah untuk menggulir ke nilai
yang diindeks. Untuk mengubah nilai parameter, pilih nilai yang diindeks dan tekan tombol [OK].
Ubah nilai dengan menggunakan tombol atas/bawah. Tekan [OK] untuk menerima pengaturan
baru. Tekan [Cancel] untuk membatalkan Tekan [Back] untuk meninggalkan parameter.

1.1.15. Cara mengoperasikan LCP numerik (NLCP)

Petunjuk di bawah ini adalah benar untuk
NLCP (LCP 101).
Panel kontrol terbagi menjadi empat kelom-
pok fungsional:

1. Tampilan numerik.

2. Tombol menu dan lampu indikator
(LED) – untuk fungsi-fungsi meng-
ubah parameter dan mengganti tam-
pilan.

3. Tombol navigasi dan lampu indikator
(LED).

4. Tombol operasi dan lampu indikator
(LED).

Catatan!
Salinan parameter tidak mung-
kin dengan Numeric Local Con-
trol Panel (LCP101).

Pilih salah satu dari mode berikut ini:
Mode Status: Menampilkan status dari kon-
verter frekuensi atau motornya.
Jika alarm berbunyi, NLCP akan secara oto-
matis beralih ke mode status.
Ada beberapa alarm yang ditampilkan.

Mode Pengaturan Cepat atau Mode Me-
nu Utama: Menampilkan parameter dan
pengaturan parameter-nya.

Ilustrasi 1.14: LCP Numerik (NLCP)
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Ilustrasi 1.15: Contoh tampilan status
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Ilustrasi 1.16: Contoh tampilan alarm

Lampu indikator (LED):

• LED Hijau/On: Menunjukkan bahwa
bagian kontrol sedang aktif.

• LED Kuning/Peringatan: Menunjuk-
kan adanya peringatan.

• LED Merah Berkedip/Alarm: Menun-
jukkan adanya alarm.

Tombol menu
[Menu] Pilih salah satu dari mode berikut ini:

• Status

• Pengaturan Cepat

• Menu Utama

Menu Utama digunakan untuk memprogram semua parameter.
Parameter dapat diakses segera kecuali sandi telah dibuat lewat par. 0-60, 0-61, 0-65 atau 0-66.
Pengaturan Cepat digunakan untuk mengatur konverter frekuensi dengan menggunakan hanya
parameter paling penting.
Nilai parameter dapat diubah dengan menggunakan tombol panah atas/bawah ketika nilai ber-
kedip.
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Pilih Menu Utama dengan menekan tombol [Menu] beberapa kali hingga LED Menu Utama me-
nyala.
Pilih kelompok parameter [xx-__] dan tekan [OK]
Pilih kelompok parameter [__-xx] dan tekan [OK]
Apabila parameter merupakan parameter larik, pilih nomor larik dan tekan [OK].
Pilih data yang diinginkan dan tekan [OK].

Tombol Navigasi [Back] untuk melangkah mundur
Tombol Panah [ ] [ ]▲ ▼  digunakan untuk bergulir di antara kelompok parameter, parameter,
dan di dalam parameter.
[OK] digunakan untuk memilih parameter yang telah ditandai oleh kursor dan untuk membuat
perubahan parameter.
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Ilustrasi 1.17: Contoh tampilan

Tombol Operasional
Tombol untuk mengontrol secara lokal dapat
ditemukan pada bagian bawah dari panel kon-
trol.

130BP046.10

Ilustrasi 1.18: Tombol operasional untuk CP nu-
merik (NLCP)

[Hand on] melakukan pengontrolan konverter frekuensi melalui LCP. [Hand on] juga men-start
motor, dan dengan fitur ini Anda dapat memasukkan data kecepatan motor dengan menggunakan
tombol panah. Tombolnya adalah Dapat [1] atau Tidak Dapat [0] melalui par. 0-40 Tombol [Hand
on] pada LCP.

Sinyal stop eksternal yang diaktifkan dengan cara memberikan sinyal kontrol atau melalui bus
serial akan mengesampingkan perintah ‘start’ melalui LCP.
Sinyal kontrol berikut ini akan tetap aktif bila [Hand on] diaktifkan:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• Reset

• Berhenti meluncur terbalik

• Mundur

• Pengaturan pilih lsb – Pengaturan pilih msb

• Perintah berhenti dari komunikasi serial

• Berhenti cepat

• Rem DC
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[Off] menghentikan motor yang terhubung. Tombol yang dapat dipilih adalah Dapat [1] atau
Tidak Dapat [0] melalui par. 0-41 Tombol [Off] pada LCP.
Jika tidak ada fungsi berhenti eksternal dan tombol [Off] tidak aktif, maka motor dapat dihentikan
dengan memutus catu sumber listrik.

[Auto on] digunakan jika konverter frekuensi akan dikontrol melalui terminal kontrol dan/atau
melalui komunikasi serial. Bila sinyal start diberikan pada terminal kontrol dan/atau bus, konverter
frekuensi akan men-start. Tombol yang dapat dipilih adalah Dapat [1] atau Tidak Dapat [0] melalui
par. 0-42 Tombol [Auto on] pada LCP.

Catatan!
Sinyal HAND-OFF-AUTO akan aktif melalui input digital memiliki prioritas lebih tinggi
daripada tombol kontrol [Hand on] [Auto on].

[Reset] digunakan untuk menyetel ulang konverter frekuensi setelah alarm (trip/lesatan). Tom-
bol yang dapat dipilih adalah Dapat [1] atau Tidak Dapat [0] melalui par. 0-43 Tombol reset pada
LCP.

1.1.16. Inisialisasi ke Pengaturan Default 

Menginisialisasi konverter frekuensi ke pengaturan default melalui dua cara:

Inisialisasi yang disarankan (melalui par. 14-22)

1. Pilih par. 14-22

2. Tekan [OK]

3. Pilih “Inisialisasi”

4. Tekan [OK]

5. Putus supply sumber listrik dan tung-
gu hingga layar mati.

6. Sambungkan kembali supply sumber
listrik – konverter frekuensi sekarang
akan di-reset.

7. Ubah par. 14-22 kembali ke Operasi
Normal.

Catatan!
Simpan parameter yang dipilih ke Menu Pribadi dengan pengaturan pabrik default.

Par. 14-22 akan menginisialisasi semuanya, kecuali:
14-50 RFI 1
8-30 Protokol
8-31 Alamat
8-32 Baud Rate
8-35 Tunda Respons Minimum
8-36 Tunda Respons Maksimum
8-37 Tunda InterChar Maks.
15-00 hingga 15-05 Data operasional
15-20 hingga 15-22 Log riwayat
15-30 hingga 15-32 Log kerusakan

Inisialisasi manual
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1. Putus dari sumber listrik dan tunggu
hingga layar mati.

2a. Tekan [Status] - [Main Menu] - [OK]
secara bersamaan sambil melakukan
power-up ke LCP 102, Tampilan Gra-
fis.

2b. Tekan [Menu] sambil sambil melaku-
kan power-up ke LCP 101, Tampilan
Numerik

3. Lepaskan tombol setelah 5 detik.
4. Konverter frekuensi sekarang dipro-

gram menurut pengaturan default.

Prosedur ini menginisialisasi semuanya kecuali:
15-00 Jam Pengoperasian
15-03 Power-up
15-04 Kelebihan suhu
15-05 Kelebihan tegangan

Catatan!
Saat melakukan pengaturan inisialisasi manual, Anda juga mengeset ulang peng-
aturan komunikasi serial, pengaturan filter RFI (par. 14-50) dan log kerusakan.
Menghapus parameter yang dipilih di Menu Pribadi.

Catatan!
Setelah inisialisasi dan perputaran daya, layar tidak akan menampilkan informasi
apa pun untuk selama beberapa menit.
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2. Keterangan Parameter

2.1. Pemilihan Parameter

Parameter untuk Drive FC 202 VLT AQUA dibagi ke dalam beberapa kelompok parameter untuk
memudahkan pemilihan parameter yang benar, demi mengoptimalkan operasional konverter fre-
kuensi.
Kebanyakan dari aplikasi air/limbah dapat diprogram menggunakan tombol Quick Menu dan de-
ngan memilih parameter di bawah Pengaturan Cepat dan Pengaturan Fungsi.
Keterangan dan pengaturan default dari parameter dapat dijumpai di bawah bagian Daftar Para-
meter pada bagian belakan manual ini.

0-xx Operasi/Tampilan

1-xx Beban/Motor

2-xx Rem

3-xx Referensi/Ramp

4-xx Batas/Peringatan

5-xx Digital In/Out

6-xx Analog In/Out

8-xx Komunikasi dan Opsi

9-xx Profibus

10-xx DeviceNet Fieldbus

11-xx LonWorks

13-xx Logika Cerdas

14-xx Fungsi Khusus

15-xx Informasi Drive

16-xx Pembacaan Data

18-xx Info & Pembacaan

20-xx Loop Tertutup Drive

21-xx Loop Tertutup Ekst.

22-xx Aplikasi Khusus

23-xx Fungsi berbasis waktu

25-xx Kontroler Kaskade Dasar

26-xx MCB Opsi Analog I/O 109

27-xx Perluasan Kontroler Kaskade

29-xx Fungsi Aplikasi Air

31-xx Opsi Bypass
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2.2. Menu utama - Operasi dan Tampilan - Kelompok 0

2.2.1. 0-0* Operasi / Tampilan

Parameter terkait dengan fungsi dasar konverter frekuensi, fungsi dari tombol LCP, dan konfigu-
rasi dari tampilan LCP.

2.2.2. 0-0* Pengaturan Dasar

Kelompok parameter untuk pengaturan konverter frekuensi dasar.

0-01  Bahasa

Option: Fungsi:

Menentukan bahasa yang akan digunakan di layar.

[0] * Inggris

0-02  Unit Kecepatan Motor

Option: Fungsi:

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.
Tampilan tergantung kepada pengaturan yang dibuat pada pa-
rameter 0-02 dan 0-03. Pengaturan default parameter 0-02 dan
0-03 tergantung pada belahan bumi mana konverter frekuensi
dijual, namun ini dapat diprogram ulang sesuai kebutuhan.

Catatan!
Mengubah Unit Kecepatan Motor akan me- reset
parameter tertentu ke nilai awalnya. Disarankan
untuk memilih unit kecepatan motor dahulu se-
belum mengubah parameter lain.

[0] * RPM Pilih tampilan variabel dan parameter kecepatan motor (yaitu,
referensi, umpan balik, dan batas) dikaitkan dengan kecepatan
motor (RPM).

[1] Hz Pilih tampilan variabel dan parameter kecepatan motor (yaitu,
referensi, umpan balik dan batas) dikaitkan dengan frekuensi
output ke motor (Hz).

0-03  Pengaturan Regional

Option: Fungsi:

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.
Tampilan tergantung pada pilihan yang dibuat pada parameter
0-02 dan 0-03. Pengaturan default parameter 0-02 dan 0-03
tergantung pada belahan bumi mana konverter frekuensi dijual
namun ini dapat diprogram ulang sesuai kebutuhan.

[0] * Internasional Atur par. 1-20 unitDaya Motor ke [kW] dan nilai default par.
1-23 Frekuensi Motor [50 Hz].
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[1] Amerika Utara Atur par. 1-21 unitDaya Motor ke HP dan nilai default par. 1-23
Frekuensi Motor [60 Hz].

Pengaturan yang tidak dipakai akan tidak ke-
lihatan di layar.

0-04  Status Operasi saat Power-Up (Hand)

Option: Fungsi:

Pilih mode operasional setelah menyambung kembali konverter
frekuensi ke tegangan sumber listrik setelah listrik mati ketika
mengoperasikan pada mode Hand (lokal).

[0] * Lanjutkan Melanjutkan operasi dari konverter frekuensi yang menjaga re-
ferensi lokal yang sama dan kondisi start/stop yang sama (di-
terapkan oleh [Hand On]/[Off] pada LCP atau Start Hand lewat
input digital seperti sebelum konverter frekuensi mengalami po-
wer down.

[1] Stop paksa, ref=old Gunakan referensi yang disimpan [1] untuk menghentikan kon-
verter frekuensi namun pada saat bersamaan mempertahankan
referensi kecepatan lokal ke dalam memori sebelum power
down. Setelah tegangan sumber listrik tersambung kembali dan
setelah menerima perintah start (menggunakan tombol [Hand
on] pada LCP atau perintah Hand Start lewat input digital) kon-
verter frekuensi akan restart dan beroperasi pada referensi
kecepatan yang disimpan.

2.2.3. 0-1* Operasi Pengaturan

Tentukan dan kontrol pengaturan parameter secara individual.
Konverter frekuensi memiliki empat pengaturan parameter yang dapat diprogram secara sendiri-
sendiri. Ini membuat konverter frekuensi sangat fleksibel dan dapat memenuhi kebutuhan banyak
skema kontrol sistem AQUA yang berbeda, dan sering dapat menghemat biaya perlengkapan
kontrol eksternal. Sebagai contoh, ini dapat digunakan untuk memprogram konverter frekuensi
agar beroperasi menurut salah satu skema kontrol pada satu pengaturan (misalnya operasi di
siang hari) dan skema kontrol yang lain di pengaturan yang lain (misalnya penundaan di malam
hari). Atau, juga dapat digunakan oleh AHU atau OEM unit kemasan untuk memprogram secara
identik semua konverter frekuensi yang dipasang di pabrik untuk model peralatan yang berbeda
namun di dalam kisaran sehingga dapat memiliki parameter yang sama dan kemudian selama
produksi/persiapan cukup memilij pengaturan tertentu tergantung pada model mana yang berada
di dalam kisaran tersebut konverter frekuensinya terpasang.
Pengaturan aktif (yakni pengaturan di mana konverter frekuensi saat ini beroperasi) dapat dipilih
pada parameter 0-10 dan ditampilkan pada LCP. Dengan menggunakan pengaturan Multi di-
mungkinkan untuk beralih antara pengaturan dengan konverter frekuensi berjalan atau berhenti,
lewat perintah komunikasi input digital atau serial (misal, untuk penundaan di malam hari). Apabila
diperlukan untuk mengubah pengaturan saat unit berjalan, pastikan parameter 0-12 sudah di-
program sesuai kebutuhan. Untuk sebagian besar aplikasi AQUA, tidak perlu memprogram para-
meter 0-12 sekalipun diperlukan perubahan pengaturan saat unit berjalan, namun untuk aplikasi
yang sangat kompleks, yang menggunakan fleksibilitas penuh untuk pengaturan multi, mungkin
kita perlu memprogram. Menggunakan parameter 0-11 dimungkinkan untuk mengedit parameter
di dalam pengaturan yang mana pun sambil melanjutkan operasional konverter frekuensi di dalam
Pengaturan Aktif yang dapat merupakan pengaturan yang berbeda dari yang diedit. Menggunakan
parameter 0-51 dimungkinkan untuk menyalin pengaturan parameter antara pengaturan untuk
mengaktifkan penyiapan yang lebih cepat apabila pengaturan parameter serupa diperlukan pada
pengaturan yang berbeda.
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0-10  Pengaturan Aktif

Option: Fungsi:

Pilih pengaturan di mana konverter frekuensi dioperasikan.
Gunakan par. 0-51 Salinan pengaturan untuk menyalin peng-
aturan dari satu pengaturan ke pengaturan yang lain. Untuk
menghindari pengaturan yang berbenturan dari parameter yang
sama di dalam dua pengaturan yang berbeda, hubungkan ber-
bagai pengaturan menjadi satu dengan menggunakan par. 0-12
Pengaturan Ini Terhubung Ke . Hentikan konverter frekuensi
sebelum beralih antara pengaturan di mana parameter yang di-
tandai sebagai ‘not changeable during operation’ (tidak dapat
diubah selama operasional) memiliki nilai yang berbeda.
Parameter yang ‘tidak dapat diubah selama operasional’ ditan-
dai dengan SALAH pada daftar parameter pada bagian Daftar
Parameter.

[0] Pengaturan pabrik Tidak dapat dirubah. Ini berisi seperangkat data Danfoss, dan
dapat digunakan sebagai sumber data ketika mengembalikan
pengaturan lain ke kondisi yang telah diketahui.

[1] * Pengaturan 1 Pengaturan 1 [1] hingga Pengaturan 4 [4] merupakan empat
pengaturan parameter yang terpisah dan di dalam masing-ma-
sing pengaturan semua parameters dapat diprogram.

[2] Pengaturan 2

[3] Pengaturan 3

[4] Pengaturan 4

[9] Pengaturan multi Digunakan untuk memilih pengaturan dari jauh dengan meng-
gunakan input digital dan port komunikasi serial. Pengaturan ini
menggunakan pengaturan dari par. 0-12 Opsi ini terhubung ke.

0-11  Pengaturan Pemrograman

Option: Fungsi:

Pilih pengaturan yang akan diedit (yakni diprogram) selama
operasi, baik pengaturan aktif maupun pengaturan nonaktif.
Angka pengaturan yang sedang diedit ditampilkan di LCP (di
dalam kurung).

[0] Pengaturan pabrik tidak dapat diedit tetapi berguna sebagai sumber data untuk
mengembalikan pengaturan lain ke kondisi yang dikenal.

[1] Pengaturan 1 Pengaturan 1 [1] hingga Pengaturan 4 [4] dapat diedit secara
bebas selama operasi, terpisah dari pengaturan aktif.

[2] Pengaturan 2

[3] Pengaturan 3

[4] Pengaturan 4

[9] * Pengaturan Aktif (yaitu pengaturan di mana konverter frekuensi dioperasikan)
dapat juga diedit selama operasi. Pengeditan parameter di
pengaturan yang dipilih biasanya dilakukan dari LCP namun ju-
ga bisa dari port komunikasi serial lainnya.
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0-12  Pengaturan ini Terkait ke

Option: Fungsi:

Parameter ini hanya memerlukan pemrograman apabila peng-
ubahan pengaturan diperlukan ketika motor masih berjalan. Ini
menjamin bahwa parameter yang ‘tidak dapat diubah selama
operasional’ akan memiliki pengaturan yang sama di semua
pengaturan yang relevan.

Untuk mengaktifkan perubahan yang terbebas dari konflik dari
satu pengaturan ke pengaturan yang lain ketika konverter fre-
kuensi berjalan, hubungkan semua pengaturan yang berisi pa-
rameter yang tidak dapat diubah selama operasi. Link ini akan
menjamin terjadinya sinkronisasi nilai-nilai parameter yang ‘ti-
dak dapat diubah selama operasional’ saat berpindah dari satu
pengaturan ke pengaturan yang lain selama operasi. Parameter
‘tidak dapat diubah selama operasional’ dapat diidentifikasi de-
ngan label SALAH pada daftar parameter pada bagian Daftar
Parameter.

Fitur pengaturan link par. 0-12 dipakai ketika pengaturan Multi
pada par. 0-10 Pengaturan Aktifdipilih. Pengaturan Multi dapat
digunakan untuk berpindah dari satu pengaturan ke pengaturan
yang lain selama operasi (yakni, ketika motor sedang berjalan).
Contoh:
Gunakan pengaturan Multi untuk berpindah dari Pengaturan 1
ke Pengaturan 2 ketika motor sedang berjalan. Programlah da-
hulu parameter pada Pengaturan 1, kemudian pastikan bahwa
Pengaturan 1 dan Pengaturan 2 disinkronkan (atau “dihubung-
kan”). Sinkronisasi dapat dilakukan dengan dua cara:
1. Ubah edit pengaturan ke Pengaturan 2 [2] pada par. 0-11
Edit Pengaturan dan atur par. 0-12 Pengaturan ini Dihubungkan
ke ke Pengaturan 1 [1]. Ini akan memulai proses pengaitan
(sinkronisasi).

1
3
0
B
P
0
7
5
.
1
0

ATAU

2. Saat masih di Pengaturan 1, gunakan par. 0-50, salin Peng-
aturan 1 ke Pengaturan 2. Kemudian atur par. 0-12 ke Peng-
aturan 2 [2]. Ini akan memulai proses pengaitan.
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1
3
0
B
P
0
7
6
.
1
0

Setelah pengaitan selesai, Pembacaan par 0-13: Pengaturan
Terhubung terbaca {1,2} untuk menunjukkan bahwa semua
parameter yang ‘tidak dapat diubah selama operasional’ seka-
rang sama pada Pengaturan 1 dan Pengaturan 2. Apabila ada
perubahan ke parameter yang ‘tidak dapat diubah selama ope-
rasional’, misal par 1-30 Resistensi Stator (rs), pada Pengaturan
2, parameter juga akan berubah secara otomatis di Pengaturan
1. Peralihan antara Pengaturan 1 dan Pengaturan 2 selama
operasional sekarang dapat dilakukan.

[1] * Pengaturan 1

[2] Pengaturan 2

[3] Pengaturan 3

[4] Pengaturan 4

0-13  Pembacaan: Pengaturan Terhubung

Larik [5]

0* [0 - 255] Lihat daftar semua pengaturan yang terhubung melalui par.
0-12 Pengaturan ini Terhubung ke. Parameter memiliki satu in-
deks untuk setiap pengaturan parameter. Nilai parameter yang
ditampilkan pada setiap indeks menunjukkan pengaturan mana
yang terhubung dengan pengaturan parameter tersebut.

Indeks Nilai LCP
0 {0}
1 {1,2}
2 {1,2}
3 {3}
4 {4}

Tabel 2.1: Contoh: Pengaturan 1 dan Pengaturan 2 terhubung

0-14  Pembacaan: Pengaturan Program / Saluran

Range: Fungsi:

AAA.AA
A.AAA*

[0 - FFF.FFF.FFF] Lihat pengaturan dari par. 0-11 Edit Pengaturan untuk setiap
dari keempat saluran komunikasi yang berbeda. Apabila angka
ditampilkan dalam satuan hex, seperti di LCP, setiap angka me-
wakili satu saluran.
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Angka 1-4 menunjukkan nomor pengaturan, ‘F’ berarti peng-
aturan pabrik, dan ‘A’ berarti pengaturan aktif. Salurannya ada-
lah dari kanan ke kiri: LCP, bus FC, USB, HPFB1.5.
Contoh: Angka AAAAAA21h berarti bahwa bus FC memilih Peng-
aturan 2 di par. 0-11, LCP memilih Pengaturan 1 dan semua
yang lain menggunakan pengaturan aktif.

2.2.4. 0-2* Tampilan LCP

Menentukan variabel yang ditampilkan pada Panel Kontrol Lokal Grafis (GLCP).

Catatan!
Bacalah parameter 0-37, 0-38 dan 0-39 untuk informasi tentang cara menulis teks
tampilan

0-20  Baris Tampilan 1.1 Kecil

Option: Fungsi:

Pilih variabel untuk tampilan pada baris 1, posisi kiri.

[0] Tak ada Tidak ada nilai tampilan yang dipilih

[37] Teks Tampilan 1 Kata kontrol yang sekarang

[38] Teks Tampilan 2 Aktifkan satu untaian teks untuk ditulis, agar muncul pada LCP
atau dibaca lewat komunikasi serial.

[39] Teks Tampilan 3 Aktifkan satu untaian teks untuk ditulis, agar muncul pada LCP
atau dibaca lewat komunikasi serial.

[89] Pembacaan Tanggal
dan Waktu

Menampilkan tanggal dan waktu sekarang.

[953] Kata Peringatan Profi-
bus

Menampilkan peringatan komunikasi Profibus.

[1005] Pembacaan Penghi-
tung Kesalahan Peng-
iriman

Melihat jumlah dari kesalahan pengiriman CAN control sejak
power-up terakhir kali.

[1006] Pembacaan Penghi-
tung Kesalahan Pene-
rimaan

Melihat jumlah dari kesalahan penerimaan CAN control sejak
power-up terakhir kali.

[1007] Pembacaan Penghi-
tung Bus Off

Melihat jumlah peristiwa bus Off sejak power-up terakhir kali.

[1013] Parameter Peringatan Melihat kata peringatan khusus untuk DeviceNet. Satu bit ter-
pisah ditetapkan ke setiap peringatan.

[1115] LON Kata Peringatan Menampilkan peringatan khusus LON.

[1117] Revisi XIF Menampilkan versi dari file antarmuka eksternal pada chip Ne-
uron C pada opsi LON.

[1118] Revisi Kerja LON Menampilkan versi perangkat lunak dari program aplikasi pada
chip Neuron C pada opsi LON.

[1501] Jam Kerja Melihat berapa jam motor dijalankan.

[1502] Penghitung kWh Melihat konsumsi sumber listrik dalam kWh.
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[1600] Kata Kontrol Melihat Kata Kontrol yang dikirim dari konverter frekuensi me-
lalui port komunikasi serial dalam kode hex.

[1601] *Referensi [Unit] Referensi total (jumlah dari digital/analog/preset/bus/bekukan
ref./naik dan turun) dalam unit yang dipilih.

[1602] Referensi % Referensi total (jumlah dari digital/analog/preset/bus/freeze
ref./naik dan turun) dalam persen.

[1603] Kata Status Menunjukkan kata status

[1605] Nilai Aktual Utama
[%]

Satu atau beberapa peringatan dalam kode Hex

[1609] Pembacaan Kustom Melihat pembacaan yang ditentukan pengguna pada par. 0-30.
0-31 par 0-32.

[1610] Daya [kW] Daya aktual yang dikonsumsi oleh motor dalam kW.

[1611] Daya [hp] Daya aktual yang dikonsumsi oleh motor dalam HP.

[1612] Tegangan Motor Tegangan yang disalurkan ke motor.

[1613] Frekuensi Motor Frekuensi motor, yakni frekuensi output dari konverter frekuen-
si dalam Hz.

[1614] Arus Motor Arus fasa dari motor yang diukur dalam nilai efektif .

[1615] Frekuensi [%] Frekuensi motor, yakni frekuensi output dari konverter frekuen-
si dalam persen.

[1616] Torsi [Nm] Menunjukkan beban motor sebagai persentase dari torsi motor
terukur.

[1617] Kecepatan [RPM] Kecepatan dalam RPM (revolutions per minute) yakni kecepatan
poros motor di loop tertutup berdasarkan data pelat nama mo-
tor yang dimasukkan, frekuensi output dan beban pada kon-
verter frekuensi.

[1618] Termal Motor Beban panas pada motor, dihitung dengan fungsi ETR. Lihat ju-
ga kelompok parameter 1-9* Suhu Motor.

[1622] Torsi [%] Menampilkan torsi aktual yang diproduksi, dalam persen.

[1630] Tegangan Tautan DC Sirkuit tegangan antara di konverter frekuensi.

[1632] Energi Rem/dt Menunjukkan daya rem yang ditransfer ke resistor rem ekster-
nal.
Dinyatakan sebagai nilai sekejap.

[1633] Energi Rem/2 menit Daya rem yang dikirim ke resistor rem eksternal. Daya rata-rata
dihitung secara terus-menerus untuk 120 detik terakhir.

[1634] Suhu Heatsink Menunjukkan suhu heatsink konverter frekuensi. Batas pemu-
tusan adalah 95 ±5 °C; mundur terjadi pada 70 ±5°C.

[1635] Beban Drive Termal Beban persentase pada inverter.

[1636] Arus Nominal Inverter Arus nominal konverter frekuensi

[1637] Arus Maks Inverter Arus maksimum konverter frekuensi

[1638] Status Kontrol SL Kondisi dari peristiwa yang dijalankan oleh kontrol.

[1639] Suhu Kartu Kontrol Suhu dari kartu kontrol
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[1650] Referensi Eksternal Jumlah dari referensi eksternal sebagai persentase, yaitu jum-
lah dari analog/pulsa/bus.

[1652] Umpan Balik [Unit] Nilai sinyal dalam unit dari input digital yang diprogram.

[1653] Referensi Digi Pot Melihat kontribusi dari potensiometer digital ke Umpan balik re-
ferensi aktual.

[1654] Ump. Balik 1 [Unit] Melihat nilai Umpan-balik 1. Lihat juga par. 20-0*.

[1655] Ump. Balik 2 [Unit] Melihat nilai Umpan-balik 2. Lihat juga par. 20-0*.

[1656] Ump. Balik 3 [Unit] Melihat nilai Umpan-balik 3. Lihat juga par. 20-0*.

[1660] Input Digital Menampilkan status dari 6 terminal input digital (18, 19, 27, 29,
32 dan 33). Input 18 sesuai dengan bit di kiri jauh. Sinyal lemah
= 0; Sinyal kuat = 1

[1661] Terminal 53 Pengatu-
ran Switch

Pengaturan terminal input 53. Arus = 0; Tegangan =1.

[1662] Input Analog 53 Nilai aktual pada input 53 baik sebagai referensi ataupun nilai
proteksi.

[1663] Terminal 54 Pengatu-
ran Switch

Pengaturan terminal input 54. Arus = 0; Tegangan =1.

[1664] Input Analog 54 Nilai aktual pada input 54 baik sebagai referensi ataupun nilai
proteksi.

[1665] Output Analog 42
[mA]

Nilai aktual pada output 42 dalam mA. Gunakan par. 6-50 untuk
memilih variabel untuk diwakili oleh output 42.

[1666] Output Digital [bin] Nilai biner dari semua output digital.

[1667] Input Frek. #29 [Hz] Nilai aktual dari frekuensi yang diterapkan pada terminal 29 se-
bagai input pulsa.

[1668] Input Frek. #33 [Hz] Nilai aktual dari frekuensi yang diterapkan pada terminal 33 se-
bagai input pulsa.

[1669] Output Pulsa #27
[Hz]

Nilai aktual dari pulsa yang diterapkan ke terminal 27 dalam
mode output digital.

[1670] Output Pulsa #29
[Hz]

Nilai aktual dari pulsa yang diterapkan ke terminal 29 dalam
mode output digital.

[1671] Output Relai [bin] Melihat pengaturan dari semua relai.

[1672] Penghitung A Melihat nilai sekarang dari Penghitung A.

[1673] Penghitung B Melihat nilai sekarang dari Penghitung B.

[1675] Input analog X30/11 Nilai aktual dari sinyal pada input X30/11 (Opsi Kartu I/O Ser-
baguna)

[1676] Input analog X30/12 Nilai aktual dari sinyal pada input X30/12 (Kartu I/O Serbaguna
Opsional)

[1677] Output Analog X30/8
[mA]

Nilai aktual pada output X30/8 (Kartu I/O Serbaguna Opsional).
Gunakan Par. 6-60 untuk memilih nilai yang akan ditampilkan.

[1680] Fieldbus CTW 1 Kata kontrol (CTW) yang diterima dari Bus Master.
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[1682] Fieldbus REF 1 Nilai referensi utama dikirim dengan kata kontrol lewat jaringan
komunikasi serial, misal dari BMS, PLC atau kontroler master
lainnya.

[1684] STW Opsi Komunikasi Perpanjangan kata status opsi komunikasi fieldbus.

[1685] Port FC CTW 1 Kata kontrol (CTW) yang diterima dari Bus Master.

[1686] Port FC REF 1 Kata status (STW) yang dikirim ke Bus Master.

[1690] Kata Alarm Satu atau beberapa alarm dalam kode Hex (digunakan untuk
komunikasi serial)

[1691] Kata Alarm 2 Satu atau beberapa alarm dalam kode Hex (digunakan untuk
komunikasi serial)

[1692] Kata Peringatan Satu atau beberapa peringatan dalam kode Hex (digunakan un-
tuk komunikasi serial)

[1693] Kata Peringatan 2 Satu atau beberapa peringatan dalam kode Hex (digunakan un-
tuk komunikasi serial)

[1694] Perpanjangan Kata
Status

Satu atau beberapa kondisi status dalam kode Hex (digunakan
untuk komunikasi serial)

[1695] Perpanjangan Kata
Status 2

Satu atau beberapa kondisi status dalam kode Hex (digunakan
untuk komunikasi serial)

[1696] Kata Pemeliharaan Bit yang menunjukkan status Peristiwa Pemeliharaan Preventif
terprogram ada di dalam kelompok parameter 23-1*

[1830] Input Analog X42/1 Menampilkan nilai sinyal yang diterapkan ke terminal X42/1 pa-
da kartu I/O Analog

[1831] Input Analog X42/3 Menampilkan nilai sinyal yang diterapkan ke terminal X42/3 pa-
da kartu I/O Analog

[1832] Input Analog X42/5 Menampilkan nilai sinyal yang diterapkan ke terminal X42/5 pa-
da kartu I/O Analog

[1833] Output Analog X42/7
[V]

Menampilkan nilai sinyal yang diterapkan ke terminal X42/7 pa-
da kartu I/O Analog

[1834] Output Analog X42/9
[V]

Menampilkan nilai sinyal yang diterapkan ke terminal X42/9 pa-
da kartu I/O Analog

[1835] Output Analog
X42/11 [V]

Menampilkan nilai sinyal yang diterapkan ke terminal X42/11
pada kartu I/O Analog

[2117] Perpanjangan 1 Refe-
rensi [Unit]

Nilai referensi untuk perpanjangan Kontroler Loop Tertutup 1

[2118] Perpanjangan 1 Um-
pan Balik [Unit]

Nilai sinyal umpan balik perpanjangan Kontroler Loop Tertutup
1

[2119] Perpanjangan 1 Out-
put [%]

Nilai output untuk perpanjangan Kontroler Loop Tertutup 1

[2137] Perpanjangan 2 Refe-
rensi [Unit]

Nilai referensi untuk perpanjangan Kontroler Loop Tertutup 2

[2138] Perpanjangan 2 Um-
pan Balik [Unit]

Nilai sinyal umpan balik perpanjangan Kontroler Loop Tertutup
2

[2139] Perpanjangan 2 Out-
put [%]

Nilai output untuk perpanjangan Kontroler Loop Tertutup 2
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[2157] Perpanjangan 3 Refe-
rensi [Unit]

Nilai referensi untuk perpanjangan Kontroler Loop Tertutup 3

[2158] Perpanjangan 3 Um-
pan Balik [Unit]

Nilai sinyal umpan balik perpanjangan Kontroler Loop Tertutup
3

[2159] Output Ekst. [%] Nilai output untuk perpanjangan Kontroler Loop Tertutup 3

[2230] Daya Tiada Aliran Tiada Daya Aliran yang dihitung untuk kecepatan nyata

[2580] Status Kaskade Status untuk operasional dari Kontroler Kaskade

[2581] Status Pompa Status untuk operasi setiap pompa yang dikontrol oleh Kontroler
Kaskade

Catatan!
Silahkan baca keterangan Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA, MG.
20.OX.YY untuk informasi terinci.

0-21  Baris Tampilan 1.2 Kecil

Option: Fungsi:

Pilih variabel untuk tampilan pada baris 1, posisi tengah.

[1662] * Input analog 53 Opsinya sama seperti pada par. 0-20 Baris Tampilan 1.1 Kecil.

0-22  Baris Tampilan 1.3 Kecil

Option: Fungsi:

Pilih variabel untuk tampilan pada baris 1, posisi kanan.

[1614] *Arus Motor Opsinya sama seperti pada par. 0-20 Baris Tampilan 1.1 Kecil.

0-23  Baris Tampilan 2 Besar

Option: Fungsi:

Pilih variabel untuk tampilan pada baris 2. Opsinya sama seperti
pada par. 0-20 Baris Tampilan 1.1 Kecil.

[1615] * Frekuensi

0-24  Baris Tampilan 3 Besar

Option: Fungsi:

[1652] *Umpan Balik [Unit] Pilih variabel untuk tampilan pada baris 2. Opsinya sama seperti
pada par. 0-20 Baris Tampilan 1.1 Kecil.

0-25  Menu Pribadiku

Larik [20]
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[0 - 9999] Tentukan hingga 50 parameter untuk muncul di Q1 Menu pri-
badi, yang dapat diakses dari tombol [Menu Cepat] pada LCP.
Parameter akan ditampilkan pada Q1 Menu Pribadi dengan uru-
tan sesuai pemrogramannya ke parameter larik ini. Hapus pa-
rameter dengan menetapkan nilai ke ‘0000’.
Sebagai contoh, ini dapat digunakan untuk menyediakan akses
sederhana dan cepat ke hanya satu atau hingga 20 parameter
yang memerlukan perubahan berkala (misal, untuk alasan pe-
meliharaan) atau oleh OEM untuk memungkinkan pemeriksaan
sederhana atas peralatan mereka.

2.2.5. LCP Pembacaan Kustom, Par. 0-3*

Dimungkinkan mengkustomisasi elemen layar untuk berbagai tujuan: *Nilai Pembacaan Kustom
proporsional ke kecepatan (Linear, kuadrat atau pangkat tiga tergantung pada unit yang dipilih
pada par. 0-30Unit Pembacaan Custom ) *Teks Tampilan String teks disimpan di parameter.

Pembacaan Kustom
Nilai yang dihitung untuk ditampilkan didasarkan kepada pengaturan pada par. 0-30,Unit Pem-
bacaan Kustom, par. 0-31Nilai Min Pembacaan Kustom, (linear saja), par. 0-32, Nilai Maks
Pembacaan Kustom, par. 4-13/4-14,Batas Tinggi Kecepatan Motor dan kecepatan aktual.

Hubungan akan tergantung pada jenis unit yang dipilih pada par.0-30, Unit Pembacaan Kustom:

Jenis Unit Hubungan Kecepatan
Tanpa Dimensi Linear
Kecepatan
Aliran, volume
Aliran, massa
Kecepatan
Panjang
Suhu
Tekanan Kuadratik
Listrik Kubik
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0-30  Unit Pembacaan Custom

Option: Fungsi:

Memprogram nilai untuk ditampilkan di layar LCP. Nilai memiliki
hubungan linear, kuadrat, atau kubik dengan kecepatan. Hu-
bungan ini tergantung kepada unit yang dipilih (lihat tabel di
atas). Nilai terhitung aktual dapat dibaca di Pembacaan Kus-
tom, par. 16-09, dan/atau ditunjukkan di layar dengan memilih
Pembacaan Kustom [16-09] di par. 0-20 – 0-24, Baris Tampilan
X.X Kecil (Besar).

Tanpa Dimensi:

[0] Tak ada

[1] * %

[5] PPM

Kecepatan:

[10] 1/mnt

[11] RPM

[12] Pulsa/dt

Aliran, volume:

[20] lt/dt

[21] lt/mnt

[22] lt/jam

[23] m3/dt

[24] m3/mnt

[25] m3/jam

Aliran, massa:

[30] kg/dt

[31] kg/mnt

[32] kg/jam

[33] ton/mnt

[34] ton/jam

Kecepatan:

[40] m/dtk

[41] m/mnt

Panjang:

[45] m

Suhu:

[60] °C

Tekanan:

[70] mbar

[71] bar

[72] Pa

[73] kPa

[74] m WG

Daya:

[80] kW

Aliran, volume:
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[120] GPM

[121] galon/dt

[122] galon/mnt

[123] galon/jam

[124] CFM

[125] ft3/dt

[126] ft3/mnt

[127] ft3/jam

Aliran, massa:

[130] lb/dt

[131] lb/mnt

[132] lb/jam

Kecepatan:

[140] ft/dt

[141] ft/mnt

Panjang:

[145] ft

Suhu:

[160] °F

Tekanan:

[170] psi

[171] pon/in2

[172] inci WG

[173] kaki WG

Daya:

[180] HP

0-31  Nilai Min. Pembacaan Kustom

Range: Fungsi:

0.00* [0 – par. 32] Parameter ini memungkinkan pemilihan nilai min untuk pem-
bacaan yang diatur sesuai kebutuhan (terjadi pada kecepatan
nol). Pemilihan yang berbeda dari 0 hanya bisa dilakukan apa-
bila memilih unit linear di Unit Pembacaan Kustom, par. 0-30.
Untuk unit Kuadratik dan Kubik, nilai minimum adalah 0.

0-32  Nilai Maks. Pembacaan Kustom

Range: Fungsi:

100.00* [Par. 0-31 -
999999.99 ]

Parameter ini mengatur nilai maksimum yang akan ditampilkan
ketika kecepatan motor telah melampaui nilai yang ditetapkan
untuk Batas Tinggi Kecepatan Motor, (par.4-13/4-14).

0-37  Teks Tampilan 1

Option: Fungsi:

Pada parameter ini, dimungkinkan bahwa satu string teks ditulis
untuk tampilan di LCP atau dibaca melalui komunikasi serial.
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Apabila akan ditampilkan secara permanen, pilih Teks Tampilan
1 pada par. 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 atau 0-24, Baris Tampilan
XXX. Gunakan tombol ▲ atau ▼ pada LCP untuk mengubah ka-
rakter. Gunakan tombol ◀ dan ▶ untuk memindah kursor. Se-
telah karakter disorot dengan kursor, karakter ini dapat diubah.
Gunakan tombol ▲ atau ▼ pada LCP untuk mengubah karakter.
Karakter dapat disisipkan dengan menempatkan kursor di an-
tara dua karakter dan kemudian tekan ▲ atau ▼.

0-38  Teks Tampilan 2

Option: Fungsi:

Pada parameter ini, dimungkinkan bahwa satu string teks ditulis
untuk tampilan di LCP atau dibaca melalui komunikasi serial.
Apabila akan ditampilkan secara permanen, pilih Teks Tampilan
2 pada par. 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 atau 0-24, Baris Tampilan
XXX. Gunakan tombol ▲ atau ▼ pada LCP untuk mengubah ka-
rakter. Gunakan tombol ◀ dan ▶ untuk memindah kursor. Se-
telah karakter disorot dengan kursor, karakter ini dapat diubah.
Karakter dapat disisipkan dengan menempatkan kursor di an-
tara dua karakter dan kemudian tekan ▲ atau ▼.

0-39  Teks Tampilan 3

Option: Fungsi:

Pada parameter ini, dimungkinkan bahwa satu string teks ditulis
untuk tampilan di LCP atau dibaca melalui komunikasi serial.
Apabila akan ditampilkan secara permanen, pilih Teks Tampilan
3 pada par. 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 atau 0-24, Baris Tampilan
XXX. Gunakan tombol ▲ atau ▼ pada LCP untuk mengubah ka-
rakter. Gunakan tombol ◀ dan ▶ untuk memindah kursor. Se-
telah karakter disorot dengan kursor, karakter ini dapat diubah.
Karakter dapat disisipkan dengan menempatkan kursor di an-
tara dua karakter dan kemudian tekan ▲ atau ▼.

2.2.6. Papan tombol LCP, 0-4* 

Mengaktifkan, menonaktifkan, dan melindungi tombol dengan sandi pada papan tombol LCP.

0-40  [Manual] tombol pd LCP

Option: Fungsi:

[0] Nonaktif Tidak berfungsi

[1] * Aktif Tombol [Hand on] aktif

[2] Sandi menghindari start tidak berhak pada mode Hand Apabila par.
0-40 termasuk pada Menu Cepat, maka tentukan sandi pada
par. 0-65 Sandi Menu Cepat. Jika tidak, tentukan sandi pada
par. 0-60 Kt. sandi menu utama.
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0-41  [Off] tombol pd LCP

Option: Fungsi:

[0] Nonaktif Tidak berfungsi

[1] * Aktif Tombol [Off] diaktifkan

[2] Sandi Hindari stop yang tidak sah. Apabila par. 0-41 termasuk pada
Menu Cepat, maka tentukan sandi pada par. 0-65 Sandi Menu
Cepat. Jika tidak, tentukan sandi pada par. 0-60 Sandi menu
utama.

0-42  (Nyala Otomatis) Tombol pada LCP

Option: Fungsi:

[0] Nonaktif Tidak berfungsi

[1] * Aktif Tombol [Auto on] aktif

[2] Sandi Hindari start tidak sah pada mode Auto. Apabila par. 0-42 ter-
masuk pada Menu Cepat, maka tentukan sandi pada par. 0-65
Sandi Menu Cepat. Jika tidak, tentukan sandi pada par. 0-60
Sandi menu utama.

0-43  [Reset] tombol pd LCP

Option: Fungsi:

[0] Nonaktif Tidak berfungsi

[1] * Aktif Tombol [Reset] diaktifkan

[2] Sandi Hindari penyetelan ulang yang tidak sah. Apabila par. 0-43 ter-
masuk pada Menu Cepat, maka tentukan sandi pada par. 0-65
Sandi Menu Cepat. Jika tidak, tentukan sandi pada par. 0-60
Sandi menu utama.

2.2.7. 0-5* Salin/Simpan

Menyalin pengaturan parameter antara pengaturan dan ke/dari LCP.

0-50  LCP Salin

Option: Fungsi:

[0] * Tiada salinan Tidak berfungsi

[1] Semua ke LCP Salin semua parameter pada semua pengaturan dari memori
konverter frekuensi ke memori LCP. Untuk tujuan servis, disa-
rankan untuk menyalin semua parameter ke LCP setelah per-
siapan.

[2] Semua dari LCP Salin semua parameter pada semua pengaturan dari memori
LCP ke memori konverter frekuensi.

[3] Bebas ukuran dari
LCP

Salin semua parameter bebas dari ukuran motor. Pemilihan
yang terakhir ini dapat digunakan untuk memprogram beberapa
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konverter frekuensi dengan fungsi yang sama tanpa menggang-
gu data motor yang sudah ditetapkan.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

0-51  Salinan Pengaturan

Option: Fungsi:

[0] * Tiada salinan Tidak berfungsi

[1] Salin ke pengaturan 1 Salin semua parameter di edit pengaturan sekarang (ditentukan
di par. 0-11 Edit Pengaturan) ke Pengaturan 1.

[2] Salin ke pengaturan 2 Salin semua parameter di edit pengaturan sekarang (ditentukan
di par. 0-11 Edit Pengaturan) ke Pengaturan 2.

[3] Salin ke pengaturan 3 Salin semua parameter di edit pengaturan sekarang (ditentukan
di par. 0-11 Edit Pengaturan) ke Pengaturan 3.

[4] Salin ke pengaturan 4 Salin semua parameter di edit pengaturan sekarang (ditentukan
di par. 0-11 Edit Pengaturan) ke Pengaturan 4.

[9] Salin ke semua Salin parameter pada pengaturan sekarang ke setiap pengatu-
ran 1 hingga 4.

2.2.8. 0-6* Sandi

Menentukan akses sandi ke menu.

0-60  Sandi Menu Utama

Option: Fungsi:

[100] * -9999 - 9999 Tentukan sandi untuk akses ke Menu Utama lewat tombol [Main
Menu]. Apabila par. 0-61 Akses ke Menu Utama tanpa Sandi
ditetapkan ke Akses penuh [0], parameter ini akan diabaikan.

0-61  Akses ke Menu Utama tanpa Sandi

Option: Fungsi:

[0] * Akses penuh Jika tidak, tentukan sandi pada par. 0-60 Sandi Menu Utama .

[1] Baca saja Cegah edit tidak sah terhadap parameter Menu Utama.

[2] Tidak ada akses Cegah pembukaan dan pengeditan tidak sah terhadap parame-
ter Menu Utama.

[3] Bus: Baca saja Fungsi baca saja untuk parameter di fieldbus dan/ atau standar
bus FC.

[4] Bus: Tidak ada akses ‘Tidak ada akses ke parameter’ diizinkan melalui fieldbus dan/
atau bus standar FC.

[5] Semua: Baca saja Fungsi ‘baca saja’ untuk parameter di LCP dan/ atau bus standar
FC.

[6] Semua: Tidak ada ak-
ses

Tidak ada akses dari LCP, fieldbus atau bus standar FC diizinkan.

Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA 2. Keterangan Parameter

 MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  41

2



Apabila Akses penuh [0] dipilih, maka para-
meter 0-60, 0-65 dan 0-66 akan diabaikan.

0-65  Sandi Menu Pribadi

Range: Fungsi:

200* [0 - 999] Menentukan sandi untuk akses ke Menu Cepat lewat tombol
[Quick Menu]. Apabila par. 0-66 Akses ke Menu Pribadi tanpa
Sandi ditetapkan ke Akses penuh [0], parameter ini akan dia-
baikan.

0-66  Akses ke Menu Pribadi tanpa Sandi

Option: Fungsi:

[0] * Akses penuh Jika tidak, tentukan sandi pada par. 0-65 Sandi Menu Pribadi.

[1] Baca saja Cegah edit tidak sah terhadap parameter Menu Cepat.

[2] Tidak ada akses Cegah pembukaan dan pengeditan tidak sah terhadap parame-
ter Menu Cepat.

Apabila par. 0-61 Akses ke Menu Utama tanpa Sandi ditetapkan ke Akses penuh [0] parameter
ini akan diabaikan.

2.2.9. Pengaturan Jam, 0-7* 

Atur tanggal dan waktu dari jam internal. Jam internal dapat digunakan, misalnya, Tindakan Ber-
waktu, log energi, Analisis Tren, stempel tanggal/waktu pada alarm, Data yang di-logging dan
Pemeliharaan Preventif.
Dimungkinkan untuk memprogram jam untuk Daylight Saving Time / musim panas, jam kerja
mingguan/hari tidak-bekerja, termasuk 20 pengecualian (liburan dll.). Sekalipun pengaturan jam
dapat diatur lewat LCP, pengaturan juga dapat dilakukan bersama-sama tindakan berwaktu dan
fungsi Pemeliharaan Preventif menggunakan alat perangkat lunak MCT10.

Catatan!
Konverter frekuensi tidak memiliki cadangan untuk fungsi jam dan tanggal/jam yang
ditetapkan akan reset ke default (2000-01-01 00:00) setelah listrik mati kecuali kalau
dipasangi dengan modul Waktu Jam Nyata berikut cadangan. Apabila tidak terpa-
sang modul yang dilengkapi cadangan, disarankan fungsi jam hanya digunakan
apabila konverter frekuensi terpadu ke sistem eksternal dengan menggunakan ko-
munikasi serial, dengan sistem tetap menjaga sinkronisasi waktu jam peralatan
kontrol. Pada par. 0-79, Masalah Jam, dimungkinkan memprogram untuk Peringatan
apabila jam tidak diatur dengan benar, misalnya setelah listrik mati.

0-70  Atur Tanggal dan Waktu

Range: Fungsi:

2000-01
-01
00:00 –
2099-12
-01
23:59 *

[2000-01-01 00:00] Atur tanggal dan waktu dari jam internal. Format yang diguna-
kan ditetapkan di par. 0-71 dan 0-72.
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Catatan!
Parameter ini tidak menampilkan waktu yang se-
sungguhnya. Ini dapat dibaca pada par. 0-89. Jam
tidak akan mulai menghitung hingga pengaturan
yang berbeda dari default telah dibuat.

0-71  Format Tanggal

Option: Fungsi:

[0] * YYYY-MM-DD Tetapkan format tanggal untuk digunakan pada LCP.

[1] DD-MM-YYYY Tetapkan format tanggal untuk digunakan pada LCP.

[2] MM/DD/YYYY Tetapkan format tanggal untuk digunakan pada LCP.

0-72  Format Waktu

Option: Fungsi:

Tetapkan format waktu untuk digunakan pada LCP.

[0] * 24 H

[1] 12 H

2.2.10. Offset Zona Waktu, 0-73 

0-73  Offset Zona Waktu

Range: Fungsi:

0.00* [ -12.00 - 13.00] Menetapkan offset zona waktu ke UTC, yang diperlukan untuk
penyesuaian DST otomatis.

0-74  DST/Musim panas

Option: Fungsi:

Pilih bagaimana Daylight Saving Time/Musim panas akan dita-
ngani. Untuk DST/Musim panas, masukkan tanggal awal dan
tanggal akhir pada par. 0-76 dan 0-77.

[0] * OFF

[2] Manual

0-76  DST/Start musim panas

Range: Fungsi:

2000-01
-01
00:00*

[2000-01-01 00:00 –
2099-12-31 23:59 ]

Tetapkan tanggal dan waktu kapan musim panas/DST dimulai.
Tanggal diprogram dengan format yang dipilih pada par. 0-71.

0-77  DST/Akhir musim panas

Range: Fungsi:

2000-01
-01
00:00*

[2000-01-01 00:00 –
2099-12-31 23:59 ]

Tetapkan tanggal dan waktu kapan musim panas/DST berakhir.
Tanggal diprogram dengan format yang dipilih pada par. 0-71.
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0-79  Masalah Jam

Option: Fungsi:

Mengaktifkan atau menonaktifkan peringatan jam, ketika jam
belum diatur atau telah di-reset karena listrik mati dan ketika
tidak dipasangi cadangan.

[0] * Nonaktif

[1] Aktif

0-81  Hari Kerja

Larik dengan 7 unsur [0]-[6] ditampilkan di bawah angka parameter di layar. Tekan OK dan
ikuti langkah di antara unsur dengan tombol ▲ dan ▼ pada LCP.

Tetapkan masing-masing hari dalam seminggu apakah ini ada-
lah hari kerja atau hari tidak-bekerja. Unsur pertama dari larik
adalah Senin. Hari kerja digunakan untuk Tindakan Berwaktu.

[0] Tidak

[1] * Ya

0-82  Hari Kerja Tambahan

Larik dengan 5 unsur [0]-[4] ditampilkan di bawah angka parameter di layar. Tekan OK dan
ikuti langkah di antara unsur dengan tombol ▲ dan ▼ pada LCP.

0* [0-4] Menentukan tanggal untuk hari kerja tambahan yang biasanya
adalah hari tidak-bekerja menurut par. 0-81 Hari Kerja.

0-83  Bukan Hari Kerja Tambahan

Larik dengan 15 unsur [0]-[14] ditampilkan di bawah angka parameter di layar. Tekan OK
dan ikuti langkah di antara unsur dengan tombol ▲ dan ▼ pada LCP.

0* [0-14] Menentukan tanggal untuk hari kerja tambahan yang biasanya
adalah hari tidak-bekerja menurut par. 0-81 Hari Kerja.

0-89  Pembacaan Tanggal dan Waktu

Option: Fungsi:

Menampilkan tanggal dan waktu sekarang. Tanggal dan waktu
diperbarui secara kontinu.
Jam tidak akan mulai menghitung hingga pengaturan yang ber-
beda dari default telah dibuat pada par. 0-70.
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2.3. Menu utama - Beban dan Motor - Kelompok 1

2.3.1. Pengaturan Umum, 1-0* 

Menentukan apakah konverter frekuensi beroperasi pada loop terbuka atau loop tertutup.

1-00  Mode Konfigurasi

Option: Fungsi:

[0] * Loop terbuka Kecepatan motor ditentukan dengan menerapkan referensi ke-
cepatan atau dengan mengatur kecepatan yang diinginkan ke-
tika dalam Mode Hand.
Loop Terbuka juga digunakan jika konverter frekuensi merupa-
kan bagian dari sistem kontrol loop tertutup berdasarkan kon-
troler PID eksternal yang menyediakan sinyal referensi kecepa-
tan sebagai output.

[3] Loop tertutup Kecepatan motor akan ditentukan oleh referensi dari kontroler
PID terpasang yang mengubah kecepatan motor sebagai bagian
dari proses kontrol loop tertutup (misal, tekanan atau aliran te-
tap). Kontroler PID harus dikonfigurasi pada par. 20-**, Loop
Tertutup Drive atau lewat Pengaturan Fungsi yang diakses de-
ngan menekan tombol [Akses Cepat].

Parameter ini tidak dapat diubah saat motor berjalan.

Catatan!
Ketika diatur untuk Loop Tertutup, perintah Mundur dan Start Mundur tidak akan
memundurkan arah motor.

1-03  Karakteristik Torsi

Option: Fungsi:

[0] Torsi Konstan Untuk kontrol kecepatan kompresor sekrup dan gulir. Menye-
diakan tegangan yang dioptimalkan untuk karakteristik beban
torsi tetap dari motor di keseluruhan kisaran turun hingga 15
Hz.

[1] Torsi Variabel Untuk kontrol kecepatan pompa dan kipas sentrifugal. Juga di-
gunakan ketika mengontrol lebih dari satu motor dari konverter
frekuensi yang sama (misal, kipas kondensor multi atau kipas
menara pendingin). Menyediakan tegangan yang dioptimalkan
untuk karakteristik beban torsi kuadrat dari motor.

[2] CT optim. energi oto-
matis

Untuk kontrol kecepatan efisien energi optimum dari kompresor
sekrup dan gulir. Menyediakan tegangan yang dioptimalkan un-
tuk karakteristik beban torsi tetap dari motor di keseluruhan
kisaran turun hingga 15 Hz namun juga fitur AEO akan ber-
adaptasi dengan tegangan tepat ke situasi beban sekarang,
sehingga mengurangi konsumsi energi dan derau yang keras
dari motor. Untuk mendapatkan performa yang optimal, faktor
daya motor cos phi harus ditetapkan dengan benar. Nilainya di-
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atur di par. 14-43, Motor cos phi. Parameter memiliki nilai
default yang secara otomatis akan disesuaikan ketika data mo-
tor diprogram. Pengaturan ini biasanya memungkinkan tega-
ngan motor optimum namun apabila faktor daya motor cos phi
memerlukan penyetelan, fungsi AMA dapat dijalankan dengan
par. 1-29, Penyesuaian Motor Otomatis (AMA). Sangat jarang
diperlukan penyetelan parameter faktor daya motor secara ma-
nual.

[3] * VT optim. energi oto-
matis

Untuk kontrol kecepatan efisien energi optimum dari pompa dan
kipas sentrifugal. Menyediakan tegangan yang dioptimalkan un-
tuk karakteristik beban torsi kuadrat dari motor namun juga fitur
AEO akan beradaptasi dengan tegangan tepat ke situasi beban
sekarang, sehingga mengurangi konsumsi energi dan derau
yang keras dari motor. Untuk mendapatkan performa yang op-
timal, faktor daya motor cos phi harus ditetapkan dengan benar.
Nilainya diatur di par. 14-43, Motor cos phi. Parameter memiliki
nilai default dan secara otomatis akan disesuaikan ketika data
motor diprogram. Pengaturan ini biasanya memungkinkan te-
gangan motor optimum namun apabila faktor daya motor cos
phi memerlukan penyetelan, fungsi AMA dapat dijalankan de-
ngan par. 1-29, Penyesuaian Motor Otomatis (AMA). Sangat
jarang diperlukan penyetelan parameter faktor daya motor se-
cara manual.

2.3.2. 1-2* Data Motor

Kelompok parameter 1-2* terdiri atas data input dari pelat nama pada motor yang terhubung.
Parameter pada kelompok parameter 1-2* tidak dapat disetel saat motor berjalan.

Catatan!
Pengubahan nilai parameter ini akan mempengaruhi pengaturan parameter lain.

1-20  Daya Motor [kW]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0.09 - 500 kW] Masukkan daya motor nominal dalam kW menurut data pelat
nama motor. Nilai default sesuai dengan output terukur nominal
unit.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan. Tergan-
tung pada pilihan yang dibuat di par. 0-03 Pengaturan Regio-
nal, baik itu par. 1-20 atau par. 1-21 Daya Motor dibuat terlihat
di layar.

1-21  Daya motor [HP]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0.09 - 500 HP] Masukkan daya motor nominal dalam HP menurut data pelat
nama motor. Nilai default sesuai dengan output terukur nominal
unit.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.
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Tergantung pada pilihan yang dibuat di par. 0-03 Pengaturan
Regional, baik itu par. 1-20 atau par. 1-21 Daya Motor dibuat
terlihat di layar.

1-22  Tegangan Motor

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[200 -1000 V] Masukkan voltase motor nominal dalam kW menurut data pelat
nama motor. Nilai default sesuai dengan output terukur nominal
unit.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

1-23  Frekuensi Motor

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[20 -1000 Hz] Pilih nilai frekuensi motor dari data pelat nama motor. Untuk
operasi 87 Hz dengan motor 230/400 V, atur data pelat nama
untuk 230 V/50 Hz. Sesuaikan par. 4-13 Batas Tinggi Kecepatan
Motor [RPM] dan par. 3-03 Referensi Maksimum ke aplikasi 87
Hz.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

1-24  Arus Motor

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0.1 - 10000 A] Masukkan nilai arus motor nominal dari data pelat nama motor.
Data digunakan untuk menghitung torsi motor, perlindungan
termal motor, dll.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

1-25  Kecepatan Nominal Motor

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[100 -60,000 RPM] Masukkan nilai kecepatan motor nominal dari data pelat nama
motor. Data digunakan untuk menghitung kompensasi motor
otomatis.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

1-28  Periksa Rotasi Motor

Option: Fungsi:

Setelah pemasangan dan sambungan motor, fungsi ini me-
mungkinkan arah rotasi motor yang benar untuk diverifikasi.
Mengaktifkan fungsi ini akan mengesampingkan sembarang
perintah bus atau input digital, kecuali Interlock Eksternal dan
Stop Aman (jika ada).
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[0] * Off Periksa Rotasi Motor  tidak aktif.

[1] Aktif Periksa Rotasi Motor diaktifkan. Apabila diaktifkan, layar me-
nampilkan:

“Catatan! Motor dapat berjalan dgn arah keliru”.

Tekan [OK], [Back] atau [Cancel] untuk mengabaikan pesan dan menampilkan pesan baru: “Te-
kan [Hand On] untuk start motor. Tekan [Cancel] untuk membatalkan”. Penekanan[Hand On]
akan men-start motor pada 5 Hz dengan arah ke depan dan layar menampilkan: “Motor berjalan.
Periksa apakah arah rotasi motor sudah benar. Tekan [Off] untuk menghentikan motor”. Pene-
kanan [Off] akan men-stop motor dan me-reset parameter Perika Rotasi Motor. Apabila arah rotasi
tidak benar, dua kabel fasa motor harus dipertukarkan. Penting:

Kabel sumber listrik harus dilepas sebelum memutus kabel fasa motor.

1-29   Penyesuaian Motor Otomatis (AMA)

Option: Fungsi:

Fungsi AMA mengoptimalkan performa motor dinamis dengan
mengoptimalkan secara otomatis parameter motor lanjut (par.
1-30 hingga par. 1-35) saat motor stasioner.

[0] * OFF Tidak berfungsi

[1] AMA lengkap Melaksanakan AMA resistensi stator RS, resistensi rotor Rr,reak-
tansi kebocoran stator X1, reaktansi kebocoran rotor X2 dan
reaktansi utama Xh.

[2] AMA tidak lengkap melaksanakan AMA tidak lengkap pada resistensi stator Rs ha-
nya pada sistem. Pilih opsi ini apabila filter LC digunakan antara
konverter frekuensi dan motor.

Aktifkan fungsi AMA dengan menekan tombol [Hand on] setelah memilih [1] atau [2]. Lihat juga
bagian  Penyesuaian Motor Otomatis (AMA). Setelah urutan normal, di layar akan terbaca: "Tekan
[OK] untuk menyelesaikan AMA". Setelah menekan tombol [OK], konverter frekuensi sekarang
siap untuk dioperasikan.
Catatan:

• Untuk adaptasi konverter frekuensi yang terbaik, jalankan AMA saat motor dalam kondisi
dingin.

• AMA tidak dapat dijalankan sewaktu motor berputar.

Catatan!
Yang penting adalah mengisi motor par. 1-2* Data Motor dengan benar, karena ini
membentuk bagian dari algoritma AMA. AMA harus dijalankan untuk mencapai per-
forma motor dinamis optimum. Ini bisa berlangsung hingga 10 mnt, tergantung
pada besar daya motornya.

Catatan!
Hindari pembentukan torsi eksternal selama AMA.
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Catatan!
Jika salah satu pengaturan di dalam par. 1-2* Data Motor diubah, par. 1-30 hingga
1-39, yaitu parameter motor lanjut, akan kembali ke pengaturan default.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

Lihat bagian Penyesuaian Motor Otomatis - contoh aplikasi.

2.3.3. 1-3* Data Motor Lanjut 

Parameter untuk data motor lanjut. Data motor pada par. 1-30 hingga par. 1-39 harus sesuai
dengan motor yang relevan agar motor berjalan optimal. Pengaturan default adalah angka-angka
yang didasarkan kepada nilai parameter motor umum dari motor standar normal. Jika parameter
motor tidak ditetapkan secara benar, sistem konverter frekuensi mungkin dapat mengalami ke-
rusakan. Jika data motor tidak diketahui, disarankan menjalankan AMA (Penyesuaian Motor
Otomatis). Lihat bagian Penyesuaian Motor Otomatis (AMA). Urutan AMA akan menyesuaikan se-
mua parameter motor kecuali momen inersia dari rotor dan resistensi kehilangan besi (par. 1-36).
Parameter 1-3* dan 1-4* tidak dapat disetel ketika motor berjalan.

Ilustrasi 2.1: Diagram ekivalen motor untuk motor asinkron

1-30  Resistensi Stator (Rs)

Range: Fungsi:

Tergan-
tung pa-
da data
motor!

[Ohm] Tetapkan nilai resistensi stator. Masukkan nilai dari lembar data
motor atau lakukan AMA pada motor dingin. Parameter ini tidak
dapat disetel saat motor berjalan.

1-35  Reaktansi Utama (Xh)

Range: Fungsi:

Tergan-
tung pa-
da data
motor.

[Ohm] Tetapkan reaktansi utama dari motor dengan menggunakan sa-
lah satu dari metode ini:

1. Jalankan AMA pada motor dingin. Konverter frekuensi
akan mengukur nilai dari motor.

2. Masukkan nilai Xh secara manual. Dapatkan nilai dari
penyuplai motor.

3. Gunakan pengaturan default Xh. Konverter frekuensi
membuat pengaturan berdasarkan data pelat nama
motor.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.
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1-36  Resistensi Kehilangan Besi (Rfe)

Range: Fungsi:

M-
TYPE*

[1 - 10.000 Ω] Masukkan nilai resistansi kehilangan besi ekivalen (RFe) untuk
mengkompensasi kehilangan besi pada motor.
Nilai RFe tidak dapat ditemukan dengan menjalankan AMA.
Nilai RFe  khsusnya penting pada aplikasi kontrol torsi. Apabila
RFe tidak diketahui, biarkan par. 1-36 pada pengaturan default.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

1-39  Kutub Motor

Range: Fungsi:

4-kutub
motor*

[Nilai 2 - 100 kutub] Masukkan jumlah kutub motor.

Kutub ~nn@ 50 Hz ~nn@ 60 Hz
2 2700 - 2880 3250 - 3460
4 1350 - 1450 1625 - 1730
6 700 - 960 840 - 1153

Tabel memperlihatkan jumlah kutub untuk kisaran kecepatan
normal dari berbagai jenis motor. Tentukan motor yang diran-
cang untuk frekuensi lain secara terpisah. Nilai kutub motor
selalu berjumlah ganjil, karena menunjukkan total jumlah ku-
tub, dan bukannya pasangan kutub. Konverter frekuensi men-
ciptakan pengaturan awal dari par. 1-39 berdasarkan par. 1-23
Frekuensi Motor dan par. 1-25 Kecepatan Nominal Motor.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

2.3.4. 1-5* Pengaturan Bebas Beban

Parameter untuk mengatur pengaturan motor bebas beban.

1-50  Magnetisasi Motor pada Kecepatan Nol

Range: Fungsi:

100% [0 - 300 %] Gunakan par. ini bersama dengan par. 1-51 Magnetisasi Kecep.
Normal Min [RPM] untuk mendapatkan beban termal yang ber-
beda pada motor ketika motor berkecepatan rendah.
Masukkan nilai yang merupakan persentase dari arus magniti-
sasi terukur. Apabila pengaturan terlalu rendah, torsi pada po-
ros motor dapat berkurang.
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1-51  Magnetisasi Normal Kecep. Min. [RPM]

Range: Fungsi:

15
RPM*

[10 -300 RPM] Tetapkan kecepatan yang diperlukan untuk arus magnetisasi
normal. Apabila kecepatan ditetapkan lebih rendah daripada
kecepatan selip motor, par. 1-50 Magnetisasi Motor pada Kece-
patan Nol dan par. 1-51 tidak akan ada perbedaan.
Gunakan par. ini bersama par. 1-50. Lihat gambar untuk par.
1-50.

1-52  Magnetisasi Normal Kecepatan Min [Hz]

Range: Fungsi:

0.5 Hz* [0.3 - 10 Hz] Menetapkan frekuensi yang diperlukan untuk arus magnetisasi
normal. Apabila frekuensi ditetapkan lebih rendah daripada fre-
kuensi selip motor, par. 1-50 Magnetisasi Motor pada Kecepatan
Nol dan par. 1-51 Magnetisasi Normal Kecepatan Min. [RPM].
tidak aktif.
Gunakan par. ini bersama par. 1-50. Lihat gambar untuk par.
1-50.

2.3.5. 1-6* Pengaturan Tergantung Beban

Parameter untuk menyetel pengaturan motor tergantung beban.

1-60  Kompensasi Beban Kecepatan Rendah

Range: Fungsi:

100%* [0 - 300%] Masukkan nilai % untuk mengkompensasi tegangan berkaitan
dengan beban ketika motor berjalan pada kecepatan rendah
dan mendapatkan karakteristik U/f optimum. Ukuran motor me-
nentukan kisaran frekuensi di dalam mana parameter ini aktif.

Ukuran motor Berubah
0.25 kW - 7.5 kW < 10 Hz
11 kW -45 kW < 5 Hz
55 kW -550 kW < 3-4 Hz
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1-61  Kompensasi Beban Kecepatan Tinggi

Range: Fungsi:

100%* [0 - 300%] Masukkan nilai % untuk mengkompensasi tegangan berkaitan
dengan beban ketika motor berjalan pada kecepatan tinggi dan
mendapatkan karakteristik U/f optimum. Ukuran motor menen-
tukan kisaran frekuensi di dalam mana parameter ini aktif.

Ukuran motor Berubah
0.25 kW - 7.5 kW > 10 Hz
11 kW -45 kW < 5 Hz
55 kW -550 kW < 3-4 Hz

1-62  Kompensasi Selip

Range: Fungsi:

0%* [-500 - 500 %] Masukkan nilai % untuk kompensasi selip, untuk mengkompen-
sasi untuk toleransi pada nilai nM,N. Kompensasi selip dihitung
secara otomatis, yakni berdasarkan kecepatan motor terukur
nM,N.

1-63  Tetapan Waktu Kompensasi Selip

Range: Fungsi:

0.10 dt* [0.05 -5.00 dt] Masukkan kecepatan reaksi kompensasi selip. Nilai tinggi me-
nyebabkan reaksi rendah, dan nilai rendah menyebabkan reaksi
cepat. Apabila muncul masalah resonansi frekuensi-rendah, gu-
nakan pengaturan waktu yang lebih lama.

1-64  Peredaman Resonansi

Range: Fungsi:

100% * [0 - 500 %] Masukkan nilai peredaman resonansi. Tetapkan par. 1-64 dan
par. 1-65 Tetapan Waktu Peredaman Resonansi untuk mem-
bantu mengurangi masalah resonansi frekuensi tinggi. Untuk
mengurangi osilasi resonansi, naikkan nilai par. 1-64.

1-65  Tetapan Waktu Peredaman Resonansi

Range: Fungsi:

5
mdet.*

[5 - 50 mdet.] Tetapkan par. 1-64 Peredaman Resonansi dan par. 1-65 untuk
membantu mengurangi masalah resonansi frekuensi tinggi. Ma-
sukkan tetapan waktu yang menyediakan peredaman terbaik.

2.3.6. 1-7* Penyetelan Start

Parameter untuk mengatur fitur start motor khusus.

1-71  Tunda Start

Range: Fungsi:

0.0 dt* [0.0 –120.0 dt] Fungsi yang dipilih di par. 1-80 Fungsi Saat Stop aktif selama
periode penundaan.
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Masukkan penundaan waktu yang diperlukan sebelum memulai
akselerasi.

1-73  Start Melayang

Option: Fungsi:

Fungsi ini membuatnya mungkin menangkap motor, di kedua
arah, yang berputar bebas karena penurunan sumber listrik.

[0] * Nonaktif Tidak berfungsi

[1] Aktif Mengaktifkan konverter frekuensi untuk “menangkap” dan
mengontrol motor yang berputar.

Apabila par. 1-73 diaktifkan, par. 1-71 Tunda Start tidak memiliki fungsi.

Arah pencarian untuk start melayang terkait dengan pengaturan pada par. 4-10, Arah Kecepatan
Motor.
Searah jarum jam [0]: Pencarian start melayang searah jarum jam. Jika tidak berhasil, rem DC
akan dijalankan
Kedua Arah [2]: Start melayang akan melakukan pencarian dahulu sesuai arah yang ditentukan
oleh referensi (arah) terakhir. Jika tidak menemukan kecepatan, maka pencarian dilakukan ke
arah lain. Jika tidak berhasil, rem DC akan diaktifkan pada waktu yang ditentukan pada par. 2-02,
Waktu Pengereman. Start akan terjadi dari 0 Hz.

2.3.7. 1-8* Penyetelan Stop

Parameter untuk mengatur fitur stop khusus untuk motor.

1-80  Fungsi saat Stop

Option: Fungsi:

Pilih fungsi konverter frekuensi setelah perintah stop atau se-
telah kecepatan diturunkan ke pengaturan pada par. 1-81
Kecepatan Minimum untuk Fungsi Saat Stop [RPM].

[0] * Meluncur Meninggalkan motor dalam mode bebas.

[1] * Tahan DC/Pra-pema-
nasan

Memberi energi pada motor dengan arus tahan DC (lihat par.
2-00).

1-81  Kecep. Min. utk Fungsi saat Stop [RPM]

Range: Fungsi:

3 RPM* [0 -600 RPM] Tetapkan kecepatan untuk mengaktifkan par. 1-80 Fungsi saat
stop.

1-82  Kec. Min utk Fungsi B'henti [Hz]

Range: Fungsi:

0.0 Hz* [0.0 -500 Hz] Tetapkan frekuensi output untuk mengaktifkan par. 1-80 Fungsi
saat stop.
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2.3.8. 1-9* Suhu Motor

Parameter untuk mengatur fitur perlindungan suhu untuk motor.

1-90  Perlindungan Termal Motor

Option: Fungsi:

Konverter frekuensi menentukan suhu motor untuk perlindu-
ngan motor dalam dua cara yang berbeda:

• Melalui sensor thermistor yang terhubung ke salah sa-
tu dari input analog atau digital (par. 1-93 Sumber
Thermistor).

• Melalui perhitungan (ETR = Panas Relai Elektronik)
dari beban termal, didasarkan pada beban dan waktu
aktual. Beban termal yang dihitung kemudian diban-
dingkan dengan arus motor terukur IM,N dan frekuensi
motor terukur fM,N. Perhitungan memperkirakan kebu-
tuhan untuk beban yang lebih rendah pada kecepatan
yang lebih rendah karena kurangnya pendinginan dari
kipas yang dipasang pada motor.

[0] Tiada perlindungan Jika motor secara terus-menerus kelebihan beban namun tidak
ada peringatan atau trip pada konverter frekuensi.

[1] Peringatan thermistor Aktifkan peringatan saat menghubungkan thermistor ke motor
bereaksi ketika motor kelebihan suhu.

[2] Trip thermistor Menghentikan (trip) konverter frekuensi ketika thermistor yang
terhubung ke motor bereaksi ketika motor kelebihan suhu.

Nilai pemutusan thermistor adalah > 3 kΩ.

Padukan thermistor (sensor PTC) pada motor untuk perlindu-
ngan perputaran.

Perlindungan motor dapat diterapkan menggunakan serangkai-
an teknik berikut ini: Sensor PTC pada perputaran motor; switch
termal mekanis (tipe Klixon); atau Relai Termal Elektronik
(ETR).

Menggunakan input digital dan 24 V sebagai catu daya:
Contoh: Konverter frekuensi akan trip ketika suhu motor terlalu
tinggi.
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Pengaturan parameter:
Tetapkan Par. 1-90 Perlindungan Termal Motor ke Trip Ther-
mistor [2]
Tetapkan Par. 1-93 Sumber Thermistor ke Input Digital 33 [6]

Menggunakan input digital dan 10 V sebagai catu daya:
Contoh: Konverter frekuensi akan trip ketika suhu motor terlalu
tinggi.
Pengaturan parameter:
Tetapkan Par. 1-90 Perlindungan Termal Motor ke Trip Ther-
mistor [2]
Tetapkan Par. 1-93 Sumber Thermistor ke Input Digital 33 [6]

Menggunakan input analog dan 10 V sebagai catu daya:
Contoh: Konverter frekuensi akan trip ketika suhu motor terlalu
tinggi.
Pengaturan parameter:
Tetapkan Par. 1-90 Perlindungan Termal Motor ke Trip Ther-
mistor [2]
Tetapkan Par. 1-93 Sumber Thermistor ke Input Analog 54 [2]
Jangan pilih sumber referensi.
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Input
Digital/analog

Tegangan Catu
Volt

Ambang
Nilai Pemutusan

Digital 24 V < 6.6 kΩ - > 10.8 kΩ
Digital 10 V < 800Ω - > 2.7 kΩ
Analog 10 V < 3.0 kΩ - > 3.0 kΩ

Catatan!
Periksa apakah tegangan catu yang dipilih sesuai
dengan spesifikasi dari elemen thermistor yang
dipakai.

[3] Peringatan ETR 1 Peringatan ETR 1-4, untuk mengaktifkan peringatan pada layar
ketika motor kelebihan beban.

[4] * Trip ETR 1 Trip ETR 1-4 untuk trip konverter frekuensi ketika motor kele-
bihan beban.
Programkan sinyal peringatan melalui salah satu dari output di-
gital. Sinyal akan muncul ketika ada peringatan dan jika kon-
verter frekuensi mengalami trip (peringatan termal).

[5] Peringatan ETR 2 Lihat [3]

[6] Trip ETR 2 Lihat [4]

[7] Peringatan ETR 3 Lihat [3]

[8] Trip ETR 3 Lihat [4]

[9] Peringatan ETR 4 Lihat [3]

[10] Trip ETR 4 Lihat [4]

Fungsi ETR (Panas Relai Elektronik) 1-4 atau Relai Termal Elektronik akan menghitung beban
ketika persiapan tempat mereka yang dipilih diaktifkan. Sebagai contoh ETR mulai menghitung
ketika pengaturan 3 dipilih. Untuk pasar Amerika Utara: Fungsi ETR menyediakan perlindungan
kelebihan beban kelas 20 sesuai dengan NEC.

1-91  Kipas Eksternal Motor

Option: Fungsi:

[0] * Tidak Tidak diperlukan kipas eksternal, yakni motor akan turun rating
pada kecepatan rendah.
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[1] Ya Menerapkan kipas motor eksternal (ventilasi eksternal), sehing-
ga tidak diperlukan penurunan rating motor pada kecepatan
rendah. Grafik di bawah ini akan diikuti apabila arus motor lebih
rendah daripada arus motor nominal (lihat par. 1-24). Apabila
arus motor melampaui nilai nominal, waktu operasi akan tetap
berkurang seakan-akan tidak ada kipas yang terpasang.

1-93  Sumber Thermistor

Option: Fungsi:

Pilih input untuk menyambung thermistor (sensor PTC). Opsi
input analog [1] atau [2] tidak dapat dipilih apabila input analog
sudah digunakan sebagai sumber referensi (dipilih pada par.
3-15 Sumber Referensi 1, 3-16 Sumber Referensi 2 atau 3-17
Sumber Referensi 3).

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

[0] * Tak ada

[1] Input analog 53

[2] Input analog 54

[3] Input digital 18

[4] Input digital 19

[5] Input digital 32

[6] Input digital 33

2.4. Menu utama - Rem - Kelompok 2

2.4.1. 2-0* Rem DC

Kelompok parameter untuk mengkonfigurasi fungsi rem DC dan fungsi tahan DC.

2-00  Arus Tahan DC/Pra-pemanasan

Range: Fungsi:

50 %* [0 - 100%] Masukkan nilai untuk menahan arus sebagai persentase dari
arus motor terukur IM,N yang ditetapkan ke par. 1-24 Arus Mo-
tor. Arus tahan DC 100% sesuai dengan IM,N.
Parameter ini menahan fungsi motor (menahan torsi) atau pra-
pemanasan motor.
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Parameter ini aktif jika Tahan DC dipilih pada par. 1-80 Fungsi
Saat Stop.

Catatan!
Nilai maksimum tergantung pada arus motor terukur.
Catatan!
Hindari arus 100% yang terlalu lama.Dapat merusak motor.

2-01  Arus Rem DC

Range: Fungsi:

50%* [0 - 100 %] Masukkan nilai untuk menahan arus sebagai persentase dari
arus motor terukur IM,N, lihat par. 1-24 Arus Motor. Arus rem DC
100% sesuai dengan IM,N.
Arus rem DC diterapkan ke perintah stop (berhenti), ketika ke-
cepatan lebih rendah daripada batas yang ditetapkan di par.
2-03 Kecepatan Penyelaan Rem DC; ketika fungsi Pembalikan
Rem DC aktif; atau lewat port komunikasi serial. Arus rem aktif
selama masa waktu yang ditetapkan di par. 2-02 Waktu Peng-
ereman DC.

Catatan!
Nilai maksimum tergantung pada arus motor terukur.
Catatan!
Hindari arus 100% untuk waktu yang terlalu lama. Ini dapat merusak motor.

2-02  Waktu Pengereman DC

Range: Fungsi:

10.0 dt* [0.0 -60.0 dt] Tetapkan lama dari arus rem DC yang ditetapkan pada par.
2-01, begitu diaktifkan.

2-03  Kecepatan Penyelaan Rem DC

Range: Fungsi:

0 RPM* [0 - par. 4-13 RPM] Tetapkan kecepatan penyelaan rem DC untuk aktivasi arus rem
DC yang ditetapkan pada par. 2-01, setelah perintah stop.

2.4.2. 2-1* Fungsi Energi Brake/Rem

Kelompok parameter untuk memilih parameter rem dinamis.

2-10  Fungsi Rem

Option: Fungsi:

[0] * Off Tidak ada resistor rem terpasang.

[1] Rem resistor Resistor rem terpasang ke sistem, untuk menyerap energi rem
yang berlebihan sebagai panas. Penyambungan resistor rem
akan membuat tegangan hubungan DC yang lebih tinggi selama
pengereman (operasi pembangkitan energi). Fungsi Rem resis-
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tor hanya aktif pada konverter frekuensi dengan rem dinamis
terpadu.

2-11  Resistor Rem (ohm)

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran

[Ohm] Tetapkan nilai resistor rem dalam Ohm. Nilai ini digunakan un-
tuk memantau daya ke resistor rem pada par. 2-13 Pemantauan
Daya Rem. Parameter ini hanya aktif pada konverter frekuensi
dengan rem dinamis terpadu.

2-12  Batas Daya Rem (kW)

Range: Fungsi:

kW* [0.001 – Batas Varia-
bel kW]

Tetapkan batas pemantauan dari daya rem yang dikirim ke re-
sistor.
Batas pemantauan merupakan produk dari siklus beban maksi-
mum (120 dt) dan daya maksimum dari resistor rem pada siklus
beban tersebut. Lihat rumus di bawah ini.

Untuk unit 200-240 V:  

Presistor = 3902 × waktu beban
R × 120

Untuk unit 380-480 V:  

Presistor = 7782 × waktu beban
R × 120

Untuk unit 525-600 V:  

Presistor = 9432 × waktu beban
R × 120

Parameter ini hanya aktif pada konverter frekuensi dengan rem dinamis terpadu.

2-13  Pemantauan Daya Rem

Option: Fungsi:

Parameter ini hanya aktif pada konverter frekuensi dengan rem
dinamis terpadu.
Parameter ini memungkinkan pemantauan daya ke resistor rem.
Daya dihitung berdasarkan resistansi (par. 2-11 Resistor Rem
(Ohm)), tegangan tautan DC, dan waktu beban resistor.

[0] * Off Tidak diperlukan pemantauan daya rem.

[1] Peringatan Mengaktifkan peringatan pada layar ketika daya yang dikirim di
atas 120 dt melampaui 100% dari batas pemantauan (par. 2-12
Batas Daya Rem (kW)).
Peringatan akan hilang ketika daya pengiriman jatuh di bawah
80% dari batas pemantauan.

[2] Trip Men-trip konverter frekuensi dan menampilkan alarm ketika da-
ya yang dihitung melampaui 100% dari batas pemantauan.
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[3] Peringatan dan trip Mengaktifkan kedua-duanya, termasuk peringatan, trip dan
alarm.

Apabila pemantauan daya ditetapkan ke Off [0] atau Peringatan [1], maka fungsi rem akan tetap
aktif, sekalipun batas pemantauan terlampaui. Ini mungkin dapat mengakibatkan kelebihan beban
termal pada resistor. Ini mungkin juga dapat menimbulkan peringatan lewat output relai/digital.
Akurasi pengukuran dari pemantauan daya tergantung kepada akurasi resistansi dari resistor (le-
bih baik daripada ± 20%).

2-15  Periksa Rem

Option: Fungsi:

Pilih jenis fungsi uji dan pemantauan untuk memeriksa sambu-
ngan ke resistor rem, atau apakah resistor rem ada, dan kemu-
dian menampilkan peringatan atau alarm apabila terdapat
kerusakan. Fungsi pemutusan resistor rem diuji selama power-
up. Namun uji IGBT rem dilakukan ketika tidak ada pengere-
man. Peringatan atau trip akan memutus fungsi rem.
Urutan ujinya adalah sebagai berikut:

1. Amplitudo mengalir tautan DC diukur selama 300 ms
tanpa rem.

2. Amplitudo mengalir tautan DC diukur selama 300 ms
dengan rem diaktifkan.

3. Apabila amplitudo mengalir tautan DC dengan peng-
ereman lebih rendah daripada amplitudo mengalir tau-
tan DC sebelum pengereman + 1%. Pemeriksaan rem
gagal, kembali ke peringatan atau alarm.

4. Apabila amplitudo mengalir tautan DC dengan peng-
ereman lebih tinggi daripada amplitudo mengalir tau-
tan DC sebelum pengereman + 1%. Pemeriksaan rem
OK.

[0] * Padam Memantau resistor rem dan IGTB rem untuk hubungan singkat
selama operasi. Apabila terjadi hubungan singkat, muncul peri-
ngatan.

[1] Peringatan Memantau resistor rem dan IGBT rem untuk hubungan singkat,
dan untuk menjalankan uji untuk pemutusan resistor rem sela-
ma power-up.

[2] Trip Memantau hubungan singkat atau pemutusan resistor rem,
atau hubungan singkat IGBT rem. Apabila terjadi kerusakan
maka konverter frekuensi akan putus sambil menampilkan
alarm (trip terkunci).

[3] Stop dan Trip Memantau hubungan singkat atau pemutusan resistor rem,
atau hubungan singkat IGBT rem. Apabila terjadi kerusakan,
konverter frekuensi akan ramp down untuk meluncur dan ke-
mudian trip. Alarm penguncian trip ditampilkan.
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Catatan!
NB!: Menghilangkan peringatan akan muncul dalam hubungan dengan Padam [0]
atau Peringatan [1] dengan mensikluskan supply sumber listrik. Kerusakan harus
diperbaiki dahulu. Untuk Padam [0] atau Peringatan [1], konverter frekuensi tetap
berjalan sekalipun kerusakan terdeteksi.

2-17  Kontrol Tegangan Berlebih

Option: Fungsi:

Kontrol tegangan berlebih (OVC) mengurangi risiko konverter
frekuensi mengalami tripping karena ada tegangan berlebih pa-
da hubungan DC yang disebabkan oleh daya generatif dari
beban.

[0] Nonaktif Tanpa OVC yang diperlukan.

[2] * Aktif Aktifkan OVC.

Catatan!
Waktu ramp. otomatis disetel untuk mencegah konverter frekuensi mengalami trip.

2.5. Main Menu – Referensi/Ramp - Kelompok 3

2.5.1. 3-0* Batas Referensi

Parameter untuk mengatur unit referensi, batas dan kisaran.

3-02  Referensi Minimum

Range: Fungsi:

0.000
Unit*

[-100000.000 – par.
3-03]

Masukkan Referensi Minimum. Referensi Minimum adalah nilai
terendah yang dapat diperoleh dengan menjumlahkan semua
referensi.

3-03  Referensi Maksimum

Option: Fungsi:

[0.000
Unit] *

Par. 3-02 -
100000.000

Masukkan Referensi Maksimum. Referensi Maksimum adalah
nilai tertinggi yang dapat diperoleh dengan menjumlahkan se-
mua referensi.

3-04  Fungsi Referensi

Option: Fungsi:

[0] * Jumlah Jumlah kedua sumber referensi eksternal dan preset.

[1] Eksternal/Preset Gunakan salah satu sumber referensi preset maupun eksternal.

Bergeser antara eksternal dan preset lewat perintah pada input digital.
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2.5.2. 3-1* Referensi

Parameter untuk mengatur sumber referensi.
Pilih referensi preset. Pilih referensi Preset bit 0 / 1 / 2 [16], [17] atau [18] untuk input digital
yang sesuai pada kelompok parameter 5.1* Input Digital.

3-10  Referensi Preset

Larik [8]

0.00%* [-100.00 - 100.00 %] Masukkan hingga 8 referensi preset yang berbeda (0-7) di pa-
rameter ini, menggunakan pemrograman larik. Referensi preset
ditetapkan dalam bentuk persentase dari nilai RefMAX (par. 3-03
Referensi Maksimum) atau sebagai persentase dari referensi
eksternal lainnya. Apabila RefMIN yang berbeda dari 0 (Par. 3-02
Referensi Minimum) diprogram, referensi preset dihitung seba-
gai persentase dari jangkauan referensi penuh, yaitu berdasar-
kan perbedaan antara RefMAX dan RefMIN. Setelah itu, nilai
ditambahkan ke RefMIN. Saat menggunakan referensi preset, pi-
lihlah bit ref. Preset 0 / 1 / 2 [16], [17] atau [18] untuk input
digital yang sesuai pada kelompok parameter 5.1* Input Digital.

3-11  Kecepatan Jog [Hz]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0 -1000 Hz] Kecepatan jog merupakan kecepatan output tetap di mana kon-
verter frekuensi berjalan ketika fungsi jog diaktifkan.
Lihat juga par. 3-80.

3-13  Situs Referensi

Option: Fungsi:

Pilih acuan referensi mana yang akan diaktifkan.

[0] * Terhubung ke Hand /
Auto

Gunakan referensi lokal saat di mode Hand; atau referensi jauh
saat di mode Auto.

[1] Jauh Gunakan referensi jauh di kedua mode Hand dan mode Auto.

[2] Lokal Gunakan referensi lokaal di kedua mode Hand dan mode Auto.
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3-14  Referensi Relatif Preset

Range: Fungsi:

0.00%* [-200.00 - 200.00 %] Referensi aktual, X, dinaikkan atau diturunkan dengan persen-
tase Y, ditetapkan di par. 3-14. Hasilnya di referensi aktual Z.
Referensi aktual (X) merupakan jumlah dari input-input yang
dipilih di par. 3-15, Sumber Referensi 1, par. 3-15, Sumber Re-
ferensi 2, par. 3-17, Sumber Referensi 3, dan par. 8-02, Sumber
Kata Kontrol.

3-15  Referensi 1 Sumber

Option: Fungsi:

Pilih input referensi untuk digunakan sinyal referensi pertama.
Par. 3-15, 3-16 dan 3-17 menentukan hingga tiga sinyal refe-
rensi yang berbeda. Jumlah dari sinyal referensi ini menentukan
referensi aktual.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

[0] Tidak berfungsi

[1] * Input analog 53

[2] Input analog 54

[7] Input pulsa 29

[8] Input pulsa 33

[20] Pot.meter digital

[21] Input analog X30-11

[22] Input analog X30-12

[23] Input Analog X42/1

[24] Input Analog X42/3

[25] Input Analog X42/5

[30] Perpanjangan Loop
Tertutup 1

[31] Perpanjangan Loop
Tertutup 2
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[32] Perpanjangan Loop
Tertutup 3

3-16  Referensi 2 Sumber

Option: Fungsi:

Pilih input referensi untuk digunakan sinyal referensi kedua. Par.
3-15, 3-16 dan 3-17 menentukan hingga tiga sinyal referensi
yang berbeda. Jumlah dari sinyal referensi ini menentukan re-
ferensi aktual.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

[0] Tidak berfungsi

[1] Input analog 53

[2] Input analog 54

[7] Input pulsa 29

[8] Input pulsa 33

[20] * Pot.meter digital

[21] Input analog X30-11

[22] Input analog X30-12

[23] Input Analog X42/1

[24] Input Analog X42/3

[25] Input Analog X42/5

[30] Perpanjangan Loop
Tertutup 1

[31] Perpanjangan Loop
Tertutup 2

[32] Perpanjangan Loop
Tertutup 3

3-17  Referensi 3 Sumber

Option: Fungsi:

Pilih input referensi untuk digunakan pada sinyal referensi keti-
ga. Par. 3-15, 3-16 dan 3-17 menentukan hingga tiga sinyal
referensi berbeda. Jumlah dari sinyal referensi ini menentukan
referensi aktual.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

[0] * Tidak berfungsi

[1] Input analog 53

[2] Input analog 54

[7] Input frekuensi 29

[8] Input frekuensi 33

[20] Meter pot digital

[21] Input analog X30-11

[22] Input analog X30-12

[23] Input Analog X42/1

[24] Input Analog X42/3

[25] Input Analog X42/5
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[30] Perpanjangan Loop
Tertutup 1

[31] Perpanjangan Loop
Tertutup 2

[32] Perpanjangan Loop
Tertutup 3

3-19  Kecepatan Jog [RPM]

Range: Fungsi:

300
RPM*

[0 – 60000 RPM] Masukkan nilai untuk kecepatan jog nJOG, yang merupakan ke-
cepatan output tetap. Konverter frekuensi berjalan pada kece-
patan ini ketika fungsi jog diaktifkan. Batas maksimum ditentu-
kan di par. 4-13 Batas Tinggi Kecepatan Motor (RPM).
Lihat juga par. 3-80.

2.5.3. 3-4* Ramp 1

Konfigurasikan parameter ramp, waktu ramp, untuk setiap dari dua ramp (par. 3-4* dan 3-5*).

3-41  Ramp 1 Waktu Ramp Up

Range: Fungsi:

3 dt* [1 - 3600 dt] Masukkan waktu ramp-up, yakni waktu akselerasi dari 0 RPM ke
kecepatan motor terukur nM,N (par. 1-25). Pilih waktu ramp-up
sedemikian rupa sehingga arus output tidak melampaui batas
arus di dalam par. 4-18 selama ramp. Lihat waktu ramp-down
di dalam par. 3-42.

par.3− 41 = tacc × nnorm par.1− 25
Δref rpm dt
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3-42  Ramp 1 Waktu Ramp-Down

Range: Fungsi:

3 dt* [1 - 3600 dt] Masukkan waktu ramp-down, yakni pengurangan waktu kece-
patan dari kecepatan motor terukur nM,N (par. 1-25) ke 0 RPM.
Pilih waktu ramp-down sedemikian rupa sehingga tidak ada ke-
lebihan tegangan yang muncul di inverter akibat operasi rege-
neratif pada motor, dan sedemikian rupa sehingga arus yang
dihasilkan tidak melampaui batas arus yang ditetapkan di par.
4-18. Lihat waktu ramp-up pada par. 3-41.

par.3− 42 = tdec × nnorm par.1− 25
Δref rpm dt

2.5.4. 3-5* Ramp 2

Memilih parameter ramp, lihat 3-4*.

3-51  Ramp 2 Waktu Ramp Up

Range: Fungsi:

3 dt* [1 - 3600 dt] Masukkan waktu ramp-up, yakni waktu akselerasi dari 0 RPM ke
kecepatan motor terukur (nM,N) (par. 1-25). Pilih waktu ramp-
up sedemikian rupa sehingga arus output tidak melampaui ba-
tas arus di dalam par. 4-18 selama ramp. Lihat waktu ramp-
down di dalam par. 3-52.

par. 3− 51 = tacc × nnorm par. 1− 25
Δ ref rpm dt

3-52  Ramp 2 Waktu Ramp down

Range: Fungsi:

3 dt* [1 - 3600 dt] Masukkan waktu ramp-down, yakni pengurangan waktu kece-
patan dari kecepatan motor terukur (nM,N) (par. 1-25) ke 0 RPM.
Pilih waktu ramp-down sedemikian rupa sehingga tidak ada ke-
lebihan tegangan yang muncul di inverter akibat operasi rege-
neratif pada motor, dan sedemikian rupa sehingga arus yang
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dihasilkan tidak melampaui batas arus yang ditetapkan di par.
4-18. Lihat waktu ramp-up pada par. 3-51.

par.3− 52 = tdec × nnorm par. 1− 25
Δ ref rpm dt

2.5.5. 3-8* Ramp Lainnya

Mengkonfigurasi parameter untuk ramp khusus, misal Jog atau Stop Cepat.

3-80   Waktu Ramp Jog

Range: Fungsi:

20 dt* [1 - 3600 dt] Masukkan waktu ramp jog, yakni waktu akselerasi/deselerasi
antara 0 RPM dan kecepatan motor terukur nM,N (diatur di par.
1-25 Kecepatan Nominal Motor). Pastikan bahwa arus output
resultante yang diperlukan untuk waktu ramp jog yang dimak-
sud tidak melampaui batas arus pada par. 4-18. Waktu ramp
jog mulai saat pengaktifan sinyal jog lewat panel kontrol, input
digital yang dipilih, atau port komunikasi serial.

par. 3− 80 = t jog × nnorm par. 1− 25
Δ jog kecepatan par. 3− 19 dt

3-84  Waktu Ramp Awal

Range: Fungsi:

0(Pa-
dam)*

[0 (Padam) – 60 dt] Masukkan waktu ramp up awal dari 0 rpm ke referensi mini-
mum. Beberapa aplikasi pompa memiliki persyaratan untuk laju
ramp yang berbeda apabila bekerja di bawah batas rendah ke-
cepatan motor. Ramp awal dapat digunakan sebafai laju ramp
yang lebih cepat untuk dengan cepat meningkatkan kecepatan
dari kondisi berhenti untuk mencegah kerusakan bantalan daya
dorong. Apabila P3-84 berbeda dari 0 dt, maka waktu ramp awal
akan digunakan sebagai ganti untuk Waktu Ramp Up yang ada
(P3-41 atau P3-51).
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3-85  Waktu Ramp Katup Periksa

Range: Fungsi:

0(Pa-
dam)*

[0 (Padam) – 60 dt] Untuk mengontrol penutupan Katup Periksa untuk mencegah
penghancuran, parameter ini dapat digunakan untuk menetap-
kan waktu ramp down dari batas rendah kecepatan motor untuk
Kecepatan Akhir Ramp Katup Periksa (P3-86 atau P3-87). Apa-
bila P3-85 tidak bernilai 0.00, maka Waktu Ramp Katup Periksa
akan berlaku, dan akan digunakan untuk ramp down kecepatan
dari batas rendah kecepatan motor ke kecepatan stop Katup
Periksa yang ditetapkan ke P3-86 atau P3-87.

3-86  Kecepatan Akhir Ramp Katup Periksa [RPM]

Range: Fungsi:

Batas
Rendah
Kecepa-
tan Mo-
tor*

[0 – Batas Rendah Ke-
cepatan Motor]

Tetapkan kecepatan dalam RPM di bawah batas rendah kece-
patan motor di mana Waktu Ramp Katup Periksa tidak lagi
digunakan.

3-87  Kecepatan Akhir Ramp Katup Periksa [Hz]

Range: Fungsi:

Batas
Rendah
Kecepa-
tan Mo-
tor*

[0 – Batas Rendah Ke-
cepatan Motor]

Tetapkan kecepatan dalam Hz di bawah batas rendah kecepa-
tan motor di mana Waktu Ramp Katup Periksa tidak lagi digu-
nakan.

3-88  Waktu Ramp Akhir

Range: Fungsi:

0 (Pa-
dam)*

[0 (Padam) – 60 dt] Menetapkan Waktu Ramp Down Akhir yang akan digunakan ke-
tika melakukan ramp down dari Kecepatan Akhir Ramp Katup
Periksa dan 0 RPM. Waktu Ramp Down Akhir dapat digunakan
sebagai waktu ramp down cepat untuk mencegah kerusakan
pompa dengan bantalan daya dorong. Apabila Waktu Ramp
Akhir berlaku, maka Ramp Akhir akan digunakan sebagai ganti
untuk waktu ramp down yang ada (P3-42 atau P3-52)
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2.5.6. 3-9* Meter Pot Digital

Fungsi potensiometer digital memungkinkan pengguna meningkatkan atau mengurangi referensi
aktual dengan menyetel pengaturan dari input digital mengunakan fungsi INCREASE, DECREASE
atau CLEAR. Untuk mengaktifkan fungsi, sekurangnya satu input digital harus disiapkan untuk
INCREASE atau DECREASE.

3-90  Ukuran Langkah

Range: Fungsi:

0.10%* [0.01 - 200.00%] Masukkan ukuran ketelitian yang diperlukan untuk INCREASE/
DECREASE, sebagai persentase dari kecepatan nominal yang
ditetapkan pada par. 1-25. Apabila INCREASE/ DECREASE di-
aktifkan, maka referensi yang dihasilkan akan dinaikkan/ ditu-
runkan dengan ketelitian yang ditetapkan pada parameter ini.

3-91  Waktu Ramp

Range: Fungsi:

1.00 dt* [0.00 -3600.00 dt] Masukkan waktu ramp, yaitu waktu untuk penyesuaian refe-
rensi dari 0% ke 100% dari fungsi potensiometer digital yang
ditentukan (NAIK, TURUN atau HAPUS).
Apabila NAIK / TURUN diaktifkan untuk waktu yang lebih lama
daripada waktu tunda ramp yang ditentukan di par. 3-95, refe-
rensi aktual akan ramp-up / ramp-down menurut waktu ramp
ini. Waktu ramp didefinisikan sebagai waktu yang digunakan
untuk menyesuaikan referensi dengan ukuran langkah yang di-
tentukan di par. 3-90 Ukuran Langkah.

3-92  Pemulihan Daya

Option: Fungsi:

[0] * Off Reset referensi Potensiometer Digital hingga 0% setelah power
up.

[1] On Mengembalikan referensi Potensiometer Digital terakhir pada
power up.

3-93  Batas Maksimum

Range: Fungsi:

100%* [-200 - 200 %] Menetapkan nilai maksimum yang diizinkan untuk referensi re-
sultante. Ini disarankan apabila Potensiometer Digital diguna-
kan untuk menyetel halus referensi yang dihasilkan.

3-94  Batas Minimum

Range: Fungsi:

0%* [-200 - 200 %] Menetapkan nilai minimum yang diizinkan untuk referensi re-
sultante. Ini disarankan apabila Potensiometer Digital diguna-
kan untuk menyetel halus referensi yang dihasilkan.
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3-95  Tunda Ramp

Range: Fungsi:

1.000
dt*

[0.000 -3600.00 dt] Masukkan penundaan yang diperlukan dari aktivasi dari fungsi
potensiometer digital hingga ketuk start untuk ramp referensi.
Dengan penundaan 0 ms, referensi start untuk ramp sesegera
INCREASE / DECREASE diaktifkan. Lihat juga par. 3-91 Waktu
Ramp.

2.6. Menu utama – Batas/Peringatan - Kelompok 4

2.6.1. 4-** Batas dan Peringatan 

Kelompok parameter untuk mengkonfigurasi batas dan peringatan.

2.6.2. 4-1* Batas Motor

Menentukan batas torsi, arus dan kecepatan untuk motor, dan reaksi dari konverter frekuensi
ketika batas terlampaui.
Batas dapat memunculkan pesan di layar. Peringatan akan selalu memunculkan pesan di layar
atau di fieldbus. Fungsi pemantauan dapat memicu peringatan atau trip, yang dapat membuat
konverter frekuensi berhenti dan memunculkan pesan alarm.

4-10  Arah Kecepatan Motor

Option: Fungsi:

Pilih arah kecepatan motor yang diperlukan. Apabila par. 1-00
Mode Konfigurasi ditetapkan ke Loop tertutup [3], parameter
default ini diubah ke Searah jarum jam [0]. Apabila kedua arah
dipilih, berjalan di Berlawanan arah jarum jam tidak akan dapat
dipilih dari LCP.
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[0] Searah jarum jam

[2] * Kedua arah

Pilih arah kecepatan motor yang diperlukan.

4-11  Batas Rendah Kecepatan Motor [RPM]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0 -60,000 RPM] Masukkan batas minimum untuk kecepatan motor. Batas Ren-
dah Kecepatan Motor dapat diatur agar sesuai dengan kecepa-
tan motor minimum yang disarankan oleh pabrik. Batas Rendah
Kecepatan Motor harus tidak boleh melampaui pengaturan pada
par. 4-13 Batas Tinggi Kecepatan Motor [RPM].

4-12  Batas Rendah Kecepatan Motor [Hz]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0 -1000 Hz] Masukkan batas minimum untuk kecepatan motor. Batas Ren-
dah Kecepatan Motor dapat diatur agar sesuai dengan frekuensi
output minimum dari poros motor. Batas Rendah Kecepatan
Motor harus tidak boleh melampaui pengaturan pada par. 4-14
Batas Tinggi Kecepatan Motor [Hz].

4-13  Batas Tinggi Kecepatan Motor [RPM]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0 -60,000 RPM] Masukkan batas maksimum untuk kecepatan motor. Batas Ting-
gi Kecepatan Motor dapat diatur agar sesuai dengan kecepatan
motor maksimum yang disarankan oleh pabrik. Batas Tinggi
Kecepatan Motor harus tidak boleh melampaui pengaturan pada
par. 4-11 Batas Rendah Kecepatan Motor [RPM]. Hanya par.
4-11 atau 4-12 yang akan ditampilkan, tergantung pada para-
meter lain yang ditetapkan pada Menu Utama dan tergantung
pada pengaturan default yang tergantung pada lokasi geografis
global.

Catatan!
Nilai frekuensi output dari konverter frekuensi tidak boleh melampaui nilai yang lebih
tinggi daripada 1/10 dari frekuensi switching.

4-14  Batas Tinggi Kecepatan Motor [Hz]

Range: Fungsi:

Terkait
ukuran*

[0 -1000 Hz] Masukkan batas maksimum untuk kecepatan motor. Batas Ting-
gi Kecepatan Motor dapat diatur agar sesuai dengan frekuensi
maksimum yang disarankan oleh pabrik untuk poros motor. Ba-
tas Tinggi Kecepatan Motor harus tidak boleh melampaui peng-
aturan pada par. 4-12 Batas Rendah Kecepatan Motor [Hz].
Hanya par. 4-11 atau 4-12 yang akan ditampilkan, tergantung
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pada parameter lain yang ditetapkan pada Menu Utama dan
tergantung pada pengaturan default yang tergantung pada lo-
kasi geografis global.

Catatan!
Frekuensi output maks. tidak boleh melampaui 10% dari frekuensi switching inverter
(par. 14-01).

4-16  Batas Torsi Mode Motor

Range: Fungsi:

110.0 %
*

[0.0 – Batas Variabel
%]

Masukkan batas torsi maksimum untuk operasional motor. Ba-
tas torsi akan aktif pada kisaran kecepatan hingga dan termasuk
kecepatan motor terukur yang ditetapkan pada par. 1-25 Kece-
patan Nominal Motor. Untuk melindungi motor dari mencapai
torsi yang jatuh, pengaturan default adalah 1.1 x torsi motor
terukur (nilai terhitung). Lihat juga par. 14-25 Tunda Trip pada
Batas Torsi untuk keterangan selengkapnya.
Apabila pengaturan pada par. 1-00 hingga par. 1-26 diubah,
par. 4-16 tidak secara otomatis me-reset ke pengaturan default.

4-17  Batas Torsi Mode Generator

Range: Fungsi:

100 %* [0 - 1000 %] Masukkan batas torsi maksimum untuk operasional mode ge-
nerator. Batas torsi akan aktif pada kisaran kecepatan hingga
dan termasuk kecepatan motor terukur (pada par. 1-25). Lihat
juga par. 14-25 Tunda Trip pada Batas Torsi untuk keterangan
selengkapnya.
Apabila pengaturan pada par. 1-00 hingga par. 1-26 diubah,
par. 4-17 tidak secara otomatis me-reset ke pengaturan default.

4-18  Batas Arus

Range: Fungsi:

110 %* [1 - 1000 %] Masukkan batas arus untuk operasional motor dan generator.
Untuk melindungi motor dari mencapai torsi yang jatuh, peng-
aturan default adalah 1.1 x torsi motor terukur (nilai terhitung).
Apabila pengaturan pada par. 1-00 hingga par. 1-26 diubah,
par. 4-18 tidak secara otomatis me-reset ke pengaturan default.

4-19  Frekuensi Output Maks.

Range: Fungsi:

0 Hz* [1 -1000 Hz] Buka nilai frekuensi output maksimum. Par.4-19 menyebutkan
batas absolut dari frekuensi output konverter frekuensi untuk
peningkatan keselamatan dalam penerapan di mana kecepatan
berlebih yang tidak disengaja harus dihindari. Batas absolut ini
berlaku untuk semua konfigurasi dan tidak tergantung kepada
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pengaturan di par. 1-00.Parameter ini tidak dapat disetel saat
motor berjalan.

2.6.3. 4-5* Peringatan Penyetelan

Tentukan batas peringatan yang dapat disetel untuk arus, kecepatan, referensi, dan umpan balik.

Catatan!
Tidak dimunculkan di layar, hanya pada Alat Kontrol Gerak VLT, MCT10.

Peringatan ditunjukkan di layar, output terprogram, atau bus serial.

4-50  Peringatan Arus Rendah

Range: Fungsi:

0.00A* [0.00 - par. 4-51 A] Masukkan nilai ILOW. Apabila arus motor jatuh di bawah batas
ini (ILOW), pembacaan adalah CURRENT LOW. Output sinyal da-
pat diprogram untuk menghasilkan sinyal status pada terminal
27 atau 29 dan pada output relai 01 atau 02. Lihat gambar pada
bagian ini.

4-51  Peringatan Arus Tinggi

Range: Fungsi:

par.
16-37
A*

[Par. 4-50 - par.
16-37 A]

Masukkan nilai IHIGH. Apabila arus motor melampaui batas ini
(IHIGH), pembacaan adalah CURRENT HIGH. Output sinyal dapat
diprogram untuk menghasilkan sinyal status pada terminal 27
atau 29 dan pada output relai 01 atau 02. Lihat gambar pada
bagian ini.
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4-52  Peringatan Kecepatan Rendah

Range: Fungsi:

0 RPM* [0 - par. 4-53 RPM] Masukkan nilai nLOW. Apabila kecepatan motor jatuh di bawah
batas ini (nLOW), pembacaan adalah SPEED LOW. Output sinyal
dapat diprogram untuk menghasilkan sinyal status pada termi-
nal 27 atau 29 dan pada output relai 01 atau 02. Programlah
batas sinyal rendah untuk kecepatan motor, nLOW, di dalam ki-
saran kerja normal dari konverter frekuensi. Lihat gambar pada
bagian ini.

4-53  Peringatan Kecepatan Tinggi

Range: Fungsi:

par.
4-13
RPM*

[Par. 4-52 - par. 4-13
RPM]

Masukkan nilai nHIGH. Apabila kecepatan motor melampaui batas
ini (nHIGH), pembacaan adalah SPEED HIGH. Output sinyal dapat
diprogram untuk menghasilkan sinyal status pada terminal 27
atau 29 dan pada output relai 01 atau 02. Programlah batas
sinyal tinggi untuk kecepatan motor, nHIGH, di dalam kisaran
kerja normal dari konverter frekuensi. Lihat gambar pada bagi-
an ini.

4-54  Peringatan Referensi Rendah

Range: Fungsi:

-999999
.999*

[-999999.999 -
999999.999]

Masukkan batas referensi rendah. Apabila referensi aktual ber-
ada di bawah batas ini, tampilan akan menampilkan Ref Low.
Output sinyal dapat diprogram untuk menghasilkan sinyal status
pada terminal 27 atau 29 dan pada output relai 01 atau 02.

4-55  Peringatan Referensi Tinggi

Range: Fungsi:

999999.
999*

[-999999.999 -
999999.999]

Masukkan batas referensi tinggi. Apabila referensi aktual me-
lampaui batas ini, tampilan akan menampilkan Ref High. Output
sinyal dapat diprogram untuk menghasilkan sinyal status pada
terminal 27 atau 29 dan pada output relai 01 atau 02.

4-56  Peringatan Umpan Balik Rendah

Option: Fungsi:

[-99999
9.999] *

-999999.999 -
999999.999

Masukkan batas umpan balik rendah. Apabila umpan balik ber-
ada di bawah batas ini, tampilan akan menampilkan Feedb Low.
Output sinyal dapat diprogram untuk menghasilkan sinyal status
pada terminal 27 atau 29 dan pada output relai 01 atau 02.

4-57  Peringatan Umpan Balik Tinggi

Range: Fungsi:

999999.
999*

[Par. 4-56 -
999999.999]

Masukkan batas umpan balik tinggi. Apabila umpan balik me-
lampaui batas ini, tampilan akan menampilkan Feedb High.
Output sinyal dapat diprogram untuk menghasilkan sinyal status
pada terminal 27 atau 29 dan pada output relai 01 atau 02.
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4-58   Fungsi saat Fasa Motor Hilang

Option: Fungsi:

[0] Off Tampilkan alarm apabila ada peristiwa fasa motor hilang.

[1] * On Tidak ada alarm yang ditampilkan apabila ada peristiwa fasa
motor hilang. Namun, apabila motor berjalan hanya pada dua
fasa, motor dapat rusak karena terlalu panas. Dengan demikian,
mempertahankan ke pengaturan On sangat disarankan.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

2.6.4. 4-6* Bypass Kecepatan

Menentukan bidang Bypass Kecepatan untuk ramp.
Beberapa sistem menghindari frekuensi atau kecepatan output tertentu karena masalah resonansi
pada sistem. Maksimum empat kisaran frekuensi atau kecepatan dapat dihindari.

4-60  Kecepatan Bypass Dari [RPM]

Larik [4]

0 RPM* [0 - par. 4-13 RPM] Beberapa sistem menghindari kecepatan output tertentu karena
masalah resonansi pada sistem. Masukkan batas bawah dari
kecepatan yang harus dihindari.

4-61  Kecepatan Bypass Dari [Hz]

Larik [4]

0 Hz* [0 - par. 4-14 Hz] Beberapa sistem menghindari kecepatan output tertentu karena
masalah resonansi pada sistem. Masukkan batas bawah dari
kecepatan yang harus dihindari.

4-62  Kecepatan Bypass Ke [RPM]

Larik [4]

0 RPM* [0 - par. 4-13 RPM] Beberapa sistem menghindari kecepatan output tertentu karena
masalah resonansi pada sistem. Masukkan batas atas dari ke-
cepatan yang harus dihindari.

4-63  Kecepatan Bypass Ke [Hz]

Larik [4]
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0 Hz* [0 - par. 4-14 Hz] Beberapa sistem menghindari kecepatan output tertentu karena
masalah resonansi pada sistem. Masukkan batas atas dari ke-
cepatan yang harus dihindari.

2.6.5. Pengaturan Kecepatan Bypass Semi-Otomatis

Pengaturan Kecepatan Bypass Semi-Otomatis dapat digunakan untuk memfasilitasi diloncatinya
pemrograman frekuensi akibat resonansi pada sistem.

Proses berikut ini akan dilakukan:

1. Hentikan motor.

2. Pilih Aktifkan pada par. 4-64, Fitur by-pass Semi-Otomatis .

3. Tekan Hand On pada Local Control Panel (LCP) untuk memulai pencarian pita frekuensi
yang menyebabkan resonansi. Motor akan ramp-up menurut penetapan ramp.

4. Saat menyapu pita resonansi, tekan OK pada LCP sebelum meninggalkan pita. Frekuensi
aktual akan disimpan sebagai elemen pertama pada par. 4-62, By-Pass Kecepatan Ke
[RPM] atau par. 4-63, By-Pass Kecepatan Ke [Hz] (larik). Ulangi ini untuk setiap pita
resonansi yang teidentifikasi pada ramp up (maksimum 4 dapat disetel).

5. Saat kecepatan maksimum telah tercapai, motor akan otomatis mulai ramp down. Ulangi
prosedur di atas ketika kecepatan meninggalkan pita resonansi selama deselerasi. Fre-
kuensi aktual yang tercatat saat menekan OK akan disimpan di par. 4-60, Bypass Dari
[RPM] atau par. 4-61, Bypass Dari [Hz].

6. Apabila motor telah ramp down hingga stop, tekan OK. Par. 4-64, Fitur Bypass Semi-
Otomatis akan otomatis reset ke Off. Konverter frekuensi akan tetap pada mode Hand
On hingga Off atau Auto On ditekan pada Local Control Panel (LCP).

Apabila frekuensi untuk pita resonansi tertentu tidak dicatat dengan urutan yang benar (nilai fre-
kuensi yang disimpan di Kecepatan Bypass Ke lebih tinggi daripada di Kecepatan Bypass Dari)
atau apabila mereka tidak memiliki angka yang sama untuk pencatatan Bypass Dari dan Bypass
Ke, maka semua pencatatan akan dibatalkan dan pesan berikut ini akan muncul: Bidang kecepatan
yang terkumpul tumpang-tindih atau tidak ditentukan secara lengkap. Tekan [Cancel] untuk
membatalkan.

4-64  Fitur Jalan Pintas Semi-Otomatis

Option: Fungsi:

[0] * Off Tidak berfungsi

[1] Aktif Memulai persiapan Jalan Pintas Semi-Otomatis dan melanjutkan
dengan prosedur yang dijelaskan di atas.

2.7. Menu utama - Digital In/Out - Kelompok 5

2.7.1. 5-** Digital In/Out

Kelompok parameter untuk mengkonfigurasi input dan output digital.

2.7.2. 5-0* Mode I/O Digital

Parameter untuk mengkonfigurasi mode IO. NPN/PNP dan pengaturan IO ke Input atau Output.
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5-00  Mode I/O Digital

Option: Fungsi:

Input digital dan output digital terprogram dapat diprogram un-
tuk operasi pada sistem PNP dan NPN.

[0] * PNP – Aktif pada 24 V Tindakan pada pulsa direksional positif ( ). Sistem PNP ditarik

ke bawah ke GND.

[1] NPN - Aktif pada 0 V Tindakan pada pulsa direksional negatif ( ). Sistem NPN ditarik

ke atas ke +24 V, secara internal pada konverter frekuensi.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

5-01  Mode Terminal 27

Option: Fungsi:

[0] * Input Menentukan terminal 27 sebagai input digital.

[1] Output Menentukan terminal 27 sebagai output digital.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor
berjalan.

5-02  Terminal 29 Mode

Option: Fungsi:

[0] * Input Menentukan terminal 29 sebagai input digital.

[1] Output Menentukan terminal 29 sebagai output digital.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

2.7.3. 5-1* Input Digital

Parameter untuk mengkonfigurasi fungsi input untuk terminal input.
Input digital digunakan untuk memilih berbagai fungsi pada konverter frekuensi. Semua input
digital dapat diatur ke fungsi berikut ini:

Fungsi input digital Pilih Terminal
Tiada operasi [0] Semua *term. 32, 33
Reset [1] Semua
Pembalikan luncuran [2] Semua
Luncuran dan reset pembalikan [3] Semua
Pembalikan rem DC [5] Semua
Stop pembalikan [6] Semua
Interlock eksternal [7] Semua
Start [8] Semua *term 18
Start terkunci [9] Semua
Mundur [10] Semua *term 19
Start mundur [11] Semua
Jog [14] Semua *term 29
Preset referensi ON [15] Semua
Preset ref bit 0 [16] Semua
Preset ref bit 1 [17] Semua
Preset ref bit 2 [18] Semua
Bekukan referensi [19] Semua
Bekukan output [20] Semua
Naikkan kecepatan [21] Semua
Turunkan kecepatan [22] Semua
Pengaturan pilih bit 0 [23] Semua
Pengaturan pilih bit 1 [24] Semua
Input pulsa [32] term. 29, 33
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Fungsi input digital Pilih Terminal
Ramp bit 0 [34] Semua
Pembalikan gagal sumber listrik [36] Semua
Jalan Permisif [52]
Start Hand [53]  
Start Auto [54]
DigiPot Naik [55] Semua
DigiPot Turun [56] Semua
DigiPot Hapus [57] Semua
Penghitung A (naik) [60] 29, 33
Penghitung A (turun) [61] 29, 33
Reset Penghitung A [62] Semua
Penghitung B (naik) [63] 29, 33
Penghitung B (turun) [64] 29, 33
Reset Penghitung B [65] Semua
Mode Tidur [66]
Reset Kata Pemeliharaan [78]  
Start Pompa Utama [120]
Pompa Utama Bergantian [121]  
Interlock Pompa 1 [130]
Interlock Pompa 2 [131]  
Interlock Pompa 3 [132]

Semua = Terminal 18, 19, 27, 29, 32, X30/2, X30/3, X30/4. X30/ adalah terminal di MCB 101.

Fungsi yang khusus untuk hanya satu input digital ditetapkan pada parameter yang terkait.

Semua input digital dapat diprogram ke fungsi berikut ini:

[0] Tiada operasi Tiada reaksi untuk sinyal yang dikirim ke terminal.

[1] Reset Reset konverter frekuensi setelah TRIP/ALARM. Tidak semua
alarm dapat di-reset.

[2] Pembalikan luncuran Meninggalkan motor dalam mode bebas. Logika ‘0’ => luncuran
stop.

(Input Digital Default 27): Peluncuran stop, input Pembalikan
(NC).

[3] Luncuran dan reset
pembalikan

Reset dan peluncuran stop, input Pembalikan (NC).

Meninggalkan motor dalam mode bebas dan me-reset konverter
frekuensi. Logika ‘0’ => luncuran stop dan reset.

[5] Pembalikan rem DC Input pembalikan untuk rem DC (NC).

Menghentikan motor dengan menyalurkan energi dengan arus
DC untuk periode waktu tertentu. Lihat par. 2-01 hingga par.
2-03. Fungsi ini hanya aktif apabila nilai pada par. 2-02 berbeda
dari 0. Logika ’0’ => rem DC.

[6] Stop pembalikan Stop fungsi pembalikan. Menghasilkan fungsi stop ketika termi-
nal yang dipilh beralih dari tingkat logika ‘1’ ke ‘0’. Stop akan
terjadi menurut waktu ramp yang dipilih (par. 3-42, par. 3-52,
par. 3-62, par. 3-72).
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Catatan!
Apabila konverter frekuensi berada pada batas
torsi dan telah menerima perintah stop, ini mung-
kin tidak stop dengan sendirinya. Untuk memas-
tikan bahwa konverter frekuensi stop, konfigura-
sikan output digital ke Batas torsi & stop [27] dan
hubungkan output digital ke input digital yang di-
konfigurasikan sebagai luncuran.

[7] Interlock Eksternal Fungsi yang sama seperti Stop luncuran, pembalikan, namun
Interlock Eksternal membangkitkan pesan alarm ‘kesalahan
eksternal’ di layar ketika terminal yang diprogram untuk Pem-
balikan Luncuran adalah logika ‘0’. Pesan alarm juga akan aktif
lewat output digital dan output relai, apabila diprogram untuk
Interlock Eksternal. Alarm dapat di-reset menggunakan input
digital atau tombol [RESET] apabila penyebab untuk Interlock
Eksternal telah dihapus. Tunda dapat diprogram pada par.
22-00, Waktu Interlock Eksternal. Setelah menerapkan sinyal ke
input, reaksi yang dijelaskan di atas akan ditunda dengan waktu
yang ditetapkan pada par. 22-00.

[8] Start Pilih Start untuk perintah start/stop. Logika ‘1’ = start, logika ‘0’
= stop.

(Input Digital Default 18)

[9] Start terkunci Motor start, apabila pulsa diterapkan untuk min. 2 ms. Motor
stop ketika Stop Pembalikan diaktifkan

[10] Mundur Mengubah arah rotasi poros motor. Pilih Logika ‘1’ untuk mun-
dur. Sinyal mundur hanya mengubah arah rotasi. Ini tidak akan
mengaktifkan fungsi start. Pilih kedua arah pada par. 4-10 Arah
Kecepatan Motor.

(Input Digital Default 19).

[11] Start mundur Digunakan untuk start/stop dan untuk mundur pada kabel yang
sama. Sinyal pada start tidak diizinkan pada waktu bersamaan.

[14] Jog Digunakan untuk mengaktifkan kecepatan jog. Lihat par. 3-11.

(Input Digital Default 29)

[15] Preset referensi ON Digunakan untuk menggeser antara referensi eksternal dan re-
ferensi preset. Diasumsikan bahwa Eksternal/preset [1] telah
dipilih pada par. 3-04. Logika '0' = referensi eksternal aktif; lo-
gika '1' = salah satu dari delapan referensi akan aktif.

[16] Preset ref bit 0 Memungkinkan pilihan antara satu dari delapan referensi preset
berdasarkan tabel di bawah ini.

[17] Preset ref bit 1 Memungkinkan pilihan antara satu dari delapan referensi preset
berdasarkan tabel di bawah ini.

[18] Preset ref bit 2 Memungkinkan pilihan antara satu dari delapan referensi preset
berdasarkan tabel di bawah ini.
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Preset ref bit 2 1 0
Preset ref. 0 0 0 0
Preset ref. 1 0 0 1
Preset ref. 2 0 1 0
Preset ref. 3 0 1 1
Preset ref. 4 1 0 0
Preset ref. 5 1 0 1
Preset ref. 6 1 1 0
Preset ref. 7 1 1 1

[19] Bekukan ref. Bekukan referensi aktual. Referensi yang beku sekarang titik
untuk mengaktifkan/mengkondisikan Naikkan kecepatan dan
Turunkan kecepatan yang digunakan. Apabila digunakan Naik-
kan kecepatan atau Turunkan kecepatan, perubahan kecepatan
selalu mengikuti ramp 2 (par. 3-51 dan 3-52) pada kisaran 0 -
par. 3-03 Referensi Maksimum.

[20] Bekukan output Membekukan frekuensi motor aktual (Hz). Frekuensi motor
yang beku sekarang titik untuk mengaktifkan/mengkondisikan
Naikkan kecepatan dan Turunkan kecepatan yang digunakan.
Apabila digunakan Naikkan kecepatan atau Turunkan kecepa-
tan, perubahan kecepatan selalu mengikuti ramp 2 (par. 3-51
dan 3-52) pada kisaran 0 - par. 1-23 Frekuensi Motor.

Catatan!
Apabila Bekukan output aktif, konverter frekuensi
tidak dapat dihentikan lewat sinyal ‘start [13]’ ren-
dah. Stop frekuensi lewat terminal yang dipro-
gram untuk Pembalikan luncuran [2] atau Luncu-
ran dan reset pembalikan [3].

[21] Naikkan kecepatan Untuk kontrol digital dari kecepatan naik/turun yang diinginkan
(potensiometer motor). Aktifkan fungsi ini dengan memilih Be-
kukan referensi atau Bekukan output. Apabila Naikkan kecepa-
tan diaktifkan untuk kurang dari 400 ms, referensi yang
dihasilkan akan dinaikkan sebanyak 0.1%. Apabila Naikkan ke-
cepatan diaktifkan untuk lebih dari 400 ms, referensi yang
dihasilkan akan ramp menurut Ramp 1 pada par. 3-41.

[22] Turunkan kecepatan Sama seperti Naikkan kecepatan [21].

[23] Pengaturan pilih bit 0 Memilih satu dari 4 pengaturan. Tetapkan par. 0-10 Pengaturan
Aktif ke Pengaturan Multi.

[24] Pengaturan pilih bit 1 Sama seperti Pengaturan pilih bit 0 [23].

(Input Digital Default 32)

[32] Input pulsa Pilih Input pulsa apabila menggunakan urutan pulsa baik seba-
gai referensi ataupun umpan balik. Skala dilakukan pada ke-
lompok parameter 5-5*.

[34] Ramp bit 0 Pilih ramp mana yang akan digunakan. Logika “0” akan memilih
ramp 1 sedangkan logika “1” akan memilih ramp 2.

[36] Pembalikan gagal
sumber listrik

Mengaktifkan par. 14-10 Gagal Sumber Listrik. Pembalikan ga-
gal sumber listrik aktif pada situasi Logika ‘0’.
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[52] Jalan Permisif Terminal input, di mana Jalan permisif telah diprogram, harus
logika ‘1’ sebelum perintah start dapat diterima. Jalan Permisif
memiliki logika fungsi ‘AND’ yang terkait dengan terminal yang
diprogram untuk START [8], Jog [14] atau Bekukan Output
[20], yang berarti bahwa untuk dapat start menjalankan motor,
kedua kondisi harus terpenuhi. Apabila Jalan Permisif diprogram
di beberapa terminal, Jalan permisif hanya perlu logika ‘1’ pada
salah satu terminal untuk fungsi yang akan dijalankan. Sinyal
output digital untuk Jalankan Permintaan (Start [8], Jog [14] or
Freeze output [20]) yang diprogram di par. 5-3* Output digital,
atau par. 5-4* Relai, tidak akan terpengaruh oleh Jalan Permisif.

[53] Start Hand Sinyal yang diterapkan akan menempatkan konverter frekuensi
ke mode Hand seakan-akan tombol Hand On di LCP telah dite-
kan dan perintah stop normal akan dikesampingkan. Apabila
memutus sinyal, motor akan stop. Untuk membuat perintah
start lainnya berlaku, input digital lainnya harus ditetapkan ke
Start Auto dan sinyal diterapkan ke sini. Tombol Hand On dan
Auto On pada LCP tidak berpengaruh. Tombol Off pada LCP
akan mengesampingkan Hand Start dan Start Auto. Tekan tom-
bol Hand On atau Auto On untuk membuat Hand Start dan Start
Auto aktif lagi. Apabila tidak ada sinyal pada Hand Start atau
Start Auto, motor akan stop tanpa memandang perintah Start
normal yang diberikan. Apabila sinyal diterapkan baik ke Hand
Start dan Start Auto, fungsi akan Start Otomatis. Apabila me-
nekan tombol Off pada LCP maka motor akan stop tanpa mem-
pedulikan sinyal pada Hand Start dan Start Auto

[54] Start Auto Sinyal yang diterapkan akan menempatkan konverter frekuensi
ke mode Auto seakan-akan tombol Auto On pada LCP telah di-
tekan. Lihat juga Start Hand [53]

[55] DigiPot Naik Gunakan input sebagai sinyal INCREASE ke fungsi Potensiome-
ter Digital yang dijelaskan pada kelompok parameter 3-9*

[56] DigiPot Turun Gunakan input sebagai sinyal DECREASE ke fungsi Potensiome-
ter Digital yang dijelaskan pada kelompok parameter 3-9*

[57] DigiPot Hapus Gunakan input sebagai sinyal CLEAR ke referensi Potensiometer
Digital yang dijelaskan pada kelompok parameter 3-9*

[60] Penghitung A (naik) (Terminal 29 atau 33 saja) Input untuk penghitungan kenaikan
pada penghitung SLC.

[61] Penghitung A (turun) (Terminal 29 atau 33 saja) Input untuk penghitungan penurun-
an pada penghitung SLC.

[62] Reset Penghitung A Input untuk reset penghitung A.

[63] Penghitung B (naik) (Terminal 29 dan 33 saja) Input untuk penghitungan kenaikan
pada penghitung SLC.

[64] Penghitung B (turun) (Terminal 29 dan 33 saja) Input untuk penghitungan penurunan
pada penghitung SLC.

[65] Reset Penghitung B Input untuk reset penghitung B.

[66] Mode Tidur Akan memaksa konverter frekuensi ke Mode Tidur (lihat par.
22-4*, Mode Tidur). Bereaksi terhadap kenaikan tepi dari sinyal
yang diterapkan!
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[78] Reset Kata Pemeliha-
raan Preventif

Reset semua data pada par. 16-96, Kata Pemeliharaan Preven-
tif, ke 0.

Opsi pengaturan di bawah ini semuanya terkait dengan Kontroler Kaskade. Diagram kabel dan
pengaturan untuk parameter, lihat kelompok parameter 25-** untuk rinciannya.

[120] Start Pompa Utama Start/Stop Pompa Utama (dikontrol oleh konverter frekuensi).
Start menghendaki bahwa sinyal Start Sistem diterapkan ke sa-
lah satu dari input digital yang ditetapkan ke Start [8]!

[121] Pompa Utama Ber-
gantian

Memaksa pergantian pompa utama pada Kontroler Kaskade.
Pompa Utama Bergantian, par. 25-50, harus ditetapkan ke Se-
suai Perintah [2] atau Saat Staging atau Sesuai Perintah [3].
Peristiwa Bergantian, par. 25-51, dapat ditetapkan ke mana pun
dari keempat opsi.

[130 -
138]

Interlock Pompa1 –
Interlock Pompa9

Untuk 9 opsi pengaturan, par. 25-10, Interlock Pompa, harus
ditetapkan ke On [1]. Fungsi juga akan tergantung pada peng-
aturan pada par. 25-06, Pompa Utama Tetap. Apabila ditetap-
kan ke Tidak [0], maka Pompa1 merujuk ke pompa yang
dikontrol oleh relai RELAY1 dll. Apabila ditetapkan ke Ya [1],
Pompa1 merujuk ke pompa yang dikontrol oleh konverter fre-
kuensi saja (tanpa ada pembangunan relai yang terlibat) dan
Pompa2 merujuk ke pompa yang dikontrol oleh relai RELAY1.
Pompa berkecepatan variabel (utama) tidak dapat di-interlock
pada Kontroler Kaskade dasar.
Lihat tabel di bawah:

Pengaturan di Par.
5-1*

Pengaturan di Par. 25-06
[0] Tiada [1] Ya

[130] Interlock
Pompa1

Dikontrol oleh RE-
LAY1
(hanya jika bukan
pompa utama)

Dikontrol oleh
Konverter Fre-
kuensi
(tidak dapat di-in-
terlock)

[131] Interlock
Pompa2

Dikontrol oleh RE-
LAY2

Dikontrol oleh RE-
LAY1

[132] Interlock
Pompa3

Dikontrol oleh RE-
LAY3

Dikontrol oleh RE-
LAY2

[133] Interlock
Pompa4

Dikontrol oleh RE-
LAY4

Dikontrol oleh RE-
LAY3

[134] Interlock
Pompa5

Dikontrol oleh RE-
LAY5

Dikontrol oleh RE-
LAY4

[135] Interlock
Pompa6

Dikontrol oleh RE-
LAY6

Dikontrol oleh RE-
LAY5

[136] Interlock
Pompa7

Dikontrol oleh RE-
LAY7

Dikontrol oleh RE-
LAY6

[137] Interlock
Pompa8

Dikontrol oleh RE-
LAY8

Dikontrol oleh RE-
LAY7

[138] Interlock
Pompa9

Dikontrol oleh RE-
LAY9

Dikontrol oleh RE-
LAY8
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5-10  Terminal 18 Input Digital

Option: Fungsi:

[8] * Start Opsi dan fungsi yang sama seperti par. 5-1* Input Digital, ke-
cuali untuk Input pulsa.

5-11  Terminal 19 Input Digital

Option: Fungsi:

[10] * Mundur Opsi dan fungsi yang sama seperti par. 5-1* Input Digital, ke-
cuali untuk Input pulsa.

5-12  Terminal 27 Input Digital

Option: Fungsi:

[2] * Pembalikan Luncuran Opsi dan fungsi yang sama seperti par. 5-1* Input Digital, ke-
cuali untuk Input pulsa.

5-13  Terminal 29 Input Digital

Option: Fungsi:

[14] * Jog Opsi dan fungsi sama seperti pada par. 5-1* Input Digital.

5-14  Terminal 32 Input Digital

Option: Fungsi:

[0] * Tiada Operasi Opsi dan fungsi yang sama seperti par. 5-1* Input Digital, ke-
cuali untuk Input pulsa.

5-15  Terminal 33 Input Digital

Option: Fungsi:

[0] * Tiada Operasi Opsi dan fungsi sama seperti pada par. 5-1* Input Digital.

5-16  Terminal X30/2 Input Digital

Option: Fungsi:

[0] * Tiada operasi Parameter ini aktif ketika modul opsi MCB 101 dipasang pada
konverter frekuensi.

Ini memiliki opsi dan fungsi yang sama seperti par. 5-1 Input
Digital, kecuali untuk Input pulsa [32].

5-17  Terminal X30/3 Input Digital

Option: Fungsi:

[0] * Tiada operasi Parameter ini aktif ketika modul opsi MCB 101 dipasang pada
konverter frekuensi.
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Ini memiliki opsi dan fungsi yang sama seperti par. 5-1 Input
Digital, kecuali untuk Input pulsa [32].

5-18  Terminal X30/4 Input Digital

Option: Fungsi:

[0] * Tiada operasi Parameter ini aktif ketika modul opsi MCB 101 dipasang pada
konverter frekuensi.

Ini memiliki opsi dan fungsi yang sama seperti par. 5-1 Input
Digital, kecuali untuk Input pulsa [32].

2.7.4. 5-3* Output Digital

Parameter untuk mengkonfigurasi fungsi output untuk terminal output. 2 output digital solid-state
umum untuk terminal 27 dan 29. Tetapkan fungsi I/O untuk terminal 27 pada par. 5-01 Mode
Terminal 27, dan tetapkan fungsi I/O untuk terminal 29 pada par. 5-02 Mode Terminal 29.

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

Output digital dapat diprogram dengan fungsi berikut ini:

[0] Tiada operasi Default untuk semua output digital dan output relai

[1] Kontrol siap Papan kontrol menerima tegangan suplai.

[2] Drive siap Konverter frekuensi siap untuk operasi dan menerapkan sinyal
suplai pada papan kontrol.

[3] Drive siap / kontrol
jauh

Konverter frekuensi siap untuk operasi dan berada pada mode
Nyala Otomatis.

[4] Siaga / tanpa peringa-
tan

Konverter frekuensi siap dioperasikan. Tidak ada perintah start
atau stop yang diberikan (start/nonaktif). Tidak ada peringatan.

[5] Berjalan Motor berjalan.

[6] Berjalan/tanpa peri-
ngatan

Kecepatan output lebih tinggi daripada kecepatan yang ditetap-
kan di par. 1-81 Kecepatan Min. untuk Fungsi saat Stop
[RPM]. Motor berjalan dan tidak ada peringatan.

[8] Berjalan pada refe-
rensi / tanpa peringa-
tan

Motor berjalan pada kecepatan referensi.

[9] Alarm Alarm mengaktifkan output. Tidak ada peringatan.

[10] Alarm atau peringa-
tan

Alarm atau peringatan mengaktifkan output.

[11] Pada batas torsi Batas torsi yang ditetapkan pada par. 4-16 atau par. 1-17 telah
terlampaui.

[12] Di luar kisaran arus Arus motor di luar kisaran yang ditetapkan pada par. 4-18.

[13] Di bwh arus, rend Arus motor di bawah dari yang ditetapkan pada par. 4-50.

[14] Di atas arus, tinggi Arus motor di atas dari yang ditetapkan pada par. 4-51.
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[15] Di luar kisaran kece-
patan

Kecepatan output di luar kisaran yang ditetapkan pada par. 4-52
dan 4-53.

[16] Di bwh kecep, rend Kecepatan output di bawah daripada yang ditetapkan di par.
4-52.

[17] Di atas kecep, tinggi Kecepatan output di atas daripada yang ditetapkan di par. 4-53.

[18] Di luar kisaran
ump.blk

Umpan balik di luar kisaran yang ditetapkan pada par. 4-56 dan
4-57.

[19] Di bwh ump.blk rend Umpan balik di bawah batas yang ditetapkan di par. 4-56  Pe-
ringatan Umpan Balik Rendah.

[20] Di atas ump.blk tgg. Umpan balik di atas batas yang ditetapkan di par. 4-57 Peri-
ngatan Umpan Balik Tinggi.

[21] Peringatan termal Peringatan termal menyala ketika suhu melampaui batas pada
motor, konverter frekuensi, resistor rem atau thermistor.

[25] Mundur Mundur. Logika ‘1’ = relai diaktifkan, 24 V DC ketika CW rotasi
pada motor. Logika ‘0’ = relai tidak diaktifkan, tiada sinyal, ke-
tika CCW rotasi pada motor.

[26] Bus OK Komunikasi aktif (tidak ada waktu habis) lewat port komunikasi
serial.

[27] Batas torsi dan stop Digunakan untuk menjalankan peluncuran stop dan pada kon-
disi batas torsi. Apabila konverter frekuensi telah menerima
sinyal stop dan berada pada batas torsi, sinyal adalah Logika ‘0’.

[28] Rem, tanpa peringa-
tan

Rem aktif dan tidak ada peringatan.

[29] Rem siap, tiada keru-
sakan

Rem siap untuk operasi dan tidak ada kerusakan.

[30] Rem rusak (IGBT) Output adalah Logika ‘1’ ketika rem IGBT dibuat hubungan sing-
kat. Gunakan fungsi ini untuk melindungi konverter frekuensi
apabila ada kerusakan pada modul rem. Gunakan output/relai
untuk memutus tegangan utama dari konverter frekuensi.

[35] Interlock Eksternal Fungsi Interlock Eksternal telah diaktifkan lewat salah satu dari
input digital.

[40] Di luar kisaran ref

[41] Di bwh referensi, rend

[42] Di atas referensi ting-
gi

[45] Ktrl Bus

[46] Ktrl Bus 1 jika wkt ha-
bis

[47] Ktrl Bus 0 jika wkt ha-
bis

[55] Output pulsa

[60] Pembanding 0 Lihat kelompok parameter 13-1*. Apabila pembanding 0 dieva-
luasi sebagai TRUE, output akan tinggi. Selain itu, output akan
rendah.
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[61] Pembanding 1 Lihat kelompok parameter 13-1*. Apabila pembanding 2 dieva-
luasi sebagai TRUE, output akan tinggi. Selain itu, output akan
rendah.

[62] Pembanding 2 Lihat kelompok parameter 13-1*. Apabila pembanding 2 dieva-
luasi sebagai TRUE, output akan tinggi. Selain itu, output akan
rendah.

[63] Pembanding 3 Lihat kelompok parameter 13-1*. Apabila pembanding 3 dieva-
luasi sebagai TRUE, output akan tinggi. Selain itu, output akan
rendah.

[64] Pembanding 4 Lihat kelompok parameter 13-1*. Apabila pembanding 4 dieva-
luasi sebagai TRUE, output akan tinggi. Selain itu, output akan
rendah.

[65] Pembanding 5 Lihat kelompok parameter 13-1*. Apabila pembanding 4 dieva-
luasi sebagai TRUE, output akan tinggi. Selain itu, output akan
rendah.

[70] Aturan Logika 0 Lihat kelompok parameter 13-4*. Apabila Aturan Logika 0 die-
valuasi sebagai TRUE, output akan tinggi. Selain itu, output
akan rendah.

[71] Aturan Logika 1 Lihat kelompok parameter 13-4*. Apabila Aturan Logika 1 die-
valuasi sebagai TRUE, output akan tinggi. Selain itu, output
akan rendah.

[72] Aturan Logika 2 Lihat kelompok parameter 13-4*. Apabila Aturan Logika 2 die-
valuasi sebagai TRUE, output akan tinggi. Selain itu, output
akan rendah.

[73] Aturan Logika 3 Lihat kelompok parameter 13-4*. Apabila Aturan Logika 3 die-
valuasi sebagai TRUE, output akan tinggi. Selain itu, output
akan rendah.

[74] Aturan Logika 4 Lihat kelompok parameter 13-4*. Apabila Aturan Logika 4 die-
valuasi sebagai TRUE, output akan tinggi. Selain itu, output
akan rendah.

[75] Aturan Logika 5 Lihat kelompok parameter 13-4*. Apabila Aturan Logika 5 die-
valuasi sebagai TRUE, output akan tinggi. Selain itu, output
akan rendah.

[80] SL Output Digital A Lihat par. 13-52 SL Tindakan Kontrol. Input akan tinggi apabila
Tindakan Smart Logic [38] Tetapkan out. dig. A tinggi diekse-
kusi. Input akan rendah apabila Tindakan Smart Logic [32]
Tetapkan out. dig. A rendah dieksekusi.

[81] SL Output Digital B Lihat par. 13-52 SL Tindakan Kontrol. Input akan tinggi apabila
Tindakan Smart Logic [39] Tetapkan out. dig. A tinggi diekse-
kusi. Input akan rendah apabila Tindakan Smart Logic [33]
Tetapkan out. dig. A rendah dieksekusi.

[82] SL Output Digital C Lihat par. 13-52 SL Tindakan Kontrol. Input akan tinggi apabila
Tindakan Smart Logic [40] Tetapkan out. dig. A tinggi diekse-
kusi. Input akan rendah apabila Tindakan Smart Logic [34]
Tetapkan out. dig. A rendah dieksekusi.

[83] SL Output Digital D Lihat par. 13-52 SL Tindakan Kontrol. Input akan tinggi apabila
Tindakan Smart Logic [41] Tetapkan out. dig. A tinggi diekse-
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kusi. Input akan rendah apabila Tindakan Smart Logic [35]
Tetapkan out. dig. A rendah dieksekusi.

[84] SL Output Digital E Lihat par. 13-52 SL Tindakan Kontrol. Input akan tinggi apabila
Tindakan Smart Logic [42] Tetapkan out. dig. A tinggi diekse-
kusi. Input akan rendah apabila Tindakan Smart Logic [36]
Tetapkan out. dig. A rendah dieksekusi.

[85] SL Output Digital F Lihat par. 13-52 SL Tindakan Kontrol. Input akan tinggi apabila
Tindakan Smart Logic [43] Tetapkan out. dig. A tinggi diekse-
kusi. Input akan rendah apabila Tindakan Smart Logic [37]
Tetapkan out. dig. A rendah dieksekusi.

[160] Tiada alarm Output tinggi ketika tidak ada alarm.

[161] Berjalan mundur Output tinggi ketika konverter frekuensi berjalan berlawanan
arah jarum jam (produk logika dari bit status ‘berjalan’ DAN ‘
mundur’).

[165] Referensi lokal aktif Output tinggi ketika par. 3-13 Situs Referensi = [2] Lokal atau
ketika par. 3-13 Situs Referensi = [0] Terkait ke hand auto pada
saat yang bersamaan LCP berada pada mode Manual.

[166] Referensi jauh aktif Output tinggi ketika par. 3-13 Situs Referensi = Jauh [1] atau
Terkait ke hand/auto [0] ketika LCP berada pada mode [Auto
On].

[167] Perintah Start aktif Output tinggi ketika ada perintah Start yang aktif (yakni lewat
sambungan bus input digital atau [Hand on] atau [Auto on], dan
tidak ada perintah Stop atau Start yang aktif.

[168] Drive pada mode
Hand

Output tinggi ketika konverter frekuensi berada pada mode Ma-
nual (seperti yang ditunjukkan dengan lampu LED di atas [Hand
on].

[169] Drive pada mode Auto Output tinggi ketika konverter frekuensi berada pada mode Ma-
nual (seperti yang ditunjukkan dengan lampu LED di atas [Auto
on].

[180] Masalah Jam Fungsi jam telah di-reset ke default (2000-01-01) karena listrik
mati.

[181] Pemeliharaan Preven-
tif

Satu atau beberapa Peristiwa Pemeliharaan Preventif diprogram
di par. 23-10, Item Pemeliharaan Preventif, telah melewati wak-
tu untuk tindakan yang ditentukan di par. 23-11, Tindakan
Pemeliharaan.

[190] Tiada Aliran Situasi Tiada Aliran atau situasi Kecepatan Minimum telah ter-
deteksi apabila diaktifkan pada Deteksi Kecepatan Minimum.
par. 22-21 dan/atau Deteksi Tiada Aliran, par. 22-22.

[191] Pompa Kering Kondisi Pompa Kering telah terdeteksi. Fungsi ini harus diaktif-
kan pada par. 22-26, Fungsi Pompa Kering.

[192] Ujung Kurva Aktif ketika ada kondisi Ujung Kurva.

[193] Mode Tidur Konverter frekuensi/sistem telah diubah ke mode tidur. Lihat
Mode tidur, par. 22-4*.

[194] Sabuk Putus Kondisi Sabuk Putus telah terdeteksi. Fungsi ini harus diaktifkan
pada par. 22-60, Fungsi Sabuk Putus.
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[195] Kontrol Katup Bypass Kontrol katup bypass (Output Digital/Relay pada konverter fre-
kuensi) digunakan untuk sistem kompresor untuk membuang
beban kompesor selama start-up menggunakan katup bypass.
Setelah perintah start diberikan katup bypass akan dibuka hing-
ga konverter frekuensi mencapai Batas rendah kecepatan mo-
tor, par. 4 -11) . Setelah batas tercapai, katup bypass akan
menutup, sehingga kompresor bekerja normal kembali. Prose-
dur ini tidak akan diaktifkan lagi sebelum start baru diinisiasi dan
kecepatan konverter frekuensi adalah nol selama menerima si-
nyal start. Tunda Start, par. 1-71 dapat digunakan untuk me-
nunda start motor. Prinsip kontrol katup bypass:

Opsi pengaturan di bawah ini semuanya terkait dengan Kontroler Kaskade.
Diagram kabel dan pengaturan untuk parameter, lihat kelompok parameter 25-** untuk rincian-
nya.

[196] Pengisian Pipa Aktif ketika fungsi Pengisian Pipa beroperasi. Lihat par. 29-0*.

[200] Kapasitas Penuh Semua pompa berjalan dan pada kecepatan penuh

[201] Pompa1 Berjalan Satu atau beberapa pompa yang dikontrol oleh Kontroler Kas-
kade berjalan. Fungsi ini juga tergantung pada pengaturan pada
Pompa Utama Tetap, par. 25-06. Jika ditetapkan ke Tidak [0]
Pompa1 merujuk ke pompa yang dikontrol oleh relai RELAY1 dll.
Jika ditetapkan ke Ya [1] Pompa1 merujuk ke pompa yang di-
kontrol oleh konverter frekuensi saja (tanpa pembangunan da-
lam relai yang terlibat) dan Pompa2 merujuk ke pompa yang
dikontrol oleh relai RELAY1. Lihat tabel di bawah:

[202] Pompa2 Berjalan Lihat [201]

[203] Pompa3 Berjalan Lihat [201]

Pengaturan di Par. 5-3* Pengaturan di Par. 25-06
[0] Tiada [1] Ya

[200] Pompa1 Berjalan Dikontrol oleh RELAY1 Dikontrol oleh Konverter Fre-
kuensi

[201] Pompa2 Berjalan Dikontrol oleh RELAY2 Dikontrol oleh RELAY1
[203] Pompa3 Berjalan Dikontrol oleh RELAY3 Dikontrol oleh RELAY2

5-30  Terminal 27 Output Digital

Option: Fungsi:

[0] * Tiada Operasi Opsi dan fungsi sama seperti pada par. 5-3* Output Digital.
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5-31  Terminal 29 Output Digital

Option: Fungsi:

[0] * Tiada Operasi Opsi dan fungsi sama seperti pada par. 5-3* Output Digital.

5-32  Terminal X30/6 Output Digital (MCB 101)

Option: Fungsi:

[0] * Tiada operasi Parameter ini aktif ketika modul opsi MCB 101 dipasang pada
konverter frekuensi.

5-33  Terminal X30/7 Output Digital (MCB 101)

Option: Fungsi:

[0] * Tiada operasi Parameter ini aktif ketika modul opsi MCB 101 dipasang pada
konverter frekuensi.

2.7.5. 5-4* Relai

Parameter untuk mengkonfigurasi timing dan fungsi output untuk relai.

5-40  Relai Fungsi

Larik [8] (Relai 1 [0], Relai 2 [1], Relai 7 [6], Relai 8 [7], Relai 9 [8])

Pilih opsi untuk menentukan fungsi relai.
Pemilihan masing-masing relai mekanis direalisasi pada parameter larik.

[0] Tiada Operasi

[1] Kontrol Siap

[2] Drive Siap

[3] Drive Siap/Jauh

[4] Siaga/Tanpa Peringa-
tan

[5] * Berjalan

[6] Berjalan/Tanpa Peri-
ngatan

[8] Berjalan pada Ref./
Tanpa Peringatan

[9] Alarm

[10] Alarm atau Peringa-
tan

[11] Pada Batas Torsi

[12] Di Luar Kisaran Arus

[13] Di Bwh Arus, rend

[14] Di Atas Arus, tinggi

[15] Di Luar Kisaran Kece-
patan
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[16] Di Bwh Kecep, rend

[17] Di Atas Kecep, tinggi

[18] Di Luar Jngk Ump.blk

[19] Di Bwh Ump.blk, rend

[20] Di Atas Ump.blk, tgg.

[21] Peringatan Termal

[25] Mundur

[26] Bus OK

[27] Batas Torsi & Stop

[28] Rem, Tanpa Peringa-
tan

[29] Rem Siap, Tiada Ke-
rusakan

[30] Rem Rusak (IGBT)

[35] Interlock Eksternal

[36] Kata Kontrol Bit 11

[37] Kata Kontrol Bit 12

[40] Di Luar Jngk Ref.

[41] Di Bwh Referensi,
rend

[42] Di Atas Ref. tinggi

[45] Ktrl. Bus

[46] Ktrl Bus, 1 jika wkt ha-
bis

[47] Ktrl Bus, 0 jika wkt ha-
bis

[60] Pembanding 0

[61] Pembanding 1

[62] Pembanding 2

[63] Pembanding 3

[64] Pembanding 4

[65] Pembanding 5

[70] Aturan Logika 0

[71] Aturan Logika 1

[72] Aturan Logika 2

[73] Aturan Logika 3

[74] Aturan Logika 4

[75] Aturan Logika 5

[80] SL Output Digital A

[81] SL Output Digital B

[82] SL Output Digital C

[83] SL Output Digital D

[84] SL Output Digital E

[85] SL Output Digital F

[160] Tiada Alarm

[161] Berjalan Mundur
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[165] Ref. Lokal Aktif

[166] Ref. Jauh Aktif

[167] Komand. Start Aktif

[168] Drive pada Mode Ta-
ngan

[169] Drive pada Mode Oto-
matis

[180] Masalah Jam

[181] Prev. Pemeliharaan

[190] Tiada Aliran

[191] Pompa Kering

[192] Ujung Kurva

[193] Mode Tidur

[194] Sabuk Putus

[195] Kontrol Katup Bypass

[196] Pengisian Pipa

[211] Pompa Kaskade 1

[212] Pompa Kaskade 2

[213] Pompa Kaskade 3

[223] Alarm, Trip Terkunci

[224] Modus Bypass Aktif

5-41  Tunda On, Relai

Larik [8] (Relai 1 [0], Relai 2 [1], Relai 7 [6], Relai 8 [7], Relai 9 [8])

0.01 dt* [0.01 - 600.00 dt ] Masukkan penundaan untuk waktu penyelaan relai. Pilih satu
dari relai mekanis yang ada dan MCO 105 pada fungsi larik. Lihat
par. 5-40.

5-42  Tunda Off, Relai

Larik [8] (Relai 1 [0], Relai 2 [1], Relai 7 [6], Relai 8 [7], Relai 9 [8])
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0.01 dt* [0.01 - 600.00 dt] Masukkan penundaan untuk waktu pemutusan relai. Pilih satu
dari relai mekanis yang ada dan MCO 105 pada fungsi larik. Lihat
par. 5-40.

Apabila syarat Peristiwa Terpilih berubah sebelum waktu tunda
on atau off kedaluwarsa, output relai tidak terpengaruh.

2.7.6. 5-5* Input Pulsa

Parameter input pulsa digunakan untuk menentukan jendela yang sesuai untuk biang referensi
impuls dengan mengkonfigurasi pengaturan skala dan filter untuk input pulsa. Terminal input 29
atau 33 bertindak sebagai input referensi frekuensi. Tetapkan terminal 29 (par. 5-13) atau ter-
minal 33 (par. 5-15) ke Input pulsa [32]. Apabila terminal 29 digunakan sebagai input, maka
tentukan par. 5-02 ke Input [0].

5-50  Term. 29 Frekuensi Rendah

Range: Fungsi:

100Hz* [0 -110000 Hz] Masukkan batas frekuensi rendah yang sesuai dengan kecepa-
tan poros motor rendah (yaitu nilai referensi rendah) pada par.
5-52. Lihat diagram pada bagian ini.

5-51  Term. 29 Frekuensi Tinggi

Option: Fungsi:

[100Hz]
*

0 -110000 Hz Masukkan batas frekuensi tinggi yang sesuai dengan kecepatan
poros motor tinggi (yaitu nilai referensi tinggi) pada par. 5-53.
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5-52  Term. 29 Nilai Ref/Umpan Balik Rendah

Range: Fungsi:

0.000 * [-999999.999 -
999999.999]

Masukkan batas nilai referensi rendah untuk kecepatan poros
motor [RPM]. Ini juga nilai umpan balik terendah, lihat juga par.
5-57.

5-53  Term. 29 Nilai Ref /Ump-Balik Tinggi

Range: Fungsi:

100.000
*

[Par. 5-52 –
1000000.000]

Masukkan nilai referensi tinggi [RPM] untuk kecepatan poros
motor dan nilai umpan balik tinggi, lihat juga par. 5-58.

5-54  Tetapan Waktu Filter Pulsa #29

Range: Fungsi:

100 ms* [1 - 1000 ms] Masukkan tetapan waktu filter pulsa. Filter pulsa meredam osi-
lasi dari sinyal umpan balik, yang merupakan keuntungan apa-
bila ada banyak derau pada sistem. Nilai tetapan waktu tinggi
menghasilkan peredaman yang lebih baik namun juga mening-
katkan penundaan waktu melalui filter.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

5-55  Term. 33 Frekuensi Rendah

Range: Fungsi:

100Hz* [0 - 110000 Hz] Masukkan frekuensi rendah yang sesuai dengan kecepatan po-
ros motor rendah (yaitu nilai referensi rendah) pada par. 5-57.
Lihat diagram pada bagian ini.

5-56  Term. 33 Frekuensi Tinggi

Range: Fungsi:

100Hz* [0 - 110000 Hz] Masukkan frekuensi tinggi yang sesuai dengan kecepatan poros
motor tinggi (yaitu nilai referensi tinggi) pada par. 5-58.

5-57  Term. 33 Nilai Ref./Umpan Balik Rendah

Range: Fungsi:

0.000 * [-100000.000 – par.
5-58]

Masukkan nilai referensi rendah [RPM] untuk kecepatan poros
motor. Ini juga merupakan nilai umpan balik rendah, lihat juga
par. 5-52.

5-58  Term. 33 Nilai Ref /Ump-Balik Tinggi

Range: Fungsi:

100.000
*

[Par. 5-57
-100000.000]

Masukkan nilai referensi tinggi [RPM] untuk kecepatan poros
motor. Lihat juga par. 5-53 Term 29 Nilai Ref /Ump-Balik Ting-
gi.
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5-59  Tetapan Waktu Filter Pulsa #33

Range: Fungsi:

100 ms [1 - 1000 ms] Masukkan tetapan waktu filter pulsa. Filter lewat rendah meng-
urangi pengaruh dan mengurangi osilasi pada sinyal umpan
balik dari kontrol.
Ini merupakan keuntungan, yakni apabila ada banyak derau di
dalam sistem. Parameter ini tidak dapat disetel saat motor ber-
jalan.

2.7.7. 5-6* Output Pulsa

Parameter untuk mengkonfigurasi skala dan fungsi output dari output pulsa. Output pulsa diran-
cang ke terminal 27 atau 29. Pilih output terminal 27 pada par. 5-01 dan output terminal 29 pada
par. 5-02.

Opsi untuk pembacaan variabel output:

[0] * Tiada operasi

[45] Ktrl. Bus

[48] Ktrl. bus, timeout

[100] Frekuensi output

[101] Referensi

[102] Umpan Balik

[103] Arus motor

[104] Torsi relatif terhadap
batas

[105] Torsi relatif terhadap
terukur

[106] Daya

[107] Kecepatan

[108] Torsi

[113] Perpanjangan Loop
Tertutup 1

[114] Perpanjangan Loop
Tertutup 2
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[115] Perpanjangan Loop
Tertutup 3

5-60  Terminal 27 Variabel Output Pulsa

Option: Fungsi:

[0] * Tiada operasi Sama dengan opsi dan fungsi pada par. 5-6* Output Digital.

Plih variabel operasi yang ditetapkan untuk pembacaan terminal
27.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

5-62  Frekuensi Maksimum Output Pulsa #27

Range: Fungsi:

5000Hz
*

[0 - 32000 Hz] Tetapkan frekuensi maksimum untuk terminal 27, yang sesuai
dengan variabel output yang dipilih pada par. 5-60.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

5-63  Terminal 29 Variabel Output Pulsa

Option: Fungsi:

[0] * Tiada operasi Pilih variabel untuk dilihat pada layar terminal 29.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

5-65  Frekuensi Maksimum Output Pulsa #29

Option: Fungsi:

[5000H
z] *

0 - 32000 Hz Tetapkan frekuensi maksimum untuk terminal 29 yang sesuai
dengan variabel output yang ditetapkan pada par. 5-63.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

5-66  Terminal X30/6 Variabel Output Pulsa

Option: Fungsi:

[0] * Tiada operasi Pilih variabel untuk pembacaan pada terminal X30/6. Parameter
ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.
Parameter ini aktif ketika modul opsi MCB 101 dipasang pada
konverter frekuensi.

5-68  Frekuensi Maksimum Output Pulsa #X30/6

Range: Fungsi:

5000Hz
*

[0 - 32000 Hz] Pilih frekuensi maksimum pada terminal X30/6 yang merujuk ke
variabel output pada par. 5-66. Parameter ini tidak dapat disetel
saat motor berjalan.
Parameter ini aktif ketika modul opsi MCB 101 dipasang pada
konverter frekuensi.
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2.7.8. 5-9* Bus Terkontrol 

Kelompok parameter ini memilih output dan relai digital lewat pengaturan fieldbus.

5-90  Kontrol Bus Digital & Relai

Range: Fungsi:

[0 - FFFFFFFF] Parameter ini mempertahankan keadaan output dan relai digital
yang dikontrol oleh bus.
Logika '1' menunjukkan bahwa output tinggi atau aktif.
Logika '0' menunjukkan bahwa output rendah atau tidak aktif.

Bit 0 CC Terminal Output Digital 27
Bit 1 CC Terminal Output Digital 29
Bit 2 GPIO Terminal Output Digital X 30/6
Bit 3 GPIO Terminal Output Digital X 30/7
Bit 4 CC Terminal output relay 1
Bit 5 CC Terminal output relay 2
Bit 6 Opsi B Terminal output relay 1
Bit 7 Opsi B Terminal output relay 2
Bit 8 Opsi B Terminal output relay 3
Bit 9-15 Dicadangkan untuk terminal masa depan
Bit 16 Opsi C Terminal output relay 1
Bit 17 Opsi C Terminal output relay 2
Bit 18 Opsi C Terminal output relay 3
Bit 19 Opsi C Terminal output relay 4
Bit 20 Opsi C Terminal output relay 5
Bit 21 Opsi C Terminal output relay 6
Bit 22 Opsi C Terminal output relay 7
Bit 23 Opsi C Terminal output relay 8
Bit 24-31 Dicadangkan untuk terminal masa depan

5-93  Output Pulsa #27 Kontrol Bus

Range: Fungsi:

160 %* [1 - 1000 %] Berisi frekuensi untuk diterapkan ke terminal 27 output digital,
ketika dikonfigurasikan sebagai [Bus Terkontrol].

5-94  Pra-Setel Timeout Pulsa Keluar #27

Range: Fungsi:

0 %* [0 - 100 %] Berisi frekuensi untuk diterapkan ke terminal 27 output digital,
ketika dikonfigurasikan sebagai [Bus Terkontrol Timeout] dan
timeout telah terdeteksi.

5-95  Output Pulsa #29 Kontrol Bus

Range: Fungsi:

0 %* [1 - 100 %] Berisi frekuensi untuk diterapkan ke terminal 29 output digital,
ketika dikonfigurasikan sebagai [Bus Terkontrol].
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5-96  Pra-Setel Timeout Pulsa Keluar #29

Range: Fungsi:

0 %* [1 - 100 %] Berisi frekuensi untuk diterapkan ke terminal 29 output digital,
ketika dikonfigurasikan sebagai [Bus Terkontrol Timeout] dan
timeout telah terdeteksi

5-97  Output Pulsa #X30/6 Kontrol Bus

Range: Fungsi:

0 %* [1 - 100 %] Berisi frekuensi untuk diterapkan ke terminal 27 output digital,
ketika dikonfigurasikan sebagai [Bus Terkontrol].

5-98  Output Pulsa #X30/6 Preset Timeout

Range: Fungsi:

0 %* [1 - 100 %] Berisi frekuensi untuk diterapkan ke terminal 6 output digital,
ketika dikonfigurasikan sebagai [Bus Terkontrol Timeout] dan
timeout telah terdeteksi.

2.8. Main Menu – Analog In/Out - Kelompok 6

2.8.1. 6-** Analog In/Out

Kelompok parameter untuk mengkonfigurasi input dan output analog.

2.8.2. 6-0* Mode I/O Analog

Kelompok parameter untuk mengatur konfigurasi I/O analog.
Konverter frekuensi dilengkapi dengan 2 input analog: Terminal 53 dan 54. Input analog dapat
dialokasikan bebas ke tegangan (0 V - 10 V) atau input arus (0/4 - 20 mA)

Catatan!
Thermistor dapat disambungkan ke input analog ataupun digital.

6-00  Live Zero Waktu Timeout

Range: Fungsi:

10 dt* [1 -99 dt] Masukkan jangka waktu Timeout Live Zero. Waktu Timeout Live
Zero bersifat aktif untuk input analog, yaitu terminal 53 atau
terminal 54, yang dialokasikan untuk arus dan digunakan seba-
gai referensi atau sumber umpan balik. Apabila sinyal referensi
terkait dengan input arus yang dipilih berada di bawah 50% dari
nilai yang ditetapkan pada par. 6-10, par. 6-12, par. 6-20 atau
par. 6-22 untuk jangka waktu yang lebih lama daripada waktu
yang ditetapkan pada par. 6-00, fungsi yang dipilih pada par.
6-01 akan diaktifkan.
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6-01  Live Zero Fungsi Timeout

Option: Fungsi:

Pilih fungsi timeout. Fungsi yang ditetapkan di par. 6-01 akan
diaktifkan jika sinyal input pada terminal 53 atau 54 di bawah
50% dari nilai pada par. 6-10, par. 6-12, par. 6-20 atau par.
6-22 untuk waktu yang ditentukan pada par. 6-00. Jika terjadi
beberapa timeout secara berurutan, konverter frekuensi akan
memprioritaskan fungsi timeout sebagai berikut:

1. Par. 6-01 Live Zero Fungsi Timeout

2. Par. 8-04 Kata Kontrol Fungsi Timeout

Frekuensi output dari konverter frekuensi dapat:
• [1] membeku pada nilai sekarang

• [2] ditolak hingga berhenti

• [3] ditolak hingga kecepatan jog

• [4] ditolak hingga kecepatan maks.

• [5] ditolak hingga berhenti dengan trip berikutnya

Jika Anda pilih pengaturan 1-4, par. 0-10, Pengaturan Aktif, ha-
rus ditetapkan ke Pengaturan Multi, [9].

Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

[0] * Off

[1] Bekukan output

[2] Berhenti

[3] Jogging

[4] Kecep. maks.

[5] Stop dan trip

2.8.3. Live Zero Fungsi Timeout Mode Kebakaran, 6-02 

6-02  Live Zero Fungsi Timeout Mode Kebakaran

Option: Fungsi:

Fungsi ditetapkan pada par. 6-01 akan diaktifkan apabila sinyal
input pada input analog di bawah 50% dari nilai pada par. “Ter-
minal xx Arus/Tegangan Rendah” untuk jangka waktu yang
ditetapkan pada par. 6-00.

[0] Off

[1] Bekukan output

[2] Berhenti

[3] Jogging

[4] Kecep. maks.

2.8.4. 6-1* Input Analog 1

Parameter untuk mengkonfigurasi skala dan batas untuk input analog 1 (terminal 53).

2. Keterangan Parameter Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA

98  MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  

2



6-10  Terminal 53 Tegangan Rendah

Range: Fungsi:

0.07V* [0.00 - par. 6-11] Masukkan nilai tegangan rendah. Nilai skala input analog ini ha-
rus sesuai dengan nilai referensi/umpan balik rendah yang di-
tetapkan pada par 6-14.

6-11  Terminal 53 Tegangan Tinggi

Range: Fungsi:

10.0V* [Par. 6-10 hingga
10.0 V]

Masukkan nilai tegangan tinggi. Nilai skala input analog ini harus
sesuai dengan nilai referensi/umpan balik tinggi yang ditetap-
kan pada par 6-15.

6-12  Terminal 53 Arus Rendah

Range: Fungsi:

4 mA* [0.0 ke par. 6-13 mA] Masukkan nilai arus rendah. Sinyal referensi harus sesuai de-
ngan nilai referensi/umpan balik rendah, yang ditetapkan di par.
6-14. Nilai harus ditetapkan pada >2 mA untuk dapat mengak-
tifkan Live Zero Fungsi Timeout pada par. 6-01.

6-13  Terminal 53 Arus Tinggi

Range: Fungsi:

20.0
mA*

[ Par. 6-12 hingga -
20.0 mA]

Masukkan nilai arus tinggi yang sesuai dengan nilai referensi/
umpan balik tinggi yang ditetapkan di par. 6-15.

6-14  Terminal 53 Nilai Ref/Umpan Balik Rendah

Range: Fungsi:

0.000
Unit*

[-1000000.000 hing-
ga par. 6-15]

Masukkan nilai skala input analog yang sesuai dengan tegangan
rendah/arus rendah yang ditetapkan pada par. 6-10 dan 6-12.

6-15  Terminal 53 Nilai Ref/Umpan Balik Tinggi

Range: Fungsi:

100.000
Unit*

[Par. 6-14 ke
1000000.000]

Masukkan nilai skala input analog yang sesuai dengan nilai te-
gangan tinggi/arus tinggi yang ditetapkan pada par. 6-11/6-13.
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6-16  Terminal 53 Tetapan Waktu Filter

Range: Fungsi:

0.001
dt*

[0.001 -10.000 dt] Masukkan tetapan waktu. Ini merupakan tetapan waktu filter
lewat rendah digital urutan pertama untuk menekan derau elek-
trik pada terminal 53. Nilai tetapan waktu yang semakin tinggi
akan memperbaiki pengurangan namun sekaligus menaikkan
penundaan waktu melalui filter.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

6-17  Live Zero Terminal 53

Option: Fungsi:

Parameter ini memungkinkan untuk menonaktifkan pemantau-
an Live Zero. Misal, untuk digunakan apabila output analog
digunakan sebagai bagian dari sistem I/O desentral (misal, apa-
bila tidak ada bagian dari konverter frekuensi mana pun yang
terkait fungsi kontrol, namun mengumpan sistem kontrol eks-
ternal dengan data)

[0] Nonaktif

[1] * Aktif

2.8.5. 6-2* Input Analog 2

Parameter untuk mengkonfigurasi skala dan batas untuk input analog 2 (terminal 54).

6-20  Terminal 54 Tegangan Rendah

Range: Fungsi:

0.07V* [0.00 – par. 6-21] Masukkan nilai tegangan rendah. Nilai skala input analog ini ha-
rus sesuai dengan nilai referensi/umpan balik rendah, yang
ditetapkan pada par. 6-24.

6-21  Terminal 54 Tegangan Tinggi

Range: Fungsi:

10.0V* [Par. 6-20 hingga
10.0 V]

Masukkan nilai tegangan tinggi. Nilai skala input analog ini harus
sesuai dengan nilai referensi/umpan balik tinggi yang ditetap-
kan pada par 6-25.

6-22  Terminal 54 Arus Rendah

Range: Fungsi:

4 mA* [0.0 ke par. 6-23 mA] Masukkan nilai arus rendah. Sinyal referensi harus sesuai de-
ngan nilai referensi/umpan balik rendah, yang ditetapkan di par.
6-24. Nilai harus ditetapkan pada >2 mA untuk dapat mengak-
tifkan Live Zero Fungsi Timeout pada par. 6-01.

6-23  Terminal 54 Arus Tinggi

Range: Fungsi:

20.0
mA*

[Par. 6-22 hingga -
20.0 mA]

Masukkan nilai arus tinggi yang sesuai dengan nilai referensi/
umpan balik tinggi yang ditetapkan di par. 6-25.
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6-24  Terminal 54 Nilai Ref/Umpan Balik Rendah

Range: Fungsi:

0.000
Unit*

[-1000000.000 hing-
ga par. 6-25]

Masukkan nilai skala input analog yang sesuai dengan nilai te-
gangan rendah/arus rendah yang ditetapkan pada par.
6-20/6-22.

6-25  Terminal 54 ref tinggi/nilai ump.balik

Range: Fungsi:

100.000
Unit*

[Par. 6-24 ke
1000000.000]

Masukkan nilai skala input analog yang sesuai dengan nilai te-
gangan tinggi/arus tinggi yang ditetapkan pada par. 6-21/6-23.

6-26  Terminal 54 Tetapan Waktu Filter

Range: Fungsi:

0.001
dt*

[0.001 -10.000 dt] Masukkan tetapan waktu. Ini merupakan tetapan waktu filter
lewat rendah digital urutan pertama untuk menekan derau elek-
trik pada terminal 54. Nilai tetapan waktu yang semakin tinggi
akan memperbaiki pengurangan namun sekaligus menaikkan
penundaan waktu melalui filter.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

6-27  Live Zero Terminal 54

Option: Fungsi:

Parameter ini memungkinkan untuk menonaktifkan pemantau-
an Live Zero. Misal, untuk digunakan apabila output analog
digunakan sebagai bagian dari sistem I/O desentral (misal, apa-
bila tidak ada bagian dari konverter frekuensi mana pun yang
terkait fungsi kontrol, namun mengumpan sistem kontrol eks-
ternal dengan data)

[0] Nonaktif

[1] * Aktif

2.8.6. 6-3* Input Analog 3 (MCB 101)

Kelompok parameter untuk mengkonfigurasi skala dan batas untuk input analog 3 (X30/11) di-
tempatkan pada modul opsi MCB 101.

6-30  Term. X30/11 Tegangan Rendah

Range: Fungsi:

0.07 V* [0 - par. 6-31] Menetapkan nilai skala input analog agar sesuai dengan nilai
referensi/umpan balik rendah (ditetapkan di par. 6-34).

6-31  Term. X30/11 Tegangan Tinggi

Range: Fungsi:

10.0 V* [Par. 6-30 hingga
10.0 V]

Menetapkan nilai skala input analog agar sesuai dengan nilai
referensi/umpan balik tinggi (ditetapkan di par. 6-35).
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6-34  Term. X30/11 Nilai Ref./Ump. Balik Rendah

Range: Fungsi:

0.000
Unit*

[1000000.000 hingga
par. 6-35]

Menetapkan nilai skala input analog agar sesuai dengan nilai
tegangan rendah (ditetapkan di par. 6-30).

6-35  Term. X30/11 Nilai Ref./Ump. Balik Tinggi

Range: Fungsi:

1500.00
0 Unit

[Par. 6-34 ke
1000000.000]

Menetapkan nilai skala input analog agar sesuai dengan nilai
tegangan tinggi (ditetapkan di par. 6-31).

6-36  Term. X30/11 Tetapan Waktu Filter

Range: Fungsi:

0.001
dt*

[0.001 -10.000 dt] Tetapan waktu filter lewat rendah digital ordo pertama untuk
menekan derau listrik pada terminal X30/11.
Par. 6-36 tidak dapat diubah saat motor berjalan.

6-37  Live Zero Term. X30/11

Option: Fungsi:

Parameter ini memungkinkan untuk menonaktifkan pemantau-
an Live Zero. Misal, untuk digunakan apabila output analog
digunakan sebagai bagian dari sistem I/O desentral (misal, apa-
bila tidak ada bagian dari konverter frekuensi mana pun yang
terkait fungsi kontrol, namun mengumpan sistem kontrol eks-
ternal dengan data)

[0] * Nonaktif

[1] Aktif

2.8.7. 6-4* Input Analog 4 (MCB 101)

Kelompok parameter untuk mengkonfigurasi skala dan batas untuk input analog 4 (X30/12) di-
tempatkan pada modul opsi MCB 101.

6-40  Term. X30/12 Tegangan Rendah

Range: Fungsi:

0.7 V* [0 hingga par. 6-41] Menetapkan nilai skala input analog untuk menyesuaikan de-
ngan nilai referensi/umpan balik rendah, yang ditetapkan pada
par. 6-44.

6-41  Term. X30/12 Tegangan Tinggi

Range: Fungsi:

10.0V* [Par. 6-40 hingga
10.0 V]

Menetapkan nilai skala input analog untuk menyesuaikan de-
ngan nilai referensi/umpan balik tinggi, yang ditetapkan pada
par. 6-45.
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6-44  Term. X30/12 Nilai Ref./Ump. Balik Rendah

Range: Fungsi:

0.000
Unit*

[-1000000.000 hing-
ga par. 6-45]

Menetapkan nilai skala input analog untuk menyesuaikan de-
ngan nilai tegangan rendah, yang ditetapkan pada par. 6-44.

6-45  Term. X30/12 Nilai Ref./Ump. Balik Tinggi

Range: Fungsi:

1500.00
0 Unit*

[Par. 6-44 ke
1000000.000]

Menetapkan nilai skala input analog untuk menyesuaikan de-
ngan nilai tegangan tinggi, yang ditetapkan pada par. 6-41.

6-46  Term. X30/12 Tetapan Waktu Filter

Range: Fungsi:

0.001
dt*

[0.001 -10.000 dt] Tetapan waktu filter lewat rendah digital ordo pertama untuk
menekan derau listrik pada terminal X30/12.
Par. 6-46 tidak dapat diubah saat motor berjalan.

6-47  Live Zero Term. X30/12

Option: Fungsi:

Parameter ini memungkinkan untuk menonaktifkan pemantau-
an Live Zero. Misal, untuk digunakan apabila output analog
digunakan sebagai bagian dari sistem I/O desentral (misal, apa-
bila tidak ada bagian dari konverter frekuensi mana pun yang
terkait fungsi kontrol, namun mengumpan sistem kontrol eks-
ternal dengan data)

[0] * Nonaktif

[1] Aktif

2.8.8. 6-5* Output Analog 1

Parameter untuk mengkonfigurasi skala dan batas untuk input analog 1, yakni Terminal 42. Output
analog merupakan output arus: 0/4 – 20 mA. Terminal umum (terminal 39) adalah terminal yang
sama dan memiliki potensial listrik yang sama untuk sambungan umum analog dan sambungan
umum digital. Resolusi pada output analog adalah 12 bit.

6-50  Terminal 42 Output

Range: Fungsi:

Pilih fungsi Terminal 42 sebagai output arus analog.

0 [Tiada operasi]

[100] * Frekuensi output

[101] Referensi

[102] Umpan Balik

[103] Arus motor

[104] Hub. torsi ke batas

[105] Hub. torsi ke terukur

[106] Daya

[107] Kecepatan
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[108] Torsi

[113] Perpanjangan loop
tertutup 1

[114] Perpanjangan loop
tertutup 2

[115] Perpanjangan loop
tertutup 3

[116] PID Referensi

[130] Frek. output 4-20mA

[131] Referensi 4-20mA

[132] Umpan balik 4-20mA

[133] Arus motor 4-20mA

[134] Batas % torsi 4-20mA

[135] Nom % torsi 4-20mA

[136] Daya 4-20mA

[137] Kecepatan 4-20mA

[138] Torsi 4-20mA

[139] Ktrl. bus 0-20 mA

[140] Ktrl. bus 4-20 mA

[141] Ktrl. bus 0-20mA , ti-
meout

[142] Ktrl. bus 4-20mA , ti-
meout

[143] Perpanjangan loop
tertutup 1, 4-20 mA

[144] Perpanjangan loop
tertutup 2, 4-20 mA

[145] Perpanjangan loop
tertutup 3, 4-20 mA

6-51  Terminal 42 Skala Min Output

Range: Fungsi:

0%* [0 – 200%] Skala output minimum dari sinyal analog yang dipilih pada ter-
minal 42, sebagai persentase dari nilai sinyal maksimum. Misal-
nya, jika 0 mA (atau 0 Hz) diinginkan pada 25% dari nilai output
maksimum, maka programlah 25%. Nilai skala hingga 100% ti-
dak bisa lebih tinggi daripada pengaturan yang sesuai pada par.
6-52.
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6-52  Terminal 42 Skala Maks. Output

Range: Fungsi:

100%* [0.00 – 200%] Buat skala untuk output maksimum dari sinyal analog yang di-
pilih pada terminal 42. Atur nilai ke nilai maksimum dari output
sinyal arus. Buat skala output untuk memberi arus yang lebih
rendah daripada 20 mA pada skala penuh; atau 20 mA pada
output di bawah 100% dari nilai sinyal maksimum. Apabila 20
mA merupakan arus output yang diinginkan pada nilai antara 0
- 100% dari output skala penuh, buat program nilai persentase
di parameter, yakni 50% = 20 mA. Apabila arus antara 4 dan
20 mA diinginkan pada output maksimum (100%), hitunglah
nilai persentase sebagai berikut:

20 mA/ yang diinginkan maksimum arus × 100 %

i.e. 10mA : 20 mA
10 mA × 100 % = 200 %

6-53  Terminal 42 Kontrol Bus Output

Range: Fungsi:

0.00%* [0.00 – 100.00 %] Mempertahankan tingkat Output 42 jika dikontrol oleh bus.

6-54  Terminal 42 Preset Timeout Output

Range: Fungsi:

0.00%* [0.00 – 100.00 %] Mempertahankan tingkat preset dari Output 42.
Dalam hal timeout bus dan fungsi timeout dipilih pada par. 6-50
maka output akan preset ke tingkat ini.
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2.8.9. 6-6* Output Analog 2 (MCB 101)

Output analog adalah output arus: 0/4 - 20 mA Terminal umum (terminal X30/7) adalah terminal
yang sama dan potensi listrik untuk sambungan umum analog. Resolusi pada output analog adalah
12 bit.

6-60  Keluaran Terminal X30/8

Option: Fungsi:

[0] * Tiada operasi

[100] Frekuensi output

[101] Referensi

[102] Umpan Balik

[103] Arus Motor

[104] Hub torsi ke batas

[105] Hub torsi ke terukur

[106] Daya

[107] Kecepatan

[108] Torsi

[113] Perpanjangan Loop
Tertutup 1

[114] Perpanjangan Loop
Tertutup 2

[115] Perpanjangan Loop
Tertutup 3

[130] Frekuensi output 4-20
mA

[131] Referensi 4-20 mA

[132] Umpan balik 4-20 mA

[133] Arus motor 4-20 mA

[134] Batas torsi % 4-20 mA

[135] Nominal torsi % 4-20
mA

[136] Daya 4-20 mA

[137] Kecepatan 4-20 mA

[138] Torsi 4-20 mA

[139] Ktrl. Bus 0-20 mA

[140] Ktrl. Bus 4-20 mA

[141] Ktrl bus timeout 0-20
mA

[142] Ktrl bus timeout 4-20
mA

[143] Perpanjangan loop
tertutup 1 4-20 mA

[144] Perpanjangan loop
tertutup 2 4-20 mA

[145] Perpanjangan loop
tertutup 3 4-20 mA
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6-61  Term. X30/8 Skala Min. Output

Range: Fungsi:

0%* [0.00 - 200 %] Buat skala untuk output minimum dari sinyal analog yang dipilih
pada terminal X30/8. Buat skala untuk nilai minimum sebagai
persentase dari nilai sinyal maksimum, yakni 0 mA (atau 0 Hz)
yang diinginkan pada 25% dari nilai output maksimum dan 25%
diprogram. Nilai tidak dapat lebih tinggi daripada pengaturan
yang sesuai pada par. 6-62 apabila nilai lebih rendah daripada
100%.
Parameter ini aktif ketika modul opsi MCB 101 dipasang pada
konverter frekuensi.

6-62  Terminal X30/8 Skala Maks. Output

Range: Fungsi:

100%* [0.00 - 200 %] Membuat skala untuk output maksimum dari sinyal analog yang
dipilih pada terminal X30/8. Buat skala nilai ke nilai maksimum
yang diinginkan dari output sinyal arus. Buat skala output untuk
memberi arus yang lebih rendah daripada 20 mA pada skala
penuh; atau 20 mA pada output di bawah 100% dari nilai sinyal
maksimum. Apabila 20 mA merupakan arus output yang dii-
nginkan pada nilai antara 0 - 100% dari output skala penuh,
buat program nilai persentase di parameter, yakni 50% = 20
mA. Apabila arus antara 4 dan 20 mA diinginkan pada output
maksimum (100%), hitunglah nilai persentase sebagai berikut:

20 mA/ yang diinginkan maksimum arus × 100 %

i.e. 10 mA : 20 mA
10 mA × 100 % = 200 %

6-63  Kontrol Bus Output Term. X30/8

Range: Fungsi:

0 %* [0 – 100 %] Berisi frekuensi untuk diterapkan ke terminal output, ketika di-
konfigurasikan sebagai [Bus Terkontrol].

6-64  Timeout Prasetel Output Term. X30/8

Range: Fungsi:

0 %* [0 – 100 %] Berisi frekuensi untuk diterapkan ke terminal output, ketika di-
konfigurasikan sebagai [Bus Terkontrol Timeout] dan timeout
telah terdeteksi.

2.9. Main Menu – Komunikasi dan Opsi – Kelompok 8

2.9.1. 8-** Komunikasi dan Opsi

Kelompok parameter untuk mengkonfigurasi komunikasi dan opsi.

2.9.2. 8-0* Pengaturan Umum

Pengaturan umum untuk komunikasi dan opsi.
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8-01  Bagian Kontrol

Option: Fungsi:

[0] * Digital dan kata kon-
trol

Kontrol dengan menggunakan input digital dan kata kontrol.

[1] Digital saja Kontrol dengan menggunakan input digital saja.

[2] Kata kontrol saja Kontrol dengan menggunakan kata kontrol saja.

Pengaturan di parameter ini akan mengesampingkan parameter
pada par. 8-50 hingga 8-56.

8-02  Sumber Kata Kontrol

Option: Fungsi:

Pilih sumber dari kata kontrol: satu dari dua antarmuka serial
atau empat opsi terpasang. Selama power-up awal, konverter
frekuensi akan otomatis menetapkan parameter ini ke Opsi A
[3] apabila mendeteksi opsi fieldbus yang sah yang terpasang
pada slot A. Apabila opsi ini dihapus, konverter frekuensi men-
deteksi perubahan di konfigurasi, tetapkan par. 8-02 kembali ke
pengaturan default  Port FC, dak konverter frekuensi akan trip.
Apabila sebuah opsi terpasang setelah power-up awal, peng-
aturan par. 8-02 tidak akan berubah namun konverter frekuensi
akan trip dan menampilkan: Alarm 67 Opsi Berubah.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.

[0] Tak ada

[1] Port FC

[2] USB FC

[3] Opsi A

[4] Opsi B

[5] Opsi C0

[6] Opsi C1

8-03  Waktu Timeout Kontrol

Range: Fungsi:

0 dt* [0.1 - 18000 dt] Masukkan waktu maksimum yang diperkirakan akan terlewati
antara penerimaan dua telegram yang berurutan. Apabila waktu
ini melampaui, ini menunjukkan bahwa komunikasi serial telah
berhenti. Fungsi yang dipilih pada par. 8-04 Fungsi Timeout
Kontrol akan dijalankan.

Di dalam LonWork, variable berikut akan memicu parameter
Waktu Kata Kontrol.

nviStartStop
Kesalahan nviReset
nviControlWord
nviDrvSpeedStpt
nviRefPcnt
nviRefHz
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8-04  Kontrol Fungsi Timeout

Option: Fungsi:

[0] * Padam

[1] Bekukan output

[2] Berhenti

[3] Jogging

[4] Kecep. Maks.

[5] Stop dan trip

[7] Pilih persiapan 1

[8] Pilih persiapan 2

[9] Pilih persiapan 3

[10] Pilih persiapan 4

[20] Lepas Kesamping. N2

Pilih fungsi timeout. Fungsi timeout akan aktif apabila kata kon-
trol gagal diperbarui di dalam periode waktu yang ditentukan di
par. 8-03 Waktu Timeout Kontrol.
Pilihan [20] hanya muncul setelah pengaturan protokol N2.
Fungsi timeout LonWork akan aktif apabila kata kontrol gagal
diperbarui di dalam periode waktu yang ditentukan di par. 8-03
Waktu Timeout Kontrol.

nviStartStop
Kesalahan nviReset
nviControlWord
nviDrvSpeedStpt
nviRefPcnt
nviRefHz

8-05  Akhir Fungsi Timeout

Option: Fungsi:

[0] Tahan pengaturan Mempertahankan pengaturan yang dipilih pada par. 8-04 dan
menampilkan peringatan, hingga par. 8-06 berubah-ubah. Maka
konverter frekuensi dilanjutkan pada pengaturan aslinya.

[1] * Lanjutkan pengaturan Melanjutkan pengaturan aktif sebelum time-out.

Pilih tindakan setelah menerima kata kontrol yang sah setelah
time-out. Parameter ini aktif hanya ketika par. 8-04 ditetapkan
ke [Pengaturan 1-4].

8-06  Reset Timeout Kontrol

Option: Fungsi:

[0] * Jangan reset Mempertahankan pengaturan yang ditentukan di par. 8-04, [Pi-
lih pengaturan 1-4] setelah kontrol mengalami timeout.

[1] Lakukan reset Mengembalikan konverter frekuensi ke pengaturan asli setelah
kata kontrol timeout. Apabila nilai ditetapkan ke Lakukan reset
[1], konverter frekuensi akan menjalankan reset dan segera
mengubah pengaturan menjadi Jangan reset [0].
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Parameter ini hanya aktif ketika Tahan pengaturan [0] telah di-
pilih pada par. 8-05 Fungsi Timeout Berakhir.

8-07  Pemicu Diagnosis

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif

[1] Memicu alarm

[2] Memicu alarm/peri-
ngatan

Parameter ini tidak memiliki fungsi pada LonWorks.

2.9.3. 8-1* Pengaturan Kata Kontrol

Parameter untuk mengkonfigurasi profil kata kontrol opsi.

8-10  Profil Kata Kontrol

Option: Fungsi:

[0] * Profil FC

Pilih interpretasi kata kontrol dan kata status yang sesuai de-
ngan fieldbus yang terpasang. Hanya pemilihan yang sah untuk
fieldbus yang terpasang pada slot A saja yang akan muncul di
layar LCP.

8-13  STW Kata Status Dapat Dikonfigurasi

Option: Fungsi:

Parameter ini memungkinkan konfigurasi dari bit 12-15 pada
kata status.

[0] Tidak berfungsi

[1] * Profil default Berfungsi menyesuaikan dengan profil default yang dipilih di
par. 8-10.

[2] Alarm 68 saja Hanya ditetapkan dalam hal Alarm 68.

[3] Trip kecuali Alarm 68 Ditetapkan dalam hal trip, kecuali jika trip dieksekusi oleh Alarm
68.

[16] T37 Status DI Bit menunjukkan status dari terminal 37.
“0” menunjukkan T37 rendah (stop aman)
“1” menunjukkan T37 tinggi (normal)

2.9.4. 8-3* Pengaturan Port FC

Parameter untuk mengkonfigurasi Port FC.
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8-30  Protokol

Option: Fungsi:

Pemilihan protokol untuk Port FC terintegrasi (standar) (RS485)
pada kartu kontrol.

[0] * FC Komunikasi menurut Protokol FC sebagaimana dijelaskan pada
Pemasangan RS-485 dan Pengaturan.

[1] FC MC Sama seperti FC [0] namun digunakan saat men-download SW
ke konverter frekuensi atau meng-upload file dll (mencakup in-
formasi berkenaan dengan parameter yang tersedia di konver-
ter frekuensi dan inter-dependensi) ke Alat Kontrol Gerak
MCT10.

[2] RTU Modbus Komunikasi menurut protokol Modbus RTU.

[9] Opsi FC

8-31  Alamat

Range: Fungsi:

1* [1 - 126 ] Masukkan alamat untuk port FC (standard).
Kisaran yang sah: 1 - 126.

8-32  Baud Rate Port FC

Option: Fungsi:

Pemilihan baud rate tergantung kepada pemilihan Protokol pada
par. 8-30.

[0] 2400 Baud

[1] 4800 Baud

[2] * 9600 Baud

[3] 19200 Baud

[4] 38400 Baud

[5] 57600 Baud

[6] 76800 Baud

[7] 115200 Baud

Default mengacu ke Protokol FC

8-33  Bit Paritas / Stop

Option: Fungsi:

Bit Paritas dan Stop untuk protokol (par. 8-30, Protokol) meng-
gunakan Port FC. Untuk beberapa protokol, tidak semua opsi
akan muncul di layar. Default tergantung kepada protokol yang
dipilih.

[0] Paritas Genap, 1 Bit
Stop

[1] Paritas Ganjil, 1 Bit
Stop
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[2] Tiada Paritas, 1 Bit
Stop

[3] Tiada Paritas, 2 Bit
Stop

8-35  Tunda Respons Minimum

Range: Fungsi:

10 ms* [5 -500 ms] Menetapkan waktu tunda minimum antara penerimaan permin-
taan dan pengiriman respons. Ini digunakan untuk mengatasi
penundaan akibat turnaround modem.

8-36  Tunda Respons Maksimum

Range: Fungsi:

5000
ms*

[5 -10000 ms] Menetapkan waktu tunda maksimum antara pengiriman per-
mintaan dan penerimaan respons. Apabila waktu tunda ini ter-
lampaui, kata kontrol dapat mengalami timeout

8-37  Tunda InterChar Maks

Range: Fungsi:

25 ms* [0 -35 ms] Menentukan interval waktu yang diizinkan maksimum antara
penerimaan dua byte. Parameter ini mengaktifkan timeout apa-
bila pengiriman dihentikan.
Parameter ini aktif hanya jika par. 8-30 ditetapkan ke protokol
FC MC [1].

2.9.5. Pemilihan Telegram, 8-40 

8-40  Pilih Telegram

Option: Fungsi:

Memungkinkan penggunaan telegram yang dapat dikonfigurasi
dengan bebas atau telegram standar untuk port FC.

[1] * Telegram standar 1

[101] PPO 1

[102] PPO 2

[103] PPO 3

[104] PPO 4

[105] PPO 5

[106] PPO 6

[107] PPO 7

[108] PPO 8

[200] Telegram kustom 1

2.9.6. 8-5* Digital/Bus

Parameter untuk mengkonfigurasi penggabungan kata kontrol Digital/Bus.
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8-50  Peluncuran Terpilih

Option: Fungsi:

[0] Input digital

[1] Bus

[2] Logika AND

[3] * Logika OR

Pilih kontrol untuk fungsi peluncuran lewat terminal (input digi-
tal) dan/atau lewat bus.

Catatan!
Parameter hanya aktif ketika par. 8-01 Bagian Kontrol ditetapkan ke [0] Digital dan
kata kontrol.

8-52  Pilih Rem DC

Option: Fungsi:

[0] Input digital

[1] Bus

[2] Logika AND

[3] * Logika OR

Pilih kontrol untuk rem DC lewat terminal (input digital) dan/
atau lewat fieldbus.

Catatan!
Parameter hanya aktif ketika par. 8-01 Bagian Kontrol ditetapkan ke [0] Digital dan
kata kontrol.

8-53  Start Terpilih

Option: Fungsi:

[0] Input digital

[1] Bus Mengaktifkan perintah start melalui port komunikasi serial atau
opsi fieldbus.

[2] Logika AND Mengaktifkan perintah start melalui fieldbus/port komunikaasi
serial, DAN tambahan lewat salah satu dari input digital.

[3] * Logika OR Mengaktifkan perintah start melalui fieldbus/port komunikaasi
serial, ATAU tambahan lewat salah satu dari input digital.

Pilih kontrol dari fungsi start konverter frekuensi lewat terminal
(input digital) dan/atau lewat fieldbus.

Catatan!
Parameter hanya aktif ketika par. 8-01 Bagian Kontrol ditetapkan ke [0] Digital dan
kata kontrol.
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8-54  Pilih Mundur

Option: Fungsi:

[0] * Input digital

[1] Bus Mengaktifkan perintah Mundur melalui port komunikasi serial
atau opsi fieldbus.

[2] Logika AND Mengaktifkan perintah Mundur melalui fieldbus/port komunika-
asi serial, AND tambahan lewat salah satu dari input digital.

[3] Logika OR Mengaktifkan perintah Mundur melalui fieldbus/port komunika-
asi serial, ATAU lewat salah satu dari input digital.

Pilih kontrol dari fungsi mundur konverter frekuensi lewat ter-
minal (input digital) dan/atau lewat fieldbus.

Catatan!
Parameter hanya aktif ketika par. 8-01 Bagian Kontrol ditetapkan ke [0] Digital dan
kata kontrol.

8-55  Pengaturan Terpilih

Option: Fungsi:

[0] Input digital

[1] Bus Mengaktifkan pemilihan pengaturan melalui port komunikasi se-
rial atau opsi fieldbus.

[2] Logika AND Mengaktifkan pemilihan pengaturan melalui fieldbus/port ko-
munikasi serial, AND tambahan lewat salah satu dari input
digital.

[3] * Logika OR Mengaktifkan pemilihan pengaturan melalui fieldbus/port ko-
munikasi serial, OR tambahan lewat salah satu dari input digital.

Pilih kontrol dari pemilihan pengaturan konverter frekuensi le-
wat terminal (input digital) dan/atau lewat fieldbus.

Catatan!
Parameter hanya aktif ketika par. 8-01 Bagian Kontrol ditetapkan ke [0] Digital dan
kata kontrol.

8-56  Referensi Preset Terpilih

Option: Fungsi:

[0] Input digital

[1] Bus Mengaktifkan pemilihan Referensi Preset melalui port komuni-
kasi serial atau opsi fieldbus.

[2] Logika AND Mengaktifkan pemilihan Referensi Preset melalui fieldbus/port
komunikasi serial, AND tambahan lewat salah satu dari input
digital.
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[3] * Logika OR Mengaktifkan pemilihan Referensi Preset melalui fieldbus/port
komunikasi serial OR tambahan lewat salah satu dari input di-
gital.

Pilih kontrol dari pemilihan Referensi Preset konverter frekuensi
lewat terminal (input digital) dan/atau lewat fieldbus.

Catatan!
Parameter hanya aktif ketika par. 8-01 Bagian Kontrol ditetapkan ke [0] Digital dan
kata kontrol.

2.9.7. 8-8* Diagnostik Port FC

Parameter ini digunakan untuk memantau komunikasi Bus lewat Port FC.

8-80  Jumlah Pesan Bus

Option: Fungsi:

Parameter ini menunjukkan jumlah telegram yang terdeteksi
pada bus.

8-81  Jumlah Kesalahan Bus

Option: Fungsi:

Parameter menampilkan jumlah telegram dengan masalah yang
dideteksi (misalnya masalah CRC) pada bus.

8-82  Jumlah Pesan Slave

Option: Fungsi:

Parameter ini menampilkan jumlah telegram sah yang diala-
matkan ke slave, yang dikirim dengan konverter frekuensi.

8-83  Jumlah Kesalahan Slave

Option: Fungsi:

Parameter ini menampilkan jumlah telegram yang salah, yang
tidak bisa dieksekusi dengan konverter frekuensi.

2.9.8. 8-9* Bus Jog

Parameter untuk mengkonfigurasi Bus Jog.
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8-90  Jog Bus 1 Kecepatan

Range: Fungsi:

100
RPM*

[0 - par. 4-13 RPM] Masukkan kecepatan jog. Ini merupakan kecepatan jog tetap
yang diaktifkan melalui port serial atau opsi fieldbus.

8-91  Jog Bus 2 Kecepatan

Range: Fungsi:

200
RPM*

[0 - par. 4-13 RPM] Masukkan kecepatan jog. Ini merupakan kecepatan jog tetap
yang diaktifkan melalui port serial atau opsi fieldbus.

8-94  Umpan Balik Bus 1

Range: Fungsi:

0* [-200 - 200] Tulis umpan balik untuk parameter ini lewat port komunikasi
serial atau opsi fieldbus. Parameter ini harus dipilih di par.
20-00, 20-03 atau 20-06 sebagai sumber umpan balik.

8-95  Umpan Balik Bus 2

Range: Fungsi:

0* [-200 - 200] Lihat par. 8-94 Umpan Balik Bus 1 untuk rincian selengkapnya.

8-96  Umpan Balik Bus 3

Range: Fungsi:

0* [-200 - 200] Lihat par. 8-94 Umpan Balik Bus 1 untuk rincian selengkapnya.

2.10. Main Menu – Profibus - Kelompok 9

2.10.1. 9-** Profibus

Kelompok parameter untuk semua parameter khusus Profibus. Hanya tersedia jika opsi Profibus
dipasang.

9-15  PCD Konfigurasi Tulis

Larik [10]

Pilih parameter yang akan ditetapkan ke PCD 3 hingga 10 dari
telegram. Jumlah PCD yang tersedia tergantung pada jenis te-
legram. Nilai dari PCD 3 hingga 10 akan ditulis ke parameter
yang dipilih sebagai nilai data. Atau, tentukan telegram Profibus
standar pada par. 9-22.

Tak ada

[3-02] Referensi Minimum

[3-03] Referensi Maksimum
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[3-41] Ramp 1 Waktu Ramp-
Up

[3-42] Ramp 1 Waktu Ramp-
Down

[3-51] Ramp 2 Waktu Ramp-
Up

[3-52] Ramp 2 Waktu Ramp-
Down

[3-80] Waktu ramp jog

[3-81] Stop Cepat Waktu
Ramp

[4-11] Batas Rendah Kece-
patan Motor [RPM]

[4-13] Batas Tinggi Kecepa-
tan Motor [RPM]

[4-16] Batas Torsi Mode Mo-
tor

[4-17] Batas Torsi Mode Ge-
nerator

[5-90 ] Kontrol Bus Digital &
Relai

[5-93] Output Pulsa #27
Kontrol Bus

[5-95] Output Pulsa #29
Kontrol Bus

[6-53] Terminal 42 Kontrol
Bus Output

[7-28] Umpan balik Mini-
mum

[7-29] Umpan balik maksi-
mum

[8-90] Jog Bus 1 Kecepatan

[8-91] Jog Bus 2 Kecepatan

[16-80] Fieldbus CTW 1

[16-82] Fieldbus REF 1

9-16  PCD Konfigurasi Baca

Larik [10]

Pilih parameter yang akan ditetapkan ke PCD 3 hingga 10 dari
telegram. Jumlah PCD yang tersedia tergantung pada jenis te-
legram. PCD 3 hingga 10 berisi nilai data aktual dari parameter
terpilih. Untuk telegram Profibus standar, lihat par. 9-22.

Tak ada

[16-00] Kata Kontrol

[16-01] Referensi [Unit]

[16-02] Referensi %
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[16-03] Kata Status

[16-05] Nilai Aktual Utama
[%]

[16-09] Pembacaan Kustom

[16-10] Daya [kW]

[16-11] Daya [hp]

[16-12] Tegangan Motor

[16-13] Frekuensi

[16-14] Arus Motor

[16-15] Frekuensi [%]

[16-16] Torsi

[16-17] Kecepatan [RPM]

[16-18] Beban Motor Termal

[16-22] Torsi [%]

[16-30] Tegangan Tautan DC

[16-32] Energi Rem /dt

[16-33] Energi Rem /2 mnt

[16-34] Suhu Heatsink

[16-35] Beban Drive Termal

[16-38] Kondisi Kontroler SL

[16-39] Suhu Kartu Kontrol

[16-50] Referensi Eksternal

[16-52] Umpan Balik [Unit]

[16-53] Referensi Digi Pot

[16-54] Ump. Balik 1 [Unit]

[16-55] Ump. Balik 2 [Unit]

[16-56] Ump. Balik 3 [Unit]

[16-60] Input Digital

[16-61] Terminal 53 Pengatu-
ran Switch

[16-62] Input Analog 53

[16-63] Terminal 54 Pengatu-
ran Switch

[16-64] Input Analog 54

[16-65] Output Analog 42
[mA]

[16-66] Output Digital [bin]

[16-67] Input Frek. #29 [Hz]

[16-68] Input Frek. #33 [Hz]

[16-69] Output Pulsa #27
[Hz]

[16-70] Output Pulsa #29
[Hz]

[16-71] Output Digital [bin]

[16-72] Penghitung A

[16-73] Penghitung B

[16-75] Input Analog X30/11
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[16-76] Input Analog X30/12

[16-77] Output Analog X30/8
[mA]

[16-84] STW Opsi Komunikasi

[16-85] Port FC CTW 1

[16-90] Kata Alarm

[16-91] Kata Alarm 2

[16-92] Kata Peringatan

[16-93] Kata Peringatan 2

[16-94] Perpanjangan Kata
Status

[16-95] Perpanjangan Kata
Status 2

[16-96] Kata Pemeliharaan
Preventif

9-18  Alamat Node

Range: Fungsi:

126* [0 - 126] Masukkan alamat stasiun di dalam parameter ini atau di dalam
switch perangkat keras. Untuk menyetel alamat stasiun pada
par. 9-18, switch perangkat keras harus diatur ke 126 atau 127
(yakni, semua switch ditetapkan ke ‘on’). Jika tidak, parameter
ini akan menampilkan pengaturan sesungguhnya dari switch.

9-22  Pilih Telegram

Option: Fungsi:

Pilih konfigurasi telegram Profibus standar untuk konverter fre-
kuensi, sebagai alternatif untuk menggunakan telegram yang
bebas dikonfigurasi pada par. 9-15 dan 9-16.

[1] Telegram standar 1

[101] PPO 1

[102] PPO 2

[103] PPO 3

[104] PPO 4

[105] PPO 5

[106] PPO 6

[107] PPO 7

[108] * PPO 8

9-23  Parameter untuk Sinyal

Larik [1000]

Parameter ini berisi daftar sinyal yang tersedia untuk dipilih pa-
da par. 9-15 dan 9-16.

Tak ada
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[3-02] Referensi Minimum

[3-03] Referensi Maksimum

[3-41] Ramp 1 Waktu Ramp-
Up

[3-42] Ramp 1 Waktu Ramp-
Down

[3-51] Ramp 2 Waktu Ramp-
Up

[3-52] Ramp 2 Waktu Ramp-
Down

[3-80] Waktu ramp jog

[3-81] Stop Cepat Waktu
Ramp

[4-11] Batas Rendah Kece-
patan Motor [RPM]

[4-13] Batas Tinggi Kecepa-
tan Motor [RPM]

[4-16] Batas Torsi Mode Mo-
tor

[4-17] Batas Torsi Mode Ge-
nerator

[5-90] Kontrol Bus Digital &
Relai

[5-93] Output Pulsa #27
Kontrol Bus

[5-95] Output Pulsa #29
Kontrol Bus

[6-53] Terminal 42 Kontrol
Bus Output

[8-90] Jog Bus 1 Kecepatan

[8-91] Jog Bus 2 Kecepatan

[8-94] Umpan Balik Bus 1

[8-95] Umpan Balik Bus 2

[8-96] Umpan Balik Bus 3

[16-00] Kata Kontrol

[16-01] Referensi [Unit]

[16-02] Referensi %

[16-03] Kata Status

[16-05] Nilai Aktual Utama
[%]

[16-09] Pembacaan Kustom

[16-10] Daya [kW]

[16-11] Daya [hp]

[16-12] Tegangan Motor

[16-13] Frekuensi

[16-14] Arus Motor

[16-15] Frekuensi [%]

[16-16] Torsi [Nm]
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[16-17] Kecepatan [RPM]

[16-18] Beban Motor Termal

[16-30] Tegangan Tautan DC

[16-32] Energi Rem /dt

[16-33] Energi Rem / 2 mnt

[16-34] Suhu Heatsink

[16-35] Beban Drive Termal

[16-38] Kondisi Kontroler SL

[16-39] Suhu Kartu Kontrol

[16-50] Referensi Eksternal

[16-52] Umpan Balik [Unit]

[16-53] Referensi Digi Pot

[16-54 ] Ump. Balik 1 [Unit]

[16-55 ] Ump. Balik 2 [Unit]

[16-56 ] Ump. Balik 3 [Unit]

[16-60 ] Input Digital

[16-61 ] Terminal 53 Pengatu-
ran Switch

[16-62 ] Input Analog 53

[16-63 ] Terminal 54 Pengatu-
ran Switch

[16-64 ] Input Analog 54

[16-65 ] Output Analog 42
[mA]

[16-66 ] Output Digital [bin]

[16-67 ] Input Frek. #29 [Hz]

[16-68 ] Input Frek. #33 [Hz]

[16-69 ] Output Pulsa #27
[Hz]

[16-70 ] Output Pulsa #29
[Hz]

[16-71 ] Output Relai [bin]

[16-72 ] Penghitung A

[16-73 ] Penghitung B

[16-75 ] Input Analog X30/11

[16-76 ] Input Analog X30/12

[16-77 ] Output Analog X30/8

[16-80 ] Fieldbus CTW 1

[16-82 ] Fieldbus REF 1

[16-84 ] STW Opsi Komunikasi

[16-85 ] Port FC CTW 1

[16-90 ] Kata Alarm

[16-91 ] Kata Alarm 2

[16-92 ] Kata Peringatan

[16-93 ] Kata Peringatan 2

[16-94 ] Perpanjangan Kata
Status
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[16-95] Perpanjangan Kata
Status 2

[16-96 ] Kata Pemeliharaan
Preventif

9-27  Edit Parameter

Option: Fungsi:

Parameter dapat diedit lewat Profibus, standar antarmuka
RS485, atau LCP.

[0] Nonaktif Menonaktifkan pengeditan melalui Profibus.

[1] * Aktif Mengaktifkan pengeditan melalui Profibus.

9-28  Kontrol Proses

Option: Fungsi:

Kontrol proses (pengaturan Kata Kontrol, referensi kecepatan,
dan pemrosesan data) dimungkinkan baik lewat Profibus mau-
pun fieldbus standar namun tidak dari keduanya secara bersa-
maan. Kontrol lokal selalu mungkin lewat LCP. Kontrol lewat
kontrol proses dimungkinkan baik lewat terminal atau fieldbus,
tergantung kepada pengaturan pada par. 8-50 hingga 8-56.

[0] Nonaktif Menonaktifkan kontrol proses melalui Profibus, dan mengaktif-
kan kontrol proses melalui fieldbus standar atau Profibus Master
kelas 2.

[1] * Aktifkan cyclic master Mengaktifkan kontrol proses melalui Profibus Master Kelas 1,
dan menonaktifkan kontrol proses melalui fieldbus standar atau
Profibus Master kelas 2.

9-53  Kata Peringatan Profibus

Option: Fungsi:

Parameter ini menampilkan peringatan komunikasi Profibus.
Bacalah Petunjuk Operasional Profibus  untuk informasi seleng-
kapnya.

Baca saja

Bit: Arti:
0 Sambungan dengan DP-master tidak
1 Tidak digunakan
2 FDL (Field-bus Data link Layer) tidak ok
3 Hapus perintah data yang diterima
4 Nilai aktual tidak diperbarui
5 Pencarian Baudrate
6 PROFIBUS ASIC tidak mentransmisi
7 Inisialisasi PROFIBUS tidak ok
8 Drive mengalami trip
9 Kesalahan pada CAN Internal
10 Data konfigurasi salah dari PLC
11 ID salah dikirim oleh PLC
12 Terjadi kesalahan internal
13 Tidak dikonfigurasi
14 Time-out aktif
15 Peringatan 34 aktif
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9-63  Baud Rate Aktual

Option: Fungsi:

Parameter ini menampilkan baud rate Profibus aktual Profibus
master secara otomatis menetapkan baud rate.

Baca saja

[0] 9.6 kbit/dt

[1] 19.2 kbit/dt

[2] 93.75 kbit/dt

[3] 187.5 kbit/dt

[4] 500 kbit/dt

[6] 1500 kbit/dt

[7] 3000 kbit/dt

[8] 6000 kbit/dt

[9] 12000 kbit/dt

[10] 31.25 kbit/dt

[11] 45.45 kbit/dt

[255] Tidak dijumpai baud
rate

9-65  Nomor Profil

Range: Fungsi:

Baca saja

0* [0 - 0] Parameter ini berisi identifikasi profil. Byte 1 berisi nomor profil
dan byte 2 berisi angka versi dari profil.

Catatan!
Parameter ini tidak terlihat pada LCP.

9-70  Edit Pengaturan

Option: Fungsi:

Pilih pengaturan yang akan diedit.

[0] Pengaturan pabrik Gunakan data default Opsi ini dapat digunakan sebagai sumber
daya untuk mengembalikan pengaturan lain ke kondisi yang di-
kenal.

[1] * Pengaturan 1 Edit Pengaturan 1.

[2] Pengaturan 2 Edit Pengaturan 2.

[3] Pengaturan 3 Edit Pengaturan 3.

[4] Pengaturan 4 Edit Pengaturan 4.

[9] Pengaturan aktif Mengikuti pengaturan aktif yang dipilih pada par. 0-10.

Parameter ini hanya untuk LCP dan fieldbus. Lihat juga par. 0-11 Edit pengaturan.

Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA 2. Keterangan Parameter

 MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  123

2



9-71  Simpan Nilai Data

Option: Fungsi:

Nilai parameter yang diubah lewat Profibus tidak secara otoma-
tis disimpan di memori non-volatil. Gunakan parameter ini untuk
mengaktifkan fungsi yang menyimpan nilai parameter di dalam
memoti non-volatil EEPROM, sehingga nilai parameter yang be-
rubah akan tetap tersimpan sekalipun listrik mati.

[0] * Off Menonaktifkan fungsi penyimpanan non-volatil.

[1] Simpan edit pengatu-
ran

Simpan untuk menyimpan semua nilai parameter pada peng-
aturan yang dipilih pada par. 9-70 ke dalam memori non-volatil.
Pemilihan akan kembali ke Off[0] apabila semua nilai telah di-
simpan.

[2] Simpan semua peng-
aturan

Simpan untuk menyimpan semua nilai parameter untuk semua
pengaturan di dalam memori non-volatil. Pemilihan akan kem-
bali ke Off [0] ketika semua nilai parameter telah disimpan.

9-72  Reset Drive

Option: Fungsi:

[0] * Tiada tindakan

[1] Reset power-on Reset konverter frekuensi saat di-start, untuk siklus daya.

[3] Reset opsi komunikasi Reset hanya opsi Profibus, berguna setelah perubahan peng-
aturan tertentu di kelompok parameter 9-**, misal par. 9-18.
Saat di-reset, konverter frekuensi menghilang dari fieldbus,
yang mungkin menyebabkan kesalahan komunikasi dari master.

9-80  Parameter (1) yang Ditentukan

Larik [116]

Tidak ada akses LCP

Baca saja

0* [0 - 115] Parameter ini menampilkan daftar semua parameter konverter
frekuensi yang ditentukan dan tersedia untuk Profibus.

9-81  Parameter (2) yang Ditentukan

Larik [116]

Tidak ada akses LCP

Baca saja

0* [0 - 115] Parameter ini menampilkan daftar semua parameter konverter
frekuensi yang ditentukan dan tersedia untuk Profibus.

2. Keterangan Parameter Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA

124  MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  

2



9-82  Parameter (3) yang Ditentukan

Larik [116]

Tidak ada akses LCP

Baca saja

0* [0 - 115] Parameter ini menampilkan daftar semua parameter konverter
frekuensi yang ditentukan dan tersedia untuk Profibus.

9-83  Parameter (4) yang Ditentukan

Larik [116]

Tidak ada akses LCP

Baca saja

0* [0 - 115] Parameter ini menampilkan daftar semua parameter konverter
frekuensi yang ditentukan dan tersedia untuk Profibus.

9-90  Parameter (1) yang Diubah

Larik [116]

Tidak ada akses LCP

Baca saja

0* [0 - 115] Parameter ini menampilkan daftar semua parameter konverter
frekuensi yang menyimpang dari pengaturan default.

9-91  Parameter (2) yang Diubah

Larik [116]

Tidak ada akses LCP

Baca saja

0* [0 - 115] Parameter ini menampilkan daftar semua parameter konverter
frekuensi yang menyimpang dari pengaturan default.
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9-92  Parameter (3) yang Diubah

Larik [116]

Tidak ada akses LCP

Baca saja

0* [0 - 115] Parameter ini menampilkan daftar semua parameter konverter
frekuensi yang menyimpang dari pengaturan default.

9-94  Parameter (5) yang Diubah

Larik [116]

Tidak ada akses LCP

Baca saja

0* [0 - 115] Parameter ini menampilkan daftar semua parameter konverter
frekuensi yang menyimpang dari pengaturan default.

2.11. Menu utama – CAN Fieldbus - Kelompok 10

2.11.1. 10-** DeviceNet dan Fieldbus CAN 

Kelompok parameter untuk parameter DeviceNet Fieldbus CAN

2.11.2. 10-0* Pengaturan Bersama

Kelompok parameter untuk mengkonfigurasi pengaturan umum untuk opsi fieldbus CAN.

10-00  Protokol CAN

Option: Fungsi:

[1] * DeviceNet Melihat protokol CAN yang aktif.

Catatan!
Opsi tergantung pada opsi yang dipasang.

10-01  Baud Rate Terpilih

Option: Fungsi:

Pilih kecepatan pengiriman fieldbus. Pemilihan harus sesuai de-
ngan kecepatan pengiriman dari master dan node fieldbus lain-
nya.
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[16] 10 Kbps

[17] 20 Kbps

[18] 50 Kbps

[19] 100 Kbps

[20] * 125 Kbps

[21] 250 Kbps

[22] 500 Kbps

[23] 800 Kbps

[24] 1000 Kbps

10-02  MAC ID

Range: Fungsi:

63* [0 - 127 ] Pemilihan alamat stasiun. Setiap stasiun yang terhubung ke ja-
ringan DeviceNet yang sama harus memiliki alamat yang unik.

10-05  Pembacaan Penghitung Kesalahan Pengiriman

Range: Fungsi:

0* [0 - 255] Melihat jumlah dari kesalahan pengiriman CAN control sejak
power-up terakhir kali.

10-06  Pembacaan Penghitung Kesalahan Penerimaan

Option: Fungsi:

[0] 0 - 255 Melihat jumlah dari kesalahan penerimaan CAN control sejak
power-up terakhir kali.

10-07  Pembacaan Penghitung Bus Off

Range: Fungsi:

0* [0 - 255] Melihat jumlah peristiwa bus Off sejak power-up terakhir kali.

2.11.3. 10-1* DeviceNet 

Parameter khusus untuk DeviceNet fieldbus.

10-10  Pemrosesan Pemilihan Jenis Data

Option: Fungsi:

Pilih Instance (telegram) untuk pengiriman data. Instance yang
tersedia tergantung kepada pengaturan pada par. 8-10 Profil
Kata Kontrol.
Apabila par. 8-10 ditetapkan ke [0] Profil FC, par. 10-10 opsi [0]
dan [1] tersedia.
Apabila par. 8-10 ditetapkan ke [5] ODVA, par. 10-10 opsi [2]
dan [3] tersedia.
Instance 100/150 dan 101/151 khusus dibuat untuk Danfoss.
Instance 20/70 dan 21/71 merupakan profil Drive AC khusus
ODVA.
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Sebagai panduan pada pemilihan telegram, bacalah Petunjuk
Pengoperasian DeviceNet.
Perlu dicatat bahwa perubahan pada parameter ini akan diek-
sekusi segera.

[0] Instance 100/150

[1] Instance 101/151

[2] Instance 20/70

[3] Instance 21/71

10-11  Pemrosesan Penulisan Konfig Data

Option: Fungsi:

Pilih pemrosesan data tulis untuk Instance Rakitan I/O 101/151.
Elemen [2] dan [3] dari larik ini dapat dipilih. Elemen [0] dan
[1] dari larik ini bersifat tetap.

[0] * Tak ada

[3-02 ] Referensi minimum

[3-03 ] Referensi maksimum

[3-41 ] Waktu tanjakan Ramp
1

[3-42 ] Waktu turunan Ramp
1

[3-51 ] Waktu tanjakan Ramp
2

[3-52 ] Waktu turunan Ramp
2

[3-80 ] Waktu ramp jog

[3-81 ] Waktu ramp stop ce-
pat

[4-11 ] Batasan rendah kece-
patan motor (RPM)

[4-13 ] Batasan tinggi kece-
patan motor (RPM)

[4-16 ] Mode motor batasan
torsi

[4-17 ] Mode generator bata-
san torsi

[5-90 ] Kontrol Bus Digital &
Relai

[5-93 ] Output Pulsa #27
Kontrol Bus

[5-95] Output Pulsa #29
Kontrol Bus

[6-53 ] Terminal 42 Kontrol
Bus Output

[8-90 ] Jog Bus 1 Kecepatan

[8-91 ] Jog Bus 2 Kecepatan

[16-80] Fieldbus CTW 1 (Te-
tap)
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[16-82 ] Fieldbus REF 1 (Te-
tap)

10-12  Pemrosesan Pembacaan Konfig Data

Option: Fungsi:

Pilih pemrosesan data baca untuk Instance Rakitan I/O
101/151. Elemen [2] dan [3] dari larik ini dapat dipilih. Elemen
[0] dan [1] dari larik ini bersifat tetap.

Tak ada

[16-00 ] Kata Kontrol

[16-01 ] Referensi [Unit]

[16-02 ] Referensi %

[16-03 ] Status Kata (Tetap)

[16-05 ] Nilai Aktual Utama
[%] (Tetap)

[16-10 ] Daya [kW]

[16-11 ] Daya [hp]

[16-12 ] Tegangan Motor

[16-13 ] Frekuensi

[16-14 ] Arus Motor

[16-15 ] Frekuensi [%]

[16-16 ] Torsi

[16-17 ] Kecepatan [RPM]

[16-18 ] Termal Motor

[16-22 ] Torsi [%]

[16-30 ] Tegangan Tautan DC

[16-32 ] Energi Rem/dt

[16-33 ] Energi Rem/2 menit

[16-34 ] Suhu Heatsink

[16-35 ] Termal Inverter

[16-38 ] Status Kontrol SL

[16-39] Suhu Kartu Kontrol

[16-50 ] Referensi Eksternal

[16-52 ] Umpan Balik [Unit]

[16-53 ] Referensi Digi Pot

[16-54] Ump. Balik 1 [Unit]

[16-55 ] Ump. Balik 2 [Unit]

[16-56 ] Ump. Balik 3 [Unit]

[16-60 ] Input Digital

[16-61 ] Terminal 53 Pengatu-
ran Switch

[16-62 ] Input Analog 53

[16-63 ] Terminal 54 Pengatu-
ran Switch

[16-64 ] Input Analog 54
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[16-65 ] Output Analog 42
[mA]

[16-66 ] Output Digital [bin]

[16-67 ] Input Frek. #29 [Hz]

[16-68 ] Input Frek. #33 [Hz]

[16-69 ] Output Pulsa #27
[Hz]

[16-70 ] Output Pulsa #29
[Hz]

[16-71 ] Output Relai [bin]

[16-75 ] Input Analog X30/11

[16-76 ] Input Analog X30/12

[16-77 ] Output Analog X30/8
[mA]

[16-84 ] STW Opsi Komunikasi

[16-85 ] Port FC CTW 1

[16-90] Kata Alarm

[16-91 ] Kata Alarm 2

[16-92 ] Kata Peringatan

[16-93 ] Kata Peringatan 2

[16-94 ] Perpanjangan Kata
Status

[16-95 ] Perpanjangan Kata
Status 2

[16-96 ] Kata Pemeliharaan
Preventif

10-13  Parameter Peringatan

Range: Fungsi:

0* [0 - 65535] Melihat kata Peringatan khusus untuk DeviceNet. Satu bit dite-
tapkan ke setiap peringatan. Bacalah Petunjuk Operasional De-
viceNet (MG.33.DX.YY) untuk informasi selengkapnya.

Bit: Arti:
0 Bus tidak aktif
1 Pembacaan sambungan eksplisit
2 Sambungan I/O
3 Batas coba-lagi tercapai
4 Aktual tidak diperbarui
5 CAN bus off
6 Kesalahan kirim I/O
7 Kesalahan inisialisasi
8 Tidak ada suplai bus
9 Bus off
10 Kesalahan pasif
11 Peringatan kesalahan
12 Kesalahan MAC ID ganda
13 Antrian RX melimpah
14 Antrian TX melimpah
15 CAN melimpah
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10-14  Referensi jaringan

Dibaca hanya dari LCP.

Pilih sumber referensi pada Instance 21/71 dan 20/70.

[0] * Off Mengaktifkan referensi melalui input analog/digital.

[1] On Mengaktifkan referensi melalui fieldbus.

10-15  Kontrol Jaringan

Dibaca hanya dari LCP.

Pilih sumber kontrol pada Instance 21/71 dan 20/-70.

[0] * Off Mengaktifkan kontrol melalui input analog/digital.

[1] On Mengaktifkan referensi melalui fieldbus.

2.11.4. 10-2* Filter COS

Parameter untuk mengkonfigurasi pengaturan Filter COS.

10-20  Filter COS 1

Range: Fungsi:

FFFF* [0 - FFFF] Masukkan nilai untuk Filter COS 1 untuk mengatur mask filter
untuk Kata Status. Saat beroperasi di COS (Change-Of-State),
fungsi ini akan memfilter bit pada Kata Status yang tidak boleh
dikirim apabila berubah.

10-21  Filter COS 2

Range: Fungsi:

FFFF* [0 - FFFF] Masukkan nilai untuk Filter COS 2 untuk mengatur mask filter
untuk Nilai Aktual Utama. Saat beroperasi di COS (Change-Of-
State), fungsi ini akan memfilter bit pada Nilai Aktual Utama
yang tidak boleh dikirim apabila berubah.

10-22  COS Filter 3

Range: Fungsi:

FFFF* [0 - FFFF] Masukkan nilai untuk COS Filter 3 untuk mengatur mask filter
untuk PCD 3. Saat beroperasi di COS (Change-Of-State), fungsi
ini akan memfilter bit pada PCD 3 yang tidak boleh dikirim apa-
bila berubah.
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10-23  Filter COS 4

Range: Fungsi:

FFFF* [0 - FFFF] Masukkan nilai untuk Filter COS 4 untuk mengatur mask filter
untuk PCD 4. Saat beroperasi di COS (Change-Of-State), fungsi
ini akan memfilter bit pada PCD 4 yang tidak boleh dikirim apa-
bila berubah.

2.11.5. 10-3* Akses Parameter 

Kelompok parameter yang menyediakan akses ke parameter berindeks dan menentukan peng-
aturan pemrograman.

10-30  Indeks Larik

Range: Fungsi:

0* [0 - 255] Melihat parameter larik. Parameter ini hanya sah ketika fieldbus
DeviceNet terpasang.

10-31  Simpan Nilai Data

Option: Fungsi:

Nilai parameter yang diubah lewat DeviceNet tidak secara oto-
matis disimpan di memori non-volatil. Gunakan parameter ini
untuk mengaktifkan fungsi yang menyimpan nilai parameter di
dalam memoti non-volatil EEPROM, sehingga nilai parameter
yang berubah akan tetap tersimpan sekalipun listrik mati.

[0] * Off Menonaktifkan fungsi penyimpanan non-volatil.

[1] Simpan edit pengatu-
ran

Simpan untuk menyimpan semua nilai parameter untuk Peng-
aturan Aktif di dalam memori non-volatil. Pemilihan akan kem-
bali ke Off [0] apabila semua nilai telah disimpan.

[2] Simpan semua peng-
aturan

Simpan untuk menyimpan semua nilai parameter untuk semua
pengaturan di dalam memori non-volatil. Pemilihan akan kem-
bali ke Off [0] ketika semua nilai parameter telah disimpan.

10-32  Revisi DeviceNet

Range: Fungsi:

0* [0 - 65535] Melihat nomor revisi DeviceNet. Parameter ini digunakan untuk
pembuatan file EDS.

10-33  Selalu Simpan

Option: Fungsi:

[0] * Off Menonaktifkan data penyimpanan non-volatil.

[1] On Menyimpan data parameter yang diterima lewat DeviceNet di
memori non-volatil EEPROM sebagai default.
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10-39  Parameter DeviceNet F

Larik [1000]

Tidak ada akses LCP

0* [0 - 0] Parameter ini digunakan untuk mengkonfigurasi konverter fre-
kuensi melalui DeviceNet dan membangun file EDS.

2.12. Menu utama – Logika Cerdas - Kelompok 13

2.12.1. 13-** Fitur Program

Kontrol Logika Cerdas (SLC) adalah urutan dari tindakan yang ditentukan pengguna (lihat par.
13-52 [x]) yang dieksekusi oleh SLC ketika peristiwa yang ditentukan pengguna dan terkait (lihat
par. 13-51 [x]) dievaluasi sebagai BENAR oleh SLC. Peristiwa dan tindakan masing-masing ber-
nomor dan terkait bersama sebagai sebuah pasangan. Ini berarti bahwa apabila peristiwa [0]
terpenuhi (mencapai nilai BENAR), maka tindakan [0] akan dieksekusi. Setelah itu, kondisi untuk
peristiwa [1] akan dievaluasi dan apabila hasilnya BENAR, maka tindakan [1] akan dieksekusi,
begitu seterusnya. Hanya satu peristiwa yang akan dievaluasi setiap kalinya. Apabila peristiwa
dievaluasi sebagai SALAH, maka tidak ada apa pun yang terjadi (di dalam SLC) selama interval
pemindaian arus dan tidak ada peristiwa lain yang akan dievaluasi. Ini berarti bahwa apabila SLC
start, SLC akan mengevaluasi peristiwa [0] (dan hanya peristiwa [0]) untuk setiap interval pe-
mindaian. Hanya ketika peristiwa [0] dievaluasi sebagai BENAR, maka SLC akan mengeksekusi
tindakan [0] dan mulai mengevaluasi peristiwa [1]. Dimungkinkan untuk memprogram dari 1
hingga 20 peristiwa dan tindakan.
Apabila peristiwa / tindakan telah dieksekusi, urutan akan start lagi dari peristiwa [0] / tindakan
[0]. Gambaran di bawah ini menunjukkan contoh dengan tiga peristiwa/tindakan.

Menjalankan dan menghentikan SLC.
Menjalankan dan menghentikan SLC dapat dilakukan dengan memilih On [1] atau Off [0] pada
par. 13-00. SLC selalu start pada posisi 0 (ketika digunakan untuk mengevaluasi peristiwa [0]).
SLC start ketika Start Peristiwa (ditentukan di par. 13-01 Start Peristiwa) dievaluasi sebagai BENAR
(asalkan On [1] dipilih pada par. 13-00). SLC berhenti saat Stop Peristiwa (par. 13-02) BENAR.
Par. 13-03 me-reset semua parameter SLC dan start program dari awal.
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2.12.2. 13-0* Pengaturan SLC

Gunakan pengaturan SLC untuk mengaktifkan, menonaktifkan dan me-reset Kontrol Logika Cer-
das.

13-00  Mode Kontroler SL

Option: Fungsi:

[0] * Off Menonaktifkan Pengendali Logika Cerdas.

[1] On Mengaktifkan Pengendali Logika Cerdas.

13-01  Start Peristiwa

Option: Fungsi:

Pilih input boolean (BENAR atau SALAH) untuk mengaktifkan
Kontrol Logika Cerdas.

[0] * SALAH Masukkan nilai tetap SALAH pada aturan logika.

[1] Benar Masukkan nilai tetap BENAR pada aturan logika.

[2] Berjalan Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[3] Di dalam kisaran Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[4] Pada referensi Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[5] Batas torsi Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[6] Batas arus Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[7] Di luar kisaran arus Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[8] Di bawah ILOW Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[9] Di atas IHIGH Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[10] Di luar kisaran kece-
patan

[11] Di bwh kecep rendah Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[12] Di atas kecep tinggi Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[13] Di luar kisaran
ump.blk

[14] Di bwh ump.blk ren-
dah

[15] Di atas ump.blk tnggi
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[16] Peringatan termal Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[17] Sumber listrik di luar
kisaran

Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[18] Mundur Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[19] Peringatan Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[20] Alarm (trip) Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[21] Alarm (Trip terkunci) Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[22] Pembanding 0 Gunakan hasil dari pembanding 0 pada aturan logika.

[23] Pembanding 1 Gunakan hasil dari pembanding 1 pada aturan logika.

[24] Pembanding 2 Gunakan hasil dari pembanding 2 pada aturan logika.

[25] Pembanding 3 Gunakan hasil dari pembanding 3 pada aturan logika.

[26] Aturan logika 0 Gunakan hasil dari aturan logika 0 pada aturan logika.

[27] Aturan logika 1 Gunakan hasil dari aturan logika 1 pada aturan logika.

[28] Aturan logika 2 Gunakan hasil dari aturan logika 2 pada aturan logika.

[29] Aturan logika 3 Gunakan hasil dari aturan logika 3 pada aturan logika.

[33] Input digital DI18 Gunakan nilai dari DI18 pada aturan logika (Tinggi = BENAR).

[34] Input digital DI19 Gunakan nilai dari DI19 pada aturan logika (Tinggi = BENAR).

[35] Input digital DI27 Gunakan nilai dari DI27 pada aturan logika (Tinggi = BENAR).

[36] Input digital DI29 Gunakan nilai dari DI29 pada aturan logika (Tinggi = BENAR).

[37] Input digital DI32 Gunakan nilai dari DI32 pada aturan logika (Tinggi = BENAR).

[38] Input digital DI33 Gunakan nilai dari DI33 pada aturan logika (Tinggi = BENAR).

[39] Perintah Start Peristiwa ini BENAR apabila konverter frekuensi di-start dengan
cara apa pun (baik lewat input digital, field bus atau lainnya).

[40] Frek. konv. dihenti Peristiwa ini BENAR apabila konverter frekuensi distop atau di-
luncurkan dengan cara apa pun (baik lewat input digital, field
bus atau lainnya).

[41] Reset Trip Peristiwa ini BENAR apabila konverter frekuensi trip (namun bu-
kan kunci trip) dan tombol reset ditekan.

[42] Reset Auto Trip Peristiwa ini BENAR apabila konverter frekuensi trip (namun bu-
kan kunci trip) dan Reset Otomatis diterbitkan.

[43] Tombol OK Peristiwa ini BENAR apabila tombol OK pada LCP ditekan.

[44] Reset Peristiwa ini BENAR apabila tombol Reset pada LCP ditekan.

[45] Tombol Kiri Peristiwa ini BENAR apabila tombol Kiri pada LCP ditekan.

[46] Tombol Kanan Peristiwa ini BENAR apabila tombol Kanan pada LCP ditekan.
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[47] Tombol Atas Peristiwa ini BENAR apabila tombol Atas pada LCP ditekan.

[48] Tombol Turun Peristiwa ini BENAR apabila tombol Turun pada LCP ditekan.

[50] Pembanding 4 Gunakan hasil dari pembanding 4 pada aturan logika.

[51] Pembanding 5 Gunakan hasil dari pembanding 5 pada aturan logika.

[60] Aturan Logika 4 Gunakan hasil dari aturan logika 4 pada aturan logika.

[61] Aturan Logika 5 Gunakan hasil dari aturan logika 5 pada aturan logika.

13-02  Stop Peristiwa

Option: Fungsi:

Pilih input boolean (BENAR atau SALAH) untuk menonaktifkan
Kontrol Logika Cerdas.

[0] * Salah Masukkan nilai tetap SALAH pada aturan logika.

[1] Benar Masukkan nilai tetap benar pada aturan logika.

[2] Berjalan Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[3] Di dalam kisaran Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[4] Pada referensi Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[5] Batas torsi Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[6] Batas arus Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[7] Di luar kisaran arus Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[8] Di bawah ILOW Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[9] Di atas IHIGH Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[10] Di luar kisaran kece-
patan

[11] Di bwh kecep rendah Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[12] Di atas kecep tinggi Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[13] Di luar kisaran
ump.blk

Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[14] Di bwh ump.blk ren-
dah

Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[15] Di atas ump.blk tnggi Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.
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[16] Peringatan termal Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[17] Sumber listrik di luar
kisaran

Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[18] Mundur Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[19] Peringatan Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[20] Alarm (trip) Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[21] Alarm (Trip terkunci) Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[22] Pembanding 0 Gunakan hasil dari pembanding 0 pada aturan logika.

[23] Pembanding 1 Gunakan hasil dari pembanding 1 pada aturan logika.

[24] Pembanding 2 Gunakan hasil dari pembanding 2 pada aturan logika.

[25] Pembanding 3 Gunakan hasil dari pembanding 3 pada aturan logika.

[26] Aturan logika 0 Gunakan hasil dari aturan logika 0 pada aturan logika.

[27] Aturan logika 1 Gunakan hasil dari aturan logika 1 pada aturan logika.

[28] Aturan logika 2 Gunakan hasil dari aturan logika 2 pada aturan logika.

[29] Aturan logika 3 Gunakan hasil dari aturan logika 3 pada aturan logika.

[30] Istirahat SL 0 Gunakan hasil dari timer 0 pada aturan logika.

[31] Istirahat SL 1 Gunakan hasil dari timer 1 pada aturan logika.

[32] Istirahat SL 2 Gunakan hasil dari timer 2 pada aturan logika.

[33] Input digital DI18 Gunakan nilai dari DI18 pada aturan logika (Tinggi = BENAR).

[34] Input digital DI19 Gunakan nilai dari DI19 pada aturan logika (Tinggi = BENAR).

[35] Input digital DI27 Gunakan nilai dari DI27 pada aturan logika (Tinggi = BENAR).

[36] Input digital DI29 Gunakan nilai dari DI29 pada aturan logika (Tinggi = BENAR).

[37] Input digital DI32 Gunakan nilai dari DI32 pada aturan logika (Tinggi = BENAR).

[38] Input digital DI33 Gunakan nilai dari DI33 pada aturan logika (Tinggi = BENAR).

[39] Perintah Start Peristiwa ini BENAR apabila konverter frekuensi di-start dengan
cara apa pun (baik lewat input digital, field bus atau lainnya).

[40] Frek. konv. dihenti. Peristiwa ini BENAR apabila konverter frekuensi distop atau di-
luncurkan dengan cara apa pun (baik lewat input digital, field-
bus atau lainnya).

[41] Reset Trip Peristiwa ini BENAR apabila konverter frekuensi trip (namun bu-
kan kunci trip) dan tombol reset ditekan.

[42] Reset Auto Trip Peristiwa ini BENAR apabila konverter frekuensi trip (namun bu-
kan kunci trip) dan Reset Otomatis diterbitkan.

[43] Tombol OK Peristiwa ini BENAR apabila tombol OK pada LCP ditekan.
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[44] Tombol Reset Peristiwa ini BENAR apabila tombol Reset pada LCP ditekan.

[45] Tombol Kiri Peristiwa ini BENAR apabila tombol Kiri pada LCP ditekan.

[46] Tombol Kanan Peristiwa ini BENAR apabila tombol Kanan pada LCP ditekan.

[47] Tombol Atas Peristiwa ini BENAR apabila tombol Atas pada LCP ditekan.

[48] Tombol Turun Peristiwa ini BENAR apabila tombol Turun pada LCP ditekan.

[50] Pembanding 4 Gunakan hasil dari pembanding 4 pada aturan logika.

[51] Pembanding 5 Gunakan hasil dari pembanding 5 pada aturan logika.

[60] Aturan logika 4 Gunakan hasil dari aturan logika 4 pada aturan logika.

[61] Aturan logika 5 Gunakan hasil dari aturan logika 5 pada aturan logika.

[70] Istirahat SL 3 Gunakan hasil dari timer 3 pada aturan logika.

[71] Istirahat SL 4 Gunakan hasil dari timer 4 pada aturan logika.

[72] Istirahat SL 5 Gunakan hasil dari timer 5 pada aturan logika.

[73] Istirahat SL 6 Gunakan hasil dari timer 6 pada aturan logika.

[74] Istirahat SL 7 Gunakan hasil dari timer 7 pada aturan logika.

13-03  Reset SLC

Option: Fungsi:

[0] * Jangan reset SLC Mempertahankan pengaturan terprogram di semua parameter
kelompok 13 (13-*).

[1] Reset SLC Me-reset semua parameter kelompok 13 (13-*) ke pengaturan
default.

2.12.3. 13-1* Pembanding

Pembanding digunakan untuk membandingkan variabel kontinu (yakni frekuensi output, arus
output, input analog dll) ke nilai preset. Lagi pula, ini adalah nilai digital yang akan dibandingkan
dengan nilai waktu tetap. Lihat penjelasan pada par. 13-10. Pembanding dievaluasi sekali pada
setiap interval pemindaian. Gunakan hasilnya (BENAR atau SALAH) secara langsung. Semua pa-
rameter di dalam kelompok parameter ini adalah parameter larik dengan indeks 0 hingga 5. Pilih
indeks 0 untuk memprogram Pembanding 0, pilih indeks 1 untuk memprogram Pembanding 1,
dan seterusnya.

13-10  Operand Pembanding

Larik [4]

Pilih variabel yang akan dipantau oleh pembanding.

[0] * TIDAK DAPAT

[1] Referensi

[2] Umpan Balik

[3] Kecepatan motor

[4] Arus motor
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[5] Torsi motor

[6] Daya motor

[7] Tegangan motor

[8] Tegangan tautan DC

[9] Termal motor

[10] Termal drive

[11] Suhu heatsink

[12] Input analog AI53

[13] Input analog AI54

[14] Input analog AIFB10

[15] Input analog AIS24V

[17] Input analog AICCT

[18] Input pulsa FI29

[19] Input pulsa FI33

[20] Nomor alarm

[30] Penghitung A

[31] Penghitung B

13-11  Operator Pembanding

Larik [6]

Untuk par. 13-10 yang berisi nilai-nilai dari [0] hingga [31] hal-
hal berikut ini adalah sah:

Memilih operator yang akan digunakan di dalam pembandingan.

[0] < Pilih < [0] agar hasil evaluasi bernilai BENAR, ketika variabel
yang dipilih pada par. 13-10 lebih kecil daripada nilai tetap pada
par. 13-12. Hasilnya akan SALAH, apabila variabel yang dipilih
pada par. 13-10 lebih besar daripada nilai tetap pada par. 13-12.

[1] * ≈ Pilih ≈ [1] agar hasil evaluasi bernilai BENAR, ketika variabel
yang dipilih pada par. 13-10 kira-kira sama dengan nilai tetap
pada par. 13-12.

[2] > Pilih > [2] untuk logika inversi untuk opsi < [0].

13-12  Nilai Pembanding

Larik [6]

0.000 * [-100000.000 -
100000.000]

Masukkan ‘tingkat pemicu’ untuk variabel yang dipantau oleh
pembanding ini. Ini adalah parameter larik yang berisi nilai
pembanding 0 hingga 5.

2.12.4. 13-2* Timer

Kelompok parameter ini terdiri atas parameter timer.
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Gunakan hasilnya (BENAR atau SALAH) dari timer secara langsung untuk menentukan peristiwa
(lihat par. 13-51), atau sebagai input boolean pada aturan logika (lihat par. 13-40, 13-42 atau
13-44). Timer hanya akan bernilai SALAH ketika distart dengan tindakan (yaitu timer Start 1 [29])
hingga nilai timer yang dimasukkan ke dalam parameter ini telah terlewati. Kemudian timer akan
bernilai BENAR lagi.
Semua parameter di dalam kelompok parameter ini adalah parameter larik dengan indeks 0 hingga
2. Pilih indeks 0 untuk memprogram Timer 0, pilih indeks 1 untuk memprogram Timer 1, dan
seterusnya.

13-20  Timer Kontroler SL

Larik [3]

0.00 dt* [0.00 –360000.00 dt] Masukkan nilai untuk menentukan durasi output SALAH dari ti-
mer yang diprogram. Timer hanya SALAH apabila di-start oleh
tindakan (yakni Timer start 1 [29]) dan hingga nilai timer telah
terlewati.

2.12.5. 13-4* Aturan Logika

Gabungkan hingga tiga input boolean (input BENAR/ SALAH) dari timer, pembanding, input digital,
bit status, dan peristiwa dengan menggunakan operator logika DAN, ATAU, dan TIDAK. Pilih input
boolean untuk penghitungan di par. 13-40, 13-42, dan 13-44. Tentukan operator yang digunakan
untuk menggabungkan secara logika input-input yang dipilih pada par. 13-41 dan 13-43.

Prioritas perhitungan
Hasil dari par. 13-40, 13-41, dan 13-42 dihitung terlebih dahulu. Hasil dari perhitungan (BENAR /
SALAH) digabungkan dengan parameter dari par. 13-43 dan 13-44, menghasilkan nilai akhir (BE-
NAR / SALAH) dari aturan logika.

13-40  Aturan Logika Boolean 1

Larik [6]

Pilih input boolean pertama (TRUE atau FALSE) untuk aturan
logika yang dipilih.

[0] * Salah Masukkan nilai tetap FALSE pada aturan logika.

[1] Benar Masukkan nilai tetap TRUE pada aturan logika.

[2] Berjalan Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[3] Di dalam kisaran Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[4] Pada referensi Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[5] Batas torsi Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[6] Batas arus Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.
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[7] Di luar kisaran arus Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[8] Di bawah ILOW Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[9] Di atas IHIGH Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[10] Di luar kisaran kece-
patan

[11] Di bwh kecep rendah Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[12] Di atas kecep. tinggi Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[13] Di luar kisaran
ump.blk

Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[14] Di bwh ump.blk ren-
dah

Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[15] Di atas ump.blk tnggi Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[16] Peringatan termal Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[17] Sumber listrik di luar
kisaran

Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[18] Mundur Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[19] Peringatan Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[20] Alarm (trip) Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[21] Alarm (kunci trip) Lihat kelompok parameter 5-3* untuk keterangan selengkap-
nya.

[22] Pembanding 0 Gunakan hasil dari pembanding 0 pada aturan logika.

[23] Pembanding 1 Gunakan hasil dari pembanding 1 pada aturan logika.

[24] Pembanding 2 Gunakan hasil dari pembanding 2 pada aturan logika.

[25] Pembanding 3 Gunakan hasil dari pembanding 3 pada aturan logika.

[26] Aturan logika 0 Gunakan hasil dari aturan logika 0 pada aturan logika.

[27] Aturan logika 1 Gunakan hasil dari aturan logika 1 pada aturan logika.

[28] Aturan logika 2 Gunakan hasil dari aturan logika 2 pada aturan logika.

[29] Aturan logika 3 Gunakan hasil dari aturan logika 3 pada aturan logika.

[30] Timeout 0 Gunakan hasil dari timer 0 pada aturan logika.

[31] Timeout 1 Gunakan hasil dari timer 1 pada aturan logika.

[32] Timeout 2 Gunakan hasil dari timer 2 pada aturan logika.
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[33] Input digital DI18 Gunakan nilai dari DI18 pada aturan logika (Tinggi = TRUE).

[34] Input digital DI19 Gunakan nilai dari DI19 pada aturan logika (Tinggi = TRUE).

[35] Input digital DI27 Gunakan nilai dari DI27 pada aturan logika (Tinggi = TRUE).

[36] Input digital DI29 Gunakan nilai dari DI29 pada aturan logika (Tinggi = TRUE).

[37] Input digital DI32 Gunakan nilai dari DI32 pada aturan logika (Tinggi = TRUE).

[38] Input digital DI33 Gunakan nilai dari DI33 pada aturan logika (Tinggi = TRUE).

[39] Perintah Start Aturan logika ini TRUE apabila konverter frekuensi di-start de-
ngan cara apa pun (baik lewat input digital, fieldbus atau lain-
nya).

[40] Drive Stop Aturan logika ini TRUE apabila konverter frekuensi distop atau
diluncurkan dengan cara apa pun (baik lewat input digital, field-
bus atau lainnya).

[41] Reset Trip Aturan logika ini TRUE apabila konverter frekuensi trip (namun
bukan kunci trip) dan tombol reset ditekan.

[42] Reset Trip Otomatis Aturan logika ini TRUE apabila konverter frekuensi trip (namun
bukan kunci trip) dan Reset Otomatis diterbitkan.

[43] Tombol OK Aturan logika ini TRUE apabila tombol OK pada LCP ditekan.

[44] Tombol Reset Aturan logika ini TRUE apabila tombol Reset pada LCP ditekan.

[45] Tombol Kiri Aturan logika ini TRUE apabila tombol Kiri pada LCP ditekan.

[46] Tombol Kanan Aturan logika ini TRUE apabila tombol Kanan pada LCP ditekan.

[47] Tombol Atas Aturan logika ini TRUE apabila tombol Atas pada LCP ditekan.

[48] Tombol Turun Aturan logika ini TRUE apabila tombol Bawah pada LCP ditekan.

[50] Pembanding 4 Gunakan hasil dari pembanding 4 pada aturan logika.

[51] Pembanding 5 Gunakan hasil dari pembanding 5 pada aturan logika.

[60] Aturan logika 4 Gunakan hasil dari aturan logika 4 pada aturan logika.

[61] Aturan logika 5 Gunakan hasil dari aturan logika 5 pada aturan logika.

[70] Istirahat SL 3 Gunakan hasil dari timer 3 pada aturan logika.

[71] Istirahat SL 4 Gunakan hasil dari timer 4 pada aturan logika.

[72] Istirahat SL 5 Gunakan hasil dari timer 5 pada aturan logika.

[73] Istirahat SL 6 Gunakan hasil dari timer 6 pada aturan logika.

[74] Istirahat SL 7 Gunakan hasil dari timer 7 pada aturan logika.

13-41  Aturan Logika Operator 1

Larik [6]

Pilih operator logika pertama untuk digunakan pada input Boo-
lean dari par. 13-40 dan 13-42.
[13-XX] menunjukkan input boolean dari par. 13-*.
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[0] * TIDAK DAPAT Mengabaikan par. 13-42, 13-43, dan 13-44.

[1] DAN mengevaluasi ekspresi [13-40] DAN [13-42].

[2] ATAU Mengevaluasi ekspresi [13-40] ATAU [13-42].

[3] DAN TIDAK mengevaluasi ekspresi [13-40] DAN TIDAK [13-42].

[4] ATAU TIDAK mengevaluasi ekspresi [13-40] ATAU TIDAK [13-42].

[5] TIDAK DAN mengevaluasi ekspresi TIDAK [13-40] DAN [13-42].

[6] Not or mengevaluasi ekspresi TIDAK [13-40] ATAU [13-42].

[7] TIDAK DAN TIDAK mengevaluasi ekspresi TIDAK [13-40] DAN TIDAK [13-42].

[8] TIDAK ATAU TIDAK mengevaluasi ekspresi TIDAK [13-40] ATAU TIDAK [13-42].

13-42  Aturan Logika Boolean 2

Larik [6]

Pilih input boolean kedua (BENAR atau SALAH) untuk aturan lo-
gika yang dipilih.

Lihat Parameter 13-40 untuk keterangan selengkapnya tentang
pilihan dan fungsi-sungsinya.

13-43  Aturan Logika Operator 2

Larik [6]

Pilih operator logika kedua yang akan digunakan pada input bo-
olean yang dihitung pada par. 13-40, 13-41, dan 13-42, dan
input boolean yang datang dari par. 13-42.
[13-44] menunjukkan input boolean dari par. 13-44.
[13-40/13-42] menunjukkan input boolean yang dihitung pada
par. 13-40, 13-41, dan 13-42. TIDAK DAPAT [0] (pengaturan
pabrik). pilih opsi ini untuk mengabaikan par. 13-44.

[0] * TIDAK DAPAT

[1] DAN Mengevaluasi ekspresi [13-40/13-42] DAN [13-44].

[2] ATAU Mengevaluasi ekspresi [13-40/13-42] ATAU [13-44].

[3] DAN TIDAK Mengevaluasi ekspresi [13-40/13-42] DAN TIDAK [13-44].

[4] ATAU TIDAK Mengevaluasi ekspresi [13-40/13-42] ATAU TIDAK [13-44].

[5] TIDAK DAN mengevaluasi ekspresi TIDAK [13-40/13-42] DAN [13-44].

[6] TIDAK ATAU Mengevaluasi ekspresi TIDAK [13-40/13-42] ATAU [13-44].

[7] TIDAK DAN TIDAK Mengevaluasi ekspresi TIDAK [13-40/13-42] dan mengevaluasi
DAN TIDAK [13-44].

[8] TIDAK ATAU TIDAK Mengevaluasi ekspresi TIDAK [13-40/13-42] ATAU TIDAK
[13-44].
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13-44  Aturan Logika Boolean 3

Larik [6]

Pilih input boolean ketiga (BENAR atau SALAH) untuk aturan lo-
gika yang dipilih.

Lihat Parameter 13-40 untuk keterangan selengkapnya tentang
pilihan dan fungsi-sungsinya.

2.12.6. 13-5* Keadaan

Parameter untuk memprogram Pengendali Logika Cerdas.

13-51  Peristiwa Kontroler SL

Larik [20]

Pilih input boolean (BENAR atau SALAH) untuk menentukan pe-
ristiwa Pengendali Logika Cerdas.

Lihat Parameter 13-02 untuk keterangan selengkapnya tentang
pilihan dan fungsi-sungsinya.

13-52  Tindakan Kontroler SL

Larik [20]

Pilih tindakan yang sesuai dengan peristiwa SLC. Tindakan di-
eksekusi ketika peristiwa yang sesuai (ditentukan di par. 13-51)
dievaluasi sebagai Benar. Tindakan berikut ini tersedia untuk
dipilih:

[0] * Nonaktif

[1] Tiada tindakan

[2] Pilih persiapan 1 Ubah pengaturan aktif (par. 0-10) sampai ‘1’.

[3] Pilih persiapan 2 Ubah pengaturan aktif (par. 0-10) sampai ‘2’.

[4] Pilih persiapan 3 Ubah pengaturan aktif (par. 0-10) sampai ‘3’.

[5] Pilih persiapan 4 Ubah pengaturan aktif (par. 0-10) sampai ‘4’. Apabila pengatu-
ran berubah, pengaturan ini akan bergabung dengan perintah
pengaturan lain yang datang dari input digital atau fieldbus.

[10] Pilih referensi preset 0 Pilih referensi preset 0.

[11] Pilih referensi preset 1 Pilih referensi preset 1.

[12] Pilih referensi preset 2 Pilih referensi preset 2.

[13] Pilih referensi preset 3 Pilih referensi preset 3.

[14] Pilih referensi preset 4 Pilih referensi preset 4.
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[15] Pilih referensi preset 5 Pilih referensi preset 5.

[16] Pilih referensi preset 6 Pilih referensi preset 6.

[17] Pilih referensi preset 7 Pilih referensi preset 7.Apabila pengaturan berubah, pengatu-
ran ini akan bergabung dengan perintah pengaturan lain yang
datang dari input digital atau fieldbus.

[18] Pilih ramp 1 Pilih ramp 1

[19] Pilih ramp 2 Pilih ramp 2

[22] Jalankan Menghasilkan perintah start ke konverter frekuensi.

[23] Jalankan mundur Menghasilkan perintah start mundur ke konverter frekuensi.

[24] Berhenti Menghasilkan perintah stop ke konverter frekuensi.

[26] Dcstop Menghasilkan perintah stop DC ke konverter frekuensi.

[27] Meluncur Konverter frekuensi meluncur secara langsung. Semua perintah
stop termasuk stop meluncur akan menghentikan SLC.

[28] Bekukan output Bekukan frekuensi output pada konverter frekuensi.

[29] Nyala timer 0 Nyala timer 0, lihat par. 13-20 untuk keterangan selengkapnya.

[30] Nyala timer 1 Nyala timer 1, lihat par. 13-20 untuk keterangan selengkapnya.

[31] Nyala timer 2 Nyala timer 2, lihat par. 13-20 untuk keterangan selengkapnya.

[32] Tetapkan output digi-
tal A rendah

Output mana pun yang dipilih dengan ‘output digital 1’ adalah
rendah (mati).

[33] Tetapkan output digi-
tal B rendah

Output mana pun yang dipilih dengan ‘output digital 2’ adalah
rendah (mati).

[34] Tetapkan output digi-
tal C rendah

Output mana pun yang dipilih dengan ‘output digital 3’ adalah
rendah (mati).

[35] Tetapkan output digi-
tal D rendah

Output mana pun yang dipilih dengan ‘output digital 4’ adalah
rendah (mati).

[36] Tetapkan output digi-
tal E rendah

Output mana pun yang dipilih dengan ‘output digital 5’ adalah
rendah (mati).

[37] Tetapkan output digi-
tal F rendah

Output mana pun dengan ‘output digital 6’ dipilih rendah (mati).

[38] Tetapkan output digi-
tal A tinggi

Output mana pun yang dipilih dengan ‘output digital 1’ adalah
tinggi (tertutup).

[39] Tetapkan output digi-
tal B tinggi

Output mana pun yang dipilih dengan ‘output digital 2’ adalah
tinggi (tertutup).

[40] Tetapkan output digi-
tal C tinggi

Output mana pun yang dipilih dengan ‘output digital 3’ adalah
tinggi (tertutup).

[41] Tetapkan output digi-
tal D tinggi

Output mana pun yang dipilih dengan ‘output digital 4’ adalah
tinggi (tertutup).

[42] Tetapkan output digi-
tal E tinggi

Output mana pun yang dipilih dengan ‘output digital 5’ adalah
tinggi (tertutup).

[43] Tetapkan output digi-
tal F tinggi

Output mana pun yang dipilih dengan ‘output digital 6’ adalah
tinggi (tertutup).
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[60] Reset Penghitung A Reset Penghitung A ke nol.

[61] Reset Penghitung B Reset Penghitung A ke nol.

[70] Timer Start 3 Nyala timer 3, lihat par. 13-20 untuk keterangan selengkapnya.

[71] Timer Start 4 Nyala timer 4, lihat par. 13-20 untuk keterangan selengkapnya.

[72] Timer Start 5 Nyala timer 5, lihat par. 13-20 untuk keterangan selengkapnya.

[73] Timer Start 6 Nyala timer 6, lihat par. 13-20 untuk keterangan selengkapnya.

[74] Timer Start 7 Nyala timer 7, lihat par. 13-20 untuk keterangan selengkapnya.

2.13. Main Menu – Fungsi Khusus - Kelompok 14

2.13.1. 14-** Fungsi Khusus 

Kelompok parameter untuk mengkonfigurasi fungsi khusus konverter frekuensi.

2.13.2. Switching Inverter, 14-0* 

Parameter untuk mengkonfigurasi switching inverter.

14-00  Pola Switching

Option: Fungsi:

[0] * 60 AVM

[1] SFAVM Pilih pola switching: 60° AVM atau SFAVM.

14-01  Frekuensi Switching

Option: Fungsi:

[0] 1.0 kHz

[1] 1.5 kHz

[2] 2.0 kHz

[3] 2.5 kHz

[4] 3.0 kHz

[5] 3.5 kHz

[6] 4.0 kHz

[7] 5.0 kHz

[8] 6.0 kHz

[9] 7.0 kHz

[10] 8.0 kHz

[11] 10.0 kHz

[12] 12.0 kHz

[13] 14.0 kHz

[14] 16.0 kHz

Pilih frekuensi switching inverter. Mengubah frekuensi switching
dapat membantu mengurangi derau akustik dari motor.
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Catatan!
Nilai frekuensi output dari konverter frekuensi ti-
dak boleh melampaui nilai yang lebih tinggi dari-
pada 1/10 dari frekuensi switching. Apabila motor
berjalan, setel frekuensi switching pada par.
14-01 hingga motor bersuara yang sekecil mung-
kin. Lihat juga par. 14-00 dan bagian Penurunan.

Catatan!
Frekuensi switching yang lebih tinggi daripada 5.0
kHz akan secara otomatis menurunkan output
maksimum dari konverter frekuensi.

14-03  Kelebihan modulasi

Option: Fungsi:

[0] Off

[1] * On Pilih On [1] untuk menghubungkan fungsi kelebihan modulasi
ke tegangan output, untuk mendapatkan tegangan output hing-
ga 15% lebih tinggi daripada tegangan sumber listrik.
Pilih Off [0] tidak kondisi tidak ada kelebihan modulasi pada te-
gangan output, untuk mencegah torsi mengalir ke poros motor.

14-04  PWM Acak

Option: Fungsi:

[0] * Off

[1] On Pilih On [1] untuk mentransformasi derau perpindahan motor
akustik dari nada dering yang jernih ke derau ‘putih’ yang ku-
rang tajam. Ini dapat dicapai dengan mengubah sedikit dan
acak sinkronisme dari fasa output yang dimodulasi lebar pulsa.
Pilih Off [0] untuk tidak mengubah derau perpindahan motor
akustik.

2.13.3. Sumber Listrik On/Off, 14-1* 

Parameter untuk mengkonfigurasi pemantauan dan penanganan kegagalan sumber listrik.

14-12  Fungsi pada Ketidakseimbangan Sumber Listrik

Option: Fungsi:

[0] * Trip

[1] Peringatan

[2] Nonaktif

[3] Turunkan Rating Apabila terdeteksi ketidakseimbangan sumber listrik yang pa-
rah:
Pilih Trip [0] untuk trip konverter frekuensi;
Pilih Peringatan [1] untuk menerbitkan peringatan;
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Pilih Nonaktif [2] untuk tiada tindakan, atau
Pilih Penurunan Rating [3] untuk penurunan konverter frekuen-
si.
Operasi di bawah kondisi ketidakseimbangan sumber listrik
yang parah mengurangi usia motor. Kondisi ini dianggap parah
apabila motor dioperasikan secara terus-menerus di dekat be-
ban nominal (yakni pompa atau kipas berjalan di dekat kece-
patan penuh).

2.13.4. Reset Trip, 14-2* 

Parameter untuk mengkonfigurasi penanganan rest trip, penanganan trip khusus dan swa-uji atau
inisialisasi Kartu Kontrol.

14-20  Mode Reset

Option: Fungsi:

[0] Reset manual

[1] Reset otomatis x 1

[2] Reset otomatis x 2

[3] Reset otomatis x 3

[4] Reset otomatis x 4

[5] Reset otomatis x 5

[6] Reset otomatis x 6

[7] Reset otomatis x 7

[8] Reset otomatis x 8

[9] Reset otomatis x 9

[10] * Reset otomatis x 10

[11] Reset otomatis x 15

[12] Reset otomatis x 20

[13] Reset Otomatis Tidak
Terbatas

Pilih fungsi reset setelah trip. Sekali di-reset, konverter frekuensi
dapat di-restart.
Pilih Reset manual [0], untuk menjalankan reset melalui [RE-
SET] atau melalui input digital.
Pilih Reset otomatis x 1…x20 [1]-[12] untuk menjalankan antara
satu dan dua puluh reset otomatis setelah tripping.
Pilih Reset Otomatis Tidak Terbatas [13] untuk reset kontinu
setelah tripping.

Catatan!
Motor mungkin akan start tanpa peringatan. Apa-
bila sejumlah tertentu RESET OTOMATIS tercapai
dalam 10 menit, konverter frekuensi akan mema-
suki mode Reset manual [0]. Setelah dilakukan
Reset manual, pengaturan dari par. 14-20 akan
kembali ke pemilihan asli. Apabila jumlah dari re-
set otomatis tidak tercapai dalam 10 menit, atau
apabila Reset manual dilakukan, maka penghi-
tung RESET OTOMATIS internal akan kembali ke
nol.
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Catatan!
Reset otomatis juga akan aktif untuk me-reset
fungsi berhenti aman (safe stop) pada versi firm-
ware < 4.3x.

14-21  Waktu Restart Otomatis

Range: Fungsi:

10 dt* [0 -600 dt] masukkan interval waktu dari trip hingga start untuk fungsi re-
set otomatis. Parameter ini aktif ketika par. 14-20 ditetapkan ke
Reset otomatis [1] - [13].

14-22  Mode Operasi

Option: Fungsi:

[0] * Operasi normal

[1] Uji Kartu Kontrol

[2] Inisialisasi Gunakan parameter ini untuk menentukan operasi normal; un-
tuk melakukan uji; atau untuk menginisialisasi semua parame-
ter kecuali par. 15-03, 15-04 dan 15-05. Fungsi ini aktif hanya
ketika daya disikluskan ke konverter frekuensi.
Pilih Operasi normal [0] untuk operasi normal konverter fre-
kuensi dengan motor pada aplikasi tertentu.
Pilih Uji Kartu Kontrol [1] untuk menguji input dan output analog
dan digital serta tegangan kontrol +10 V. Uji menghendaki kon-
ektor uji dengan sambungan internal. Gunakan prosedur berikut
ini untuk uji Kartu Kontrol.

1. Pilih Uji Kartu Kontrol [1].

2. Putus supply dari sumber listrik dan tunggu hingga
lampu layar mati

3. Tetapkan switch S201 (A53) dan S202 (A54) = ‘ON’ /
I.

4. Sisipkan colokan uji (lihat di bawah).

5. Sambungkan supply sumber listrik.

6. Jalankan berbagai uji.

7. Hasilnya akan ditampilkan di LCP dan frekuensi berge-
rak ke loop tak terbatas.

8. Par. 14-22 otomatis ditetapkan ke operasi Normal. Ja-
lankan siklus daya untuk menjalankan operasi Normal
setelah uji Kartu Kontrol.

Apabila uji OK:
Pembacaan LCP: Kartu Kontrol OK.
Putus supply sumber listrik dan lepaskan colokan uji. LED hijau
pada Kartu Kontrol akan menyala.

Apabila ui gagal:
Pembacaan LCP: Kartu Kontrol I/O failure.
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Ganti konverter frekuensi atau Kartu Kontrol. LED merah pada
Kartu Kontrol akan menyala. Colokan uji (sambung terminal be-
rikut ini satu sama lain): 18 - 27 - 32; 19 - 29 - 33; 42 - 53 - 54

Pilih Inisialisasi [2] untuk me-reset semua nilai parameter ke
pengaturan default, kecuali untuk par. 15-03, 15-04, dan 15-05.
Konverter frekuensi akan reset selama power-up berikutnya.
Par. 14-22 juga akan beralih ke pengaturan default Operasi
Normal [0].

14-25  Tunda Trip pada Batas Torsi

Range: Fungsi:

60 dt* [0 - 60 dt = OFF] Masukkan tunda trip pada batas torsi dalam detik. Apabila torsi
output mencapai batas torsi (par. 4-16 dan 4-17), peringatan
akan dipicu. Apabila peringatan batas torsi muncul terus-mene-
rus selama waktu tertentu yang ditentukan di parameter ini,
konverter frekuensi akan trip. Nonaktifkan penundana trip de-
ngan mengatur parameter ke 60 dt = OFF. Pemantauan kon-
verter frekuensi termal akan tetap aktif.

14-26  Tunda Trip pada Kerusakan Inverter

Range: Fungsi:

5 dt* [0 -35 dt] Apabila konverter frekuensi mendeteksi tegangan berlebih pada
waktu yang telah ditetapkan, trip akan terjadi setelah waktu
yang telah ditetapkan tersbeut.

14-29  Kode Servis

Range: Fungsi:

-* [-2147483647 hingga
+2147483647 N/A]

Untuk penggunaan servis saja.
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2.13.5. Kontrol Batas Arus, 14-3* 

Konverter frekuensi memiliki fitur Kontrol Batas Arus terpadu yang diaktifkan ketika arus motor,
dan dengan demikian torsi, lebih tinggi daripada batas torsi yang ditetapkan pada par. 4-16 dan
4-17.
Apabila batas arus tercapai selama operasi motor atau operasi regeneratif, maka konverter fre-
kuensi akan mencoba mengurangi torsi di bawah batas torsi preset secepat mungkin tanpa
kehilangan kontrol terhadap motor.
Sekalipun kontrol arus dalam keadaan aktif, konverter frekuensi hanya dapat dihentikan dengan
mengatur input digital ke Pembalikan luncuran [2] atau Luncuran dan reset pembalikan [3]. Segala
sinyal pada terminal 18 hingga 33 tidak akan aktif hingga konverter frekuensi tidak lagi di dekat
batas arus.
Dengan menggunakan input digital yang ditetapkan ke Pembalikan luncuran [2] atau Luncuran
dan reset pembalikan [3], motor tidak akan menggunakan waktu ramp-down, karena konverter
frekuensi meluncur.

14-30  Kont. Batas Arus, Penguatan Proporsional

Range: Fungsi:

100 %* [0 - 500 %] Masukkan nilai penguatan proporsional untuk pengontrol batas
arus. Pemilihan nilai yang tinggi akan membuat pengontrol ber-
eaksi lebih cepat. Pengaturan yang terlalu tinggi dapat menye-
babkan pengontrol tidak stabil.

14-31  Kontr. Batas Arus, Waktu Integral

Range: Fungsi:

0.020
dt*

[0.002 -2.000 dt] Mengontrol waktu integral kontrol batas arus. Pengaturan ke
nilai yang rendah membuatnya bereaksi lebih cepat. Parameter
yang terlalu rendah dapat mengakibatkan kontrol tidak stabil.

2.13.6. Optimisasi Energi, 14-4* 

Parameter untuk menyetel tingkat optimisasi energi di mode Torsi Variabel (VT) dan mode Opti-
misasi Energi Otomatis (AEO).

Optimisasi Energi Otomatis hanya aktif jika par.1-03, Karakteristik Torsi, ditetapkan ke CT Opti-
misasi Energi Otomatis [2] atau VT Optimisasi Energi Otomatis [3].

14-40  Tingkat VT

Range: Fungsi:

66%* [40 - 90%] Masukkan tingkat magnitisasi motor pada kecepatan rendah.
Pemilihan nilai rendah akan mengurangi kehilangan energi di
motor, namun juga mengurangi kemampuan beban.
Parameter ini tidak dapat disetel saat motor berjalan.
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14-41  Magnetisasi Minimum AEO

Range: Fungsi:

40%* [40 - 75%] Masukkan magnetisasi minimum yang diizinkan untuk AEO. Pe-
milihan nilai rendah akan mengurangi kehilangan energi di mo-
tor, namun juga mengurangi resistensi ke perubahan beban
mendadak.

14-42  Frekuensi Minimum AEO

Range: Fungsi:

10Hz* [5 - 40 Hz] Masukkan frekuensi minimum di mana Automatic Energy Opti-
misation (AEO) akan diaktifkan.

14-43  Cosphi Motor

Range: Fungsi:

0.66* [0.40 - 0.95] Setpoint Cos(phi) otomatis diatur untuk kinerja AEO optimum
selama AMA. Parameter ini biasanya tidak perlu diubah. Namun
dalam beberapa situasi mungkin perlu memasukkan nilai baru
untuk menyetel halus.

2.13.7. Lingkungan, 14-5* 

Parameter ini membantu konverter frekuensi beroperasi di bawah kondisi lingkungan khusus.

14-50  RFI 1

Option: Fungsi:

[0] Padam

[1] * On Pilih On [1] untuk memastikan agar konverter frekuensi meme-
nuhi standar EMC.
Pilih Padam [0] hanya ketika konverter frekuensi disuplai dari
sumber listrik terisolir, yakni sumber listrik IT. Pada mode ini,
kapasitas RFI internal (kapasitor filter) antara sasis dan Sirkuit
Filter RFI Sumber Listrik akan diputus untuk mencegah kerusa-
kan ke sirkuit antara dan untuk mengurangi arus kapasitas
pembumian (menurut IEC 61800-3).

14-53  Monitor Kipas

Option: Fungsi:

[0] Nonaktif

[1] * Peringatan

[2] Trip

Pilih reaksi mana yang harus diambil konverter frekuensi dalam
hal terdeteksi kerusakan kipas.
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14-55  Filter Output

Option: Fungsi:

[0] * Tidak ada filter

[1] Filter Sine-Wave Pilih jenis filter output yang tersambung. Parameter ini tidak
dapat disetel saat motor berjalan.

2.13.8. Penurunan Rating Otomatis, 14-6* 

Kelompok parameter ini berisi parameter untuk menurunkan rating konverter frekuensi dalam
kondisi suhu tinggi.

14-60  Fungsi pada Suhu Tinggi

Option: Fungsi:

[0] Trip

[1] * Turunkan Rating Apabila suhu heatsink atau suhu control card melampaui batas
suhu terprogram, peringatan akan diaktifkan. Apabila suhu te-
tap meningkat, pilih apakah konverter frekuensi akan trip (trip
terkunci) atau menurunkan rating arus output.

Trip [0]: Konverter frekuensi akan trip (trip terkunci) dan me-
munculkan alarm. Daya harus disikluskan untuk me-reset alarm,
namun tidak mengizinkan restart pada motor hingga suhu heat-
sink turun di bawah batas alarm.

Turunkan Rating [1]: Apabila suhu kritis terlampaui maka arus
output akan berkurang hingga suhu yang diizinkan tercapai.

2.13.9. Tidak ada trip pada Lebih Beban Inverter 

Pada beberapa sistem pompa, konverter frekuensi tidak diukur dengan benar untuk menghasilkan
arus yang dibutuhkan di semua titik dari karakteristik aliran ke atas operasional. Pada titik ini,
pompa akan memerlukan arus lebih tinggi daripada arus terukur dari konverter frekuensi. Kon-
verter frekuensi dapat menghasilkan 110% dari arus terukur secara kontinu selama 60 detik.
Apabila masih tetap kelebihan beban, konverter frekuensi biasanya akan trip (yang menyebabkan
pompa berhenti meluncur) dan mengeluarkan alarm.

Mungkin lebih disukai menjalankan pompa pada kecepatan yang lebih rendah selama beberapa
waktu apabila tidak mungkin menjalankannya secara kontinu dengan kapasitas yang diinginkan.
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Pilih Fungsi pada Lebih Beban Inverter, par. 14-61 untuk mengurangi kecepatan secara otomatis
hingga arus output di bawah 100% dari arus terukur (ditetapkan di Turunkan Rating, par. 14-62).
Fungsi pada Lebih Beban Inverter merupakan alternatif untuk memungkinkan konverter frekuensi
mengalami trip.

Konverter frekuensi memperkirakan beban pada bagian daya melalui penghitung beban inverter,
yang akan menyebabkan peringatan pada 98% dan reset peringatan pada 90%. Pada nilai 100%,
konverter frekuensi akan trip dan mengeluarkan alarm.
Status untuk penghitung dapat dibaca pada par. 16-35, Termal Inverter.

Apabila par. 14-61, Fungsi pada Lebih Beban Inverter, ditetapkan ke Turunkan Rating, kecepatan
pompa akan berkurang ketika penghitung melampaui 98, dan akan tetap berkurang hingga peng-
hitung turun di bawah 90.7.
Apabila par. 14-62, Turunkan Rating, ditetapkan misal ke 95% maka lebih beban yang stabil akan
menyebabkan kecepatan pompa berfluktuasi antara nilai-nilai yang sesuai ke 110% dan 95% dari
arus output terukur untuk konverter frekuensi.

14-61  Fungsi pd Lebih Beban Inverter

Option: Fungsi:

[0] Trip

[1] * Turunkan Rating Digunakan pada kasus kestabilan lebih beban di atas batas ter-
mal (110% untuk 60 detik).
Pilih Trip [0] untuk membuat agar konverter frekuensi meng-
alami trip dan mengeluarkan alarm atau Turunkan Rating [1]
untuk mengurangi kecepatan pompa demi berkurangnya beban
pada bagian daya dan memungkinkan unit mendingin.

14-62  Turunkan Rating

Range: Fungsi:

95%* [75% - 95%] Menentukan tingkat arus yang diinginkan (dalam % dari arus
output terukur untuk konverter frekuensi) saat berjalan dengan
kecepatan pompa yang dikurangi setelah beban pada konverter
frekuensi melampaui batas yang diizinkan (110% selama 60
detik).

2.14. Main Menu – Informasi Konverter Frekuensi – Ke-
lompok 15 

2.14.1. 15-** Informasi Drive 

Kelompok parameter berisi informasi konverter frekuensi seperti data operasi, serta konfigurasi
versi perangkat keras dan versi perangkat lunak.

2.14.2. 15-0* Data Pengoperasian

Kelompok parameter berisi data pengoperasian, misal Jam Pengoperasian, penghitung kWh, Po-
wer-Up, dll.
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15-00  Jam Pengoperasian

Range: Fungsi:

0 jam* [0-2147483647 jam] Melihat berapa jam konverter frekuensi telah berjalan. Nilai ini
akan disimpan apabila konverter frekuensi dimatikan.

15-01  Jam Kerja

Range: Fungsi:

0 jam* [0-2147483647 jam] Melihat berapa jam motor telah berjalan. Reset penghitung pa-
da par. 15-07. Nilai akan disimpan ketika konverter frekuensi
dimatikan.

15-02  Penghitung kWh

Range: Fungsi:

0 kWh* [0 - 2147483647
kWh]

Mencatat konsumsi daya motor sebagai nilai tengah selama satu
jam. Reset penghitung pada par. 15-06.

15-03  Daya Dinyalakan

Range: Fungsi:

0* [0 - 2147483647] Melihat jumlah berapa kali konverter frekuensi telah dinyalakan.

15-04  Kelebihan Suhu

Range: Fungsi:

0* [0 - 65535] Melihat berapa kali terjadi kegagalan suhu pada konverter fre-
kuensi.

15-05  Kelebihan Tegangan

Range: Fungsi:

0* [0 - 65535] Melihat berapa kali terjadi kelebihan tegangan pada konverter
frekuensi.

15-06  Reset Penghitung kWh

Option: Fungsi:

[0] * Jangan reset

[1] Reset penghitung Pilih Reset [1] dan tekan [OK] untuk me-reset penghitung kWh
ke nol (lihat par 15-02).
Pilih Jangan reset [0] apabila tidak diperlukan reset terhadap
penghitung kWh.
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Catatan!
Reset dijalankan dengan menekan [OK].

15-07  Reset Penghitung Jam Kerja

Option: Fungsi:

[0] * Jangan reset

[1] Reset penghitung Pilih Reset [1] dan tekan [OK] untuk reset penghitung Jam Kerja
(par. 15-01) dan par. 15-08, Jumlah Start, ke nol (lihat par.
15-01).
Pilih Jangan reset [0] apabila tidak diperlukan reset terhadap
penghitung Jam Kerja.

15-08  Jumlah Start

Range: Fungsi:

[0 - 2147483647] Ini hanya parameter pembacaan saja. Penghitung menunjuk-
kan jumlah start dan stop yang disebabkan oleh perintah Start/
Stop normal dan/atau ketika memasuki/keluar dari mode Tidur.

2.14.3. Pengaturan Log Data, 15-1* 

Log Data memungkinkan logging yang kontinu hingga 4 sumber data (par. 15-10) pada laju in-
dividual (par. 15-11). Peristiwa pemicu (par. 15-12) dan jendela (par. 15-14) digunakan untuk
start dan stop logging secara kondisional.

15-10  Sumber Logging

Larik [4]

Tak ada

[1600] Kata Kontrol

[1601] Referensi [Unit]

[1602] Referensi %

[1603] Kata Status

[1610] Daya [kW]

[1611] Daya [hp]

[1612] Tegangan Motor

[1613] Frekuensi

[1614] Arus Motor

[1616] Torsi [Nm]

[1617] Kecepatan [RPM]

[1618] Beban Motor Termal

[1622] Torsi [%]
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[1630] Tegangan Tautan DC

[1632] Energi Rem /dt

[1633] Energi Rem /2 mnt

[1634] Suhu Heatsink

[1635] Beban Drive Termal

[1650] Referensi Eksternal

[1652] Umpan Balik [Unit]

[1654] Ump. Balik 1 [Unit]

[1655] Ump. Balik 2 [Unit]

[1656] Ump. Balik 3 [Unit]

[1659] Setpoint yang Dise-
suaikan

[1660] Input Digital

[1662] Input Analog 53

[1664] Input Analog 54

[1665] Output Analog 42
[mA]

[1666] Output Digital [bin]

[1675] Input Analog X30/11

[1676] Input Analog X30/12

[1677] Output Analog X30/8
[mA]

[1690] Kata Alarm

[1691] Kata Alarm 2

[1692] Kata Peringatan

[1693] Kata Peringatan 2

[1694] Perpanjangan Kata
Status

[1695] Perpanjangan Kata
Status 2

[1820] Input Analog X42/1

[1821] Input Analog X42/3

[1822] Input Analog X42/5

[1823] Out Analog X42/7
[mA]

[1824] Out Analog X42/9
[mA]

[1825] Out Analog X42/11
[mA]

Pilih apabila variabel di-logging.

15-11  Interval Logging

Range: Fungsi:

1 ms* [1 -86400000 ms] Masukkan interval dalam ms antara masing-masing sampling
variabel yang akan di-logging.
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15-12  Peristiwa Pemicu

Option: Fungsi:

[0] * Salah

[1] Benar

[2] Berjalan

[3] Di dalam kisaran

[4] Pada referensi

[5] Batas torsi

[6] Batas arus

[7] Di luar kisaran arus

[8] Di bawah I rendah

[9] Di atas I tinggi

[10] Di luar kisaran kece-
patan

[11] Di bwh kecep rendah

[12] Di atas kecep. tinggi

[13] Di luar kisaran
ump.blk

[14] Di bwh ump.blk ren-
dah

[15] Di atas ump.blk tnggi

[16] Peringatan termal

[17] Tegangan sumber lis-
trik di luar kisaran

[18] Mundur

[19] Peringatan

[20] Alarm (trip)

[21] Alarm (Trip terkunci)

[22] Pembanding 0

[23] Pembanding 1

[24] Pembanding 2

[25] Pembanding 3

[26] Aturan logika 0

[27] Aturan logika 1

[28] Aturan logika 2

[29] Aturan logika 3

[33] Input digital DI18

[34] Input digital DI19

[35] Input digital DI27

[36] Input digital DI29

[37] Input digital DI32

[38] Input digital DI33

[50] Pembanding 4

[51] Pembanding 5

[60] Aturan logika 4
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[61] Aturan logika 5 Memilih peristiwa pemicu. Apabila peristiwa pemicu terjadi, jen-
dela akan berlaku untuk membekukan logging. Logging akan
mempertahankan persentase tertentu dari sampel sebelum ber-
langsungnya peristiwa pemicu (par. 15-14).

15-13  Mode Logging

Option: Fungsi:

[0] * Selalu log

[1] Log sekali ada pemicu Pilih Selalu log [0] untuk logging kontinu.
Pilih Log sekali ada pemicu [1] untuk start dan stop logging se-
cara kondisional menggunakan par. 15-12 dan par.15-14.

15-14  Sampel Sebelum Pemicu

Range: Fungsi:

50* [0 - 100] Masukkan persentase dari semua sampel sebelum memicu pe-
ristiwa yang harus dipertahankan di log. Lihat juga par. 15-12
dan par. 15-13.

2.14.4. Log Riwayat,15-2* 

Melihat hingga 50 item data log lewat parameter larik pada kelompok parameter ini. Untuk semua
parameter di dalam kelompok, [0] merupakan data terbaru dan [49] merupakan data terlama.
Data di-log setiap kali terjadi peristiwa (jangan dikacaukan dengan peristiwa SLC). Peristiwa dalam
konteks ini didefinisikan sebagai perubahan pada salah satu bidang berikut:

1. Input digital

2. Output digital (tidak terpantau di rilis SW ini)

3. Kata peringatan

4. Kata alarm

5. Kata status

6. Kata kontrol

7. Perpanjangan kata status

Peristiwa di-log dengan nilai, dan stempel waktu dalam ms. Interval waktu antara dua peristiwa
tergantung kepada seberapa sering peristiwa terjadi (maksimum sekali setiap kali waktu pemin-
daian). Log data akan berlangsung terus-menerus namun apabila terjadi alarm, log akan disimpan
dan nilai dapat dilihat di layar. Fitur ini berguna, misalnya, ketika melakukan servis setelah terjadi
trip. Lihat log riwayat yang disertakan bersama parameter ini lewat port komunikasi serial atau
lewat layar.

15-20  Log Riwayat: Peristiwa

Larik [50]

0* [0 - 255] Melihat jenis peristiwa dari peristiwa yang di-log.
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15-21  Log Riwayat: Nilai

Larik [50]

0* [0 - 2147483647] Melihat nilai dari peristiwa yang di-log. Interpretasikan nilai pe-
ristiwa menurut tabel ini;

Input digital Nilai desimal. Lihat par. 16-60 untuk keterangan
setelah mengubah ke nilai biner.

Output digital (tidak ter-
pantau di rilis SW ini)

Nilai desimal. Lihat par. 16-66 untuk keterangan
setelah mengubah ke nilai biner.

Kata peringatan Nilai desimal. Lihat par. 16-92 untuk ketera-
ngan.

Kata alarm Nilai desimal. Lihat par. 16-90 untuk ketera-
ngan.

Kata status Nilai desimal. Lihat par. 16-03 untuk keterangan
setelah mengubah ke nilai biner.

Kata kontrol Nilai desimal. Lihat par. 16-00 untuk ketera-
ngan.

Perpanjangan kata status Nilai desimal. Lihat par. 16-94 untuk ketera-
ngan.

15-22  Log Riwayat: Waktu

Larik [50]

0* [0 - 2147483647] Melihat waktu saat kapan peristiwa yang di-log terjadi. Waktu
diukur dalam ms sejak konverter frekuensi di-start.

2.14.5. Log Kerusakan, 15-3* 

Parameter pada kelompok ini merupakan parameter larik, di mana hingga 10 log kerusakan dapat
dilihat. [0] merupakan data yang di-log terakhir, dan [9[ tertua. Kode kesalahan, nilai dan stempel
waktu dapat dilihat untuk semua data yang di-log.

15-30  Log Kerusakan: Kode Kesalahan

Larik [10]

0* [0 - 255] Melihat kode kesalahan dan mencari artinya di bab Pemecahan
masalah.

15-31  Log Kerusakan: Nilai

Larik [10]
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0* [-32767 - 32767] Melihat keterangan tambahan tentang kesalahan. Parameter ini
terutama digunakan dalam kombinasi dengan alarm 38 ‘kesa-
lahan internal’.

15-32  Log Kerusakan: Waktu

Larik [10]

0* [0 - 2147483647] Melihat waktu saat kapan peristiwa yang di-log terjadi. Waktu
diukur dalam detik sejak konverter frekuensi di-start.

2.14.6. Identifikasi Drive, 15-4* 

Parameter berisi informasi hanya bisa dibaca tentang konfigurasi perangkat keras dan perangkat
lunak dari konverter frekuensi.

15-40  Jenis FC

Option: Fungsi:

Melihat jenis FC. Pembacaan ini identik dengan kolom definisi
kode jenis pada mesin Seri Drive VLT AQUA, karakter 1-6.

15-41  Bagian Daya

Option: Fungsi:

Melihat jenis FC. Pembacaan ini identik dengan kolom definisi
kode jenis pada mesin Seri Drive VLT AQUA, karakter 7-10.

15-42  Tegangan

Option: Fungsi:

Melihat jenis FC. Pembacaan ini identik dengan kolom definisi
kode jenis pada mesin Seri Drive VLT AQUA, karakter 11-12.

15-43  Versi Perangkat Lunak

Option: Fungsi:

Melihat versi SW gabungan (atau ‘versi paket’) yang terdiri atas
SW daya dan SW kontrol.

15-44  String Kode Jenis Pemesanan

Option: Fungsi:

Melihat string kode jenis yang digunakan untuk pemesanan
kembali konverter frekuensi dalam konfigurasi aslinya.

Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA 2. Keterangan Parameter

 MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  161

2



15-45  String Kode Jenis Aktual

Option: Fungsi:

Melihat string kode jenis aktual

15-46  Nomor Pemesanan Konverter Frekuensi

Option: Fungsi:

Melihat nomor urut 8-digit yang digunakan untuk pemesanan
kembali konverter frekuensi dalam konfigurasi aslinya.

15-47  Nomor Pemesanan Kartu daya

Option: Fungsi:

Melihat nomor pemesanan kartu daya

15-48  Nomor ID LCP

Option: Fungsi:

Melihat nomor ID LCP.

15-49  Kartu Kontrol ID SW

Option: Fungsi:

Melihat nomor versi perangkat lunak kartu kontrol.

15-50  Kartu Daya ID SW

Option: Fungsi:

Melihat nomor versi perangkat lunak Kartu Daya.

15-51  Nomor Serial Konverter Frekuensi

Option: Fungsi:

Melihat nomor serial konverter frekuensi.

15-53  Nomor Serial kartu daya

Option: Fungsi:

Melihat nomor serial kartu daya.

2.14.7. Identifikasi Opsi 15-6* 

Kelompok parameter berisi informasi tentang konfigurasi perangkat keras dan perangkat lunak
dari opsi yang terpasang di slot A, B, C0, dan C1.
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15-60  Opsi Terpasang

Option: Fungsi:

Melihat jenis opsi yang terpasang.

15-61  Versi SW Opsi

Option: Fungsi:

Melihat versi perangkat lunak opsi yang terpasang.

15-62  Nomor Pemesanan Opsi

Option: Fungsi:

Melihat nomor pemesanan untuk opsi yang terpasang.

15-63  Nomor Serial Opsi

Option: Fungsi:

Melihat nomor serial opsi yang terpasang.

2.14.8. Info Parameter, 15-9* 

Daftar Parameter

15-92  Parameter yang Ditentukan

Larik [1000]

0* [0 - 9999] Melihat daftar semua parameter yang ditentkan pada konverter
frekuensi. Daftar berakhir dengan 0.

15-93  Paramater yang Dimodifikasi

Larik [1000]

0* [0 - 9999] Melihat daftar parameter yang telah diubah dari pengaturan
default. Daftar berakhir dengan 0. Perubahan mungkin tidak
dapat dilihat hingga 30 detik setelah penerapan.

15-99  Metadata Parameter

Larik [23]

0* [0 - 9999] Parameter ini berisi data yang digunakan oleh alat perangkat
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lunak MCT10.

2.15. Main Menu – Pembacaan Data - Kelompok 16

2.15.1. 16-** Pembacaan Data

Kelompok parameter untuk pembacaan data, misal, referensi aktual, tegangan, kontrol, alarm,
peringatan, dan kata status.

2.15.2. 16-0* Status Umum

Parameter untuk pembacaan status umum, misal referensi terhitung, kata kontrol aktif, status.

16-00  Kata Kontrol

Range: Fungsi:

0* [0 - FFFF] Melihat Kata Kontrol yang dikirim dari konverter frekuensi me-
lalui port komunikasi serial dalam kode hex.

16-01  Referensi [Unit]

Range: Fungsi:

0.000* [-999999.000 -
999999.000]

Melihat nilai referensi yang ada yang diterapkan pada basis im-
puls atau analog pada unit yang dihasilkan dari konfigurasi yang
dipilih pada par. 1-00 (Hz, Nm atau RPM).

16-02  -200.0 - 200.0 %

Range: Fungsi:

0.0%* [] Melihat referensi total. Referensi total merupakan jumlah dari
referensi digital, analog, preset, bus, dan pembekuan, ditambah
catch-up dan slow-down.

16-03  Kata Status

Range: Fungsi:

0* [0 - FFFF] Melihat Kata Status yang dikirim dari konverter frekuensi melalui
port komunikasi serial dalam kode hex.

16-05  Nilai Aktual Utama [%]

Range: Fungsi:

0.00%* [-100.00% -
100.00%]

Melihat kata dua byte yang dikirim bersama kata Status ke bus
Master untuk melaporkan Nilai Aktual Utama. Bacalah Petunjuk
Pengoperasian Profibus MG.33.CX.YY untuk keterangan seleng-
kapnya.
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16-09  Pembacaan Kustom

Range: Fungsi:

0.00
Unit
Pem-
bacaan
Kus-
tom*

[-999999.99 -
999999.99 Unit]

Melihat pembacaan yang ditentukan pengguna pada par. 0-30,
0-31 par 0-32.

2.15.3. 16-1* Status Motor 

Parameter untuk pembacaan nilai status motor.

16-10  Daya [kW]

Range: Fungsi:

0.0 kW* [0.0-1000.0 kW] Melihat daya motor dalam kW. Nilai yang ditunjukkan dihitung
berdasarkan tegangan motor aktual dan arus motor aktual. Nilai
ini difilter, dan oleh karenanya sekitar 1.3 detik mungkin terle-
wati sejak dari ketika nilai input berubah hingga ketika nilai
pembacaan data berubah.

16-11  Daya [hp]

Range: Fungsi:

0.00
hp*

[0.00 - 1000.00 hp] Melihat daya motor dalam hp. Nilai yang ditunjukkan dihitung
berdasarkan tegangan motor aktual dan arus motor aktual. Nilai
ini difilter, dan oleh karenanya sekitar 1.3 detik mungkin terle-
wati sejak dari ketika nilai input berubah hingga ketika nilai
pembacaan data berubah.

16-12  Tegangan Motor

Range: Fungsi:

0.0V* [0.0 -6000.0 V] Melihat tegangan motor, nilai yang dihitung digunakan untuk
mengontrol motor.

16-13  Frekuensi Motor

Range: Fungsi:

0.0Hz* [0.0 -6500.0 Hz] Melihat konverter frekuensi, tanpa penurunan resonansi.

16-14  Arus Motor

Range: Fungsi:

0.00A* [0.00 -0.00 A] Melihat arus motor yang diukur sebagai nilai tengah, IRMS. Nilai
ini difilter, dan oleh karenanya sekitar 1.3 detik mungkin terle-
wati sejak dari ketika nilai input berubah hingga ketika nilai
pembacaan data berubah.
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16-15  Frekuensi [%]

Range: Fungsi:

0.00%* [-100.00 - 100.00 %] Melihat kata dua-byte untuk melaporkan frekuensi motor aktual
(tanpa peredaman resonansi) sebagai persentase (skala
0000-4000 Hex) pada par. 4-19 Frekuensi Output Maks. Tetap-
kan par. 9-16 indeks 1 untuk mengirimnya dengan Kata Status
selain daripada MAV.

16-16  Torsi [Nm]

Range: Fungsi:

0.0Nm* [-3000.0 - 3000.0
Nm]

Melihat nilai torsi dengan tanda, diterapkan ke poros motor. Li-
nearitas tidak tepat antara 110% arus motor dan torsi dalam
kaitannya dengan torsi terukur. Beberapa motor menyuplai le-
bih dari 160% torsi. Sebagai akibatnya, nilai min. dan nilai maks.
akan tergantung kepada arus motor maks. serta motor yang di-
pakai. Nilai ini difilter, dan oleh karenanya sekitar 1.3 detik
mungkin terlewati sejak dari ketika nilai input berubah hingga
ketika nilai pembacaan data berubah.

16-17  Kecepatan [RPM]

Range: Fungsi:

0 RPM* [-30000 -30000 RPM] Melihat RPM motor aktual.

16-18  Termal Motor

Range: Fungsi:

0 %* [0 - 100 %] Melihat beban termal yang dihitung pada motor. Batas pemu-
tusan adalah 100%. Dasar perhitungannya adalah fungsi ETR
yang dipilih dari par.1-90.

16-22  Torsi

Range: Fungsi:

[-200% - 200%] Ini hanya parameter pembacaan saja.
Menampilkan torsi aktual yang dihasilkan dalam satuan persen-
tase dari torsi terukur, berdasarkan pengaturan ukuran motor
dan kecepatan terukur pada Daya Motor [kW], par. 1-20 atau
Daya Motor [Hp], par. 1-21 dan Kecepatan Nominal Motor, par.
1-25.
Ini adalah nilai yang dipantau oleh Fungsi Sabuk Putus yang
ditetapkan di par. 22-6*.

2.15.4. 16-3* Status Drive

Parameter untuk melaporkan status dari konverter frekuensi.
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16-30  Tegangan Tautan DC

Range: Fungsi:

0V* [0 -10000 V] Melihat nilai yang terukur. Nilai ini difilter, dan oleh karenanya
sekitar 1.3 detik mungkin terlewati sejak dari ketika nilai input
berubah hingga ketika nilai pembacaan data berubah.

16-32  Energi Rem /dt

Range: Fungsi:

0.000
kW*

[0.000-0.000 kW] Melihat daya rem yang ditransmisi ke resistor rem eksternal, di-
nyatakan sebagai nilai sekejap.

16-33  Energi Rem /2 mnt

Range: Fungsi:

0.000
kW*

[0.000 - 500.000 kW] Melihat daya rem yang dialihkan ke resistor rem eksternal. Daya
rata-rata dihitung berdasarkan rata-rata pada 120 detik tera-
khir.

16-34  Suhu Heatsink

Range: Fungsi:

0°C* [0 -255 °C] Melihat suhu heatsink konverter frekuensi. Batas pemutusan
adalah 90 ± 5°C, dan motor menyela pada 60 ± 5°C.

16-35  Termal Inverter

Range: Fungsi:

0 %* [0 - 100 %] Melihat beban persentase pada inverter.

16-36  Arus Nominal Inverter

Range: Fungsi:

A* [0.01 - 10000 A] Melihat arus nominal inverter, yang harus sesuai dengan data
pelat nama pada motor yang terhubung. Data digunakan untuk
menghitung torsi, perlindungan termal motor, dll.

16-37  Arus Maks. Inverter

Range: Fungsi:

A* [0.01 - 10000 A] Melihat arus maksimum inverter, yang harus sesuai dengan da-
ta pelat nama pada motor yang terhubung. Data digunakan
untuk menghitung torsi, perlindungan termal motor, dll.

16-38  Kondisi Kontroler SL

Range: Fungsi:

0* [0 - 0] Melihat kondisi dari peristiwa karena eksekusi oleh pengontrol
SL.
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16-39  Suhu Kartu Kontrol

Range: Fungsi:

0°C* [0 - 100 °C] Melihat suhu pada Kartu Kontrol, dinyatakan dalam °C.

16-40  Penyangga Logging Penuh

Option: Fungsi:

[0] * Tidak

[1] Ya Melihat apakah penyangga logging telah penuh (lihat par.
15-1*). Penyangga logging tidak akan penuh apabila par. 15-13
Mode Logging ditetapkan ke Selalu log [0].

2.15.5. 16-5* Ref. & Ump.balik

Parameter untuk melaporkan referensi input dan umpan balik.

16-50  Referensi Eksternal

Range: Fungsi:

0.0* [0.0 - 0.0 ] Melihat referensi total, jumlah dari referensi digital, analog, pre-
set, bus, dan freeze, ditambah catch-up dan slow-down.

16-52  Umpan Balik [Unit]

Range: Fungsi:

0.0* [0.0 - 0.0] Melihat nilai umpan balik yang dihasilkan setelah pemrosesan
Umpan Balik 1-3 (lihat par. 16-54, 16-55 dan 16-56) pada ma-
najer umpan balik.

Lihat par. 20-0* Umpan Balik.

Nilai ini dibatasi oleh pengaturan pada par. 3-02 dan 3-03. Unit
sebagaimana ditetapkan pada par. 20-12.

16-53  Referensi Digi Pot

Range: Fungsi:

0.0 [0.0 - 0.0] Melihat kontribusi dari Potensiometer Digital ke referensi aktual.

16-54  Ump. Balik 1 [Unit]

Range: Fungsi:

[0.0 - 0.0] Melihat nilai dari Umpan Balik 1, lihat par. 20-0* Umpan Balik.

Nilai ini dibatasi oleh pengaturan pada par. 3-02 dan 3-03. Unit
sebagaimana ditetapkan pada par. 20-12.

16-55  Ump. Balik 2 [Unit]

Range: Fungsi:

[0.0 - 0.0] Melihat nilai dari Umpan Balik 2, lihat par. 20-0* Umpan Balik.

Nilai ini dibatasi oleh pengaturan pada par. 3-02 dan 3-03. Unit
sebagaimana ditetapkan pada par. 20-12.
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16-56  Ump. Balik 3 [Unit]

Range: Fungsi:

[0.0 - 0.0] Melihat nilai dari Umpan Balik 3, lihat par. 20-0* Umpan Balik.

Nilai ini dibatasi oleh pengaturan pada par. 3-02 dan 3-03. Unit
sebagaimana ditetapkan pada par. 20-12.

16-59  Setpoint yang Disesuaikan

Option: Fungsi:

Lihat nilai dari setpoint yang disesuaikan menurut par. 20-29.

27-91  Referensi Kaskade

Range: Fungsi:

[unit]* [0.0 - 0.0] Lihat nilai dari Referensi Kaskade.

2.15.6. 16-6* Input dan Output

Parameter untuk melaporkan port IO digital dan analog.

16-60  Input Digital

Range: Fungsi:

0* [0 - 63] Melihat kondisi sinyal dari input digital aktif. Input 18 sesuai de-
ngan contoh untuk bit 5. '0' = TIDAK ADA sinyal, '1' = sinyal
tersambung.

Bit 0 Input digital term. 33
Bit 1 Input digital term. 32
Bit 2 Input digital term. 29
Bit 3 Input digital term. 27
Bit 4 Input digital term. 19
Bit 5 Input digital term. 18
Bit 6 Input digital term. 37
Bit 7 Input digital GP I/O term. X30/2
Bit 8 Input digital GP I/O term. X30/3
Bit 9 Input digital GP I/O term. X30/4
Bit 10-63 Dicadangkan untuk terminal masa depan

16-61  Terminal 53 Pengaturan Switch

Option: Fungsi:

[0] * Arus

[1] Tegangan Melihat pengaturan dari terminal input 53. Arus = 0; Tegangan
=1 .

16-62  Input Analog 53

Range: Fungsi:

0.000* [0.000 - 0.000] Melihat nilai aktual pada input 53.
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16-63  Terminal 54 Pengaturan Switch

Option: Fungsi:

[0] * Arus

[1] Tegangan Melihat pengaturan dari terminal input 54. Arus = 0; Tegangan
=1 .

16-64  Input Analog 54

Range: Fungsi:

0.000* [0.000 - 0.000] Melihat nilai aktual pada input 54.

16-65  Output Analog 42 [mA]

Range: Fungsi:

0.000* [0.000 - 0.000] Melihat nilai aktual pada output 42 dalam mA. Nilai yang ditun-
jukkan mencerminkan pemilihan pada par. 06-50.

16-66  Output Digital [bin]

Range: Fungsi:

0* [0 - 3] Melihat nilai biner dari semua output digital.

16-67  Input Frek. #29 [Hz]

Range: Fungsi:

0* [0 - 0] Melihat laju frekuensi aktual pada terminal 29.

16-68   Input Frek. #33 [Hz]

Range: Fungsi:

0* [0 - 0] Melihat laju frekuensi aktual pada terminal 33.

16-69  Output Pulsa #27 [Hz]

Range: Fungsi:

0* [0 - 0] Melihat nilai aktual dari pulsa pada terminal 27 pada mode out-
put digital.

16-70  Output Pulsa #29 [Hz]

Range: Fungsi:

0* [0 - 0] Melihat nilai aktual dari pulsa pada terminal 29 pada mode out-
put digital.

16-71  Output Relai [bin]

Range: Fungsi:

0* [0 - 31] Melihat pengaturan dari semua relai.
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16-72  Penghitung A

Range: Fungsi:

0* [0 - 0] Melihat nilai sekarang dari Penghitung A. Penghitung berguna
sebagai operan pembanding, lihat par. 13-10.
Nilai dapat di-reset atau diubah baik lewat input digital (kelom-
pok parameter 5-1*) atau dengan menggunakan tindakan SLC
(par. 13-52).

16-73  Penghitung B

Range: Fungsi:

0* [0 - 0] Melihat nilai sekarang dari Penghitung B. Penghitung berguna
sebagai operan pembanding (par. 13-10).
Nilai dapat di-reset atau diubah baik lewat input digital (kelom-
pok parameter 5-1*) atau dengan menggunakan tindakan SLC
(par. 13-52).

16-74   Penghitung Stop Presisi

Range: Fungsi:

0* [-2147483648 -
2147483648]

Kembalikan nilai penghitung aktual dari penghitung presisi (par.
1-84).

16-75  Input Analog X30/11

Range: Fungsi:

0.000* [0.000 - 0.000] Melihat nilai aktual pada input X30/11 dari MCB 101.

16-76  Input Analog X30/12

Range: Fungsi:

0.000* [0.000 - 0.000] Melihat nilai aktual pada input X30/12 dari MCB 101.

16-77  Output Analog X30/8 16-77 [mA]

Range: Fungsi:

0.000* [0.000 - 0.000] Melihat nilai aktual pada input X30/8 dalam mA.

2.15.7. 16-8* Fieldbus & Port FC

Parameter untuk melaporkan referensi BUS dan kata kontrol.
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16-80  Fieldbus CTW 1

Range: Fungsi:

0* [0 - 65535] Melihat kata kontrol (CTW) dua byte yang diterima dari Bus-
Master. Interpretasi dari Kata kontrol tergantung kepada opsi
fieldbus yang terpasang dan profil Kata kontrol yang dipilih pada
par. 8-10.
Untuk keterangan selengkapnya silakan membaca manual field-
bus yang relevan.

16-82  Fieldbus REF 1

Range: Fungsi:

0* [-200 - 200] Melihat kata dua byte yang dikirim bersama kata kontrol dari
bus-Master untuk menetapkan nilai referensi.
Untuk keterangan selengkapnya silakan membaca manual field-
bus yang relevan.

16-84  STW Opsi Komunikasi

Range: Fungsi:

0* [0 - 65535] Melihat kata status opsi komunikasi fieldbus yang diperluas.
Untuk keterangan selengkapnya silakan membaca manual field-
bus yang relevan.

16-85  Port FC CTW 1

Range: Fungsi:

0* [0 - 65535] Melihat kata kontrol (CTW) dua byte yang diterima dari Bus-
Master. Interpretasi dari kata kontrol tergantung kepada opsi
fieldbus yang terpasang dan profil Kata kontrol yang dipilih pada
par. 8-10.

16-86  Port FC REF 1

Range: Fungsi:

0* [0 - 0] Melihat kata Status (STW) dua byte yang dikirim ke Bus-Master.
Interpretasi dari Kata status tergantung kepada opsi fieldbus
yang terpasang dan profil Kata kontrol yang dipilih pada par.
8-10.

2.15.8. 16-9* Pembacaan Diagnosis

Parameter untuk menampilkan alarm, peringatan dan perpanjangan kata status.

16-90  Kata Alarm

Range: Fungsi:

0* [0 - FFFFFFFF] Melihat kata alarm yang dikirim melalui port komunikasi serial
dalam kode hex.
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16-91  Kata Alarm 2

Range: Fungsi:

0* [0 - FFFFFFFF] Melihat kata alarm 2 yang dikirim lewat port komunikasi serial
dalam kode hex.

16-92  Kata Peringatan

Range: Fungsi:

0* [0 - FFFFFFFF] Melihat kata peringatan yang dikirim melalui port komunikasi
serial dalam kode hex.

16-93  Kata Peringatan 2

Range: Fungsi:

0* [0 - FFFFFFFF] Melihat kata peringatan 2 yang dikirim lewat port komunikasi
serial dalam kode hex.

16-94  Perpanjangan Kata Status

Range: Fungsi:

0* [0 - FFFFFFFF] Mengembalikan perpanjangan kata status yang dikirim lewat
port komunikasi serial dalam kode hex.

16-95  Perpanjangan Kata Status 2

Range: Fungsi:

0* [0 - FFFFFFFF] Mengembalikan perpanjangan kata peringatan 2 yang dikirim
lewat port komunikasi serial dalam kode hex.

16-96  Kata Pemeliharaan Preventif

Range: Fungsi:

0* [0hex - 1FFFhex] Pembacaan dari Kata Pemeliharaan Preventif. Bit yang menun-
jukkan status Peristiwa Pemeliharaan Preventif terprogram ada
di dalam kelompok parameter 23-1*. Ke-13 bit merupakan kom-
binasi dari semua item yang mungkin:

• Bit 0: Bantalan motor

• Bit 1: Bantalan pompa

• Bit 2: Bantalan kipas

• Bit 3: Katup

• Bit 4: Transmiter tekanan

• Bit 5: Transmiter aliran

• Bit 6: Transmiter suhu

• Bit 7: Perapat pompa

• Bit 8: Sabuk kipas

• Bit 9: Filter
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• Bit 10: Kipas pendingin drive

• Bit 11: Periksa kelaikan sistem drive

• Bit 12: Jaminan

Posisi 4⇒ Katup Bantalan
kipas

Bantalan
pompa

Bantalan
motor

Posisi 3⇒ Perapat
pompa

Transmiter
suhu

Transmiter
aliran

Transmiter
tekanan

Posisi 2⇒ Periksa ke-
laikan sis-
tem drive

Kipas pen-
dingin
drive

Filter Sabuk ki-
pas

Posisi 1⇒ Jaminan
0hex - - - -
1hex - - - +
2hex - - + -
3hex - - + +
4hex - + - -
5hex - + - +
6hex - + + -
7hex - + + +
8hex + - - -
9hex + - - +
Ahex + - + -
Bhex + - + +
Chex + + - -
Dhex + + - +
Ehex + + + -
Fhex + + + +

Contoh:
Kata Pemeliharaan preventif menunjukkan 040Ahex.

Posisi 1 2 3 4
nilai hex 0 4 0 A

Digit pertama 0 menunjukkan bahwa tidak ada item dari baris
keempat yang memerlukan pemeliharaan
Digit kedua 4 yang maksudnya adalah baris ketiga menunjukkan
bahwa Kipas Pendinginan Drive memerlukan pemeliharaan
Digit ketiga 0 menunjukkan bahwa tidak ada item dari baris ke-
dua yang memerlukan pemeliharaan
Digit keempat A yang maksudnya adalah baris pertama menun-
jukkan bahwa Katup dan Bantalan Pompa memerlukan pemeli-
haraan

2.16. Menu utama - Pembacaan Data 2 - Kelompok 18

2.16.1. 18-0* Log Pemeliharaan 

Kelompok ini berisi 10 log Pemeliharaan Preventif terakhir. Log Pemeliharaan 0 merupakan log
terakhir dan Log Pemeliharaan 9 merupakan log tertua.
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Dengan memilih salah satu log dan menekan OK, Item Pemeliharaan, Tindakan Pemeliharaan dan
waktu peristiwa dapat dijumpai pada par. 18-00 – 18-03.

Tombol log Alarm di dalam LCP memungkinkan akses ke kedua log Alarm dan log Pemeliharaan.

18-00  Log Pemeliharaan: Item

Larik [10]

0* [0 - 17] Cari letak makna dari Item Pemeliharaan pada penjelasan di
par. 23-10 Item Pemeliharaan Preventif.

18-01  Log Pemeliharaan: Tindakan

Larik [10]

0* [0 - 7] Cari letak makna dari Item Pemeliharaan pada penjelasan di
par. 23-11 Tindakan Pemeliharaan.

18-02  Log Pemeliharaan: Waktu

Larik [10]

0 dt* [0-2147483647 dt] Menunjukkan kapan peristiwa yang di-logging terjadi. Waktu
diukur dalam detik sejak power-up terakhir.

18-03  Log Pemeliharaan: Tanggal dan Waktu

Larik [10]

2000-01
-01
00:00*

[2000-01-01 00:00 –
2099-12-01 23:59 ]

Menunjukkan kapan peristiwa yang di-logging terjadi.

Catatan!
Ini menghendaki tanggal dan waktu diprogram
pada par. 0-70.

Format tanggal tergantung kepada pengaturan pada par. 0-71
Format Tanggal, sedangkan format waktu berdasarkan peng-
aturan pada par. 0-72 Format waktu.
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Catatan!
Konverter frekuensi tidak memiliki cadangan un-
tuk fungsi jam dan tanggal/jam yang ditetapkan
akan reset ke default (2000-01-01 00:00) setelah
listrik mati kecuali kalau dipasangi dengan modul
Waktu Jam Nyata berikut cadangan. Pada par.
0-79, Masalah Jam, dimungkinkan memprogram
untuk Peringatan apabila jam tidak diatur dengan
benar, misalnya setelah listrik mati. Pengaturan
jam yang tidak benar akan mempengaruhi stem-
pel waktu untuk Peristiwa Pemeliharaan.

18-30  Input Analog X42/1

Range: Fungsi:

00.0* [-20.000 – +20.000] Pembacaan nilai dari sinyal diterapkan ke terminal X42/1 pada
Kartu I/O Analog.
Unit dari nilai yang ditunjukkan pada LCP akan sesuai dengan
mode yang dipilih pada par.26-00, Terminal X/42-1 Mode.

18-31  Input Analog X42/3

Range: Fungsi:

00.0* [-20.000 – +20.000] Pembacaan nilai dari sinyal diterapkan ke terminal X42/3 pada
Kartu I/O Analog.
Unit dari nilai yang ditunjukkan pada LCP akan sesuai dengan
mode yang dipilih pada par.26-01, Mode Terminal X42/3.

18-32  Input Analog X42/5

Range: Fungsi:

00.0* [-20.000 – +20.000] Pembacaan nilai dari sinyal diterapkan ke terminal X42/5 pada
Kartu I/O Analog.
Unit dari nilai yang ditunjukkan pada LCP akan sesuai dengan
mode yang dipilih pada par. 26-02, Mode Terminal X42/5.

18-33  Output Analog X42/7

Range: Fungsi:

00.0* [0 – 30.000] Pembacaan nilai dari sinyal diterapkan ke terminal X42/7 pada
Kartu I/O Analog.
Nilai yang ditunjukkan mencerminkan pemilihan pada par.
26-40.
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18-34  Output Analog X42/9

Range: Fungsi:

00.0* [0 – 30.000] Pembacaan nilai dari sinyal diterapkan ke terminal X42/9 pada
Kartu I/O Analog.
Nilai yang ditunjukkan mencerminkan pemilihan pada par.
26-50.

18-35  Output Analog X42/11

Range: Fungsi:

00.0* [0 – 30.000] Pembacaan nilai dari sinyal diterapkan ke terminal X42/11 pada
Kartu I/O Analog.
Nilai yang ditunjukkan mencerminkan pemilihan pada par.
26-60.

2.17. Menu utama - FC Loop Tertutup - Kelompok 20

2.17.1. Loop Tertutup Drive, 20-** 

Kelompok parameter ini digunakan untuk mengkonfigurasi Kontroler PID loop tertutup yang
mengontrol frekuensi output dari konverter frekuensi.

2.17.2. Umpan balik, 20-0* 

Kelompok parameter ini digunakan untuk mengkonfigurasi sinyal umpan balik untuk Kontroler PID
loop tertutup pada konverter frekuensi. Baik ketika konverter frekuensi berada pada Mode Loop
Tertutup ataupun Mode Loop Terbuka, sinyal impan balik dapat ditunjukkan pada layar konverter
frekuensi. Ini juga dapat digunakan untuk mengontrol output analog konverter frekuensi, dan
dikirimkan ke berbagai protokol komunikasi serial.

20-00  Umpan Balik 1 Sumber

Option: Fungsi:

[0] Tidak Berfungsi

[1] Input Analog 53
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[2] * Input Analog 54

[3] Input Pulsa 29

[4] Input Pulsa 33

[7] Input Analog X30/11

[8] Input Analog X30/12

[9] Input Analog X42/1

[10] Input Analog X42/3

[100] Umpan Balik Bus 1

[101] Umpan Balik Bus 2

[102] Umpan Balik Bus 3 Hingga tiga sinyal umpan balik yang berbeda dapat digunakan
untuk menyediakan sinyal umpan balik bagi Kontroler PID dari
konverter frekuensi.
Parameter ini menentukan input mana yang akan digunakan
sebagai sumber dari sinyal umpan balik pertama.
Input analog X30/11 dan Input analog X30/12 merujuk ke input
pada papan I/O Serbaguna opsional.

Catatan!
Apabila umpan balik tidak digunakan, sumbernya harus ditetapkan ke Tidak Ber-
fungsi [0]. Parameter 20-10 menentukan bagaimana menggunakan tiga umpan
balik yang ada dengan Kontroler PID.

20-01  Umpan Balik 1 Konversi

Option: Fungsi:

[0] * Linear

[1] Akar kuadrat Parameter ini memungkinkan penerapan fungsi konversi ke Um-
pan balik 1.
Linear [0] tidak berpengaruh pada umpan balik.
Akar kuadrat [1] biasa digunakan ketika sensor tekanan digu-
nakan untuk menyediakan umpan balik aliran (
(aliran ∝ tekanan) ).

20-03  Umpan Balik 2 Sumber

Option: Fungsi:

Lihat Umpan Balik 1 Sumber, par. 20-00 untuk rinciannya.

20-04  Umpan Balik 2 Konversi

Option: Fungsi:

Lihat Umpan Balik 2 Konversi, par. 20-01 untuk rinciannya.

20-06  Umpan Balik 3 Sumber

Option: Fungsi:

Lihat Umpan Balik 1 Sumber, par. 20-00 untuk rinciannya.
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20-07  Umpan Balik 3 Konversi

Option: Fungsi:

Lihat Umpan Balik 1 Konversi, par. 20-01 untuk rinciannya.

20-12  Unit Referensi/Umpan Balik

Option: Fungsi:

[0] Tak ada

[1] * %

[5] PPM

[10] 1/mnt

[11] RPM

[12] Pulsa/dt

[20] lt/dt

[21] lt/mnt

[22] lt/jam

[23] m3/dt

[24] m3/mnt

[25] m3/jam

[30] kg/dt

[31] kg/mnt

[32] kg/jam

[33] t/mnt

[34] t/jam

[40] m/dtk

[41] m/mnt

[45] m

[60] °C

[70] mbar

[71] bar

[72] Pa

[73] kPa

[74] m WG

[75] mm Hg

[80] kW

[120] GPM

[121] galon/dt

[122] galon/mnt

[123] galon/jam

[124] CFM

[125] ft3/dt

[126] ft3/mnt

[127] ft3/jam

[130] lb/dt
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[131] lb/mnt

[132] lb/jam

[140] ft/dt

[141] ft/mnt

[145] ft

[160] °F

[170] psi

[171] lb/in2

[172] inci WG

[173] ft WG

[174] inci Hg

[180] HP Parameter ini menentukan unit yang akan digunakan sebagai
referensi setpoint dan umpan balik yang akan digunakan oleh
Kontroler PID untuk mengontrol frekuensi output dari konverter
frekuensi.

2.17.3. 20-2* Umpan Balik & Setpoint 

Kelompok parameter ini digunakan untuk menentukan bagaimana Kontroler PID dari konverter
frekuensi menggunakan tiga sinyal umpan balik yang ada untuk mengontrol frekuensi output dari
konverter frekuensi. Kelompok ini juga digunakan untuk menyimpan tiga referensi setpoint inter-
nal.

20-20  Fungsi Umpan Balik

Option: Fungsi:

[0] Jumlah

[1] Selisih

[2] Rata-rata

[3] * Minimum

[4] Maksimum

[5] Min setpoint multi

[6] Maks setpoint multi Parameter ini menentukan bagaimana tiga umpan balik yang
ada akan digunakan untuk mengontrol frekuensi output dari
konverter frekuensi.

Catatan!
Segala umpan balik yang tidak digunakan harus
diatur ke “Tidak berfungsi” pada parameter Sum-
ber Umpan Balik: 20-00, 20-03 atau 20-06.

Hasil umpan balik dari fungsi yang dipilih di par. 20-20 akan
digunakan oleh Kontroler PID untuk mengontrol frekuensi out-
put dari konverter frekuensi. Umpan balik ini juga dapat ditun-
jukkan pada layar konverter frekuensi, digunakan untuk meng-
ontrol output analog konverter frekuensi, dan dikirimkan lewat
berbagai protokol komunikasi serial.

Konverter frekuensi dapat dikonfigurasi untuk menangani be-
berapa aplikasi multizona. Dua aplikasi multizona yang berbeda
dapat didukung:
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• Multizona, setpoint tunggal

• Multizona, setpoint multi

Perbedaan antara keduanya dilukiskan melalui contoh berikut
ini:

Contoh 1 – Multizona, setpoint tunggal
Di sebuah bangunan kantor, sistem air variabel VAV (variable
air volume) harus memastikan adanya tekanan minimum pada
kotak VAV yang dipilih. Mengingat berbedanya kehilangan te-
kanan di setiap saluran, tekanan pada setiap kotak VAV tidak
dapat dianggap sama. Tekanan minimum yang diperlukan harus
sama untuk semua kotak VAV. Metode kontrol ini dapat disiap-
kan dengan mengatur Fungsi Umpan Balik, par. 20-20 ke opsi
[3], Minimum, dan memasukkan tekanan yang diinginkan pada
par. 20-21. Kontroler PID akan meningkatkan kecepatan kipas
jika umpan balik yang mana pun berada di bawah setpoint dan
menurunkan kecepatan kipas jika semua umpan balik berada di
atas setpoint.

Contoh 2 – Multizona, setpoint multi
Contoh sebelumnya dapat digunakan untuk menggambarkan
penggunaan multizona, kontrol setpoint multi. Apabila zona me-
merlukan tekanan yang berbeda untuk setiap kotak VAV, setiap
setpoint dapat ditentukan di par. 20-21, 20-22 dan 20-23. De-
ngan memilih Setpoint multi minimum, [5], pada par. 20-20,
Fungsi Umpan Balik, Kontroler PID akan menaikkan kecepatan
kipas apabila salah satu dari umpan balik berada di bawah set-
point dan menurunkan kecepatan kipas apabila salah satu dari
umpan balik berada di atas setiap setpoint.

Jumlah [0] mengatur Kontroler PID untuk menggunakan jumlah
dari Umpan balik 1, Umpan balik 2 dan Umpan balik 3 sebagai
umpan balik.

Catatan!
Segala umpan balik yang belum dipakai harus di-
atur ke Tidak Berfungsi pada par. 20-00, 20-03,
atau 20-06.

Jumlah dari Setpoint 1 dan beberapa referensi lainnya yang aktif
(lihat kelompok par. 3-1*) akan digunakan sebagai referensi
setpoint dari Kontroler PID.
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Selisih [1] mengatur Kontroler PID untuk menggunakan selish
antara Umpan balik 1 dan Umpan balik 2 sebagai umpan balik.
Umpan balik 3 tidak akan digunakan pada pilihan ini. Hanya
setpoint 1 yang akan digunakan. Jumlah dari Setpoint 1 dan
beberapa referensi lainnya yang aktif (lihat kelompok par. 3-1*)
akan digunakan sebagai referensi setpoint dari Kontroler PID.

Rata-rata [2] mengatur Kontroler PID untuk menggunakan rata-
rata dari Umpan balik 1, Umpan balik 2 dan Umpan balik 3
sebagai umpan balik.

Catatan!
Setiap umpan balik yang tidak dipakai harus diatur
ke Tidak Berfungsi pada par. 20-00, 20-03, atau
20-06. Jumlah dari Setpoint 1 dan referensi lain-
nya yang diaktifkan (lihat kelompok par. 3-1*)
akan digunakan sebagai referensi setpoint dari
Kontroler PID.

Minimum [3] mengatur Kontroler PID untuk membandingkan
Umpan balik 1, Umpan balik 2 dan Umpan balik 3, serta meng-
gunakan nilai yang terendah sebagai umpan balik.

Catatan!
Segala umpan balik yang belum dipakai harus di-
atur ke Tidak Berfungsi pada par. 20-00, 20-03,
atau 20-06. Hanya setpoint 1 yang akan diguna-
kan. Jumlah dari Setpoint 1 dan beberapa refe-
rensi lainnya yang aktif (lihat kelompok par. 3-1*)
akan digunakan sebagai referensi setpoint dari
Kontroler PID.

Maksimum [4] mengatur Kontroler PID untuk membandingkan
Umpan balik 1, Umpan balik 2 dan Umpan balik 3, serta meng-
gunakan nilai yang tertinggi sebagai umpan balik.

Catatan!
Segala umpan balik yang belum dipakai harus di-
atur ke Tidak Berfungsi pada par. 20-00, 20-03,
atau 20-06.

Hanya Setpoint 1 yang akan digunakan. Jumlah dari Setpoint 1
dan beberapa referensi lainnya yang aktif (lihat kelompok par.
3-1*) akan digunakan sebagai referensi setpoint dari Kontroler
PID.

Multi-setpoint minimum [5] mengatur Kontroler PID untuk
menghitung perbedaan antara Umpan balik 1 dan Setpoint 1,
Umpan balik 2 dan Setpoint 2, serta Umpan balik 3 dan Setpoint
3. Ini akan menggunakan pasangan umpan balik/setpoint di
mana umpan balik merupakan yang terjauh di bawah referensi
setpoint yang sesuai. Apabila semua sinyal umpan balik berada
di atas setpoint yang sesuai, Kontroler PID akan menggunakan
pasangan umpan balik/setpoint di mana perbedaan antara um-
pan balik dan setpoint merupakan yang terkecil.
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Catatan!
Apabila hanya dua sinyal umpan balik yang digu-
nakan, umpan balik yang tidak akan digunakan
harus diatur ke Tidak Berfungsi pada par. 20-00,
20-03 atau 20-06. Ingat bahwa setiap referensi
setpoint akan merupakan jumlah dari nilai para-
meter-nya sendiri (20-11, 20-12 dan 20-13) serta
referensi lain yang diaktifkan (lihat kelompok par.
3-1*).

Multi-setpoint maksimum [6] mengatur Kontroler PID untuk
menghitung perbedaan antara Umpan balik 1 dan Setpoint 1,
Umpan balik 2 dan Setpoint 2, serta Umpan balik 3 dan Setpoint
3. Ini akan menggunakan pasangan umpan balik/setpoint di
mana umpan balik merupakan yang terjauh di atas referensi
setpoint yang sesuai. Apabila semua sinyal umpan balik berada
di bawah setpoint yang sesuai, Kontroler PID akan mengguna-
kan pasangan umpan balik/setpoint di mana perbedaan antara
umpan balik dan referensi setpoint merupakan yang terkecil.

Catatan!
Apabila hanya dua sinyal umpan balik yang digu-
nakan, umpan balik yang tidak akan digunakan
harus diatur ke Tidak Berfungsi pada par. 20-00,
20-03 atau 20-06. Ingat bahwa setiap referensi
setpoint akan merupakan jumlah dari nilai para-
meter-nya sendiri (20-21, 20-22 dan 20-23) serta
referensi lain yang diaktifkan (lihat kelompok par.
3-1*).

20-21  Setpoint 1

Range: Fungsi:

0.000* [UNIT RefMIN par.3-02
- RefMAX par. 3-03
(dari par. 20-12)]

Setpoint 1 digunakan pada Mode Loop Tertutup untuk mema-
sukkan referensi setpoint yang digunakan oleh Kontroler PID
dari konverter frekuensi. Lihat penjelasan tentang Fungsi Um-
pan Balik, par. 20-20.

Catatan!
Referensi setpoint yang dimasukkan di sini ditam-
bahkan ke referensi lain yang mana pun yang
diaktifkan (lihat kelompok par. 3-1*).

20-22  Setpoint 2

Range: Fungsi:

0.000* [UNIT RefMIN - RefMAX

(dari par. 20-12)]
Setpoint 2 digunakan pada Mode Loop Tertutup untuk mema-
sukkan referensi setpoint yang dapat digunakan oleh Kontroler
PID dari konverter frekuensi. Lihat penjelasan tentang Fungsi
Umpan Balik, par. 20-20.
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Catatan!
Referensi setpoint yang dimasukkan di sini ditam-
bahkan ke referensi lain mana pun yang diaktifkan
(lihat kelompok par. 3-1*).

20-23  Setpoint 3

Range: Fungsi:

0.000* [UNIT RefMIN - RefMAX

(dari par. 20-12)]
Setpoint 3 digunakan pada Mode Loop Tertutup untuk mema-
sukkan referensi setpoint yang dapat digunakan oleh Kontroler
PID dari konverter frekuensi. Lihat penjelasan tentang par.
20-20 Fungsi Umpan Balik.

Catatan!
Apabila referensi maks. dan min. diubah, mungkin
diperlukan PI – Autotune baru.

Catatan!
Referensi setpoint yang dimasukkan di sini ditam-
bahkan ke referensi lain mana pun yang diaktifkan
(lihat kelompok par. 3-1*).

2.17.4. 20-7* PID Penalaan Otomatis 

Kontroler Loop Tertutup PID pada konverter frekuensi (parameter 20-**, Loop Tertutup FC) dapat
disetel ke penalaan otomatis, untuk menyederhanakan dan menghemat waktu selama penyiapan,
sekaligus menjamin akurasi penyetelan kontrol PID. Untuk menggunakan Penalaan Otomatis,
konverter frekuensi perlu dikonfigurasi untuk Loop Tertutup pada par. 1-00 Mode Konfigurasi.

Panel Kontrol Lokal Grafis (LCP) harus digunakan supaya bereaksi ke monitor selama urutan pe-
nalaan otomatis.

Dengan mengaktifkan Penalaan Otomatis par. 20-75, konverter frekuensi akan masuk ke mode
Penalaan Otomatis. LCP kemudian akan mengarahkan pengguna dengan petunjuk di layar.

Kipas/pompa dimulai dengan menekan tombol [Auto On] di LCP dan menerapkan sinyal start.
Kecepatan disetel secara manual dengan menekan tombol navigasi [ ] atau [ ] di LCP ke tingkat▲ ▼

di mana umpan balik berada di sekitar setpoint sistem.

Catatan!
Tidak mungkin menjalankan motor pada kecepatan maksimum atau minimum, saat
menyetel kecepatan motor secara manual karena ada kebutuhan memberikan satu
langkah pada kecepatan untuk motor selama autotuning.

Fungsi Penalaan Otomatis PID dengan menerapkan perubahan langkah sambil beroperasi pada
keadaan stabil dan memantau umpan balik. Dari respons umpan balik, nilai yang diperlukan untuk
par 20-93 PID Perolehan Proporsional dan par. 20-94 PID Waktu Integral dihitung Par. 20-95 PID
Waktu Diferensiasi ditetapkan bernilai 0 (nol). Par. 20-81 PID Kontrol Normal / Terbalik ditentukan
selama proses penyetelan.
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Nilai hasil perhitungan ini disajikan di LCP dan pengguna dapat memutuskan apakah akan mene-
rima atau menolaknya. Jika diterima, nilai akan ditulis ke parameter yang relevan dan mode
Penalaan Otomatis akan dinonaktifkan pada par. 20-75. Tergantung pada sistem yang dikontrol,
waktu yang diperlukan untuk menjalankan Penalaan Otomatis dalam beberapa menit.

20-70  Jenis Loop Tertutup

Option: Fungsi:

[0] * Otomatis

[1] Tekanan Cepat

[2] Tekanan Lambat

[3] Suhu Cepat

[4] Suhu Lambat Parameter ini menentukan respons aplikasi. Mode default se-
harusnya cukup untuk kebanyakan aplikasi. Apabila kecepatan
aplikasi respons diketahui, konverter frekuensi dapat dipilih di
sini. Namun, lebih disukai untuk memilih pengaturan kecepatan
yang lambat daripada yang cepat, karena apabila pengaturan
cepat dipilih, maka penalaan otomatis mungkin akan gagal me-
nunggu kondisi stabil sebelum logging data, sehingga dapat
menghasilkan pengaturan yang salah. Pengaturan tidak akan
berdampak pada nilai dari parameter yang disetel dan diguna-
kan hanya untuk urutan Penalaan Otomatis saja.

20-71  Perub. Output PID

Range: Fungsi:

0.10* [0.01 - 0.50] Parameter ini menetapkan besarnya langkah perubahan selama
penalaan otomatis. Nilainya adalah persentase dari kecepatan
penuh, yakni apabila frekuensi output maksimum di par.
4-13/4-14, Batas Tinggi Kecepatan Motor ditetapkan ke 50 Hz,
0.10 adalah 10% dari 50 Hz, atau 5 Hz. Parameter ini harus
ditetapkan ke nilai yang menghasilkan perubahan umpan balik
di antara 10% dan 20% untuk akurasi penalaan yang terbaik.

20-73  Level Umpan Balik Min.

Range: Fungsi:

0.000
Unit
Penggu-
na*

[999999.999 – Nilai
dari par. 20-74]

Tingkat umpan balik yang diizinkan minimum harus dimasukkan
di sini dalam unit Pengguna sesuai yang ditentukan pada par.
20-12. Apabila tingkatnya jatuh di bawah par. 20-73, Penalaan
Otomatis dibatalkan dan pesan kesalahan akan muncul di LCP.

20-74  Level Umpan Balik Maks.

Range: Fungsi:

0.000
Unit
Penggu-
na*

[Nilai dari par. 20-73 -
999999.999]

Tingkat umpan balik yang diizinkan minimum harus dimasukkan
di sini dalam unit Pengguna sesuai yang ditentukan pada par.
20-12. Apabila tingkatnya naik melampaui par. 20-74, Penalaan
Otomatis dibatalkan dan pesan kesalahan akan muncul di LCP.
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20-74  Mode Penalaan

Option: Fungsi:

[0] * Normal

[1] Cepat Normal [0]: Cocok untuk kontrol tekanan di dalam sistem kipas,
khususnya di mana sensor tekanan mungkin jauh dari kipas.
Cepat [1]: Biasanya digunakan di dalam sistem pompa, di mana
respons kontrol yang cepat lebih disukai.

20-79  PID Penalaan Otomatis

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif

[1] Aktif Parameter ini memulai urutan PID Penalaan Otomatis. Sekali
Penalaan Otomatis berhasil diselesaikan dan pengaturan telah
diterima atau ditolak oleh pengguna, tekan tombol di LCP [OK]
atau [Cancel] di akhir penalaan, dan parameter akan di-reset ke
[0] Nonaktif.

2.17.5. 20-8* Pengaturan Dasar 

Kelompok parameter ini digunakan untuk mengkonfigurasi operasi dasar dari Kontroler PID pada
konverter frekuensi, termasuk bagaimana cara merespons ke umpan balik yang berada di atas
atau di bawah setpoint, kecepatan ketika konverter frekuensi mulai berfungsi untuk pertama kali,
dan kapan konverter frekuensi akan menunjukkan bahwa sistem telah mencapai setpoint

20-81  Kontrol Normal/Pembalikan PID

Option: Fungsi:

[0] * Normal

[1] Pembalikan Normal [0] menyebabkan frekuensi output dari konverter fre-
kuensi menurun apabila umpan balik lebih besar daripada refe-
rensi setpoint. Ini umum terjadi untuk aplikasi kipas suplai dan
pompa yang dikontrol tekanan.

Pembalikan [1] menyebabkan frekuensi output dari konverter
frekuensi meningkat apabila umpan balik lebih besar daripada
referensi setpoint.

20-82  PID Kecepatan Start [RPM]

Range: Fungsi:

0* [0 -6000 RPM] Apabila konverter frekuensi distart untuk pertama kali, unit akan
ramp-up ke kecepatan output ini pada Mode Loop Terbuka, se-
telah Waktu Ramp-Up aktif. Apabila kecepatan yang diprogram
di sini tercapai, konverter frekuensi akan otomatis beralih ke
Mode Loop Tertutup dan Kontroler PID akan mulai berfungsi.
Ini berguna pada penerapan di mana beban yang digerakkan
harus mula-mula berakselerasi cepat ke kecepatan minimum
ketika distart.
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Catatan!
Parameter ini hanya akan muncul di layar apabila
par. 0-02 ditetapkan ke [0], RPM.

20-83  PID Kecepatan Start [Hz]

Range: Fungsi:

0 Hz* [0 - par. 4-14 Hz] Apabila konverter frekuensi distart untuk pertama kali, unit akan
ramp-up ke frekuensi output ini pada Mode Loop Terbuka, se-
telah Waktu Ramp-Up aktif. Apabila frekuensi output yang di-
program di sini tercapai, konverter frekuensi akan otomatis
beralih ke Mode Loop Tertutup dan Kontroler PID akan mulai
berfungsi. Ini berguna pada penerapan di mana beban yang di-
gerakkan harus mula-mula berakselerasi cepat ke kecepatan
minimum ketika distart.

Catatan!
Parameter ini hanya akan muncul di layar apabila
par. 0-02 ditetapkan ke [1], Hz.

20-84  Lebar Pita pada Referensi

Range: Fungsi:

5%* [0 - 200%] Apabila perbedaan antara umpan balik dan referensi setpoint
kurang dari nilai dari parameter ini, layar konverter frekuensi
akan menampilkan “Run on Reference”. Status ini dapat diko-
munikasikan secara eksternal dengan memprogram fungsi dari
output digital untuk Berjalan pada Ref./Tanpa Peringatan [8].
Lagi pula, untuk komunikasi serial, bit status Pada Referensi dari
Kata Status konverter frekuensi akan tinggi (1).
Lebar Pita pada Referensi dihitung sebagai persentase dari re-
ferensi setpoint.

2.17.6. Kontroler PID, 20-9* 

Kelompok ini menyediakan kemampuan untuk menyetel secara manual Kontroler PID ini. Dengan
menyetel parameter Kontroler PID, performa kontrol akan dapat ditingkatkan. Lihat bagian ten-
tang PID pada bab Pengantar ke Drive VLT AQUA di dalam Panduan Perancangan Drive VLT
AQUA untuk panduan dalam penyetelan parameter Kontroler PID.

20-91  PID Anti Tergulung

Option: Fungsi:

[0] Off

[1] * On On [1] akan menghentikan Kontroler PID dari pemaduan (pe-
nambahan) kesalahan antara umpan balik dan referensi set-
point apabila tidak mungkin menyetel frekuensi output dari
konverter frekuensi untuk memperbaiki kesalahan. Ini dapat
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terjadi ketika konverter frekuensi telah mencapai frekuensi out-
put minimum atau maksimum atau ketika konverter frekuensi
stop.

Off [0] menyebabkan Kontroler PID melanjutkan pemaduan
(penambahan) kesalahan antara umpan balik dan referensi set-
point sekalipun frekuensi tidak dapat menyetel frekuensi out-
putnya untuk memperbaiki kesalahan ini. Dalam hal ini, bagian
integral dari Kontroler PID mungkin menjadi cukup besar. Apa-
bila Kontroler PID dapat mengontrol lagi frekuensi output dari
konverter frekuensi, ini mungkin akan berupaya untuk membuat
perubahan besar pada frekuensi output dari konverter frekuen-
si. Ini biasanya harus diusahakan untuk dihindari.

20-93  PID Perolehan Proporsional

Range: Fungsi:

0.50* [0.00 = Off - 10.00] Parameter ini menyetel output dari Kontroler PID pada konver-
ter frekuensi berdasarkan kesalahan antara umpan balik dan
referensi setpoint. Respons Kontroler PID yang cepat dapat di-
peroleh ketika nilai ini besar. Namun, jika nilai yang terlalu
besar, maka frekuensi output dari konverter frekuensi mungkin
menjadi tidak stabil.

20-94  PID Waktu Integral

Range: Fungsi:

20.00
dt*

[0.01 - 10000.00 =
Off dt]

Sepanjang waktu integrator menambahkan (memadukan) ke-
salahan antara umpan balik dan referensi setpoint. Ini diperlu-
kan untuk memastikan bahwa kesalahan mendekati nol.
Penyetelan kecepatan konverter frekuensi yang cepat diperoleh
ketika nilai ini kecil. Namun, jika nilai yang terlalu kecil, maka
frekuensi output dari konverter frekuensi mungkin menjadi ti-
dak stabil.

20-95  PID Waktu Diferensial

Range: Fungsi:

0.0 dt* [0.00 = Off - 10.00 dt] Diferensiator memantau tingkat perubahan umpan balik. Apa-
bila umpan balik berubah cepat, ini akan menyetel output dari
Kontroler PID untuk mengurangi tingkat perubahan umpan ba-
lik. Respons Kontroler PID yang cepat dapat diperoleh ketika
nilai ini besar. Namun, jika nilai yang terlalu besar, maka fre-
kuensi output dari konverter frekuensi mungkin menjadi tidak
stabil.

Waktu diferensiasi berguna pada situasi di mana respons kon-
verter frekuensi sangat cepat dan diperlukan kontrol kecepatan
yang tepat. Mungkin penyetelan kontrol sistem yang sesuai
akan sulit dilakukan. Waktu diferensiasi tidak biasa digunakan
pada aplikasi air/limbah. Oleh karena itu, biasanya yang terbaik
adalah membiarkan parameter pada 0 atau OFF.
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20-96  PID Batas Perolehan Dif.

Range: Fungsi:

5.0* [1.0 - 50.0] Diferensiator dari Kontroler PID merespons ke tingkat peruba-
han umpan balik. Sebagai akibatnya, perubahan mendadak pa-
da umpan balik dapat menyebabkan diferensiator membuat
perubahan sangat besar pada output Kontroler PID. Parameter
ini membatas efek maksimum yang dapat dihasilkan oleh dife-
rensiator Kontroler PID. Angka yang semakin kecil akan meng-
urangi efek maksimum dari diferensiator Kontroler PID.

Parameter ini hanya aktif ketika par. 20-95 tidak ditetapkan ke
OFF (0 dt).

2.18. Main Menu – Perpanjangan Loop Tertutup - Ke-
lompok 21

2.18.1. 21-** Perpanjangan Loop Tertutup

FC102 menawarkan 3 Kontroler PID Perpanjangan Loop Tertutup selain Kontroler PID. Ini dapat
dikonfigurasi secara terpisah untuk mengontrol baik aktuator eksternal (katup, peredam dll.) atau
digunakan bersama dengan Kontroler PID internal untuk memperbaiki respons dinamis terhadap
perubahan setpoint atau gangguan beban.

Kontroler PID Perpanjangan Loop Tertutup dapat diinterkoneksikan atau dihubungkan ke Kon-
troler PID Loop Tertutup untuk membentuk konfigurasi dua loop.

Apabila untuk mengontrol perangkat modulasi (misal, motor katup), alat ini harus diposisikan ke
servo motor dengan elektronik terpasang yang menerima baik sinyal kontrol 0-10V atau 0/4-20
mA. Output analog Terminal 42 atau X30/8 (memerlukan kartu tambahan Modul Output Input
Serbaguna MCB101) dapat digunakan untuk tujuan ini dengan memilih salah satu opsi [113]-[115]
atau [143-145] Perpanjangan Loop Tertutup 1-3, pada par. 6-50, Terminal 42 Output atau par.
6-60, Keluaran Terminal X30/8.

2.18.2. 21-0* Perpanjangan CL Penalaan Otomatis 

Kontroler Loop Tertutup PID pada konverter (par. 21-**, Perpanjangan Loop Tertutup) dapat
disetel ke penalaan otomatis untuk menyederhanakan dan menghemat waktu selama penyiapan,
sekaligus menjamin akurasi penyetelan kontrol PID.

Untuk menggunakan Penalaan Otomatis PID, perlu mengkonfigurasi kontroler Perpanjangan PID
yang relevan untuk aplikasi.

Panel Kontrol Lokal (LCP) Grafis harus digunakan supaya bereaksi ke monitor selama urutan pe-
nalaan otomatis.

Dengan mengaktifkan Penalaan Otomatis par. 21-09, kontroler PID yang relevan akan masuk ke
mode Penalaan Otomatis. LCP kemudian akan mengarahkan pengguna dengan petunjuk di layar.

Fungsi penalaan otomatis PID dengan menerapkan perubahan langkah dan memantau umpaan
balik. Dari respons umpan balik, nilai yang diperlukan untuk PID Perolehan Proporsional, par.
21-21 untuk EXT CL 1, par. 21-41 untuk EXT CL 2 dan par. 21-61 untuk EXT CL 3 serta Waktu
Integral, par. 21-22 untuk EXT CL 1, par. 21-42 untuk EXT CL 2 dan par. 21-62 untuk EXT CL3
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akan dihitung. PID Waktu Diferensial, Par. 21-23 untuk EXT CL 1, par. 21-43 untuk EXT CL 2 dan
par. 21-63 untuk EXT CL 3 ditetapkan ke nilai 0 (nol). Normal / Pembalikan, par. 21-20 untuk EXT
CL 1, par. 21-40 untuk EXT CL 2 dan par. 21-60 untuk EXT CL 3 ditentukan selama proses pena-
laan.

Nilai hasil perhitungan ini disajikan di LCP dan pengguna dapat memutuskan apakah akan mene-
rima atau menolaknya. Jika diterima, nilai akan ditulis ke parameter yang relevan dan mode
Penalaan Otomatis akan dinonaktifkan pada par. 21-75. Tergantung pada sistem yang dikontrol,
waktu yang diperlukan untuk menjalankan Penalaan Otomatis dalam beberapa menit.

Gangguan sensor umpan balik yang berlebihan harus dipindahkan menggunakan filter input (ke-
lompok parameter 6*,5.5* dan 26*, Terminal xx Tetapan Waktu Filter/Tetapan Waktu Filter Pulsa
xx) sebelum mengaktifkan Autotuning PID.

21-00  Jenis Loop Tertutup

Option: Fungsi:

[0] * Otomatis

[1] Tekanan Cepat

[2] Tekanan Lambat

[3] Suhu Cepat

[4] Suhu Lambat

Parameter ini menentukan respons aplikasi. Mode default se-
harusnya cukup untuk kebanyakan aplikasi. Apabila kecepatan
aplikasi relatif diketahui, konverter frekuensi dapat dipilih di sini.
Ini akan menurunkan waktu yang diperlukan untuk menjalan-
kan Autotuning PID. Pengaturan tidak akan berdampak pada
nilai dari parameter yang disetel dan digunakan hanya untuk
urutan Penalaan Otomatis PID saja.

21-02  Perub. Output PID

Range: Fungsi:

0.10* [0.01 - 0.50] Parameter ini menetapkan besarnya langkah perubahan selama
penalaan otomatis. Nilai ini adalah persentase dari kisaran ope-
rasional penuh, yakni apabila tegangan output analog maksi-
mum ditetapkan ke 10 V, 0.10 adalah 10% dari 10 V, yaitu 1 V.
Parameter ini harus ditetapkan ke nilai yang mengakibatkan pe-
rubahan pada umpan balik antara 10% dan 20% untuk akurasi
penalaan yang lebih baik.

21-03  Level Umpan Balik Min.

Range: Fungsi:

-999999
.999
Unit
Penggu-
na*

[-999999.999 – Nilai
dari par. 21-04]

Tingkat umpan balik yang diizinkan minimum harus dimasukkan
di sini dalam Unit Pengguna sesuai yang ditentukan di par.
21-10 untuk EXT CL 1, par. 21-30 untuk EXT CL 2 atau par.
21-50 untuk EXT CL 3. Apabila tingkat jatuh di bawah par.
21-03, PID Penalaan Otomatis akan dibatalkan dan akan muncul
pesan kesalahan di LCP.
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21-04  Level Umpan Balik Maks.

Range: Fungsi:

999999.
999 Unit
Penggu-
na*

[Nilai dari par. 21-03 -
999999.999]

Tingkat umpan balik yang diizinkan maksimum harus dimasuk-
kan di sini dalam Unit Pengguna sesuai yang ditentukan di par.
21-10 untuk EXT CL 1, par. 21-30 untuk EXT CL 2 atau par.
21-50 untuk EXT CL 3. Apabila tingkat ini naik melampaui par.
21-02, PID Penalaan Otomatis akan dibatalkan dan akan muncul
pesan kesalahan di LCP.

21-01  Performa PID

Option: Fungsi:

[0] * Normal

[1] Cepat Normal [0]: Parameter ini cocok untuk kontrol tekanan di dalam
sistem kipas, khususnya di mana sensor tekanan mungkin jauh
dari kipas.
Cepat [1]: Pengaturan ini biasanya digunakan di dalam sistem
pompa, di mana respons kontrol yang cepat lebih disukai.

21-05  PID Penalaan Otomatis

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif

[1] PID Ekst. Aktif 1

[2] PID Ekst. Aktif 2

[3] PID Ekst. Aktif 3 Parameter ini memungkinkan pemilihan kontroler Perpanjangan
PID untuk dilakukan Penalaan Otomatis dan memulai Penalaan
Otomatis PID untuk kontroler tersebut. Sekali Penalaan Otoma-
tis berhasil diselesaikan dan pengaturan telah diterima atau
ditolak oleh pengguna, tekan tombol di LCP [OK] atau [Cancel]
di akhir penalaan, dan parameter akan di-reset ke [0] Nonaktif.

2.18.3. 21-1* Ref./Umpan Balik Loop Tertutup 1

Konfigurasikan referensi dan umpan balik Kontroler Perpanjangan Loop Tertutup 1.
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21-10  Perpanjangan 1 Unit Ref./Ump.blk

Option: Fungsi:

[0] Tak ada

[1] %

[5] PPM

[10] 1/mnt

[11] RPM

[12] Pulsa/dt

[20] l/dt

[21] l/mnt

[22] l/jam

[23] m3/dt

[24] m3/mnt

[25] m3/jam

[30] kg/dt

[31] kg/mnt

[32] kg/jam

[33] t/mnt

[34] t/jam

[40] m/dtk

[41] m/mnt

[45] m

[60] °C

[70] mbar

[71] bar

[72] Pa

[73] kPa

[74] m WG

[80] kW

[120] GPM

[121] galon/dt

[122] galon/mnt

[123] galon/jam

[124] CFM

[125] ft3/dt

[126] ft3/mnt

[127] ft3/jam

[130] lb/dt

[131] lb/mnt

[132] lb/jam

[140] ft/dt

[141] ft/mnt

[145] ft

[160] °F

[170] psi

2. Keterangan Parameter Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA

192  MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  

2



[171] pon/in2

[172] in WG

[173] kaki WG

[180] HP Pilih unit untuk referensi dan umpan balik.

21-11  Perpanjangan 1 Referensi Minimum

Range: Fungsi:

0.000
ExtPID1
Unit*

[-999999.999 -
999999.999
ExtPID1Unit]

Pilih minimum untuk Kontroler Loop Tertutup 1.

21-12  Perpanjangan 1 Referensi Maksimum

Range: Fungsi:

100.000
ExtPID1
Unit*

[Par. 21-11 -
999999.999
ExtPID1Unit]

Pilih maksimum untuk Kontroler Loop Tertutup 1.

21-13  Perpanjangan 1 Sumber Referensi

Option: Fungsi:

[0] * Tidak berfungsi

[1] Input analog 53

[2] Input analog 54

[7] Input frekuensi 29

[8] Input frekuensi 33

[20] Meter pot digital

[21] Input analog X30/11

[22] Input analog X30/12

[23] Input Analog X42/1

[24] Input Analog X42/3

[25] Input Analog X42/5

[30] Perpanjangan Loop
Tertutup 1

[31] Perpanjangan Loop
Tertutup 2

[32] Perpanjangan Loop
Tertutup 3

Parameter ini menentukan input mana pada konverter frekuensi
yang harus diperlakukan sebagai sumber sinyal referensi untuk
Kontroler Loop Tertutup 1. Input analog X30/11 dan Input ana-
log X30/12 merujuk ke input pada I/O Serbaguna.

21-14  Perpanjangan 1 Sumber Umpan Balik

Option: Fungsi:

[0] * Tidak Berfungsi

[1] Input Analog 53

[2] Input Analog 54

[3] Input Frekuensi 29

[4] Input Frekuensi 33
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[7] Input Analog X30/11

[8] Input Analog X30/12

[9] Input Analog X42/1

[10] Input Analog X42/3

[100] Umpan Balik Bus 1

[101] Umpan Balik Bus 2

[102] Umpan Balik Bus 3 Parameter ini menentukan input mana pada konverter frekuensi
yang harus diperlakukan sebagai sumber sinyal umpan balik
untuk Kontroler Loop Tertutup 1. Input analog X30/11 dan Input
analog X30/12 merujuk ke input pada I/O Serbaguna.

21-15  Perpanjangan 1 Setpoint

Range: Fungsi:

0.000
ExtPID1
Unit*

[-999999.999 -
999999.999
ExtPID1Unit]

Setpoint digunakan pada loop tertutup sebagai referensi untuk
membandingkan nilai umpan balik.

21-17  Perpanjangan 1 Referensi [Unit]

Range: Fungsi:

0.000
ExtPID1
Unit*

[-999999.999 -
999999.999
ExtPID1Unit]

Pembacaan pada nilai referensi untuk Kontroler Loop Tertutup
1.

21-18  Perpanjangan 1 Umpan Balik [Unit]

Range: Fungsi:

0.000
ExtPID1
Unit*

[-999999.999 -
999999.999
ExtPID1Unit]

Pembacaan pada nilai umpan balik untuk Kontroler Loop Tertu-
tup 1.

21-19  Perpanjangan 1 Output [%]

Range: Fungsi:

0 %* [0 - 100%] Pembacaan pada nilai output untuk Kontroler Loop Tertutup 1.

2.18.4. 21-2* PID Loop Tertutup 1

Konfigurasikan kontroler PID Loop Tertutup 1.

21-20  Perpanjangan 1 Kontrol Normal/Terbalik

Option: Fungsi:

[0] * Normal

[1] Pembalikan Pilih Normal [0] apabila output harus dikurangi ketika umpan
balik lebih tinggi daripada referensi.
Pilih Pembalikan [1] apabila output harus dinaikkan ketika um-
pan balik lebih tinggi daripada referensi.
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21-21  Perpanjangan 1 Perolehan Proporsional

Range: Fungsi:

0.01* [0.00 = Off - 10.00] Perolehan proporsional menunjukkan jumlah kesalahan antara
setpoint dan sinyal umpan balik yang harus diterapkan.

21-22  Perpanjangan 1 Waktu Integral

Range: Fungsi:

10000.0
0 dt*

[0.01 - 10000.00 =
Off dt]

Integrator menyediakan perolehan yang meningkat pada kesa-
lahan yang konstan antara setpoint dan sinyal umpan balik.
Waktu integral adalah waktu yang diperlukan oleh integrator
untuk mencapai perolehan yang sama seperti perolehan pro-
porsional.

21-23  Perpanjangan 1 Waktu Diferensiasi

Range: Fungsi:

0.00 dt* [0.00 = Off - 10.00 dt] Diferensiator tidak bereaksi ke kesalahan yang konstan. Ini ha-
nya menyediakan perolehan ketika umpan balik berubah. Se-
makin cepat umpan balik berubah, semakin kuat perolehan dari
diferensiator.

21-24  Perpanjangan 1 Perbedaan Batas Perolehan

Range: Fungsi:

5.0* [1.0 - 50.0] Tetapkan batas untuk perolehan diferensiator (DG). DG akan
meningkat apabila ada perubahan yang cepat. Batasi DG untuk
mendapatkan perolehan diferensiator murni pada perubahan
yang lambat dan perolehan diferensiator konstan apabila terjadi
perubahan cepat.

2.18.5. 21-3* Ref/Ump.blk Loop Tertutup 2

Konfigurasikan referensi dan umpan balik Kontroler Perpanjangan Loop Tertutup 2.

21-30  Perpanjangan 2 Unit Ref./Ump.blk

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-10, Perpanjangan 1 Unit Ref/Umpan balik, untuk
rincian.

21-31  Perpanjangan 2 Referensi Minimum

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-11, Perpanjangan 1 Referensi Minimum, untuk
rincian.

21-32  Perpanjangan 2 Referensi Maksimum

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-12, Perpanjangan 1 Referensi Maksimum, untuk
rincian.
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21-33  Perpanjangan 2 Sumber Referensi

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-13, Perpanjangan 1 Sumber Referensi, untuk rin-
cian.

21-34  Perpanjangan 2 Sumber Umpan Balik

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-14, Perpanjangan 1 Sumber Umpan Balik, untuk
rincian.

21-35  Perpanjangan 2 Setpoint

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-15, Perpanjangan 1 Setpoint, untuk rincian.

21-37  Perpanjangan 2 Referensi [Unit]

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-17, Perpanjangan 1 Referensi [Unit], untuk rinci-
an.

21-38  Perpanjangan 2 Umpan Balik [Unit]

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-18, Perpanjangan 1 Umpan Balik [Unit], untuk rin-
cian.

21-39  Perpanjangan 2 Output [%]

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-19, Perpanjangan 1 Output [%], untuk rincian.

2.18.6. 21-4* PID Loop Tertutup 2

Konfigurasikan Kontroler PID Loop Tertutup 2.

21-40  Perpanjangan 2 Kontrol Normal/Terbalik

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-20, Perpanjangan 1 Kontrol Normal/Terbalik, un-
tuk rincian.

21-41  Perpanjangan 2 Perolehan Proporsional

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-21, Perpanjangan 1 Perolehan Proporsional, untuk
rincian.

21-42  Perpanjangan 2 Waktu Integral

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-22, Perpanjangan 1 Waktu Integral, untuk rincian.
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21-43  Perpanjangan 2 Waktu Diferensiasi

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-23, Perpanjangan 1 Waktu Diferensiasi, untuk rin-
cian.

21-44  Perpanjangan 2 Perbedaan Batas Perolehan

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-24, Perpanjangan 1 Perbedaan Batas Perolehan,
untuk rincian.

2.18.7. 21-5* Ref/Ump.blk Loop Tertutup 3

Konfigurasikan referensi dan umpan balik Kontroler Perpanjangan Loop Tertutup 3.

21-50  Perpanjangan 3 Unit Ref./Ump.blk

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-10, Perpanjangan 1 Unit Ref/Umpan balik, untuk
rincian.

21-51  Perpanjangan 3 Referensi Minimum

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-11, Perpanjangan 1 Referensi Minimum, untuk
rincian.

21-52  Perpanjangan 3 Referensi Maksimum

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-12, Perpanjangan 1 Referensi Maksimum, untuk
rincian.

21-53  Perpanjangan 3 Sumber Referensi

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-13, Perpanjangan 1 Sumber Referensi, untuk rin-
cian.

21-54  Perpanjangan 3 Sumber Umpan Balik

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-14, Perpanjangan 1 Sumber Umpan Balik, untuk
rincian.

21-55  Perpanjangan 3 Setpoint

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-15, Perpanjangan 1 Setpoint, untuk rincian.
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21-57  Perpanjangan 3 Referensi [Unit]

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-17, Perpanjangan 1 Referensi [Unit], untuk rinci-
an.

21-58  Perpanjangan 3 Umpan Balik [Unit]

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-18, Perpanjangan 1 Umpan Balik [Unit], untuk rin-
cian.

21-59  Perpanjangan 3 output [%]

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-19, Perpanjangan 1 Output [%], untuk rincian.

2.18.8. 21-6* PID Loop Tertutup 3

Konfigurasikan Kontroler PID Loop Tertutup 3.

21-60  Perpanjangan 3 Kontrol Normal/Terbalik

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-20, Perpanjangan 1 Kontrol Normal/Terbalik, un-
tuk rincian.

21-61  Perpanjangan 3 Perolehan Proporsional

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-21, Perpanjangan 1 Perolehan Proporsional, untuk
rincian.

21-62  Perpanjangan 3 Waktu Integral

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-22, Perpanjangan 1 Waktu Integral, untuk rincian.

21-63  Perpanjangan 3 Waktu Diferensiasi

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-23, Perpanjangan 1 Waktu Diferensiasi, untuk rin-
cian.

21-64  Perpanjangan 3 Perbedaan Batas Perolehan

Option: Fungsi:

Lihat par. 21-24, Perpanjangan 1 Perbedaan Batas Perolehan,
untuk rincian.
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2.19. Main Menu – Fungsi Aplikasi - Kelompok 22

Kelompok ini berisi parameter yang digunakan untuk memantau aplikasi air/limbah.

22-00  Timer Interlock Eksternal

Range: Fungsi:

0* [0 -600 dt] Hanya relevan apabila satu dari input digital pada par. 5-1* te-
lah diprogram untuk  Interlock Eksternal [7]. Timer Interlock
Eksternal akan menghasilkan penundaan setelah sinyal dihapus
dari input digital yang diprogram untuk Interlock Eksternal, se-
belum reaksi berlangsung.

2.19.1. 22-2* Fungsi Tiada Aliran

Drive VLT AQUA memiliki fungsi untuk mendeteksi apakah kondisi beban di dalam sistem me-
mungkinkan motor berhenti:
*Deteksi Daya Rendah
*Deteksi Kecepatan Rendah
Salah satu dari kedua sinyal harus aktif untuk waktu tertentu (Tiada Tunda Aliran par. 22-24)
sebelum tindakan yang dipilih dijalankan. Tindakan yang dapat dilakukan untuk memilih (par.
22-23): Tiada tindakan, Peringatan, Alarm, Mode Tidur.

Deteksi Tiada Aliran:
Fungsi ini digunakan untuk mendeteksi situasi tiada aliran pada sistem pompa di mana semua
katup dapat ditutup. Dapat digunakan baik ketika dikontrol oleh pengontrol PI terpadu pada Drive
VLT AQUA maupun pengontrol PI eksternal. Konfigurasi aktual harus diprogram pada par. 1-00,
Mode Konfigurasi.
Mode konfigurasi untuk

- Kontroler PI Terpadu: Loop Tertutup

- Kontroler PI Eksternal: Loop Terbuka
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Deteksi Tiada Aliran didasarkan pada pengukuran kecepatan dan daya. Untuk kecepatan tertentu,
konverter frekuensi menghitung daya pada kondisi tiada aliran.
Koherensi ini didasarkan pada penyetelan dua set kecepatan dan daya yang terkait pada kondisi
tiada aliran. Dengan memantau daya, dimungkinkan untuk mendeteksi kondisi tiada aliran pada
sistem dengan tekanan sedot yang berfluktuasi atau apabila pompa memiliki karakteristik datar
ke arah kecepatan rendah.
Kedua set data harus didasarkan pada pengukuran daya pada sekitar 50% dan 85% dari kece-
patan maksimum dengan katup tertutup. Data diprogram pada par. 22-3*. Juga dimungkinkan
untuk menjalankan Pengaturan Otomatis Daya Rendah (par. 22-20), secara otomatis secara ber-
tahap melalui proses penyiapan dan juga secara otomatis menyimpan data yang diukur. Konverter
frekuensi harus ditetapkan untuk Loop Terbuka pada par. 1-00, Mode Konfigurasi, saat menja-
lankan Pengaturan Otomatis (Lihat Penyetelan Tiada Aliran par. 22-3*).

Apabila akan menggunakan kontroler PI terpadu, lakukan penyetelan Tiada Aliran
sebelum mengatur parameter kontroler PI.

Deteksi kecepatan rendah:
Deteksi Kecepatan Rendah memberi sinyal apabila motor beroperasi pada kecepatan minimum
sesuai yang ditetapkan pada par. 4-11 atau 4-12, Batas Rendah Motor. Tindakan yang umum
adalah dengan Deteksi Tiada Aliran (pemilihan individual tidak mungkin dilakukan).
Penggunaan Deteksi Kecepatan Rendah tidak terbatas pada sistem dengan situasi tiada aliran,
namun dapat digunakan di sistem mana pun di mana operasi pada kecepatan minimum me-
mungkinkan motor untuk stop hingga beban mencapai kecepatan yang lebih tinggi daripada
kecepatan minimum, yaitu sistem dengan kipas dan kompresor.

Pada sistem pompa, pastikan bahwa kecepatan minimum pada par. 4-11 atau 4-12
telah ditetapkan cukup tinggi untuk deteksi karena pompa dapat berjalan dengan
kecepatan yang agak tinggi sekalipun katup dalam keadaan tertutup.

Deteksi pompa kering:
Deteksi Tiada Aliran juga dapat digunakan untuk mendeteksi apabila pompa telah mengalami
kekeringan (konsumsi daya rendah-kecepatan tinggi). Dapat digunakan baik dengan kontroler PI
terpadu maupun kontroler PI eksternal.
Kondisi untuk sinyal Pompa Kering:

- Konsumsi daya di bawah tingkat tiada aliran

dan

- Pompa berjalan pada kecepatan maksimum atau loop terbuka referensi maksimum, ma-
na yang lebih rendah.

Sinyal harus aktif untuk waktu yang telah ditetapkan (Tunda Pompa Kering par. 22-27) sebelum
tindakan yang dipilih dijalankan.
Kemungkinan Tindakan yang dapat dipilih (par. 22-26):

- Peringatan

- Alarm

Deteksi Tiada Aliran harus diaktifkan (par. 22-23, Fungsi Tiada Aliran) dan disiapkan (par. 22-3*,
Penyetelan Tiada Aliran).
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22-20  Pengaturan Auto Daya Rendah

Option: Fungsi:

[0] * Off

[1] Aktif Saat ditetapkan ke  Aktif, urutan pengaturan otomatis akan di-
aktifkan, dan otomatis akan mengatur kecepatan ke sekitar 50
dan 85% dari kecepatan motor terukur (par. 4-13/14, Batas
Tinggi Kecepatan Motor). Pada kedua kecepatan itu, konsumsi
daya akan secara otomatis diukur dan disimpan.
Sebelum mengaktifkan Pengaturan Otomatis:

1. Tutup katup untuk menciptakan kondisi tiada aliran.

2. Konverter frekuensi harus ditetapkan ke Loop Terbuka
(par. 1-00, Mode Konfigurasi).
Perlu dicatat bahwa penting juga menetapkan par.
1-03, Karakteristik Torsi.

Catatan!
Pengaturan Otomatis harus dilakukan ketika sis-
tem telah mencapai suhu operasional normal!

Catatan!
Penting bahwa par. 4-13/14, Batas Tinggi Kece-
patan Motor ditetapkan ke kecepatan operasional
motor maksimum!
Penting melakukan Pengaturan Otomatis sebelum
mengkonfigurasi Kontroler PI Terpadu karena
pengaturan akan reset ketika berubah dari Loop
Tertutup ke Loop Terbuka pada par. 1-00, Mode
Konfigurasi.

Catatan!
Lakukan penyetelan dengan pengaturan yang sa-
ma pada Karakteristik Torsi, par. 1-03, untuk ope-
rasi setelah penyetelan.

22-21  Deteksi Daya Rendah

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif

[1] Aktif Jika Aktif yang dipilih, persiapan Deteksi Daya Rendah harus di-
lakukan untuk dapat menetapkan parameter di kelompok 22-3*
untuk operasi yang sesuai!

22-22  Deteksi Kecepatan Rendah

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif
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[1] Aktif Pilih Aktif untuk mendeteksi saat motor beroperasi dengan ke-
cepatan sesuai yang diatur di par. 4-11 or 4-12, Batas Rendah
Motor.

22-23  Fungsi Tiada Aliran

Option: Fungsi:

[0] * Off

[1] Mode Tidur

[2] Peringatan

[3] Alarm Tindakan umum untuk Deteksi Daya Rendah dan Deteksi Kece-
patan Rendah (Pemilihan individual tidak dapat dilakukan).
Peringatan: Pesan pada layar LCP (jika dipasang) dan/atau si-
nyal melalui relai atau output digital.
Alarm: Konverter frekuensi akan trip dan motor akan berhenti
hingga di-reset.

22-24  Tunda Tiada Aliran

Range: Fungsi:

10 dt* [0-600 dt.] Tetapan waktu Daya Rendah/Kecepatan Rendah harus dapat
dideteksi untuk mengaktifkan sinyal untuk tindakan. Apabila de-
teksi menghilang sebelum waktu habis, waktu akan di-reset.

22-26  Fungsi Pompa Kering

Option: Fungsi:

[0] * Off

[1] Peringatan

[2] Alarm Deteksi Daya Rendah harus Aktif (par. 22-21) dan disiapkan
(menggunaka par. 22-3*, Penalaan Tiada Daya Aliran, atau
Pengaturan Otomatis, Par. 22-20) untuk dapat menggunakan
Deteksi Pompa Kering.
Peringatan: Pesan pada layar LCP (jika dipasang) dan/atau si-
nyal melalui relai atau output digital.
Alarm: Konverter frekuensi akan trip dan motor akan berhenti
hingga direset.

22-27  Tunda Pompa Kering

Range: Fungsi:

60 dt* [0-600 dt.] Menentukan seberapa lama kondisi Pompa Kering harus aktif
sebelum mengaktifkan Peringatan atau Alarm

2.19.2. 22-3* Penyetelan Daya Tiada Aliran

Urutan Penyetelan, jika tidak memilih Pengaturan Otomatis pada par. 22-20:

1. Tutup katup utama untuk menghentikan aliran
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2. Jalankan dengan motor hingga sistem mencapai suhu operasional normal

3. Tekan tombol Hand On pada Local Control Panel (LCP) dan setel kecepatan untuk sekitar
85% dari kecepatan terukur. Catat kecepatan yang sesungguhnya

4. Baca konsumsi daya baik dengan melihat ke daya aktual pada baris data di LCP atau
panggil par. 16-10 atau 16-11, Daya, di Menu Utama. Catat pembacaan daya

5. Ubah kecepatan ke sekitar 50% dari kecepatan terukur. Catat kecepatan yang sesung-
guhnya

6. Baca konsumsi daya baik dengan melihat ke daya aktual pada baris data di LCP atau
panggil par. 16-10 atau 16-11, Daya, di Menu Utama. Catat pembacaan daya

7. Programlah kecepatan yang digunakan di par. 22-32/22-33 dan par. 22-36/37

8. Programlah nilai daya yang terkait di par. 22-34/35 dan par. 22-38/22-39

9. Kembali dengan cara Auto On atau Off

Catatan!
Tetapkan par. 1-03, Karakteristik Torsi, sebelum melakukan penyetelan.

22-30  Daya Tiada Aliran

Range: Fungsi:

[Tergantung kepada
deteksi ukuran daya
untuk Tiada Aliran]

Pembacaan daya Tiada Aliran yang terhitung pada kecepatan
aktual. Apabila daya turun ke nilai layar maka konverter fre-
kuensi akan mempertimbangkan kondisi seperti situasi Tiada
Aliran.

22-31  Faktor Koreksi Daya

Range: Fungsi:

100% [1-400%] Lakukan koreksi ke daya terhitung pada Deteksi Tiada Aliran
(lihat par. 22-30).
Apabila terdeteksi kondisi Tiada Aliran maka pengaturan harus
ditingkatkan ke di atas 100%. Namun apabila Tiada Aliran tidak
terdeteksi, maka pengaturan harus diturunkan.

22-32  Kecepatan Rendah [RPM]

Range: Fungsi:

0 RPM [0.0 - par. 4.13 (Batas
Tinggi Kecepatan Mo-
tor)]

Untuk digunakan apabila par. 0-02, Unit Kecepatan Motor, telah
diatur ke RPM (parameter tidak nampak apabila Hz dipilih).
Tetapkan kecepatan yang digunakan untuk tingkat 50%.
Fungsi ini digunakan untuk menyimpan nilai yang diperlukan
untuk menyetel Deteksi Tiada Aliran.

22-33  Kecepatan Rendah [Hz]

Range: Fungsi:

0 Hz* [0.0 - par. 4-14 (Batas
Tinggi Kecepatan Mo-
tor)]

Untuk digunakan apabila par. 0-02, Unit Kecepatan Motor, telah
diatur ke Hz (parameter tidak nampak apabila RPM dipilih).
Tetapkan kecepatan yang digunakan untuk tingkat 50%.
Fungsi digunakan untuk menyimpan nilai yang diperlukan untuk
menyetel Deteksi Tiada Aliran.
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22-34  Daya Kecepatan Rendah [kW]

Range: Fungsi:

0* [0.0 - par. 22-38] Untuk digunakan apabila par. 0-03, Pengaturan Regional, dite-
tapkan ke Internasional (parameter tidak nampak apabila Ame-
rika Utara dipilih).
Tetapkan konsumsi daya pada tingkat kecepatan 50%.
Fungsi ini digunakan untuk menyimpan nilai yang diperlukan
untuk menyetel Deteksi Tiada Aliran.

22-35  Daya Kecepatan Rendah [Hp]

Range: Fungsi:

0* [0,0 - par. 22-39] Untuk digunakan apabila par. 0-03, Pengaturan Regional, dite-
tapkan ke Amerika Utara (parameter tidak nampak apabila In-
ternasional dipilih).
Tetapkan konsumsi daya pada tingkat kecepatan 50%.
Fungsi ini digunakan untuk menyimpan nilai yang diperlukan
untuk menyetel Deteksi Tiada Aliran.

22-36  Kecepatan Tinggi [RPM]

Range: Fungsi:

0 RPM* [0.0 - par. 4-13 (Batas
Tinggi Kecepatan Mo-
tor)]

Untuk digunakan apabila par. 0-02, Unit Kecepatan Motor, telah
diatur ke RPM (parameter tidak nampak apabila Hz dipilih).
Tetapkan kecepatan yang digunakan untuk tingkat 85%.
Fungsi digunakan untuk menyimpan nilai yang diperlukan untuk
menyetel Deteksi Tiada Aliran.

22-37  Kecepatan Tinggi [Hz]

Range: Fungsi:

0 Hz* [] Untuk digunakan apabila par. 0-02, Unit Kecepatan Motor telah
diatur ke Hz (parameter tidak nampak apabila RPM dipilih).
Tetapkan kecepatan yang digunakan untuk tingkat 85%.
Fungsi digunakan untuk menyimpan nilai yang diperlukan untuk
menyetel Deteksi Tiada Aliran.

22-38  Daya Kecepatan Tinggi [kW]

Range: Fungsi:

0* [0.0 - Output Motor
Maks.]

Untuk digunakan apabila par. 0-03, Pengaturan Regional, dite-
tapkan ke Internasional (parameter tidak nampak apabila Ame-
rika Utara dipilih).
Tetapkan konsumsi daya pada tingkat kecepatan 85%.
Fungsi ini digunakan untuk menyimpan nilai yang diperlukan
untuk menyetel Deteksi Tiada Aliran.

22-39  Daya Kecepatan Tinggi [Hp]

Range: Fungsi:

0* [0.0 - Output Motor
Maks.]

Untuk digunakan apabila par. 0-03, Pengaturan Regional, dite-
tapkan ke Amerika Utara (parameter tidak nampak apabila In-
ternasional dipilih).
Tetapkan konsumsi daya pada tingkat kecepatan 85%.
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Fungsi ini digunakan untuk menyimpan nilai yang diperlukan
untuk menyetel Deteksi Tiada Aliran.

2.19.3. 22-4* Mode Tidur 

Apabila beban pada sistem memungkinkan penghentian motor dan beban dipantau, motor dapat
dihentikan dengan mengaktifkan fungsi Mode Tidur. Ini bukan perintah Stop yang normal, namun
akan ramp motor hingga mencapai 0 RPM dan menghentikan penyaluran energi ke motor. Ketika
berada pada Mode Tidur, kondisi tertentu akan dipantau untuk mengetahui apakah beban telah
diterapkan lagi ke sistem lagi.

Mode Tidur dapat diaktifkan baik dari Deteksi Tiada Aliran/Deteksi Kecepatan Minimum atau lewat
sinyal eksternal yang diterapkan ke salah satu dari input digital (harus diprogram lewat parameter
untuk konfigurasi input digital, par.5-1* memilih Mode Tidur).
Untuk memungkinkan penggunaan, misalnya, switch aliran elektromekanis untuk mendeteksi
kondisi tiada aliran dan mengaktifkan Mode Tidur, akan berlaku tindakan yang berlangsung pada
sinyal eksternal (jika tidak, konverter frekuensi tidak akan pernah keluar lagi dari Mode Tidur
karena sinyal akan tetap tersambung).

Apabila par. 25-26, Destage pada Tiada Aliran, ditetapkan ke Aktif, pengaktifan Mode Tidur akan
menerapkan perintah ke kontroler kaskade (apabila aktif) untuk start proses destage untuk pompa
yang terlambat atau lag (kecepatan tetap) sebelum menghentikan pompa utama (kecepatan va-
riabel).

Saat memasuki Mode Tidur, baris status yang lebih rendah pada LCP akan menampilkan Mode
Tidur.

Lihat juga bagan aliran sinyal pada bagian 22-2* Deteksi Tiada Aliran.
Ada tiga cara yang berbeda untuk menggunakan fungsi Mode Tidur:

1) Sistem di mana kontroler PI terpadu digunakan untuk mengontrol tekanan atau suhu, misal
sistem boost dengan sinyal umpan balik tekanan yang diterapkan ke konverter frekuensi dari
transduser tekanan. Par. 1-00, Mode Konfigurasi, harus ditetapkan untuk Loop Tertutup dan Kon-
troler PI dikonfigurasikan untuk sinyal referensi dan umpan balik yang diinginkan.
Contoh: Sistem boost.
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Jika tiada aliran terdeteksi, konverter frekuensi akan meningkatkan setpoint untuk tekanan untuk
memastikan tekanan yang sedikit lebih tinggi pada sistem (boost harus diatur pada par. 22-45,
Boost Setpoint).
Umpan balik dari transduser tekanan dipantau dan ketika tekanan ini jatuh dengan persentase
yang diatur berada di bawah setpoint normal untuk tekanan (Pset), maka motor akan ramp lagi
dan tekanan akan dikontrol untuk mencapai set value (Pset).

2) Pada sistem di mana tekanan atau suhu dikontrol oleh kontroler PI eksternal, kondisi Bangun
tidak dapat didasarkan pada umpan balik dari transduser tekanan/suhu karena setpoint tidak di-
ketahui. Pada contoh dengan sistem boost, tekanan yang dikehendaki Pset tidak diketahui. Par
1-00, Mode konfigurasi, harus ditetapkan ke Loop Terbuka.
Contoh: Sistem boost.

Apabila daya rendah atau kecepatan rendah terdeteksi maka motor akan berhenti, namun sinyal
referensi (fref) dari kontroler eksternal masih terpantau dan karena tekanan rendah terbentuk,
maka kontroler akan meningkatkan sinyal referensi untuk mendapatkan tekanan. Apabila sinyal
referensi telah mencapai set value fwake, motor akan restart.

Kecepatan ditetapkan secara manual lewat sinyal referensi eksternal (Referensi Jauh). Pengaturan
(par. 22-3*) untuk menyetel fungsi Tiada Aliran harus ditetapkan ke default.
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Kemungkinan konfigurasi, ikhtisar:

Kontroler PI Internal
(Par. 1-00: Loop tertutup)

Kontroler PI eksternal atau kontrol
manual
(Par. 1-00: Loop terbuka)

Mode tidur Bangun Mode tidur Bangun
Deteksi Tiada aliran
(pompa saja)

Ya  Ya (kecuali
pengaturan ke-
cepatan secara
manual)

 

Deteksi kecepatan
rendah

Ya Ya

Sinyal eksternal Ya  Ya  
Tekanan/Suhu (ter-
sambung lewat
transmiter)

Ya Tidak

Frekuensi output  Tidak  Ya

Catatan!
Mode Tidur tidak akan aktif ketika Referensi Lokal aktif (tetapkan kecepatan secara
manual dengan tombol panah pada LCP). Lihat Par. 3-13, Situs Referensi.
Tidak bekerja pada mode Hand. Pengaturan Auto loop terbuka harus dilaksanakan
sebelum pengaturan input/output pada loop tertutup.

22-40  Waktu Berjalan Minimum

Range: Fungsi:

10 dt* [0 -600 dt] Tetapkan waktu berjalan minimum untuk motor setelah perin-
tah Start (input digital atau Bus) sebelum memasuki Mode
Tidur.

22-41  Waktu Tidur Minimum

Range: Fungsi:

10 dt* [0 -600 dt] Tetapkan waktu minimum yang diinginkan untuk tetap berada
pada Mode Tidur. Ini akan mengesampingkan segala kondisi
bangun lainnya.

22-42  Kecepatan Bangun [RPM]

Range: Fungsi:

[par. 4-11 (Batas
Rendah Kecepatan
Motor) - Par. 4-13
(Batas Tinggi Kecepa-
tan Motor)]

Untuk digunakan apabila par. 0-02, Unit Kecepatan Motor, telah
diatur ke RPM (parameter tidak nampak apabila Hz dipilih). Ha-
nya digunakan apabila par. 1-00, Mode Konfigurasi, diatur ke
Loop Terbuka dan referensi kecepatan diterapkan oleh kontroler
eksternal.
Tetapkan kecepatan referensi di mana Mode Tidur harus diba-
talkan.
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22-43  Kecepatan Bangun [Hz]

Range: Fungsi:

[Par. 4-12 (Batas
Rendah Kecepatan
Motor) - Par. 4-14
(Batas Tinggi Kecepa-
tan Motor)]

Untuk digunakan apabila par. 0-02, Unit Kecepatan Motor telah
diatur ke Hz (parameter tidak nampak apabila RPM dipilih). Ha-
nya digunakan apabila par. 1-00, Mode Konfigurasi, diatur ke
Loop Terbuka dan referensi kecepatan diterapkan oleh kontroler
eksternal yang mengendalikan tekanan.
Tetapkan kecepatan referensi di mana Mode Tidur harus diba-
talkan.

22-44  Selisih Ref. Bangun/Ump.Balik

Range: Fungsi:

10%* [0-100%] Hanya digunakan apabila par. 1-00, Mode Konfigurasi, diatur ke
Loop Tertutup dan kontroler PI terpadu digunakan untuk meng-
endalikan tekanan.
Tetapkan penurunan tekanan yang diizinkan dalam persentase
dari setpoint untuk tekanan (Pset) sebelum membatalkan Mode
Tidur.

Catatan!
Apabila digunakan pada aplikasi di mana kontroler
PI terpadu ditetapkan untuk kontrol pembalikan
pada par. 20-71, PID, Kontrol Normal/Pembali-
kan, nilai yang ditetapkan pada par. 22-44 akan
secara otomatis ditambahkan.

22-45  Boost Set Point

Range: Fungsi:

0%* [-100% - +100%] Hanya digunakan apabila par. 1-00, Mode Konfigurasi, diatur ke
Loop Tertutup dan kontroler PI terpadu digunakan. Di dalam
sistem dengan kontrol tekanan tetap, lebih menguntungkan
meningkatkan tekanan sistem sebelum motor berhenti. Ini akan
memperpanjang waktu di mana motor berhenti dan membantu
menghindari start/stop yang terlalu sering.
Tetapkan tekanan/suhu yang diinginkan dalam persentase dari
setpoint untuk tekanan (Pset) sebelum memasuki Mode Tidur.
Apabila pengaturan untuk 5%, tekanan boost akan Pset*1.05.
Nilai negatif dapat digunakan misalnya untuk mengontrol me-
nara pendingin di mana pengubahan negatif diperlukan.

22-46  Waktu Boost Maksimum

Range: Fungsi:

60 dt.* [0-600 dt.] Hanya digunakan apabila par. 1-00, Mode Konfigurasi, diatur ke
Loop Tertutup dan kontroler PI terpadu digunakan untuk meng-
endalikan tekanan.
Tetapkan waktu maksimum di mana mode boost diizinkan. Apa-
bila waktu yang ditetapkan terlampaui, Mode Tidur akan dima-
sukan, tidak menunggu tekanan boost yang ditetapkan tercapai
terlebih dahulu.

2. Keterangan Parameter Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA

208  MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  

2



2.19.4. 22-5* Ujung Kurva

Kondisi Ujung Kurva terjadi ketika pompa menghasilkan volume terlalu besar untuk menjamin
tekanan yang ditetapkan. Ini dapat terjadi apabila ada kebocoran dalam sistem pipa distribusi
setelah pompa menyebabkan point operasional turun ke akhir dari karaktristik pompa yang sah
untuk kecepatan maksimum yang ditetapkan dipar. 4-13 or 4-14, Batas Atas Kecepatan Motor.
Dalam hal umpan balik lebih rendah daripada 97.5% dari setpoint untuk tekanan yang diinginkan
untuk waktu yang ditetapkan (par. 22-51, Tunda Ujung Kurva), dan pompa berjalan dengan ke-
cepatan maksimum yang ditetapkan di par. 4-13 atau 4-14, Batas Tinggi Kecepatan Motor, fungsi
yang dipilih di par. 22-50, Fungsi Ujung Kurva, akan berlangsung. Apabila Kontroler Kaskade di-
gunakan, semua pompa harus berjalan untuk mengaktifkan fungsi Ujung Kurva. Dimungkinkan
untuk mendapatkan sinyal pada salah satu dari output digital dengan memilih Ujung Kurva [192]
pada par. 5-3*, Output Digital dan/atau par. 5-4*, Relai. Sinyal akan muncul ketika kondisi Ujung
Kurva terjadi dan pemilihan untuk par. 22-50, Fungsi Ujung Kurva, tidak sama dengan Off. Fungsi
ujung kurva hanya dapat digunakan ketika beroperasi dengan kontroler PID terpasang (Loop ter-
tutup di par. 1.00, Mode Konfigurasi).

22-50  Fungsi Ujung Kurva

Option: Fungsi:

[0] * Off

[1] Peringatan

[2] Alarm Off [0]: Pemantauan Ujung Kurva tidak aktif
Peringatan [1]: Peringatan diterbitkan pada layar [W94].
Alarm [2]: Alarm diterbitkan dan konverter frekuensi akan trip.
Pesan [A94] muncul di layar.

Penting: Apabila menggunakan Kontroler Kaskade, pompa
berkecepatan tetap tidak akan terpengaruh oleh fungsi Ujung
Kurva dan akan tetap berjalan.

22-51  Tunda Ujung Kurva

Range: Fungsi:

10 dt* [0 - 600 dt] Ketika kondisi Ujung Kurva terdeteksi, timer akan diaktifkan.
Apabila waktu yang ditetapkan di parameter ini kedaluwarsa,
dan kondisi Ujung Kurva telah berlangsung selama keseluruhan
waktu, fungsi yang ditetapkan di par. 22-50, Fungsi Ujung Kur-
va, akan diaktifkan. Apabila kondisi ini hilang sebelum timer
kedaluwarsa, timer akan reset.

2.19.5. 22-6* Deteksi Sabuk Putus 

Deteksi Sabuk Putus dapat digunakan baik di sistem loop tertutup maupun loop terbuka untuk
pompa, kipas, dan kipas. Apabila torsi motor yang diestimasi di bawah nilai torsi sabuk putus (par.
22-61) dan frekuensi output konverter frekuensi di atas atau sama dengan 15 Hz, maka fungsi
sabuk putus (par. 22-60) dapat dijalankan.

22-60  Fungsi Sabuk Putus

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif

[1] Peringatan
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[2] Trip Pilih tindakan yang akan dilakukan jika kondisi Sabuk Putus ter-
deteksi

22-61  Torsi Sabuk Putus

Range: Fungsi:

10%* [0 - 100%] Tetapkan torsi sabuk putus dalam persen dari torsi motor teru-
kur.

22-62  Tunda Sabuk Putus

Range: Fungsi:

10 dt* [0 -600 dt] Menetapkan waktu di mana kondisi Sabuk Putus harus aktif se-
belum dapat menjalankan tindakan yang dipilih pada Fungsi
Sabuk Putus, par. 22-60.

2.19.6. 22-7* Perlindungan Siklus Pendek 

Di beberapa aplikasi, akan sering diperlukan pembatasan jumlah start. Salah satu cara untuk me-
lakukannya adalah menjamin adanya waktu berjalan minimum (waktu antara start dan stop) dan
interval minimum di antara start.
Ini berarti bahwa segala perintah stop normal dapat dikesampingkan oleh fungsi Waktu Berjalan
Minimum (par. 22-77) dan segala perintah start normal (Start/Jog/Bekukan) dapat dikesamping-
kan oleh fungsi Interval Antara Start (par. 22-76).
Tiada dari dua fungsi yang aktif apabila mode Manual atau Off telah diaktifkan lewat LCP. Apabila
memilih Manual atau Off, kedua timer akan reset ke 0, dan tidak mulai menghitung hingga Auto
ditekan dan perintah start aktif diberlakukan.

22-75  Perlindungan Siklus Pendek

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif

[1] Aktif Nonaktif [0]: Waktu yang diatur pada Interval Antara Start, par.
22-76 akan dinonaktifkan.

Aktif [1]: Waktu yang diatur pada Interval Antara Start, par.
22-76 akan diaktifkan.

22-76  Interval Antara Start

Range: Fungsi:

0 dt* [0 -3600 dt] Menetapkan waktu yang diinginkan sebagai waktu minimum
antara dua start. Setiap perintah start normal (Start/Jog/Beku-
kan) akan diabaikan hingga waktu yang ditentukan sudah ke-
daluwarsa.
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22-77  Waktu Berjalan Minimum

Range: Fungsi:

0 dt* [0 - par. 22-76] Menetapkan waktu yang diinginkan sebagai waktu berjalan mi-
nimum setelah perintah start normal (Start/Jog/Bekukan). Se-
tiap perintah stop normal akan diabaikan hingga waktu yang
ditentukan sudah kedaluwarsa. Timer akan mulai menghitung
pada perintah start normal (Start/Jog/Bekukan).

Timer akan diabaikan oleh perintah Meluncur (Pembalikan) atau
Interlock Eksternal.

Catatan!
Tidak bekerja pada mode kaskade.

2.19.7. Kompensasi Aliran, 22-8* 

Terkadang tidak mungkin bagi transduser tekanan untuk ditempatkan pada titik jauh pada sistem
dan hanya bisa diletakkan di dekat outlet kipas/pompa. Kompensasi aliran bekerja dengan cara
menyetel setpoint sesuai dengan frekuensi output, yang hampir proporsional terhadap aliran, se-
hingga dapat mengkompensasi kehilangan besar pada laju aliran yang lebih tinggi.

HDESIGN (Tekanan yang diperlukan) merupakan setpoint untuk operasi loop tertutup (PI) dari kon-
verter frekuensi dan ditetapkan untuk operasi loop tertutup tanpa kompensasi aliran.

Ada dua metode yang dapat digunakan, tergantung pada diketahui atau tidaknya Kecepatan pada
Titik Kerja Rancangan Sistem.
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Parameter yang digunakan
Nomor

parameter

Kecepatan
pada

Titik Ranca-
ngan

DIKETAHUI

Kecepatan pada
Titik Ranca-

ngan
TIDAK DIKETA-

HUI
Kompensasi Aliran (Par 22-80) + +
Perkiraan Kurva Linear-Kuadrat (Par 22-81) + +
Perhitungan Titik Kerja (Par 22-82) + +
Kecepatan pd Tiada-Aliran (Par 22-83/84) + +
Kecepatan pd Titik Rancangan (Par 22-85/86) + -
Tekanan pd Tiada-Aliran (Par 22-87) + +
Tekanan pd Kecep. Terukur (Par 22-88) - +
Aliran pd Titik Rancangan (Par 22-89) - +
Aliran pd Kecep. Terukur (Par 22-90) - +

22-80  Kompensasi Aliran

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif [0] Nonaktif: Kompensasi setpoint tidak aktif.

[1] Aktif [1] Aktif: Kompensasi setpoint aktif. Dengan mengaktifkan pa-
rameter ini, maka Setpoint Dikompensasi Aliran akan bekerja.

22-81  Perkiraan Kurva Linear-Kuadrat

Range: Fungsi:

100%* [ 0 – 100%]

Contoh 1:
Penyetelan terhadap parameter ini memungkinkan penyetelan
bentuk dari kurva kontrol.
0 = Linear
100% = Bentuk ideal (teoretis).

22-82  Perhitungan Titik Kerja

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif Nonaktif [0]: Perhitungan Titik Kerja tidak aktif. Untuk diguna-
kan apabila kecepatan pada titik rancangan diketahui (lihat
tabel di atas).
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[1] Aktif Aktif [1]: Perhitungan Titik Kerja aktif. Dengan mengaktifkan
parameter ini, kita dapat menghitung Titik Kerja Rancangan
Sistem pada kecepatan 50/60 Hz, dari seperangkat data input
pada par.22-83/84, 22-87, 22-88, 22-89 dan 22-90.

Contoh 1: Kecepatan pada Titik Kerja Rancangan Sistem dike-
tahui:

Dari lembaran data yang menunjukkan karakteristik dari pera-
latan tertentu pada kecepatan yang berbeda, cukup membaca
dari titik HDESIGN dan titik QDESIGN untuk dapat menemukan titik
A, yang merupakan Titik Kerja Rancangan Sistem. Karakteristik
pompa pada titik ini harus diidentifikasi dan merupakan kece-
patan terprogram yang terkait. Penutupan katup dan penyete-
lan kecepatan hingga pencapaian HMIN akan memungkinkan
identifikasi kecepatan pada titik tiada aliran.
Penyetelan par. 22-81 Perkiraan Kurva Linear-Kuadrat me-
mungkinkan bentuk kurva kontrol dapat disetel secara tidak
terbatas.

Contoh 2:
Kecepatan pada Titik Kerja Rancangan Sistem tidak diketahui:
Apabila Kecepatan pada Titik Kerja Rancangan Sistem tidak di-
ketahui, titik referensi lain pada kurva kontrol perlu ditentukan
melalui lembaran data. Dengan melihat ke kurva untuk kece-
patan terukur dan dengan memplotkan tekanan rancangan
(HDESIGN, Titik C), aliran pada tekanan QRATED dapat ditentukan.
Demikian pula, dengan memplotkan aliran rancangan (QDESIGN,
Titik D), tekanan HD pada lairan itu dapat ditentukan. Dengan
mengetahui kedua titik ini pada kurva pompa, serta dengan
HMIN sebagaimana dijelaskan di atas, maka konverter frekuensi
dapat menghitung titik referensi B sehingga dapat memplot
kurva kontrol yang juga akan mencakup Titik Kerja Rancangan
Sistem A.
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22-83  Kecep. pd Tiada Aliran [RPM]

Range: Fungsi:

300
RPM*

[0 – Nilai dari par.
22-85]

Resolusi 1 RPM.
Kecepatan motor di mana aliran adalah Nol dan tekanan mini-
mum HMIN  dicapai, harus dimasukkan di sini dalam satuan RPM.
Atau, kecepatan dalam Hz dapat dimasukkan ke dalam par
22-84 Kecep. pd Tiada Aliran [Hz]. Apabila diputuskan untuk
menggunakan RPM dalam par. 0-02 maka par. 22-85 Kecepatan
pada Titik Rancangan [RPM] juga harus digunakan. Penutupan
katup dan pengurangan kecepatan hingga tekanan minimum
HMIN tercapai, akan menentukan nilai ini.

22-84  Kecep. pd Tiada Aliran [Hz]

Range: Fungsi:

10 Hz* [0 – Nilai dari par.
22-86]

Resolusi 0.033 Hz.

Kecepatan motor di mana aliran telah berhenti efektif dan te-
kanan minimum HMIN  dicapai, harus dimasukkan di sini dalam
satuan Hz. Atau, kecepatan dalam RPM dapat dimasukkan ke
dalam par 22-83 Kecep. pd Tiada Aliran [RPM]. Apabila dipu-
tuskan untuk menggunakan Hz dalam par. 0-02 maka par.
22-86 Kecepatan pada Titik Rancangan [Hz] juga harus digu-
nakan. Penutupan katup dan pengurangan kecepatan hingga
tekanan minimum HMIN tercapai, akan menentukan nilai ini.

22-85  Kecep. pd Titik Rancangan [RPM]

Range: Fungsi:

1500
RPM*

[0 - 60,000]

Resolusi 1 RPM.

2. Keterangan Parameter Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA

214  MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  

2



Hanya terlihat ketika par. 22-82 Perhitungan Titik Kerja, dite-
tapkan ke Nonaktif. Kecepatan motor di mana Titik Kerja Ran-
cangan Sistem tercapai, harus dimasukkan di sini dalam RPM.
Atau, kecepatan dalam Hz dapat dimasukkan ke dalam par.
22-86 Kecep. pd Titik Rancangan [Hz]. Apabila diputuskan un-
tuk menggunakan RPM dalam par. 0-02 maka par. 22-83 Kece-
patan pada Tiada Aliran [RPM] juga harus digunakan.

22-86  Kecep. pd Titik Rancangan [Hz]

Range: Fungsi:

50 Hz* [0 -1000 Hz]

Resolusi 0.033 Hz.

Hanya terlihat ketika par. 22-82, Perhitungan Titik Kerja, dite-
tapkan ke Nonaktif. Kecepatan motor di mana Titik Kerja Ran-
cangan Sistem tercapai, harus dimasukkan di sini dalam Hz.
Atau, kecepatan dalam RPM dapat dimasukkan ke dalam par.
22-85 Kecep. pd Titik Rancangan [RPM]. Apabila diputuskan
untuk menggunakan Hz dalam par. 0-02, maka par. 22-83 Ke-
cepatan pada Tiada Aliran [Hz] juga harus digunakan.

22-87  Tekanan pd Kecep. Tiada Aliran

Range: Fungsi:

0 Unit
Refe-
rensi/
Umpan
Balik*

[0 - 999999.999]

Masukkan tekanan HMIN yang sesuai dengan Speed Kecepatan
pada Tiada-Aliran pada Unit Referensi/Umpan Balik.

22-88  Tekanan pd Kecep. Terukur

Range: Fungsi:

0 Unit
Refe-
rensi/
Umpan
Balik*

[0 - 999999.999]

Masukkan nilai yang sesuai ke Tekanan pd Kecep. Terukur, da-
lam Unit Referensi/Umpan Balik. Nilai ini dapat ditentukan de-
ngan menggunakan lembar data pompa.
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22-90  Aliran pd Kecep. Terukur

Range: Fungsi:

0* [0 - 999999.999]

Masukkan nilai yang sesuai ke Aliran pada Kecepatan Terukur.
Nilai ini dapat ditentukan dengan menggunakan lembar data
pompa.

2.20. Menu utama - Fungsi Berbasis Waktu - Kelompok
23

2.20.1. Tindakan Berwaktu, 23-0* 

Gunakan Tindakan berwaktu untuk tindakan yang diperlukan untuk menjalankan tugas harian
atau mingguan, seperti referensi yang berbeda untuk jam kerja/jam non-bekerja. Anda dapat
memprogram hingga 10 Tindakan Berwaktu pada konverter frekuensi. Jumlah Tindakan Berwaktu
dipilih dari daftar saat membuka kelompok parameter 23-0* dari LCP. Kemudian Par. 23-00 –
23-04 mengacu ke jumlah Tindakan Berwaktu yang dipilih. Setiap Tindakan Berwaktu dibagi ke
dalam waktu ON dan waktu OFF, di mana dua tindakan yang berbeda dapat dijalankan.

Catatan!
Jam (Kelompok parameter 0-7*) harus diprogram dengan benar agar Tindakan Ber-
waktu dapat berfungsi dengan benar.

23-00  Waktu ON

Larik [10]

00:00:0
0*

[00:00:00 –23:59:59] Menetapkan waktu ON untuk Tindakan Berwaktu.

Catatan!
Konverter frekuensi tidak memiliki cadangan un-
tuk fungsi jam dan tanggal/jam yang ditetapkan
akan reset ke default (2000-01-01 00:00) setelah
listrik mati kecuali kalau dipasangi dengan modul
Waktu Jam Nyata berikut cadangan. Pada par.
0-79, Masalah Jam, dimungkinkan memprogram
untuk Peringatan apabila jam tidak diatur dengan
benar, misalnya setelah listrik mati.

23-01  Tindakan ON

Larik [10]

[0] * TIDAK DAPAT

[1] Tiada tindakan

[2] Pilih pengaturan 1
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[3] Pilih pengaturan 2

[4] Pilih pengaturan 3

[5] Pilih pengaturan 4

[10] Pilih preset ref. 0

[11] Pilih preset ref. 1

[12] Pilih preset ref. 2

[13] Pilih preset ref. 3

[14] Pilih preset ref. 4

[15] Pilih preset ref. 5

[16] Pilih preset ref. 6

[17] Pilih preset ref. 7

[18] Pilih ramp 1

[19] Pilih ramp 2

[22] Jalankan

[23] Jalankan mundur

[24] Berhenti

[26] Rem DC

[27] Meluncur

[28] Bekukan output

[29] Nyala timer 0

[30] Nyala timer 1

[31] Nyala timer 2

[32] Atur out. dig. A ren-
dah

[33] Atur out. dig. B ren-
dah

[34] Atur out. dig. C ren-
dah

[35] Atur out. dig. D ren-
dah

[36] Atur out. dig. E ren-
dah

[37] Atur out. dig. F ren-
dah

[38] Atur out. dig. A tinggi

[39] Atur out. dig. B tinggi

[40] Atur out. dig. C tinggi

[41] Atur out. dig. D tinggi

[42] Atur out. dig. E tinggi

[43] Atur out. dig. F tinggi

[60] Reset penghitung A

[61] Reset penghitung B

[70] Nyala timer 3

[71] Nyala timer 4

[72] Nyala timer 5

[73] Nyala timer 6
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[74] Nyala timer 7 Pilih tindakan selama Waktu ON. Lihat par. 13.52 Tindakan Kon-
troler SL untuk penjelasan tentang opsi.

23-02  Waktu OFF

Larik [10]

00:00:0
0*

[00:00:00 –23:59:59] Menetapkan waktu OFF untuk Tindakan Berwaktu.

Catatan!
Konverter frekuensi tidak memiliki cadangan un-
tuk fungsi jam dan tanggal/jam yang ditetapkan
akan reset ke default (2000-01-01 00:00) setelah
listrik mati kecuali kalau dipasangi dengan modul
Waktu Jam Nyata berikut cadangan. Pada par.
0-79, Masalah Jam, dimungkinkan memprogram
untuk Peringatan apabila jam tidak diatur dengan
benar, misalnya setelah listrik mati.

23-03  Tindakan OFF

Larik [10]

[0] * TIDAK DAPAT

[1] Tiada tindakan

[2] Pilih pengaturan 1

[3] Pilih pengaturan 2

[4] Pilih pengaturan 3

[5] Pilih pengaturan 4

[10] Pilih preset ref. 0

[11] Pilih preset ref. 1

[12] Pilih preset ref. 2

[13] Pilih preset ref. 3

[14] Pilih preset ref. 4

[15] Pilih preset ref. 5

[16] Pilih preset ref. 6

[17] Pilih preset ref. 7

[18] Pilih ramp 1

[19] Pilih ramp 2

[22] Jalankan

[23] Jalankan mundur

[24] Berhenti

[26] Rem DC

[27] Meluncur

[28] Bekukan output

[29] Nyala timer 0
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[30] Nyala timer 1

[31] Nyala timer 2

[32] Atur out. dig. A ren-
dah

[33] Atur out. dig. B ren-
dah

[34] Atur out. dig. C ren-
dah

[35] Atur out. dig. D ren-
dah

[36] Atur out. dig. E ren-
dah

[37] Atur out. dig. F ren-
dah

[38] Atur out. dig. A tinggi

[39] Atur out. dig. B tinggi

[40] Atur out. dig. C tinggi

[41] Atur out. dig. D tinggi

[42] Atur out. dig. E tinggi

[43] Atur out. dig. F tinggi

[60] Reset penghitung A

[61] Reset penghitung B

[70] Nyala timer 3

[71] Nyala timer 4

[72] Nyala timer 5

[73] Nyala timer 6

[74] Nyala timer 7 Pilih tindakan selama Waktu ON. Lihat par. 13.52 Tindakan Kon-
troler SL untuk penjelasan tentang opsi.

23-04  Kejadian

Larik [10]

[0] * Semua hari

[1] Hari kerja

[2] Bukan hari kerja

[3] Senin

[4] Selasa

[5] Rabu

[6] Kamis

[7] Jumat

[8] Sabtu

[9] Minggu Pilih di hari mana Tindakan Berwaktu akan diberlakukan. Ten-
tukan hari kerja/non-kerja pada par. 0-81, 0-82 dan 0-83.
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2.20.2. 23-1* Pemeliharaan

Panggilan servis berkala dan perbaikan pada aplikasi, misal, bantalan motor, sensor umpan balik,
dan perapat atau filter. Dengan Pemeliharaan Preventif interval servis mungkin diprogram ke
konverter frekuensi. Konverter frekuensi akan memunculkan pesan ketika diperlukan pemeliha-
raan. 20 Peristiwa Pemeliharaan Preventif dapat diprogram ke dalam konverter frekuensi. Untuk
setiap Peristiwa hal-hal berikut ini harus ditetapkan:

• Item pemeliharaan (misal, “Bantalan Motor”)

• Tindakan pemeliharaan (misal, “Ganti”)

• Basis Waktu Pemeliharaan (misal, “Jam Kerja” atau tanggal dan waktu tertentu)

• Interval Waktu Pemeliharaan atau tanggal dan waktu untuk pemeliharaan berikutnya

Catatan!
Untuk menonaktifkan Peristiwa Pemeliharaan Preventif, Basis Waktu Pemeliharaan
yang terkait (par. 23-12) harus ditetapkan ke Nonaktif [0].

Pemeliharaan Preventif dapat diprogram dari LCP, namun disarankan menggunakan Alat Kontrol
Gerak VLT MCT10 berbasis PC.

LCP menunjukkan (dengan ikon kunci-pas dan “M”) apabila tiba waktunya Tindakan Pemeliharaan
Preventif, dan dapat diprogram untuk menunjukkan output digital pada kelompok parameter 5-3*.
Status Pemeliharaan Preventif dapat dibaca di par. 16-96 Kata Pemeliharaan Preventif Indikasi
Pemeliharaan Preventif dapat di-reset dari input digital, FC bus atau secara manual dari LCP me-
lalui par. 23-15 Reset Kata Pemeliharaan.

Log Pemeliharaan dengan logging 10 terakhir dapat dibaca di kelompok parameter 18-0* dan
melalui tombol log Alarm pada LCP setelah memilih Log Pemeliharaan.
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23-10  Item Pemeliharaan

Option: Fungsi:

[1] * Bantalan motor

[2] Bantalan kipas

[3] Bantalan pompa

[4] Katup

[5] Transmiter tekanan

[6] Transmiter aliran

[7] Transmiter suhu

[8] Perapat pompa

[9] Sabuk kipas

[10] Filter

[11] Kipas pendingin drive

[12] Periksa kelaikan sis-
tem drive

[13] Jaminan Pilih item yang terkait dengan Peristiwa Pemeliharaan Preventif.

Catatan!
Peristiwa Pemeliharaan Preventif ditentukan pada
20 larik unsur. Dengan demikian, Peristiwa Peme-
liharaan Preventif harus menggunakan indeks un-
sur larik yang sama pada par. 23-10 – 23-14.

23-11  Tindakan Pemeliharaan

Option: Fungsi:

[1] * Lubrikasi

[2] Bersihkan

[3] Ganti

[4] Periksa

[5] Overhaul

[6] Perbarui

[7] Periksa Pilih tindakan yang terkait dengan Peristiwa Pemeliharaan Pre-
ventif.

23-12  Basis Waktu Pemeliharaan

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif

[1] Jam Kerja

[2] Jam Pengoperasian

[3] Tgl. & Waktu Pilih basis waktu yang terkait dengan Peristiwa Pemeliharaan
Preventif.

Nonaktif [0] harus digunakan ketika menonaktifkan Peristiwa
Pemeliharaan Preventif.

Jam Kerja [1] merupakan angka jam yang menunjukkan berapa
lama motor telah bekerja. Jam kerja tidak di-reset pada saat
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mesin dihidupkan. Interval Waktu Pemeliharaan harus ditentu-
kan pada par. 23-13.

Jam Pengoperasian [2] merupakan angka jam yang menunjuk-
kan berapa lama konverter frekuensi telah bekerja. Jam peng-
operasian tidak di-reset pada saat mesin dihidupkan. Interval
Waktu Pemeliharaan harus ditentukan pada par. 23-13.

Tanggal & Waktu [3] menggunakan jam internal. Tanggal dan
waktu untuk pemeliharaan berikutnya harus ditentukan pada
par. 23-14 Tanggal dan Waktu Pemeliharaan.

23-13  Interval Waktu Pemeliharaan

Range: Fungsi:

1 jam* [1-2147483647 jam] Tetapkan interval yang terkait dengan Peristiwa Pemeliharaan
Preventif sekarang. Parameter ini hanya digunakan bila Jam
Kerja [1] atau Jam Pengoperasian [2] dipilih pada par. 23-12
Basis Waktu Pemeliharaan. Timer di-reset dari par. 23-15 Reset
Kata Pemeliharaan.

Contoh

Peristiwa Pemeliharaan Preventif diatur pada Senin jam 8:00.
Par. 23-12 Basis Waktu Pemeliharaan adalah Jam Pengoperasi-
an [2] dan par. 23-13 Interval Waktu Pemeliharaan adalah 7 x
24 jam =168 jam. Peristiwa Pemeliharaan berikutnya yaitu Se-
nin jam 8:00. Apabila Peristiwa Pemeliharaan ini tidak di-reset
hingga Selasa jam 9:00, peristiwa berikutnya adalah Selasa jam
9:00.

23-14  Tanggal dan Waktu Pemeliharaan

Range: Fungsi:

2000-01
-01
00:00*

[2000-01-01 00:00] Tetapkan tanggal dan waktu untuk peristiwa pemeliharaan be-
rikutnya apabila Peristiwa Pemeliharaan Preventif didasarkan
pada tanggal/waktu. Format tanggal akan tergantung kepada
pengaturan pada par. 0-71, Format Tanggal, dan format waktu
berdasarkan pengaturan pada par. 0-72 Format Waktu.

Catatan!
Konverter frekuensi tidak memiliki cadangan un-
tuk fungsi jam dan tanggal/jam yang ditetapkan
akan reset ke default (2000-01-01 00:00) setelah
listrik mati kecuali kalau dipasangi dengan modul
Waktu Jam Nyata berikut cadangan. Pada par.
0-79, Masalah Jam, dimungkinkan memprogram
untuk Peringatan apabila jam tidak diatur dengan
benar, misalnya setelah listrik mati.
Waktu harus sekurangnya satu jam dari waktu
aktual!

23-15  Reset Kata Pemeliharaan

Option: Fungsi:

[0] * Jangan reset
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[1] Lakukan reset Tetapkan parameter ini ke Lakukan reset [1] untuk me-reset
Kata Pemeliharaan pada par. 16-96 Kata Pemeliharaan Preven-
tif dan reset pesan pada layar LCP. Parameter ini akan berubah
kembali ke Jangan reset [0] jika OK ditekan.

2.20.3. Log Energi, 23-5* 

Konverter frekuensi secara terus-menerus mengakumulasi konsumsi motor yang dikontrol, ber-
dasarkan daya aktual yang dihasilkan oleh konverter frekuensi.

Data ini dapat digunakan untuk fungsi Log Energi yang memungkinkan pengguna membanding-
kan dan menstruktur informasi tentang konsumsi energi yang terkait dengan waktu.

Pada dasarnya ada dua fungsi:

- Data yang terkait dengan periode pra-pemrograman, ditentukan oleh tanggal dan waktu
yang telah ditetapkan untuk start

- Data terkait dengan periode pra-definisi ke belakang, yaitu tujuh hari terakhir setelah
periode pra-pemrograman.

Untuk setiap dari kedua fungsi di atas, data disimpan di sejumlah penghitung sehingga memung-
kinkan pemilihan kerangka waktu dan pemecahan ke jam, hari, atau minggu.
Periode/split (resolusi) dapat ditentukan di par. 23-50, Resolusi Log Energi.

Data didasarkan pada nilai yang terdaftar pada penghitung kWh pada konverter frekuensi. Nilai
penghitung ini dapat dibaca pada par. 15-02,Penghitung kWh, yang berisi akumulasi nilai sejak
power up pertama atau reset terakhir pada penghitung (par. 15-06, Reset Penghitung kWh).

Semua data untuk Log Energi disimpan di penghitung yang dapat dibaca pada par. 23-53, Log
Energi.

Penghitung 00 akan selalu berisi data tertua. Penghitung akan mencakup periode dari XX:00
hingga XX:59 untuk jam atau 00:00 hingga 23:59 untuk hari.
Apabila logging baik pada jam terakhir atau hari terakhir, penghitung akan memindah isinya pada
pukul XX:00 setiap jam atau pada pukul 00:00 setiap hari.
Penghitung dengan indeks tertinggi akan selalu diperbarui (berisi data untuk jam aktual sejak XX:
00 atau hari aktual sejak 00:00).

Isi dari penghitung dapat ditampilkan sebagai baris di LCP. Pilih Menu Cepat, Logging, Log Energi:
Trending Bin Kontinu / Trending Bin Waktu / Trending Perbandingan.
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23-50  Resolusi Log Energi

Option: Fungsi:

[0] Jam dalam sehari (24
penghitung diguna-
kan)

[1] Hari dalam seminggu
(7 penghitung digu-
nakan)

[2] Hari dalam sebulan
(31 penghitung digu-
nakan)

[5] * 24 jam terakhir (24
penghitung diguna-
kan)

[6] 7 hari terakhir (7
penghitung diguna-
kan)

[7] 5 minggu terakhir (5
penghitung diguna-
kan)

Pilih jenis periode yang diinginkan untuk logging konsumsi.

Catatan!
Konverter frekuensi tidak memiliki cadangan un-
tuk fungsi jam dan tanggal/jam yang ditetapkan
akan reset ke default (2000-01-01 00:00) setelah
listrik mati kecuali kalau dipasangi dengan modul
Waktu Jam Nyata berikut cadangan. Oleh karena
itu, logging akan berhenti hingga tanggal/waktu
disetel ulang pada par. 0-70, Tetapkan Tanggal
dan Waktu. Pada par. 0-79, Masalah Jam, di-
mungkinkan memprogram untuk Peringatan apa-
bila jam tidak diatur dengan benar, misalnya
setelah listrik mati.

Jam dalam Sehari [0] , Hari dalam Seminggu [1] atau Hari dalam
Sebulan [2]. Penghitung berisi data logging dari tangga/waktu
yang diprogram untuk start (par. 23-51, Start Periode) dan ang-
ka-angka jam/hari sesuai yang diprogram (par. 23-50, Resolusi
Log Energi). Logging akan start pada tanggal yang diprogram
tanggal par. 23-51, Start Periode,dan berlanjut hingga hari/
minggu/bulan terlewati.

24 Jam Terakhir [5], 7 Hari Terakhir [6] atau 5 Minggu Terakhir
[7]. Penghitung berisi data untuk satu hari, satu minggu, atau
lima minggu ke belakang hingga waktu aktual.
Logging akan start pada tanggal yang diprogram padaStart Pe-
riode, par 23-51.

Di semua kasus, pemecahan periode merujuk ke Jam Kerja
(waktu di mana konverter frekuensi dalam kondisi power up).
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23-51  Start Periode

Range: Fungsi:

2000-01
-01
00:00*

[2000-01-01 00:00 -
2099-12-31 23:59 ]

Tetapkan tanggal dan waktu di mana Log Energi mulai mem-
perbarui penghitung. Data pertama akan disimpan pada peng-
hitung [00] dan start pada tanggal/waktu yang diprogram pada
parameter ini.

Format tanggal akan tergantung kepada pengaturan pada par.
0-71, Format Tanggal, dan format waktu berdasarkan pengatu-
ran pada par. 0-72, Format Waktu.

23-52  Stop Periode

Range: Fungsi:

2000-01
-01
00:00*

[2000-01-01 00:00 -
2099-12-31 23:59]

Tetapkan tanggal dan waktu di mana Log Energi mulai mem-
perbarui penghitung.
Apabila periode yang ditentukan oleh par. 23-51 dan 23-52 lebih
panjang daripada 24 jam/7 hari/31 hari (tergantung pemilihan
pada par. 23-50), maka logging akan berhenti apabila semua
penyangga digunakan.

23-53  Log Energi

Range: Fungsi:

[0] * 0-4294967295 Larik dengan jumlah unsur yang sama dengan jumlah penghi-
tung ([00]-[xx] di bawah jumlah parameter di layar). Tekan OK
dan ikuti langkah di antara unsur dengan tombol ▲ dan ▼ pada
Local Control Panel (LCP).

Unsur larik:

Data dari periode terakhir disimpan di penghitung dengan in-
deks yang tertinggi.
Pada power down, semua nilai penghitung disimpan dan dilan-
jutkan pada power up berikutnya.
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Catatan!
Semua penghitung otomatis reset ketika meng-
ubah pengaturan pada par. 23-50. Pada overflow
pembaruan pada penghitung akan stop pada nilai
maksimum.

23-54  Reset Log Energi

Option: Fungsi:

[0] * Jangan reset

[1] Lakukan reset Pilih Lakukan Reset [1] untuk reset semua nilai pada penghitung
Log Energi sebagaimana ditunjukkan pada par. 23-53, Log
Energi. Setelah menekan OK pengaturan nilai parameter akan
otomatis berubah ke Jangan reset [0].

2.20.4. Trending, 23-6* 

Trending digunakan untuk memantau proses yang beubah-ubah selama masa waktu tertentu dan
merekam seberapa sering data jatuh ke masing-masing dari sepuluh kisaran data yang ditentukan
pengguna. Ini merupakan cara yang mudah untuk mendapatkan kajian secara cepat untuk me-
nunjukkan di mana kita akan memfokuskan untuk meningkatkan operasional.

Dua set data untuk Trending dapat dibuat untuk memungkinkan pembandingan nilai-nilai seka-
rang untuk variabel operasional tertentu dengan data untuk periode referensi tertentu, untuk
variabel yang sama. Periode referensi ini dapat diprogram sebelumnya (par. 23-63, Start Periode
Berwaktu, dan par. 23-64, Stop Periode Berwaktu). Kedua set data dapat dibaca dari par. 23-61,
Data Bin Kontinu (arus) dan par. 23-62, Data Bin Berwaktu (referensi).

Dimungkinkan membuat Trending untuk variabel operasional berikut ini:

- Daya

- Arus

- Frekuensi output

- Kecepatan Motor

Fungsi Trending termasuk 10 penghitung (membentuk sebuah bin) untuk setiap set data yang
berisi angka-angka registrasi yang mencerminkan seberapa sering variabel operasional berada di
dalam masing-masing interval yang telah ditentukan sebelumnya. Pengurutan didasarkan kepada
nilai relatif dari variabel.

Nilai relatif untuk variabel operasional adalah

Aktual/Terukur * 100%.

untuk Daya dan Arus dan

Aktual/Maks * 100%

untuk Frekuensi Output dan Kecepatan Motor.
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Ukuran dari setiap interval dapat disetel secara individual, namun akan memiliki default pada 10%
untuk masing-masing. Daya dan Arus dapat melampaui nilai terukur, namun registrasi akan ter-
masuk di dalam penghitung 90%-100% (MAX).

Sekali dalam sedetik, nilai dari variabel operasional yang dipilih akan diregistrasi. Apabila nilai telah
diregistrasi sama dengan 13%, maka penghitung “10% - <20%” akan diperbarui dengan nilai “1”.
Apabila nilai tetap pada 13% selama 10 detik, maka “10” akan ditambahkan ke nilai penghitung.

Isi dari penghitung dapat ditampilkan sebagai baris di LCP. Pilih Quick Menu, Logging: Tren Bin
Kontinu / Tren Bin Waktu / Perbandingan Tren.

Catatan!
Penghitung mulai menghitung kapan pun konverter frekuensi dinyalakan. qqSiklus
daya secara singkat menjadi nol pada penghitung setelah reset . Data EEProm di-
perbarui setiap jam sekali.

23-60  Variabel Trend

Option: Fungsi:

[0] * Daya [kW atau HP]

[1] Arus [A]

[2] Frekuensi [Hz]

[3] Kecepatan Motor
[RPM]

Pilih variabel operasional yang diinginkan untuk dipakau untuk
Trending.

Daya [0]: Daya dihasikan ke motor. Referensi untuk nilai relatif
adalah daya motor terukur yang diprogram di par. 1-20, Daya
Motor [kW] atau par. 1-21, Daya Motor [HP]. Nilai aktual dapat
dibaca pada par. 16-10, Daya [kW] atau par. 16-11, Daya
[Hp].

Arus [1]: Arus output ke motor. Referensi untuk nilai relatif ada-
lah arus motor terukur yang dapat diprogram pada par. 1-24,
Arus Motor. Nilai aktual dapat dibaca padapar. 16-14, Arus Mo-
tor.

Frekuensi Output [2]: Frekuensi output ke motor. Referensi un-
tuk nilai relatif adalah frekuensi output maksimum yang dipro-
gram di par. 4-14, Batas Tinggi Kecepatan Motor [Hz], Nilai
aktual dapat dibaca di par. 16-13, Frekuensi.

Kecepatan Motor [4]: Kecepatan untuk motor. Referensi untuk
nilai relatif adalah kecepatan motor minimum yang diprogram
pada par. 4-13, Batas Tinggi Kecepatan Motor.
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23-61  Data Bin Kontinu

Range: Fungsi:

0* [0 - 4.294.967.295] Larik dengan 10 unsur [0]-[9] ditampilkan di bawah angka pa-
rameter di layar). Tekan OK dan ikuti langkah di antara unsur
dengan tombol ▲ dan ▼ pada LCP.

10 penghitung dengan frekuensi kejadian untuk variabel ope-
rasional dipantau, diurutkan menurut interval berikut ini:

Penghitung [0]: 0% - <10%

Penghitung [1]: 10% - <20%

Penghitung [2]. 20% - <30%

Penghitung [3]: 30% - <40%

Penghitung [4]: 40% - <50%

Penghitung [5]: 50% - <60%

Penghitung [6]. 60% - <70%

Penghitung [7]: 70% - <80%

Penghitung [8]. 80% - <90%

Penghitung [9]: 90% - <100% atau Maks

Batas di atas minimum untuk interval adalah batas default. Ini
dapat diubah pada par. 23-65, Nilai Bin Minimum.

Mulai menghitung ketika konverter frekuensi power-up untuk
pertama kali. Semua penghitung dapat di-reset ke 0 pada par.
23-66, Reset Data Bin Kontinu.

23-62  Data Bin Berwaktu

Range: Fungsi:

0* [0-4294967295] Larik dengan 10 unsur [0]-[9] ditampilkan di bawah angka pa-
rameter di layar). Tekan OK dan ikuti langkah di antara unsur
dengan tombol ▲ dan ▼ pada LCP.

10 penghitung dengan frekuensi kejadian untuk data operasio-
nal dipantau dan diurutkan menurut interval untuk par. 23-61,
Data Bin Kontinu.

Mulai menghitung pada tanggal/waktu yang diprogram di par.
23-63, Start Periode Berwaktu, dan berhenti pada tanggal/wak-
tu yang diprogram di par. 23-64, Stop Periode Berwaktu. Semua
penghitung dapat di-reset ke 0 pada par. 23-67, Reset Data Bin
Berwaktu.

23-63  Start Periode Berwaktu

Range: Fungsi:

2000-01
-01
00:00*

[2000-01-01 00:00 -
2099-12-31 23:59]

Tetapkan tanggal dan waktu di mana Trending mulai memper-
barui penghitung Bin Berwaktu.

Format tanggal akan tergantung kepada pengaturan pada par.
0-71, Format Tanggal, dan format waktu berdasarkan pengatu-
ran pada par. 0-72, Format Waktu.
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Catatan!
Konverter frekuensi tidak memiliki cadangan un-
tuk fungsi jam dan tanggal/jam yang ditetapkan
akan reset ke default (2000-01-01 00:00) setelah
listrik mati kecuali kalau dipasangi dengan modul
Waktu Jam Nyata berikut cadangan. Oleh karena
itu, logging akan berhenti hingga tanggal/waktu
disetel ulang pada par. 0-70, Tetapkan Tanggal
dan Waktu. Pada par. 0-79, Masalah Jam, di-
mungkinkan memprogram untuk Peringatan apa-
bila jam tidak diatur dengan benar, misalnya
setelah listrik mati.

23-64  Stop Periode Berwaktu

Range: Fungsi:

2000-01
-01
00:00*

[2000-01-01 00:00 -
2099-12-31 23:59]

Tetapkan tanggal dan waktu di mana Analisi Trending mulai
berhenti memperbarui penghitung Bin Berwaktu.

Format tanggal akan tergantung kepada pengaturan pada par.
0-71, Format Tanggal, dan format waktu berdasarkan pengatu-
ran pada par. 0-72, Format Waktu.

23-65  Nilai Bin Minimum

Range: Fungsi:

[0 - 100%] Larik dengan 10 unsur [0]-[9] ditampilkan di bawah angka pa-
rameter di layar). Tekan OK dan ikuti langkah di antara unsur
dengan tombol ▲ dan ▼ pada LCP.

Set batas minimum untuk masing-masing interval dapat dibaca
dari par. 23-61, Data Bin Kontinu dan par. 23-62, Data Bin Ber-
waktu. Contoh: Jika memilih penghitung [1] dan mengubah
pengaturan dari 10% ke 12%, penghitung  [0] akan didasarkan
kepada interval 0 - <12% and penghitung [1] pada interval 12%
- <20%.

23-66  Reset Data Bin Kontinu

Option: Fungsi:

[0] * Jangan reset

[1] Lakukan reset Pilih Lakukan reset [1] untuk reset semua nilai di par. 23-61,
Data Bin Kontinu.
Setelah menekan OK pengaturan nilai parameter akan otomatis
berubah ke Jangan reset [0].

23-67  Reset Data Bin Berwaktu

Option: Fungsi:

[0] * Jangan reset

[1] Lakukan reset Pilih Lakukan reset [1] untuk reset semua penghitung di par.
23-62, Data Bin Berwaktu.
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Setelah menekan OK pengaturan nilai parameter akan otomatis
berubah ke Jangan reset [0].

2.20.5. 23-8* Penghitung pemulihan

Drive VLT AQUA meliputi fitur yang dapat memberi perhitungan kasar terhadap pemulihan di
kasus-kasus di mana konverter frekuensi telah dipasang di suatu tampat yang telah ada untuk
menjamin penghematan energi dengan mengubah dari kontrol kecepatan tetap ke variabel. Re-
ferensi untuk penghematan adalah set value yang menunjukkan daya rata-rata yang dihasilkan
sebelum upgrade dengan kontrol kecepatan variabel.

Perbedaan antara Daya Referensi pada kecepatan tetap dan Daya Aktual yang dihasilkan dengan
kontrol kecepatan menunjukkan penghematan aktual.

Seperti pada kasus kecepatan tetap, ukuran motor terukur (kW) dikalikan dengan faktor (dite-
tapkan dalam %) menunjukkan daya yang dihasilkan pada kecepatan tetap. Perbedaan antara
daya referensi dan daya aktual ini diakumulasi dan disimpan. Perbedaan dalam energi dapat di-
baca pada par. 23-83, Penghematan Energi.
Nilai terakumulasi untuk perbedaan antara konsumsi daya dikalikan dengan biaya energi dalam
mata uang lokal dan investasi dikurangi. Perhitungan untuk Hemat Biaya ini juga dapat dilihat
dipar. 23-84, Penghematan Biaya.

Penghematan Biaya = (∑(Daya Referensi – Daya Aktual)) * Biaya Energi – Biaya Tambahan

Impas (pemulihan) terjadi ketika nilai yang terbaca di parameter berubah dari negatif ke positif.

Tidak mungkin me-reset penghitung Penghematan Energi, namun penghitung dapat dihentikan
kapan pun dengan mengatur par. 28-80, Faktor Referensi Daya, ke 0.

Ikhtisar parameter:

Parameter untuk pengaturan Parameter untuk pembacaan
Daya Motor Terukur Par. 1-20 Penghematan Energi Par. 23-83
Faktor Referensi Daya
dalam %

Par. 23-80 Daya Aktual Par. 16-10/11

Biaya Energi per kWh Par. 23-81 Penghematan Biaya Par. 23-84
Investasi Par. 23-82

23-80  Faktor Referensi Daya

Range: Fungsi:

100%* [0-100%] Tetapkan persentase dari ukuran motor terukur (ditetapkan di
par. 1-20 atau 1-21, Daya Motor Terukur), yang dianggap me-
wakili daya rata-rata yang dihasilkan pada waktu berjalan de-
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ngan kecepatan tetap (sebelum upgrade ke kontrol kecepatan
variabel).
Harus ditetapkan ke perbedaan nilai dari nol untuk memulai
perhitungan.

23-81  Biaya Energi

Range: Fungsi:

0.00* [0.00 - 999999.99] Menetapkan biaya aktual untuk kWh dalam mata uang lokal.
Apabia biaya energi berubah kelak, ini akan berdampak pada
perhitungan untuk keseluruhan periode!

23-82  Investasi

Range: Fungsi:

0.00* [0.00 - 999999.99] Tetapkan nilai investasi yang dikeluarkan untuk meng-upgrade
pusat listrik dengan kontrol kecepatan, dengan mata uang yang
sama seperti pada par. 23-81, Biaya Energi.

23-83  Penghematan Energi

Range: Fungsi:

0 kWh* [0 -0 kWh] Parameter ini memungkinkan pembacaan perbedaan teraku-
mulasi antara daya referensi dan daya aktual yang dihasilkan.
Apabila ukuran motor ditetapkan dalam Hp (par. 1-21), nilai kW
ekivalen akan digunakan untuk Penghematan Energi.

23-84  Penghematan Biaya

Range: Fungsi:

0.00* [0 - 0] Parameter ini memungkinkan pembacaan perhitungan berda-
sarkan persamaan di atas (dalam mata uang lokal).

2.21. Menu utama - Kontroler Kaskade - Kelompok 25

2.21.1. 25-** Kontroler Kaskade 

Parameter untuk mengkonfigurasi Kontroler Kaskade Dasar untuk kontrol urutan dari beberapa
pompa. Untuk penjelasan lengkap dan contoh kabel yang berorientasi aplikasi, lihat bagian Contoh
Aplikasi, Kontroler Kaskade Dasar.

Untuk mengkonfigurasi Kontroler Kaskade ke sistem aktual dan strategi kontrol yang diinginkan,
disarankan untuk mengikuti urutan berikut ini, dimulai dengan Pengaturan Sistem, par. 25-0*,
dan berikutnya Pengaturan Bergantian, par. 25-5*. Parameter ini biasanya dapat diatur sebelum-
nya.
Parameter di Pengaturan Lebar Pita, 25-2*, dan Pengaturan Staging, 25-4*, akan sering tergan-
tung kepada dinamika dari sistem dan penyetelan akhir yang harus diselesaikan pada saat
menyiapkan unit

Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA 2. Keterangan Parameter

 MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  231

2



Catatan!
Kontroler Kaskade diharapkan beroperasi pada loop tertutup oleh kontroler PI ter-
pasang (Loop Tertutup yang dipilih di Mode Konfigurasi, par.1-00). Apabila Loop
Terbuka dipilih di Loop Tertutup, par.1-00, maka semua pompa berkecepatan tetap
akan mengalami destaging, namun pompa berkecepatan variabel masih tetap di-
kontrol oleh konverter frekuensi, sekarang sebagai konfigurasi loop terbuka:

2.21.2. 25-0* Pengaturan Sistem

Parameter yang terkait dengan prinsip kontrol dan konfigurasi sistem

25-00  Kontroler Kaskade

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif

[1] Aktif Untuk operasi sistem dengan beberapa perangkat (pompa/ki-
pas) di mana kapasitas diadaptasikan ke beban aktual melalui
kontrol kecepatan dikombinasikan dengan kontrol kecepatan
dengan kontrol on/off pada perangkat. Untuk menyederhana-
kan, hanya sistem pompa yang akan dijelaskan.

Nonaktif [0]: Kontroler Kaskade tidak aktif. Semua relai terpa-
sang yang ditetapkan ke motor pompa dalam fungsi kaskade
akan dihilangkan energinya (deenergized). Apabila pompa ber-
kecepatan variabel terhubung ke konverter frekuensi secara
langsung (tidak dikontrol lewat relai terpasang); maka pompa/
kipas akan dikontrol sebagai sistem pompa tunggal.

Aktif [1]: Kontroler Kaskade aktif dan akan melakukan stage/
destage pompa menurut beban pada sistem.

2. Keterangan Parameter Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA

232  MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  

2



25-02  Start Motor

Option: Fungsi:

[0] *
[1]

On Line langsung
Starter lunak

Motor terhubung ke sumber listrik secara langsung dengan kon-
taktor atau dengan starter lunak. Apabila nilai dari Start Motor,
Par. 25-02, ditetapkan ke opsi selain Langsung lewat Kabel [0],
maka Pompa Utama Bergantian, par. 25-50, akan otomatis di-
tetapkan ke default dari Langsung lewat Kabel [0].

Langsung lewat Kabel [0]: Setiap pompa berkecepatan tetap
terhubung ke kabel secara langsung lewat kontaktor.

Starter Lunak [1]: Setiap pompa berkecepatan tetap terhubung
ke kabel secara langsung lewat starter lunak.

25-04  Pompa Bergiliran

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif

[1] Aktif Untuk menyediakan jam operasi yang sama dengan beberapa
pompa berkecepatan tetap, pompa dapat digunakan secara
bergiliran. Pemilihan giliran pompa dapat “pertama masuk – te-
rakhir keluar” atau jam yang sama untuk setiap pompa.

Nonaktif [0]: Pompa berkecepatan tetap akan terhubung de-
ngan urutan 1 – 2 – 3 dan terputus dengan urutan 3 – 2 – 1
(Pertama masuk – terakhir keluar).

Aktif [1]: Pompa berkecepatan tetap akan dihubungkan/diputus
agar memiliki jam kerja yang sama untuk setiap pompa.

25-05  Pompa Utama Tetap

Option: Fungsi:

[0] Tidak

[1] * Ya

Pompa Utama Tetap adalah pompa berkecepatan variabel yang
terhubung langsung ke konverter frekuensi dan apabila ada
kontaktor yang diterapkan di antara konverter frekuensi dan
pompa, kontaktor ini tidak dikontrol oleh konverter frekuensi.

Apabila dioperasikan dengan Pompa Utama Bergantian, par.
25-50, ditetapkan ke selain Off[0], ,maka parameter ini harus
ditetapkan ke Tidak [0].

Tidak [0]: Fungsi pompa utama dapat bergantian dengan pom-
pa yang dikontrol dengan dua relai terpasang. Satu pompa
harus terhubung ke RELAY 1 terpasang, dan pompa lainnya ke
RELAY 2. Fungsi pompa (Pompa1 Kaskade dan Pompa2 Kas-
kade) akan otomatis ditetapkan ke relai (maksimum dua pompa
dapat dikontrol dari konverter frekuensi).

Ya [1]: Pompa utama akan dijadikan tetap (bukan bergantian)
dan terhubung langsung ke konverter frekuensi. Pompa Utama
Bergantian, par. 25-50, otomatis ditetapkan ke Off [0]. Relay 1
dan Relay 2 terpasang dapat ditetapkan ke pompa berkecepa-
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tan tetap yang terpisah. Total ada tiga pompa yang dapat
dikontrol oleh konverter frekuensi.

25-06  Jumlah Pompa

Option: Fungsi:

[0] * 2 pompa

[1] 3 pompa

Jumlah pompa yang terhubung ke Kontroler Kaskade termasuk
pompa berkecepatan variabel. Apabila pompa berkecepatan va-
riabel tersambung langsung ke konverter frekuensi dan pompa
berkecepatan tetap lainnya (pompa yang terlambat atau lag
pump) dikontrol oleh dua relai terpasang, maka tiga pompa da-
pat dikontrol. Apabila baik pompa berkecepatan variabel mau-
pun pompa berkecepatan tetap dikontrol oleh relai terpasang,
hanya dua pompa dapat dihubungkan.

2 Pompa [0]: Apabila Pompa Utama Tetap, par. 25-05, ditetap-
kan ke Tidak [0]: satu pompa berkecepatan variabel dan satu
pompa berkecepatan tetap, keduanya akan dikontrol oleh relai
terpasang. Apabila Pompa Utama Tetap, par. 25-05, ditetapkan
ke Ya [1]: satu pompa berkecepatan variabel dan satu pompa
berkecepatan tetap akan dikontrol oleh relai terpasang.

3 Pompa [1]: Satu pompa utama, lihat Pompa Utama Tetap,
par. 25-05. Dua pompa berkecepatan tetap akan dikontrol oleh
relai terpasang.

2.21.3. 25-2* Pengatur Lebar Pita

Parameter untuk pengaturan bandwidth dengan tekanan yang dapat diizinkan untuk beroperasi
sebelum melakukan staging/destaging pompa berkecepatan tetap. Juga termasuk berbagai timer
untuk menstabilkan kontrol.

25-20  Bandwidth Staging [%]

Range: Fungsi:

10%* [1 - 100 %] Tetapkan persentase staging lebar pita (SBW) untuk mengako-
modasi fluktuasi tekanan sistem normal. Dalam sistem kontrol
kaskade, untuk menghindari peralihan yang sering terjadi an-
taea pompa berkecepatan tetap, tekanan sistem yang diingin-
kan biasanya dipertahankan di dalam lebar pita daripada di
tingkat yang stabil.

SBW diprogram sebagai persentase dari par. 3-02 Referensi Mi-
nimum dan par. 3-03 Referensi Maksimum. Sebagai contoh,
apabila setpoint adalah 5 bar dan SBW ditetapkan ke 10%, te-
kanan sistem antara 4.5 dan 5.5 bar dapat ditoleransi. Kondisi
staging atau destaging akan terjadi di dalam lebar pita ini.
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25-21  Kesampingkan Lebar Pita [%]

Range: Fungsi:

100% =
Nonak-
tif*

[1 – 100%] Apabila perubahan besar dan cepat di dalam sistem harus ter-
jadi (seperti pada kebutuhan air mendadak), tekanan sistem
akan cepat berubah dan kondisi staging atau destaging dari
pompa tetap akan mutlak untuk menyesuaikan kebutuhan. Ke-
sampingkan lebar pita (OBW) diprogram untuk mengesamping-
kan timer staging/destaging (par. 25-23/25-24) untuk respons
segera.

OBW harus selalu diprogram ke nilai yang lebih tinggi daripada
yang ditetapkan pada Staging Lebar Pita (SBW), par. 25-20.
OBW merupakan persentase dari par.3-02 Referensi Minimum
dan par. 3-03 Referensi Maksimum.

Pengaturan OBW yang terlalu dekat ke SBW dapat mengalah-
kan tujuan staging yang sering terjadi pada perubahan tekanan
sementara. Pengaturan OBW yang terlalu tinggi dapat meng-
akibatkan tekanan terlalu tinggi atau terlalu rendah pada sistem
sementara timer SBW tetap berjalan. Nilai dapat dioptimalkan
dengan kemudahan pada sistem yang semakin familiar. Lihat
Kesampingkan Timer Bandwidth, par. 25-25.

Untuk menghindari staging yang tidak terjaga selama penyia-
pan fasa dan penyetelan halus terhadap kontroler, biarkan da-
hulu OBW pada pengaturan pabrik sebesar 100% (Off). Apabila
penyetelan halus sudah selesai, OBW harus diatur ke nilai yang
diinginkan. Disarankan menetapkan nilai awal sebesar 10%.
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25-22  Bandwidth Kecep. Tetap [%]

Range: Fungsi:

10%* [1 - 100%] Apabila sistem kontrol kaskade berjalan normal dan konverter
frekuensi mengeluarkan alarm trip, penting untuk menjaga
head sistem. Kontroler Kaskade melakukannya dengan melan-
jutkan stage/destage on/off terhadap pompa berkecepatan te-
tap. Karena kenyataan bahwa menjaga head pada setpoint akan
membutuhkan staging dan destaging yang sering terjadi hanya
ketika konverter frekuensi berjalan, Lebar Pita Kecepatan Teta
[ (FSBW) akan digunakan menggantikan SBW. Dimungkinkan
untuk menghentikan pompa berkecepatan tetap, dalam situasi
alarm, denganmenekan LCP atau tombol HAND ON ke OFF, atau
apabila sinyal diprogram untuk Start selama input digital bernilai
rendah.

Dalam hal alarm yang muncul adalah alarm trip terkunci maka
Kontroler Kaskade harus segera menghentikan sistem dengan
memutus semua pompa berkecepatan tetap. Ini pada dasarnya
sama seperti Stop Darurat (Perintah Luncuran/Pembalikan Lun-
curan) untuk Kontroler Kaskade.

25-23  Tunda Staging SBW

Range: Fungsi:

15 dt* [0-3000 dt.] Staging segera pada pompa berkecepatan tetap tidak diingin-
kan ketika tekanan sementara turun pada sistem sehingga me-
lampaui Staging Lebar Pita (SBW). Destaging ditunda oleh lama
waktu yang diprogram. Apabila tekanan meningkat di dalam
SBW sebelum timer telah terlewati, timer akan di-reset.

25-24  Tunda Destaging SBW

Range: Fungsi:

15 dt* [0-3000 dt.] Destaging segera pada pompa berkecepatan tetap tidak dii-
nginkan ketika tekanan sementara naik pada sistem sehingga
melampaui Staging Lebar Pita (SBW). Destaging ditunda oleh
lama waktu yang diprogram. Apabila tekanan menurun di dalam
SBW sebelum timer telah terlewati, timer akan di-reset.
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25-25  Waktu OBW

Range: Fungsi:

10 dt* [0 – 300 dt ] Staging pompa berkecepatan tetap akan membuat tekanan
puncak sementara di sistem, yang dapat melampaui Kesam-
pingkan Bandwidth (OBEW). Tidak diinginkan untuk destage
pompa sebagai respons ke puncak tekanan staging. Waktu
OBW dapat diprogram untuk mencegah staging hingga tekanan
sistem stabil dan kontrol normal ditetapkan. Tetapkan timer ke
nilai yang memungkinkan sistem stabil setelah staging. Peng-
aturan pabrik senilai 10 detik sudah memadai di kebanyakan
aplikasi. Pada sistem yang sangat dinamis, waktu yang lebih
singkat mungkin diinginkan.

25-26  Destage pd Tiada-Aliran

Option: Fungsi:

[0] *
[1]

Nonaktif
Aktif

Parameter Destage pada Tiada Aliran memastikan bahwa ketika
situasi tiada aliran terjadi, pompa berkecepatan tetap akan des-
tage satu per satu hingga sinyal tiada aliran hilang, Ini meng-
hendaki Deteksi Tiada Aliran aktif. Lihat par. 22-2*.
Apabila Destage pada Tiada Aliran dinonaktifkan maka kontroler
kaskade tidak akan mengubah perilaku normal dari sistem.

25-27  Fungsi Stage

Option: Fungsi:

[0] Nonaktif

[1] * Aktif Apabila Fungsi Destage ditetapkan ke Nonaktif [0], maka Timer
Stage, par. 25-28, tidak akan diaktifkan.
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25-28  Waktu Fungsi Stage

Range: Fungsi:

15 dt* [0 – 300 dt] Waktu Fungsi Stage diprogram untuk menghindari staging yang
sering terjadi pada pompa berkecepatan tetap. Waktu Fungsi
Stage akan start apabila Aktifkan [1] oleh Fitur Stage, par.
25-27, dan ketika variabel pompa berkecepatan variabel berja-
lan pada Batas Tinggi KecepatanMotor, par. 4-13 atau 4-14,
dengan sekurangnya satu pompa berkecepatan tetap pada po-
sisi stop. Apabila nilai terprogram dari timer sudah habis, pompa
berkecepatan tetap akan mengalami staging.

25-29  Fungsi Destage

Option: Fungsi:

[0] Nonaktif

[1] * Aktif Fungsi Destage memastikan berapa jumlah pompa terendah
yang berjalan untuk menghemat energi dan untuk mencegah
matinya sirkulasi headwater di pompa berkecepatan variabel.
Apabila Fungsi Destage ditetapkan ke Nonaktif [0], maka Timer
Stage, par. 25-30, tidak akan diaktifkan.

25-30  Waktu Fungsi Destage

Option: Fungsi:

[15 dt] * 0 – 300 dt Waktu Fungsi Destage diprogram untuk menghindari staging/
destaging yang sering terjadi pada pompa berkecepatan tetap.
Waktu Fungsi Destage start ketika pompa berkecepatan tetap
yang disetel berjalan pada Batas Rendah Kecepatan Motor, par.
4-11 atau 4-12, dengan satu atau beberapa pompa berkecepa-
tan tetap yang beroperasi dan kebutuhan sistem terpenuhi.
Dalam situasi ini, pompa dengan kecepatan yang dapat disetel
tidak terlalu berguna bagi sistem. Apabila nilai terprogram dari
timer sudah habis, staging akan dihapus, untuk menghindari
sirkulasi headwater mati pada pompa dengan kecepatan yang
dapat disetel.

2.21.4. 25-4* Pengaturan Staging

Parameter untuk menentukan kondisi staging/destaging pompa.
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25-40  Tunda Ramp Down

Range: Fungsi:

10 dt* [0 – 120 dt ] Apabila menambahkan pompa berkecepatan tetap yang dikon-
trol oleh starter lunak, dimungkinkan untuk menunda ramp-
down dari pompa utama hingga waktu preset setelah start dari
pompa berkecepatan tetap untuk mengurangi lonjakan tekanan
atau hantaman air pada sistem.

Hanya untuk digunakan apabila Starter Lunak [1] dipilih pada
par. 25-02, Start Motor.

25-41  Tunda Ramp Up

Range: Fungsi:

2 dt* [0 – 120 dt] Apabila menghilangkan pompa berkecepatan tetap yang dikon-
trol oleh starter lunak, dimungkinkan untuk menunda ramp-up
dari pompa utama hingga waktu preset setelah stop dari pompa
berkecepatan tetap untuk mengurangi lonjakan tekanan atau
hantaman air pada sistem.

Hanya untuk digunakan apabila Starter Lunak [1] dipilih pada
par. 25-02, Start Motor.

25-42  Ambang Staging

Range: Fungsi:

90%* [0 – 100%] Apabila menambahkan pompa berkecepatan tetap, untuk men-
cegah lonjakan naik tekanan, pompa berkecepatan variabel
akan ramp-down ke kecepatan lebih rendah. Apabila pompa
berkecepatan variabel mencapai “Kecepatan Staging”, maka
pompa berkecepatan tetap akan mengalami stage. Ambang
Staging digunakan untuk menghitung kecepatan dari pompa
berkecepatan variabel ketika terjadi “titik penyelaan” pada pom-
pa berkecepatan tetap. Penghitungan Ambang Staging adalah
rasio dari Batas Rendah Kecepatan Motor, par. 4-11 atau 4-12,
terhadap Batas Atas Kecepatan Motor, par. 4-13 atau 4-14, di-
nyatakan dalam persen.

Ambang Staging harus berkisar dari

ηSTAGE % =
ηLOW
ηHIGH

× 100 %

hingga 100%, di mana nLOW adalah Batas Rendah Kecepatan
Motor dan nHIGH adalah Batas Tinggi Kecepatan Motor.
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25-43  Ambang Destaging

Range: Fungsi:

50%* [0 – 100%] Apabila menghapus pompa berkecepatan tetap, untuk mence-
gah lonjakan turun tekanan, pompa berkecepatan variabel akan
ramp-up ke kecepatan lebih tinggi. Apabila pompa berkecepa-
tan variabel mencapai “Kecepatan Destaging”, maka pompa
berkecepatan tetap akan mengalami destage. Ambang Desta-
ging digunakan untuk menghitung kecepatan dari pompa ber-
kecepatan variabel ketika terjadi “destaging” pada pompa
berkecepatan tetap. Penghitungan Ambang Destaging adalah
rasio dari Batas Rendah Kecepatan Motor, par. 4-11 atau 4-12,
terhadap Batas Atas Kecepatan Motor, par. 4-13 atau 4-14, di-
nyatakan dalam persen.

Ambang Destaging harus berkisar dari

ηSTAGE % =
ηLOW
ηHIGH

× 100 %   hingga 100%, di mana

nLOW adalah Batas Rendah Kecepatan Motor dan nHIGH adalah
Batas Tinggi Kecepatan Motor.

25-44  Kecep. Staging [RPM]

Option: Fungsi:

0 N/A Pembacaan untuk nilai yang dihitung di bawah ini adalah untuk
Kecepatan Staging Apabila menambahkan pompa berkecepatan
tetap, untuk mencegah lonjakan naik tekanan, pompa berkece-
patan variabel akan ramp-down ke kecepatan lebih rendah.
Apabila pompa berkecepatan variabel mencapai “Kecepatan
Staging”, maka pompa berkecepatan tetap akan mengalami
stage. Perhitungan Kecepatan Staging dihitung berdasarkan
Ambang Staging, par. 25-42, dan Batas Tinggi Kecepatan Motor
[RPM], par. 4-13.

Kecepatan Staging dihitung dengan rumus berikut ini:

ηSTAGE = ηHIGH
ηSTAGE %
100
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di mana nHIGH adalah Batas Tinggi Kecepatan Motor dan
nSTAGE100% adalah nilai Ambang Staging.

25-45  Kecep. Staging [Hz]

Option: Fungsi:

0 N/A Pembacaan untuk nilai yang dihitung di bawah ini adalah untuk
Kecepatan Staging Apabila menambahkan pompa berkecepatan
tetap, untuk mencegah lonjakan naik tekanan, pompa berkece-
patan variabel akan ramp-down ke kecepatan lebih rendah.
Apabila pompa berkecepatan variabel mencapai “Kecepatan
Staging”, maka pompa berkecepatan tetap akan mengalami
stage. Perhitungan Kecepatan Staging dihitung berdasarkan
Ambang Staging, par. 25-42, dan Batas Tinggi Kecepatan Motor
[Hz], par. 4-14.

Kecepatan Staging dihitung dengan rumus berikut ini:

ηSTAGE = ηHIGH
ηSTAGE %
100   di mana nHIGH adalah Batas

Tinggi Kecepatan Motor dan nSTAGE100% adalah nilai Ambang
Staging.

25-46  Kecepatan Destaging [RPM]

Option: Fungsi:

0 N/A Pembacaan untuk nilai yang dihitung di bawah ini adalah untuk
Kecepatan Destaging. Apabila menghapus pompa berkecepatan
tetap, untuk mencegah lonjakan turun tekanan, pompa berke-
cepatan variabel akan ramp-up ke kecepatan lebih tinggi. Apa-
bila pompa berkecepatan variabel mencapai “Kecepatan Desta-
ging”, maka pompa berkecepatan tetap akan mengalami
destage. Perhitungan Kecepatan Destaging dihitung berdasar-
kan Ambang Destaging, par. 25-43, dan Batas Tinggi Kecepatan
Motor , par. 4-13.

Kecepatan Destaging dihitung dengan rumus berikut ini:

ηDESTAGE = ηHIGH
ηDESTAGE %

100   di mana nHIGH adalah Ba-

tas Tinggi Kecepatan Motor dan nDESTAGE100% adalah nilai Am-
bang Destaging.

25-47  Kecepatan Destaging [Hz]

Option: Fungsi:

Pembacaan untuk nilai yang dihitung di bawah ini adalah untuk
Kecepatan Destaging. Apabila menghapus pompa berkecepatan
tetap, untuk mencegah lonjakan turun tekanan, pompa berke-
cepatan variabel akan ramp-up ke kecepatan lebih tinggi. Apa-
bila pompa berkecepatan variabel mencapai “Kecepatan Desta-
ging”, maka pompa berkecepatan tetap akan mengalami
destage. Perhitungan Kecepatan Destaging dihitung berdasar-
kan Ambang Destaging, par. 25-43, dan Batas Tinggi Kecepatan
Motor [Hz], par. 4-14.

Kecepatan Destaging dihitung dengan rumus berikut ini:
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ηDESTAGE = ηHIGH
ηDESTAGE %

100
dimana nHIGH adalah Batas Tinggi Kecepatan Motor dan nDES-

TAGE100% adalah nilai Ambang Destaging.

2.21.5. 25-5* Pengaturan Bergantian

Parameter untuk menentukan kondisi untuk bergantian pada pompa berkecepatan variabel (uta-
ma), jika dipilih sebagai bagian dari strategi kontrol.

25-50  Pompa Utama Bergantian

Option: Fungsi:

[0] * Off

[1] Saat Staging

[2] Sesuai Perintah

[3] Saat staging atau se-
suai Perintah

Pompa utama bergantian menyeimbangkan penggunaan pom-
pa dengan mengganti secara berkala pompa yang kecepatan-
nya dikontrol. Ini akan menjamin bahwa pompa memiliki usia
kerja yang sama. Bergantian akan menyeimbangkan penggu-
naan pompa dengan selalu memilih pompa dengan jumlah jam
kerja terkecil untuk staging berikutnya

Off [0]: Tidak akan berlangsung proses bergantian untuk fungsi
pompa utama. Tidak mungkin menetapkan parameter ini ke op-
si selain Off [0] apabila Start Motor, par. 25-03, ditetapkan ke
selain Langsung lewat Kabel [0].

Catatan!
Tidak mungkin memilih selain daripada Off [0]
apabila Pompa Utama Tetap, par. 25-05, ditetap-
kan ke Ya [1].

Saat Staging [1]: Fungsi pompa utama bergantian akan ber-
langsung ketika staging ke pompa yang lain.

Sesuai Perintah [2]: Fungsi pompa utama bergantian akan ber-
langsung menurut sinyal perintah eksternal atau peristiwa yang
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telah diprogram sebelumnya. Lihat Peristiwa Bergantian, par.
25-51, untuk opsi yang tersedia.

Saat Staging atau Sesuai Perintah [3]: Berganti-gantinya pompa
(utama) berkecepatan variabel akan berlangsung saat staging
atau karena sinyal “Sesuai Perintah”. (Lihat di atas.)

25-51  Peristiwa Bergantian

Option: Fungsi:

[0] * Eksternal

[1] Interval Waktu Ber-
gantian

[2] Mode Tidur

[3] Waktu Pradefinisi Parameter ini hanya aktif apabila opsi Sesuai Perintah [2] or
Saat Staging atau Sesuai Perintah [3] have been selected in
Pompa Utama Bergantian, par. 25-50. Apabila Peristiwa Ber-
gantian dipilih, Berganti-gantinya pompa utama akan terjadi
setiap kali peristiwa berlangsung.

Eksternal [0]: Pergantian akan berlangsung ketika sinyal dite-
rapkan ke salah satu dari input digital pada strip terminal dan
input ini telah ditetapkan ke Pompa Utama Bergantian [121]
pada Input Digital, par. 5-1*.

Interval Waktu Bergantian [1]: Pergantian berlangsung setiap
kali Interval Waktu Bergantian, par. 25-52, kedaluwarsa.

Mode Tidur [2]: Pergantian berlangsung setiap kali pompa uta-
ma masuk ke mode tidur. Fungsi Tiada Aliran, par. 20-23, harus
ditetapkan ke Mode Tidur [1] atau sinyal eksternal berlaku un-
tuk fungsi ini.

Waktu Pradefinisi [3]: Pergantian berlangsung pada waktu yang
telah ditentukan dari suatu hari. Apabila Waktu Pradefinisi Ber-
gantian, par. 25-54, ditetapkan, pergantian akan berlangsung
setiap hari pada waktu yang telah ditentukan. Waktu default
adalah tengah malam (00:00 atau 12:00AM tergantung pada
format waktu).

25-52  Interval Waktu Bergantian

Range: Fungsi:

24 jam* [1 – 999 jam] Apabila opsi Interval Waktu Bergantian [1] di Peristiwa Bergan-
tian, par. 25-51, dipilih, pergantian pompa berkecepatan varia-
bel berlangsung setaip kali Interval Waktu Bergantian kedalu-
warsa (dapat diperiksa di Nilai Timer Bergantian, par. 25-53).

25-53  Nilai Timer Bergantian

Option: Fungsi:

0 N/A Pembacaan parameter untuk nilai Interval Waktu Bergantian
yang ditetapkan di par. 25-52.
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25-54  Waktu Pradefinisi Bergantian

Range: Fungsi:

00:00* [00:00 – 23:59] Apabila opsi Waktu Pradefinisi [3] pada Peristiwa Bergantian,
par. 25-51, dipilih, pergantian pompa berkecepatan variabel
akan berlangsung setiap hari pada waktu yang telah ditentukan
pada Waktu Pradefinisi Bergantian. Waktu default adalah te-
ngah malam (00:00 atau 12:00AM tergantung pada format
waktu).

25-55  Bergantian Jika Kapasitas < 50%

Option: Fungsi:

[0] Nonaktif

[1] * Aktif Apabila Bergantian Jika Kapasitas < 50% diaktifkan, pergantian
pompa hanya dapat terjadi apabila kapasitas sama dengan atau
di bawah 50%. Penghitungan kapasitas adalah rasio pompa
yang berjalan (termasuk pompa berkecepatan variabel) terha-
dap jumlah total pompa yang ada (termasuk pompa berkece-
patan variabel, namun tidak yang sedang interlock).

Kapasitas =
NRUNNING
NTOTAL

× 100 %

Untuk Kontroler Kaskade Dasar, semua pompa memiliki ukuran
yang sama.

Nonaktif [0]: Pergantian pompa utama akan berlangsung pada
kapasitas pompa berapa pun.

Aktif [1]: Fungsi pompa utama akan berganti-ganti hanya jika
jumlah pompa yang berjalan menyediakan kurang dari 50% dari
kapasitas pompa total.

Hanya sah apabila par. 25-50, Pompa Utama Bergantian bukan
Off [0].

25-56  Mode Staging Bergantian

Option: Fungsi:

[0] * Lambat

[1] Cepat Parameter ini hanya aktif apabila opsi yang dipilih pada Pompa
Utama Bergantian, par. 25-50, bukan Padam [0]

Ada dua macam staging dan destaging pada pompa. Transfer
lambat membuat staging dan destaging berlangsung mulus.
Transfer Cepat aka membuat staging dan destaging berlang-
sung secepat mungkin, dan pompa berkecepatan variabel akan
terputus (meluncur).
Lambat [0]: Pada proses bergantian, pompa berkecepatan va-
riabel akan ramp-up ke kecepatan maksimum dan kemudian
ramp-down ke posisi diam.
Cepat [1]: Pada proses bergantian, pompa berkecepatan vari-
abel akan ramp-up ke kecepatan maksimum dan kemudian
meluncur ke posisi diam.

Contoh di bawah ini menunjukkan Pergantian di kedua konfi-
gurasi Cepat dan Lambat.

2. Keterangan Parameter Panduan Pemrograman Drive VLT ®  AQUA

244  MG.20.O2.9B - VLT ®  merupakan merek dagang terdaftar dari Danfoss  

2



Ilustrasi 2.2: Konfigurasi Lambat

Ilustrasi 2.3: Konfigurasi Cepat

25-58  Jalankan Tunda Pompa Berikutnya

Range: Fungsi:

0.5 dt* [Par. 25-58 – 5.0 dt] Parameter ini hanya aktif apabila opsi yang dipilih pada Pompa
Utama Bergantian, par. 25-50, bukan Off [0].
Parameter ini menetapkan waktu antara berhentinya pompa
berkecepatan variabel lama dan hidupnya pompa lain sebagai
pompa berkecepatan variabel baru. Baca Mode Staging Bergan-
tian, par. 25-56, dan Gambar 7-5 untuk keterangan tentang
staging dan pergantian.

25-59  Jalankan pada Tunda Sumber Listrik

Range: Fungsi:

0.5 dt* [Par. 25-58 – 5.0 dt ] Parameter ini hanya aktif apabila opsi yang dipilih pada Pompa
Utama Bergantian, par. 25-50, bukan Off [0].

Parameter ini menetapkan waktu antara berhentinya pompa
berkecepatan variabel lama dan hidupnya pompa ini sebagai
pompa berkecepatan tetap baru. Baca Mode Staging Berganti-
an, par. 25-56, dan Gambar 7-5 untuk keterangan tentang
staging dan pergantian.

2.21.6. 25-8* Status

Pembacaan parameter yang menginformasikan status operasi dari kontroler kaskade dan pompa
yang dikontrol.
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25-80  Status Kaskade

Option: Fungsi:

Nonaktif

Darurat

Off

Pada Loop Terbuka

Beku

Jogging

Berjalan

Menjalankan FSBW

Destaging

Bergantian

Utama Belum Diten-
tukan

Pembacaan status dari Kontroler Kaskade.
Nonaktif: Kontroler Kaskade dinonaktifkan (Kontroler Kaskade,
Par. 25-00).
Darurat: Semua pompa telah dihentikan dengan perintah Lun-
curan/Luncuran Inverter atau perintah Interlock Eksternal yang
diterapkan ke konverter frekuensi.
Padam: Semua pompa telah dihentikan dengan perintah Stop
yang diterapkan ke konverter frekuensi.
Pada Loop Terbuka: Mode Konfigurasi, Par. 1-00, telah ditetap-
kan ke Loop Terbuka. Semua pompa berkecepatan tetap dihen-
tikan. Pompa berkecepatan variabel akan tetap berjalan.
Beku: Staging/destaging pompa telah dikunci dan referensi di-
kunci.
Jogging: Semua pompa berkecepatan tetap dihentikan. Saat di-
hentikan, pompa berkecepatan variabel akan berjalan pada ke-
cepatan jog.
Berjalan: Perintah Start diterapkan ke konverter frekuensi dan
Kontroler Kaskade mengontrol pompa.
Menjalankan FSBW: Konverter frekuensi mengalami trip off dan
Kontroler Kaskade mengontrol pompa berkecepatan tetap ber-
dasarkan Lebar Pita Kecepatan Tetap, par. 25-22.
Staging: Kontroler Kaskade melakukan staging terhadap pompa
berkecepatan tetap.
Destaging: Kontroler Kaskade melakukan destaging terhadap
pompa berkecepatan tetap.
Bergantian: Pompa Utama Bergantian, par. 25-50, pemilihan
bukan Padam [0] dan urutan bergantian akan berlangsung.
Utama Belum Ditentukan: Tidak tersedia pompa yang ditetap-
kan ke pompa berkecepatan variabel.

25-81  Status Pompa

Option: Fungsi:

[X] Nonaktif

[O] Off

[D] Berjalan pada Kon-
verter Frekuensi
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[R] Berjalan pada Sumber
Listrik

Status Pompa menunjukkan status untuk beberapa pompa yang
dipilih di Jumlah Pompa, par. 25-01. Ini adalah pembacaan un-
tuk status dari masing-masing pompa yang menunjukkan rang-
kaian, yang terdiri atas nomor pompa dan status dari pompa.
Contoh: Pembacaan adalah dengan singkatan seperti “1:D
2:O”. Ini berarti bahwa pompa 1 berjalan dan kecepatannya di-
kontrol oleh konverter frekuensi dan pompa 2 berhenti.

Nonaktif (X): Pompa di-interlock baik lewat Interlock Pompa,
par. 25-19, atau sinyal pada input digital yang diprogram untuk
Pompa (nomor pada pompa) Interlock pada Input Digital, par.
5-1*. Hanya berlaku untuk pompa berkecepatan tetap.
Mati (O): Dihentikan oleh Kontroler Kaskade (namun tidak
mengalami interlock).
Berjalan pada Konverter Frekuensi (D): Pompa berkecepatan
variabel, tanpa memandang apakah tersambung langsung atau
dikontrol lewat relai pada konverter frekuensi.
Berjalan pada Sumber Listrik (R): Berjalan pada sumber listrik.
Pompa berkecepatan tetap akan berjalan.

25-82  Pompa Utama

Option: Fungsi:

0 N/A Pembacaan parameter untuk pompa berkecepatan variabel ak-
tual pada sistem. Parameter Pompa Utama diperbarui untuk
mencerminkan pompa berkecepatan variabel sekarang di sis-
tem saat pergantian berlangsung. Apabila tidak ada pompa
utama yang dipilih (Kontroler Kaskade dinonaktifkan atau se-
mua pompa di-interlock), layar akan menampilkan kata ‘NONE’.

25-83  Status Relai

Larik [2]

Nyala

Padam Pembacaan status untuk setiap relai yang ditetapkan untuk
mengontrol pompa. Setiap elemen di larik menunjukkan relai.
Apabila sebuah relai diaktifkan, elemen yang berkaitan akan di-
tetapkan ke “On”. Apabila sebuah relai dinonaktifkan, elemen
yang berkaitan akan ditetapkan ke “Off”.

25-84  Waktu Pompa ON

Larik [2]

0 jam* [0 – 2147483647 jam] Pembacaan nilai dari Waktu Pompa ON. Kontroler Kaskade me-
miliki penghitung terpisah untuk pompa dan untuk relai yang
mengontrol pompa. Waktu Pompa ON memantau “jam opera-
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sional” dari masing-masing pompa. Nilai dari setiap penghitung
Waktu Pompa ON dapat di-reset ke 0 dengan menulis di para-
meter, misal, apabila pompa diganti karena diservis.

25-85  Waktu Relai ON

Larik [2]

0 jam* [0 – 2147483647 jam] Pembacaan nilai dari Waktu Relai ON. Kontroler Kaskade me-
miliki penghitung terpisah untuk pompa dan untuk relai yang
mengontrol pompa. Giliran pompa selalu dilakukan berdasarkan
pada penghitung relai, atau akan selalu menggunakan pompa
baru apabila pompa diganti dan nilainya pada par. 25-85, peng-
hitung Waktu Pompa ON akan di-reset. Untuk menggunakan
par. 25-04, Pompa Bergiliran, Kontroler Kaskade memantau
Waktu Relai ON.

25-86  Reset Penghitung Relai

Option: Fungsi:

[0] * Jangan reset

[1] Lakukan reset Me-reset semua elemen di penghitung Waktu Relay ON, par.
25-85.

2.21.7. 25-9* Layanan

Parameter yang digunakan jika ada servis pada satu atau beberapa pompa yang dikontrol.

25-90  Interlock Pompa

Larik [2]

[0] * Padam

[1] Nyala Pada parameter ini, dimungkinkan untuk menonaktifkan satu
atau beberapa pompa berkecepatan tetap. Sebagai contoh,
pompa tidak akan dipilih untuk staging sekalipun ini merupakan
pompa berikutnya pada urutan operasional. Tidak mungkin me-
nonaktifkan pompa utama dengan perintah Interlock Pompa.

Interlock input digital dipilih sebagai Pompa 1-3 Interlock [130
– 132] pada Input Digital, par. 5-1*.

Off [0]: Pompa aktif untuk staging/destaging.
Nyala [1]: Perintah Interlock Pompa diberikan. Apabila pompa
sedang berjalan, pompa akan segera destaging. Apabila pompa
tidak sedang berjalan, pompa tidak diizinkan untuk staging.
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25-91  Bergantian Manual

Option: Fungsi:

[0] * 0 = Off – Jumlah
Pompa

Parameter ini hanya aktif apabila opsi Sesuai Perintah or Saat
Stating atau Sesuai Perintah dipilih pada Pompa Utama Bergan-
tian, par. 25-50.
Parameter ini untuk pengaturan manual tentang pompa mana
yang akan ditetapkan sebagai pompa berkecepatan variabel.
Nilai default untuk Bergantian Manual adalah Off [0]. Apabila
nilai selain Off [0] yang ditetapkan, pergantian akan berlang-
sung segera dan pompa yang dipilih dengan Bergantian Manual
merupakan pompa berkecepatan variabel yang baru. Setelah
pergantian berlangsung, parameter Bergantian Manual di-reset
ke Off [0]. Apabila parameter ditetapkan ke jumlah yang sama
dengan pompa berkecepatan variabel aktual, maka parameter
akan di-reset ke [0] segera setelahnya.

2.22. Main Menu – Opsi I/O Analog MCB 109 – Kelompok
26

2.22.1. Opsi I/O Analog MCB 109, 26-** 

Opsi I/O Analog MCB 109 memperluas fungsionalitas dari konverter frekuensi Drive Seri FC 200
VLT® AQUA, dengan menambah beberapa input dan output analog yang dapat diprogram. Ini
khususnya berguna dalam mengontrol pemasangan di mana konverter frekuensi dapat digunakan
sebagai I/O desentral, menyingkirkan kebutuhan stasiun luar sehingga mengurangi biaya. Ini juga
memberikan fleksibilitas dalam perencanaan proyek.

Catatan!
Arus maksimum untuk output analog 0-10V adalah 1 mA.

Catatan!
Apabila Pemantauan Live Zero digunakan, penting bahwa setiap input analog tidak
digunakan untuk kontroler frekuensi, yakni digunakan sebagai bagian dari Sistem
Manajemen Pembangunan I/O desentral, apabila fungsi Live Zero dinonaktifkan.

Terminal Parameter Terminal Parameter Terminal Parameter
Input analog Input analog Relai

X42/1 26-00, 26-1* 53 6-1* Relai 1 Term.
1, 2, 3

5-4*

X42/3 26-01, 26-2* 54 6-2* Relai 2 Term.
4, 5, 6

5-4*

X42/5 26-02, 26-3*
Output analog Output analog

X42/7 26-4* 42 6-5*
X42/9 26-5*     
X42/11 26-6*

Tabel 2.2: Parameter yang relevan
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Juga dimungkinkan membaca input analog, menulis ke output analog, dan mengontrol relai,
menggunakan komunikasi lewat bus serial. Dalam contoh di sini, ini adalah parameter yang rele-
van.

Terminal Parameter Terminal Parameter Terminal Parameter
Input analog (baca) Input analog (baca) Relai
X42/1 18-30 53 16-62 Relai 1 Term

1, 2, 3
16-71

X42/3 18-31 54 16-64 Relai 2 Term
4, 5, 6

16-71

X42/5 18-32
Output analog (tulis) Output analog
X42/7 18-33 42 6-63 CATATAN! Output relai harus

diaktifkan lewat Kata Kontrol
Bit 11 (Relai 1) dan Bit 12 (Re-
lai 2).

X42/9 18-34   
X42/11 18-35

Tabel 2.3: Parameter yang relevan

Pengaturan Waktu Nyata onboard.

Opsi I/O Analog menggabungkan waktu nyata dengan cadangan baterai. Ini dapat digunakan
sebagai cadangan dari fungsi jam yang termasuk ke dalam konverter frekuensi sebagai standar.
Lihat bagian Pengaturan Jam, par. 0-7*.

Opsi I/O Analog dapat digunakan untuk mengontrol peralatan seperti aktuator atau katup, dengan
menggunakan fasilitas Perpanjangan Loop Tertutup, sehingga menghilangkan kontrol dari sistem
kontrol yang ada. Lihat bagian Parameter: Perpanjangan Loop Tertutup – FC 200 par 21-**. Ada
tiga kontroler PID loop tertutup independen.

26-00  Mode Terminal X42/1

Option: Fungsi:

[1] Tegangan

[2]
[3]

Pt 1000 (°C)
Pt 1000 (°F)

[4] Ni 1000 (°C)

[5] Ni 1000 (°F) Terminal X42/1 dapat diprogram sebagai input analog yang me-
nerima tegangan atau input dari sensor suhu Pt1000 (1000 Ω
pada 0°C) ataupun Ni 1000 (1000 Ω pada 0°C) . Pilih mode yang
diinginkan.

Pt 1000, [2] dan Ni 1000 [4] apabila beroperasi di Celsius - Pt
1000 [3] dan Ni 1000 [5] apabila beroperasi di Fahrenheit.

Peringatan: Apabila input tidak digunakan, pasti diatur untuk
Tegangan!
Apabila ditetapkan untuk suhu dan digunakan sebagai umpan
balik, unit harus ditetapkan ke Celsius atau Fahrenheit (par.
20-12, 21-10, 21-30 atau 21-50)
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26-01  Mode Terminal X42/3

Option: Fungsi:

[1] Tegangan

[2] Pt 1000 (°C)

[3] Pt 1000 (°F)

[4] Ni 1000 (°C)

[5] Ni 1000 (°F) Terminal X42/3 dapat diprogram sebagai input analog yang
menrima tegangan atau input dari sensor suhu Pt 1000 ataupun
Ni 1000. Pilih mode yang diinginkan.

Pt 1000, [2] dan Ni 1000, [4] apabila beroperasi di Celsius - Pt
1000, [3] dan Ni 1000, [5] apabila beroperasi di Fahrenheit.

Peringatan: Apabila input tidak digunakan, pasti diatur untuk
Tegangan!
Apabila ditetapkan untuk suhu dan digunakan sebagai umpan
balik, unit harus ditetapkan ke Celsius atau Fahrenheit (par.
20-12, 21-10, 21-30 atau 21-50)

26-02  Mode Terminal X42/5

Option: Fungsi:

[1] Tegangan

[2] Pt 1000 (°C)

[3] Pt 1000 (°F)

[4] Ni 1000 (°C)

[5] Ni 1000 (°F) Terminal X42/5 dapat diprogram sebagai input analog yang
menrima tegangan atau input dari sensor suhu Pt 1000 ataupun
Ni 1000. Pilih mode yang diinginkan.

Pt 1000, [2] dan Ni 1000, [4] apabila beroperasi di Celsius - Pt
1000, [3] dan Ni 1000, [5] apabila beroperasi di Fahrenheit.

Peringatan: Apabila input tidak digunakan, pasti diatur untuk
Tegangan!
Apabila ditetapkan untuk suhu dan digunakan sebagai umpan
balik, unit harus ditetapkan ke Celsius atau Fahrenheit (par.
20-12, 21-10, 21-30 atau 21-50)

26-10  Terminal X42/1 Tegangan Rendah

Range: Fungsi:

0.07 V* [0.00 - par. 26-11] Masukkan nilai tegangan rendah. Nilai skala input analog ini ha-
rus sesuai dengan nilai referensi/umpan balik rendah yang di-
tetapkan pada par 26-14.

26-11  Terminal X42/1 Tegangan Tinggi

Range: Fungsi:

10.0 V* [Par. 26-10 hingga
10.0 V]

Masukkan nilai tegangan tinggi. Nilai skala input analog ini harus
sesuai dengan nilai referensi/umpan balik tinggi yang ditetap-
kan pada par 26-15.
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26-14  Terminal X42/1 Nilai Ref./Umpan Balik Rendah

Range: Fungsi:

0.000
Unit*

[-100000.000 - par.
26-15]

Menetapkan nilai skala input analog untuk menyesuaikan de-
ngan nilai tegangan rendah, yang ditetapkan pada par 26-10.

26-15  Terminal X42/1 Nilai Ref./Umpan Balik Tinggi

Range: Fungsi:

100.000
Unit*

[Par. 26-14 –
1000000.000]

Menetapkan nilai skala input analog agar sesuai dengan nilai
tegangan tinggi yang ditetapkan di par 26-11.

26-16  Terminal X42/1 Tetapan Waktu Filter

Range: Fungsi:

0.001
dt*

[0.001 - 10.000 dt] Masukkan tetapan waktu. Ini merupakan tetapan waktu filter
lewat rendah digital ordo pertama untuk menekan derau elektrik
pada terminal X42/1. Nilai tetapan waktu yang semakin tinggi
akan memperbaiki peredaman namun sekaligus menaikkan pe-
nundaan waktu melalui filter. Parameter ini tidak dapat disetel
saat motor berjalan.

26-17  Live Zero Terminal X42/1

Option: Fungsi:

[0] Nonaktif

[1] Aktif Parameter ini membuat mungkin pengaktifan pemantauan Live
Zero. Misal, ketika input analog diguakan sebagai bagian dari
kontrol konverter frekuensi, dan bukan digunakan sebagai ba-
gian dari sistem I/O desentral, seperti Sistem Manajemen Ba-
ngunan.

26-20  Terminal X42/3 Tegangan Rendah

Range: Fungsi:

0.07 V* [0.00 - par. 26-21] Masukkan nilai tegangan rendah. Nilai skala input analog ini ha-
rus sesuai dengan nilai referensi/umpan balik rendah yang di-
tetapkan pada par 26-24.

26-21  Terminal X42/3 Tegangan Tinggi

Range: Fungsi:

10.0 V* [Par. 26-20 hingga
10.0 V]

Masukkan nilai tegangan tinggi. Nilai skala input analog ini harus
sesuai dengan nilai referensi/umpan balik tinggi yang ditetap-
kan pada par 26-25.
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26-24  Terminal X42/3 Nilai Ref./Umpan Balik Rendah

Range: Fungsi:

0.000
Unit*

[-100000.000 - par.
26-25]

Menetapkan nilai skala input analog untuk menyesuaikan de-
ngan nilai tegangan rendah, yang ditetapkan pada par 26-20.

26-25  Terminal X42/3 Nilai Ref./Umpan Balik Tinggi

Range: Fungsi:

100.000
Unit*

[Par. 26-24 –
1000000.000]

Masukkan nilai skala input analog agar sesuai dengan nilai te-
gangan tinggi ditetapkan di par 26-21.

26-26  Terminal X42/3 Tetapan Waktu Filter

Range: Fungsi:

0.001
dt*

[0.001 -10.000 dt] Masukkan tetapan waktu. Ini merupakan tetapan waktu filter
lewat rendah digital ordo pertama untuk menekan derau elektrik
pada terminal X42/3. Nilai tetapan waktu yang semakin tinggi
akan memperbaiki peredaman namun sekaligus menaikkan pe-
nundaan waktu melalui filter. Parameter ini tidak dapat disetel
saat motor berjalan.

26-27  Live Zero Terminal X42/3

Option: Fungsi:

[0] Nonaktif

[1] Aktif Parameter ini membuat mungkin pengaktifan pemantauan Live
Zero. Misal, ketika input analog diguakan sebagai bagian dari
kontrol konverter frekuensi, dan bukan digunakan sebagai ba-
gian dari sistem I/O desentral, seperti Sistem Manajemen Ba-
ngunan.

26-30  Terminal X42/5 Tegangan Rendah

Range: Fungsi:

0.07 V* [0.00 - par. 26-31] Masukkan nilai tegangan rendah. Nilai skala input analog ini ha-
rus sesuai dengan nilai referensi/umpan balik rendah yang di-
tetapkan pada par 26-34.

26-31  Terminal X42/5 Tegangan Tinggi

Range: Fungsi:

10.0 V* [Par. 26-30 hingga
10.0 V]

Masukkan nilai tegangan tinggi. Nilai skala input analog ini harus
sesuai dengan nilai referensi/umpan balik tinggi yang ditetap-
kan pada par 26-35.
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26-34  Terminal X42/5 Nilai Ref./Umpan Balik Rendah

Range: Fungsi:

0.000
Unit*

[-100000.000 - Par.
26-35]

Menetapkan nilai skala input analog untuk menyesuaikan de-
ngan nilai tegangan rendah, yang ditetapkan pada par 26-30.

26-35  Terminal X42/5 Nilai Ref./Umpan Balik Tinggi

Range: Fungsi:

100.000
Unit*

[Par. 26-34 –
1000000.000]

Menetapkan nilai skala input analog agar sesuai dengan nilai
tegangan tinggi yang ditetapkan di par 26-21.

26-36  Terminal X42/5 Tetapan Waktu Filter

Range: Fungsi:

0.001
dt*

[0.001 -10.000 dt] Masukkan tetapan waktu. Ini merupakan tetapan waktu filter
lewat rendah digital ordo pertama untuk menekan derau elektrik
pada terminal X42/5. Nilai tetapan waktu yang semakin tinggi
akan memperbaiki peredaman namun sekaligus menaikkan pe-
nundaan waktu melalui filter. Parameter ini tidak dapat disetel
saat motor berjalan.

26-37  Terminal X42/5 Live Zero

Option: Fungsi:

[0] Nonaktif

[1] Aktif Parameter ini membuat mungkin pengaktifan pemantauan Live
Zero. Misal, ketika input analog diguakan sebagai bagian dari
kontrol konverter frekuensi, dan bukan digunakan sebagai ba-
gian dari sistem I/O desentral, seperti Sistem Manajemen Ba-
ngunan.

26-40  Output Terminal X42/7

Option: Fungsi:

Tetapkan fungsi Terminal X42/7 sebagai output arus analog.

[0] Tiada operasi

[100] Frekuensi output

[101] Referensi

[102] Umpan Balik

[103] Arus motor

[104] Hub torsi ke batas

[105] Hub torsi ke terukur

[106] Daya

[107] Kecepatan

[108] Torsi

[113] Perpanjangan Loop
Tertutup 1
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[114] Perpanjangan Loop
Tertutup 2

[115] Perpanjangan Loop
Tertutup 3

[139] Ktrl. Bus

[141] Timeout ktrl. bus

26-41  Terminal X42/7 Skala Min. Output

Range: Fungsi:

0%* [0.00 - 200%] Membuat skala ke output minimum dari sinyal analog terpilih
pada terminal X42/7, sebagai persentase dari nilai sinyal mak-
simum. Misalnya, jika 0 mA (atau 0 Hz) diinginkan pada 25%
dari nilai output maksimum. Maka programlah 25%. Nilai skala
hingga 100% tidak bisa lebih tinggi daripada pengaturan yang
sesuai pada par. 26-52.

26-42  Terminal X42/7 Skala Maks. Output

Range: Fungsi:

100%* [0 - 200%] Buat skala untuk output maksimum dari sinyal analog yang di-
pilih pada terminal X42/7. Atur nilai ke nilai maksimum dari
output sinyal arus. Buat skala output untuk memberi arus yang
lebih rendah daripada 20 mA pada skala penuh; atau 20 mA
pada output di bawah 100% dari nilai sinyal maksimum. Apabila
20mA merupakan arus output yang diinginkan pada nilai antara
0 -100% dari output skala penuh, buat program nilai persentase
di parameter, yakni 50% = 20 mA. Apabila arus antara 4 dan
20 mA diinginkan pada output maksimum, hitunglah persentase
sebagai berikut:

20mA
Diinginkan maksimum arus × 100 %
yaitu

10mA : 20mA
10mA × 100 % = 200 %

26-43  Terminal X42/7 Kontrol Bus Output

Range: Fungsi:

0%* [0 - 100%] Mempertahankan tingkat terminal X42/7 jika dikontrol oleh bus.

26-44  Terminal X42/7 Preset Timeout Output

Range: Fungsi:

0.00 %* [0.00 - 100%] Mempertahankan tingkat preset dari terminal X42/7.
Dalam hal timeout bus dan fungsi timeout dipilih pada par.
26-50 maka output akan preset ke tingkat ini.
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26-50  Output Terminal X42/9

Option: Fungsi:

Tetapkan fungsi Terminal X42/9 sebagai output arus analog.

[0] Tiada operasi

[100] Frekuensi output

[101] Referensi

[102] Umpan Balik

[103] Arus motor

[104] Hub torsi ke batas

[105] Hub torsi ke terukur

[106] Daya

[107] Kecepatan

[108] Torsi

[113] Perpanjangan Loop
Tertutup 1

[114] Perpanjangan Loop
Tertutup 2

[115] Perpanjangan Loop
Tertutup 3

[139] Ktrl. Bus

[141] Timeout ktrl. bus

26-51  Terminal X42/9 Skala Min. Output

Range: Fungsi:

0%* [0.00 - 200%] Membuat skala ke output minimum dari sinyal analog terpilih
pada terminal X42/9, sebagai persentase dari nilai sinyal mak-
simum. Misalnya, jika 0 mA (atau 0 Hz) diinginkan pada 25%
dari nilai output maksimum. Maka programlah 25%. Nilai skala
hingga 100% tidak bisa lebih tinggi daripada pengaturan yang
sesuai pada par. 26-62.

26-52  Terminal X42/9 Skala Maks. Output

Range: Fungsi:

100%* [0.00 - 200%] Buat skala untuk output maksimum dari sinyal analog yang di-
pilih pada terminal X42/9. Atur nilai ke nilai maksimum dari
output sinyal arus. Buat skala output untuk memberi arus yang
lebih rendah daripada 20 mA pada skala penuh; atau 20 mA
pada output di bawah 100% dari nilai sinyal maksimum. Apabila
20mA merupakan arus output yang diinginkan pada nilai antara
0 -100% dari output skala penuh, buat program nilai persentase
di parameter, yakni 50% = 20mA. Apabila arus antara 4 dan
20mA diinginkan pada output maksimum, hitunglah persentase
sebagai berikut:

20mA
Diinginkan maksimum arus × 100 %
yaitu
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10mA : 20mA
10mA × 100 % = 200 %

26-53  Terminal X42/9 Kontrol Bus Output

Range: Fungsi:

0.00 %* [0.00 - 100%] Mempertahankan tingkat terminal X42/9 jika dikontrol oleh bus.

26-54  Terminal X42/9 Preset Timeout Output

Range: Fungsi:

0.00%* [0.00 - 100%] Mempertahankan tingkat preset dari terminal X42/9.
Dalam hal timeout bus dan fungsi timeout dipilih pada par.
26-60 maka output akan preset ke tingkat ini.

26-60  Output Terminal X42/11

Option: Fungsi:

Tetapkan fungsi Terminal X42/11 sebagai output arus analog.

[0] * Tiada operasi

[100] Frekuensi output

[101] Referensi

[102] Umpan Balik

[103] Arus motor

[104] Hub torsi ke batas

[105] Hub torsi ke terukur

[106] Daya

[107] Kecepatan

[108] Torsi

[113] Perpanjangan Loop
Tertutup 1

[114] Perpanjangan Loop
Tertutup 2

[115] Perpanjangan Loop
Tertutup 3

[139] Ktrl. Bus

[141] Timeout ktrl. bus

26-61  Terminal X42/11 Skala Min. Output

Range: Fungsi:

0%* [0.00 - 200%] Membuat skala ke output minimum dari sinyal analog terpilih
pada terminal X42/11, sebagai persentase dari nilai sinyal mak-
simum. Misalnya, jika 0 mA (atau 0 Hz) diinginkan pada 25%
dari nilai output maksimum. Maka programlah 25%. Nilai skala
hingga 100% tidak bisa lebih tinggi daripada pengaturan yang
sesuai pada par. 26-72.
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26-62  Terminal X42/11 Skala Maks. Output

Range: Fungsi:

100%* [0.00 - 200%] Buat skala untuk output maksimum dari sinyal analog yang di-
pilih pada terminal X42/9. Atur nilai ke nilai maksimum dari
output sinyal arus. Buat skala output untuk memberi arus yang
lebih rendah daripada 20 mA pada skala penuh; atau 20 mA
pada output di bawah 100% dari nilai sinyal maksimum. Apabila
20mA merupakan arus output yang diinginkan pada nilai antara
0 -100% dari output skala penuh, buat program nilai persentase
di parameter, yakni 50% = 20mA. Apabila arus antara 4 dan 20
mA diinginkan pada output maksimum, hitunglah persentase
sebagai berikut:

20mA
Diinginkan maksimum arus × 100 %
yaitu

10mA : 20mA
10mA × 100 % = 200 %

26-63  Terminal X42/11 Kontrol Bus Output

Range: Fungsi:

0.00* [0.00 - 100%] Mempertahankan tingkat terminal X42/11 jika dikontrol oleh
bus.

26-64  Terminal X42/11 Preset Timeout Output

Range: Fungsi:

0.00%* [0.00 - 100%] Mempertahankan tingkat preset dari terminal X42/11.
Dalam hal timeout bus dan fungsi timeout dipilih pada par.
26-70 maka output akan preset ke tingkat ini.

2.23. Menu utama – Aplikasi air – Kelompok 29

2.23.1. Aplikasi air, 29-** 

Kelompok ini berisi parameter yang digunakan untuk memantau aplikasi air/limbah.

2.23.2. Fungsi Pengisian Pipa, 29-0*

Pada sistem suplai air, hantaman dapat terjadi ketika mengisi pipa terlalu cepat. Oleh karena itu,
lebih disukai membatasi laju pengisian. Mode Pengisian Pipa akan mengurangi terjadinya hanta-
man air yang terkait dengan pembuangan udara yang cepat dari sistem pipa dengan mengisi pipa
pada laju yang rendah.
Fungsi ini dapat digunakan pada sistem pipa horisontal, vertikal, dan campuran. Mengingat ke-
nyataan bahwa tekanan pada sistem pipa horisontal tidak meningkat ketika sistem mengisi, maka
sistem pipa horisontal menghendaki pengguna menentukan kecepatan pengisian untuk waktu
tertentu dan/atau hingga tercapainya setpoint tekanan tertentu.
Cara terbaik untuk mengisi sistem pipa vertikal adalah dengan menggunakan PID untuk melaku-
kan ramp terhadap tekanan pada laju yang ditetapkan pengguna antara batas rendah kecepatan
motor dan tekanan yang ditentukan pengguna.
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Fungsi Pengisian Pipa menggunakan kombinasi di atas untuk memastikan pengisian yang aman
di sistem mana pun.

Ilustrasi 2.4: Sistem Pipa Horisontal

Ilustrasi 2.5: Sistem Pipa Vertikal

29-00  Pengisian Pipa Diaktifkan

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif

[1] Aktif Pilih Aktif untuk mengisi pipa dengan laju yang ditentukan peng-
guna.

29-01  Kecepatan Pengisian Pipa [RPM]

Range: Fungsi:

Batas
Rendah
Kecepa-
tan*

[Batas Rendah Kece-
patan – Batas Tinggi
Kecepatan]

Tetapkan kecepatan pengisian untuk pengisian sistem pipa ho-
risontal. Kecepatan dapat dipilih dalam Hz atau RPM tergantung
pada pemilihan pada P4-11/P4-13 (RPM) atau P4-12/P4-14
(Hz).

29-02  Kecepatan Pengisian Pipa [Hz]

Range: Fungsi:

Batas
Rendah

[Batas Rendah Kece-
patan – Batas Tinggi
Kecepatan]

Tetapkan kecepatan pengisian untuk pengisian sistem pipa ho-
risontal. Kecepatan dapat dipilih dalam Hz atau RPM tergantung
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Kecepa-
tan Mo-
tor*

pada pemilihan pada P4-11/P4-13 (RPM) atau P4-12/P4-14
(Hz).

29-03  Waktu Pengisian Pipa

Range: Fungsi:

0 dt* [0 - 3600 dt] Tetapkan waktu tertentu untuk Pengisi Pipa dari sistem pipa
horisontal.

29-04  Laju Pengisian Pipa

Range: Fungsi:

0.001
unit/dt*

[0.001 – 999999.999] Menentukan laju pengisian dalam unit/detik dengan menggu-
nakan kontroler PI. Unit Laju Pengisian adalah Unit Umpan
Balik/detik. Fungsi ini adalah untuk pengisian sistem pipa verti-
kal.

29-05  Setpoint yang Terisi

Range: Fungsi:

0 dt* [0 – 999999.999] Menentukan Setpoint yang Terisi di mana Fungsi Pengisian Pipa
akan dinonaktifkan dan Kontroler PID akan mengambil alih
pengontrolan. Ini dapat digunakan untuk sistem pipa horisontal
dan vertikal.

2.24. Menu utama - Opsi Bypass - Kelompok 31

2.24.1. 31-** Opsi Bypass

Kelompok parameter untuk konfigurasi papan opsi bypass yang dikontrol secara elektronik,
MCO-104.

31-00  Mode Bypass

Option: Fungsi:

[0] * Drive

[1] Fitur Bypass: Bypass Pilih mode operasional dari bypass:
[0] Drive: motor dioperasikan oleh drive.
[1] Bypass: motor dapat berjalan dengan kecepatan penuh pa-
da mode bypass.

31-01  Tunda Waktu Start Bypass

Range: Fungsi:

30 dt* [0 -60 dt] Menetapkan tunda waktu di dalam waktu antara ketika bypass
menerima perintah berjalan dan ketika bypass menjalankan
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motor pada kecepatan penuh. Timer hitung mundur akan me-
nampilkan waktu yang tersisa.

31-02  Tunda Waktu Trip Bypass

Range: Fungsi:

0 dt* [0 - 300 dt] Menetapkan tunda waktu di dalam waktu antara ketika drive
mengalami alarm yang menghentikannya dan ketika motor se-
cara otomatis beralih ke kontrol bypass. Apabila tunda waktu
ditetapkan ke nol, maka alarm drive tidak akan secara otomatis
mengalihkan motor ke kontrol bypass.

31-03  Aktivasi Mode Uji

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif

[1] Aktif [0] Nonaktif, berarti bahwa Mode Uji dinonaktifkan.
[1] Aktif, berarti bahwa motor berjalan pada kondisi bypass,
sedangkan drive dapat diuji pada sirkuit terbuka. Pada mode ini,
keypad tidak akan mengontrol start/stop bypass.

31-10  Kata Status Bypass

Range: Fungsi:

0* [0 - 65535] Melihat status bypass sebagai nilai hex.

31-11  Jam Kerja Bypass

Range: Fungsi:

0 jam* [0 - 2147483647 jam] Melihat banyaknya jam di mana motor telah berjalan pada Mode
Bypass. Penghitung dapat di-reset pada par. 15-07. Nilai akan
disimpan ketika konverter frekuensi dimatikan.

31-19  Aktivasi Bypass Jauh

Option: Fungsi:

[0] * Nonaktif

[1] Aktif Fitur: Tidak diketahui.
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3. Daftar Parameter

3.1. Opsi Parameter 

3.1.1. Pengaturan default 

Mengubah sewaktu operasi
“TRUE” berarti bahwa parameter dapat diubah sewaktu konverter frekuensi sedang bekerja, dan
“FALSE” berarti bahwa konverter frekuensi harus dihentikan sebelum mengubah parameter.

4 pengaturan
‘Semua pengaturan’: parameter dapat disetel sendiri-sendiri di setiap dari empat pengaturan yang
ada, sehingga setiap parameter tunggal dapat memiliki empat nilai data yang berbeda.
‘1 pengaturan’: nilai data akan sama untuk semua pengaturan.

Indeks konversi
Nomor ini mengacu ke angka konversi yang digunakan ketika mencatat atau membaca dengan
menggunakan konverter frekuensi.

Indeks kon-
versi

100 67 6 5 4 3 2 1 0 -1 -2 -3 -4 -5 -6

Faktor kon-
versi

1 1/60 100000
0

100000 10000 1000 100 10 1 0.1 0.01 0.00
1

0.000
1

0.0000
1

0.000001

Jenis data Keterangan Jenis
2 Integer 8 Int8
3 Integer 16 Int16
4 Integer 32 Int32
5 Tak bertanda 8 Uint8
6 Tak bertanda 16 Uint16
7 Tak bertanda 32 Uint32
9 Untaian Terlihat VisStr
33 Nilai normalisasi 2 byte N2
35 Urutan bit dari 16 variabel boolean V2
54 Perbedaan waktu tanpa tanggal TimD

SR = Terkait Ukuran
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Indeks

0
0-** Operasi/tampilan 264

1
1-** Beban/motor 266

10-1* Devicenet 127

1-3* Data Motor Lanjut 49

13-** Logika Cerdas 277

14-** Fungsi Khusus 278

15-** Informasi Fc 279

16-** Pembacaan Data 281

16-1* Status Motor 165

18-** Pembacaan Data 2 283

18-0* Log Pemeliharaan 174

2
2-** Rem 267

20-** Fc Loop Tertutup 284

20-2* Umpan Balik & Setpoint 180

20-7* Pid Penalaan Otomatis 184

20-8* Pengaturan Dasar 186

21-** Perpanjangan Loop Tertutup 285

21-0* Perpanjangan Cl Penalaan Otomatis 189

22-** Fungsi Aplikasi 287

23-** Tindakan Berwaktu 289

25-** Kontroler Kaskade 290

25-50 Pompa Utama Bergantian 242

25-91 Bergantian Manual 248

3
3-** Referensi / Ramp 268

4
4-** Batas / Peringatan 269

5
5-** Digital In/out 270

5-9* Bus Terkontrol 96

6
6-** Analog In/out 272

8
8-** Komunikasi Dan Opsi 274

9
9-** Profibus 275

A
Akhir Fungsi Timeout, 8-05 109

Akses Ke Menu Pribadi [quick Menu] Tanpa Sandi, Par. 0-66 42

Akses Parameter 132

Aktivasi Bypass Jauh, 31-19 261

Aktivasi Mode Uji, 31-03 261

Aliran Pd Kecep. Terukur, 22-90 216

Ambang Destaging, 25-43 240
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Ambang Staging, 25-42 239

Arah Kecepatan Motor, 4-10 70

Arus Motor 13, 47

Arus Rem Dc, 2-01 58

Arus Tahan Dc/pra-pemanasan, 2-00 57

Atur Tanggal Dan Waktu, 0-70 42

B
Baca Konfig Data 10-12 129

Bagian Daya, 15-41 161

Bagian Kontrol, 8-01 108

Bahasa 12, 26

Bandwidth Kecepatan Tetap, 25-22 235

Bandwidth Staging, 25-20 234

Baris Tampilan 1.2 Kecil, 0-21 35

Baris Tampilan 1.3 Kecil, 0-22 35

Baris Tampilan 2 Besar, 0-23 35

Baris Tampilan 3 Besar, 0-24 35

Batas Arus, 4-18 72

Batas Daya Rem (kw), 2-12 59

Batas Maksimum 69

Batas Minimum 69

Batas Rendah Kecepatan Motor [hz], 4-12 14, 71

Batas Tinggi Kecepatan Motor [hz], 4-14 14, 71

Batas Tinggi Kecepatan Motor [rpm], 4-13 14, 71

Batas Torsi Mode Generator, 4-17 72

Baud Rate Port Fc 111

Baud Rate Terpilih, 10-01 126

Baud Rate, 8-32 111

Beban Termal 166

C
Cara Mengoperasikan Lcp Grafis (glcp) 3

Cos Filter 3, 10-22 131

Cosphi Motor, 14-43 152

Ct Optim. Energi Otomatis 45

D
Data Bin Berwaktu, 23-62 228

Data Bin Kontinu, 23-61 227

Daya Dinyalakan, 15-03 155

Daya Hp, 16-11 165

Daya Motor [hp] 12, 46

Daya Motor [hp], 1-21 12, 46

Daya Motor [kw], 1-20 12, 46

Daya Rem 59

Deteksi Daya Rendah, 22-21 201

Deteksi Kecepatan Rendah, 22-22 201

Deteksi Sabuk Putus 209

Devicenet Dan Fieldbus Can 126

Dst/start Musim Panas, 0-76 43

E
Etr 56, 166

F
Filter Cos 1, 10-20 131

Filter Cos 2, 10-21 131

Filter Cos 4, 10-23 131

Filter Output, 14-55 152

Fitur Jalan Pintas Semi-otomatis, 4-64 76

Frekuensi Maksimum Output Pulsa #27, 5-62 95

Frekuensi Maksimum Output Pulsa #29, 5-65 95
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Frekuensi Maksimum Output Pulsa #x30/6, 5-68 95

Frekuensi Min. Untuk Fungsi Saat Stop, 1-81 53

Frekuensi Minimum Aeo, 14-42 152

Frekuensi Motor 165

Frekuensi Motor, 1-23 12, 47

Frekuensi Output Maks, 4-19 72

Frekuensi Switching, 14-01 146

Fungsi Destage, 25-29 238

Fungsi Khusus 146

Fungsi Pada Ketidakseimbangan Sumber Listrik, 14-12 147

Fungsi Pada Lebih Beban Inverter, Par. 14-61 154

Fungsi Pada Suhu Tinggi, Par. 14-60 153

Fungsi Pompa Kering, 22-26 202

Fungsi Rem Dan Tegangan Berlebih, 2-10 58

Fungsi Saat Fasa Motor Hilang, 4-58 75

Fungsi Saat Stop, 1-80 53

Fungsi Sabuk Putus, 22-60 209

Fungsi Tiada Aliran, 22-23 202

Fungsi Ujung Kurva 209

Fungsi Umpan Balik, 20-20 180

H
Hari Kerja Tambahan, 0-82 44

Hari Kerja, Par. 0-81 44

Hari Tidak-bekerja Tambahan, 0-83 44

I
Identifikasi Drive, 15-4* 161

Identifikasi Opsi 15-6* 162

Indeks Larik 10-30 132

Info Parameter, 15-9* 163

Informasi Drive 154

Inisialisasi 22

Inisialisasi Manual 22

Input Analog X42/1, 18-30 176

Input Analog X42/3, 18-31 176

Input Analog X42/5, 18-32 176

Input Frek. #29 [hz] 170

Input Frek. #33 [hz] 170

Interlock Pompa, 25-90 248

Interval Antara Start, 22-76 210

Interval Logging, 15-11 157

J
Jam Kerja Bypass, 31-11 261

Jam Kerja, 15-01 155

Jam Pengoperasian, 15-00 154

Jenis Fc, 15-40 161

Jenis Loop Tertutup, 20-70 185

Jenis Loop Tertutup, 21-00 190

Jog Bus 2 Kecepatan 116

Jumlah Kesalahan Bus, 8-81 115

Jumlah Kesalahan Slave, Par. 8-83 115

Jumlah Pesan Bus, 8-80 115

Jumlah Pesan Slave, Par. 8-82 115

Jumlah Pompa, 25-06 234

Jumlah Start, 15-08 156

K
Karakteristik Torsi, 1-03 45

Kartu Daya Id Sw, 15-50 162

Kartu Kontrol Id Sw, 15-49 162

Kata Alarm 2, 16-91 172

Kata Alarm, 16-90 172
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Kata Pemeliharaan Preventif, 16-96 173

Kata Peringatan 2 173

Kata Peringatan 2, 16-93 173

Kata Peringatan Profibus 122

Kata Peringatan, 16-92 173

Kata Status Bypass, 31-10 261

Kec. Min Utk Fungsi B'henti [hz], 1-82 53

Kecep. Pd Tiada Aliran [hz], 22-84 214

Kecep. Pd Tiada Aliran [rpm], 22-83 214

Kecep. Pd Titik Rancangan [hz], 22-86 215

Kecep. Pd Titik Rancangan [rpm], 22-85 214

Kecepatan Akhir Ramp Katup Periksa [hz] 68

Kecepatan Akhir Ramp Katup Periksa [rpm] 68

Kecepatan Bangun [rpm], 22-42 207

Kecepatan Bypass Ke [hz], 4-63 75

Kecepatan Bypass Ke, Rpm, 4-62 75

Kecepatan Destaging, 25-47 241

Kecepatan Jog 62

Kecepatan Jog [rpm], 3-19 65

Kecepatan Nominal Motor, 1-25 13, 47

Kecepatan Pengisian Pipa [hz], 29-02 259

Kecepatan Pengisian Pipa [rpm], 29-01 259

Kecepatan Staging, 25-44 240

Kelebihan Modulasi, 14-03 147

Kelebihan Suhu, 15-04 155

Kelebihan Tegangan, 15-05 155

Kesampingkan Lebar Pita, 25-21 235

Kode Servis, 14-29 150

Kompensasi Aliran, 22-8* 211

Kompensasi Aliran, 22-80 212

Kompensasi Beban Kecepatan Rendah, 1-60 51

Kont. Batas Arus, 14-30 151

Kontr. Batas Arus, Waktu Integral, 14-31 151

Kontrol Batas Arus, 14-3* 151

Kontrol Bus Digital & Relai, 5-90 96

Kontrol Bus Output Term. X30/8, 6-63 107

Kontrol Fungsi Timeout, 8-04 108

Kontrol Jaringan 10-15 131

Kontrol Normal/pembalikan Pid, 20-81 186

Kontrol Proses, 9-28 122

Kontrol Tegangan Berlebih, 2-17 61

Kontroler Kaskade, 25-00 232

Kontroler Pid, 20-9* 187

Kutub Motor 50

L
Laju Pengisian Pipa, 29-04 260

Lampu Indikator 5

Lcp 9, 20

Lcp 102 3

Lcp Salin, 0-50 40

Lebar Pita Pada Referensi, 20-84 187

Led 3

Level Umpan Balik Maksimum, 20-74 185

Level Umpan Balik Maksimum, 21-04 190

Level Umpan Balik Minimum, 20-73 185

Level Umpan Balik Minimum, 21-03 190

Level Vt, 14-40 151

Lingkungan, 14-5* 152

Live Zero Fungsi Timeout 6-01 97

Live Zero Fungsi Timeout Mode Kebakaran, 6-02 98

Live Zero Terminal X42/1, 26-17 252

Live Zero Terminal X42/3, 26-27 253

Log Energi, 23-5* 223

Log Energi, 23-53 225

Log Kerusakan, 15-3* 160
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Log Kerusakan: Kode Kesalahan, 15-30 160

Log Kerusakan: Nilai, 15-31 160

Log Kerusakan: Waktu, 15-32 161

Log Pemeliharaan: Tanggal Dan Waktu, 18-03 175

Log Riwayat,15-2* 159

Log Riwayat: Nilai, 15-21 159

Log Riwayat: Peristiwa, 15-20 159

Log Riwayat: Waktu, 15-22 160

Loop Tertutup Drive, 20-** 177

M
Mac Id, 10-02 127

Magnetisasi Minimum, 14-41 151

Magnetisasi Motor Pada Kecepatan Nol, 1-50 50

Main Menu – Informasi Konverter Frekuensi – Kelompok 15 154

Meluncur 8

Mengubah Data 19

Mengubah Grup Nilai Data Numerik 19

Mengubah Nilai Data 19

Mengubah Nilai Teks 19

Menu Cepat 10

Menu Utama 10

Metadata Parameter, 15-99 163

Mode Bypass, 31-00 260

Mode Konfigurasi, 1-00 45

Mode Kontroler Sl, 13-00 134

Mode Layar 9

Mode Logging, 15-13 159

Mode Operasional 27

Mode Operasional, 14-22 149

Mode Penalaan, 20-74 185

Mode Reset, 14-20 148

Mode Tampilan – Pemilihan Variabel Yang Ditampilkan 9

Mode Terminal X42/1, 26-00 250

Mode Terminal X42/3, 26-01 250

Mode Terminal X42/5, 26-02 251

Mode Tidur 205

Modus Main Menu 7

Modus Menu Utama 17

Modus Quick Menu 6

Monitor Kipas, 14-53 152

N
Nilai Bin Minimum, 23-65 229

Nilai Min. Pembacaan Kustom, Par. 0-31 38

Nilai Skala Input Analog 253

Nlcp 20

Nomor Id Lcp 162

Nomor Id Lcp, 15-48 162

Nomor Pemesanan Drive, 15-46 162

Nomor Pemesanan Kartu Daya, 15-47 162

Nomor Pemesanan Opsi, 15-62 163

Nomor Serial Drive, 15-51 162

Nomor Serial Kartu Daya, 15-53 162

Nomor Serial Opsi, 15-63 163

O
Offset Zona Waktu, 0-73 43

Opsi I/o Analog Mcb 109, 26-** 249

Opsi Parameter 263

Opsi Terpasang, 15-60 162

Optimisasi Energi, 14-4* 151

Output Analog X42/11, 18-35 177

Output Analog X42/7, 18-33 176

Output Analog X42/9, 18-34 176
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Output Pulsa #27 Kontrol Bus, 5-93 96

Output Pulsa #29 Kontrol Bus, 5-95 96

Output Pulsa #x30/6 Kontrol Bus 97

Output Pulsa #x30/6 Preset Timeout, 5-98 97

Output Relai 84

Output Terminal X42/11, 26-60 257

Output Terminal X42/7, 26-40 254

Output Terminal X42/9, 26-50 255

P
Panas Relai Elektronik 56

Papan Tombol Lcp, 0-4* 39

Parameter Berindeks 19

Parameter Devicenet F 10-39 132

Parameter Peringatan 10-13 130

Parameter Yang Dimodifikasi, 15-93 163

Parameter Yang Ditentukan, 15-92 163

P'aturan Fungsi 16

Pcd Konfigurasi Tulis, 9-15 116

Peluncuran Terpilih, 8-50 112

Pemantauan Daya Rem 59

Pemicu Diagnosis, 8-07 110

Pemilihan Parameter 18

Pemilihan Telegram, 8-40 112

Pemulihan Daya 69

Pendinginan 54

Pengaturan Aktif, 0-10 28

Pengaturan Default 263

Pengaturan Default 22

Pengaturan Ini Terhubung Ke 28

Pengaturan Jam, 0-7* 42

Pengaturan Log Data, 15-1* 156

Pengaturan Parameter 10

Pengaturan Parameter Yang Efisien Untuk Aplikasi Air 11

Pengaturan Regional, 0-03 26

Pengaturan Umum, 1-0* 45

Penghematan Biaya, 23-84 231

Penghematan Energi, 23-83 231

Penghitung Kwh, 15-02 155

Penghitung Stop Presisi 171

Penurunan Rating Otomatis, 14-6* 153

Penyesuaian Motor Otomatis (ama) 15, 48

Performa Pid, 21-01 191

Perhitungan Titik Kerja, 22-82 212

Periksa Rem, 2-15 60

Periksa Rotasi Motor, 1-28 47

Peringatan Referensi Rendah, 4-54 74

Peringatan Umpan Balik Rendah, 4-56 74

Peristiwa Pemicu, 15-12 157

Perkiraan Kurva Linear-kuadrat, 22-81 212

Perlindungan Motor 54

Perlindungan Siklus Pendek 210

Perlindungan Siklus Pendek, 22-75 210

Perlindungan Termal Motor, 1-90 54

Perpanjangan 1 Output [%], 21-19 194

Perpanjangan 1 Sumber Umpan Balik, 21-14 193

Perpanjangan 3 Batas Perolehan Dif., 21-64 198

Perpanjangan Kata Status 173

Perpanjangan Kata Status 2, 16-95 173

Perubahan Output Pid, 20-72 185

Perubahan Output Pid, 21-02 190

Pesan Status 3

Pid Anti Tergulung, 20-91 187

Pid Batas Perolehan Dif., 20-96 188

Pid Kecepatan Start [hz], 20-83 187

Pid Kecepatan Start [rpm], 20-82 186
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Pid Penalaan Otomatis, 20-79 186

Pid Penalaan Otomatis, 21-05 191

Pid Perolehan Proporsional, 20-93 188

Pid Waktu Diferensial, 20-95 188

Pid Waktu Integral, 20-94 188

Pilih Mundur, 8-54 113

Pola Switching, 14-00 146

Pompa Bergiliran, 25-04 233

Pompa Utama Tetap, 25-05 233

Pompa Utama, 25-82 247

Pra-setel Timeout Pulsa Keluar #27, 5-94 96

Pra-setel Timeout Pulsa Keluar #29, 5-96 96

Profil Kata Kontrol, 8-10 110

Protokol, 8-30 110

Pwm Acak, 14-04 147

Q
Quick Menu 6, 10

R
Ramp 1 Waktu Ramp-down, 3-42 13, 66

Ramp 2 Waktu Ramp Up, 3-51 66

Ramp 2 Waktu Ramp-down, 3-52 66

Reaktansi Kebocoran Stator 15, 48

Reaktansi Utama 15, 48

Reaktansi Utama (xh) 49

Reaktansi Utama, 1-35 49

Referensi Eksternal 168

Referensi Jaringan 10-14 131

Referensi Lokal 27

Referensi Maksimum, 3-03 61

Referensi Preset 62

Referensi Preset Terpilih, 8-56 114

Relai Fungsi, 5-40 89

Rem Dc Terpilih, 8-52 113

Reset 8

Reset Log Energi, 23-54 226

Reset Penghitung Jam Kerja, 15-07 156

Reset Penghitung Kwh, 15-06 155

Reset Penghitung Relai, 25-86 248

Reset Timeout Kontrol, 8-06 109

Reset Trip, 14-2* 148

Resistensi Kehilangan Besi (rfe) 50

Resistensi Stator Rs, 1-30 49

Resistor Rem (ohm) 2-11 59

Resolusi Log Energi, 23-50 223

Revisi Devicenet 10-32 132

Rfi, 14-50 152

Rpm Batas Rendah Kecepatan Motor, 4-11 14, 71

S
Sampel Sebelum Pemicu, 15-14 159

Sandi Menu Pribadi 42

Searah Jarum Jam 71

Selalu Simpan 10-33 132

Selangkah-demi-selangkah 19

Selisih Ref. Bangun/ump.balik 208

Setpoint 1, 20-21 183

Setpoint 2, 20-22 183

Setpoint 3, 20-23 184

Setpoint Yang Terisi, 29-05 260

Simpan Nilai Data 10-31 132

Sirkuit Filter Rfi Sumber Listrik 152

Start Melayang 53

Start Motor, 25-02 232
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Start Periode, 23-51 224

Start Peristiwa, 13-01 134

Start Terpilih, 8-53 113

Status 6

Status Kaskade, 25-80 245

Status Operasi Saat Power-up (hand) 27

Status Pompa, 25-81 246

Status Relai, 25-83 247

Stop Periode, 23-52 225

String Kode Jenis Aktual, 15-45 161

String Kode Jenis Pemesanan, 15-44 161

Struktur Main Menu 25

Stw Kata Status Dapat Dikonfigurasi, 8-13 110

Suhu Heatsink 167

Sumber Kata Kontrol, 8-02 108

Sumber Listrik It 152

Sumber Listrik On/off, 14-1* 147

Sumber Logging, 15-10 156

Sumber Referensi 1, 3-15 63

Sumber Referensi 2, 3-16 64

Sumber Thermistor, 1-93 57

Switching Inverter, 14-0* 146

T
Tahan Dc/pra-pemanasan 53

Tampilan Grafis 3

Tegangan Motor 12, 47, 165

Tegangan Motor, 1-22 12, 47

Tegangan Tautan Dc 167

Tegangan, 15-42 161

Tekanan Pd Kecep. Terukur, 22-88 215

Tekanan Pd Kecep. Tiada Aliran, 22-87 215

Teks Tampilan 2, 0-38 39

Teks Tampilan 3, 0-39 39

Term. 29 Frekuensi Rendah 92

Term. 29 Nilai Ref /ump-balik Tinggi, 5-53 93

Term. 29 Nilai Ref/umpan Balik Rendah, 5-52 92

Term. 33 Frekuensi Rendah, 5-55 93

Terminal 19 Input Digital, 5-11 83

Terminal 27 Input Digital, 5-12 83

Terminal 27 Variabel Output Pulsa, 5-60 95

Terminal 29 Input Digital, 5-13 83

Terminal 29 Mode, 5-02 77

Terminal 29 Variabel Output Pulsa, 5-63 95

Terminal 32 Input Digital, 5-14 83

Terminal 33 Frekuensi Tinggi, 5-56 93

Terminal 33 Input Digital, 5-15 83

Terminal 33 Nilai Ref./umpan Balik Rendah, 5-57 93

Terminal 33 Ref Tinggi/nilai Ump-balik, 5-58 93

Terminal 42 Output, 6-50 103

Terminal 42 Skala Min Output, 6-51 104

Terminal 53 Arus Rendah 99

Terminal 53 Arus Tinggi 99

Terminal 53 Tegangan Rendah, 6-10 98

Terminal 53 Tegangan Tinggi, 6-11 99

Terminal 54 Arus Rendah 100

Terminal 54 Arus Tinggi 100

Terminal 54 Pengaturan Switch, 16-63 169

Terminal X30/3 Input Digital, 5-17 83

Terminal X30/4 Input Digital, 5-18 84

Terminal X30/6 Variabel Output Pulsa, 5-66 95

Terminal X30/7 Output Digital (mcb 101), 5-33 89

Terminal X42/1 Nilai Ref./umpan Balik Rendah, 26-14 252

Terminal X42/1 Nilai Ref./umpan Balik Tinggi, 26-15 252

Terminal X42/1 Tegangan Rendah, 26-10 251

Terminal X42/1 Tegangan Tinggi, 26-11 251
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Terminal X42/1 Tetapan Waktu Filter, 26-16 252

Terminal X42/11 Kontrol Bus Output, 26-63 258

Terminal X42/11 Preset Timeout Output, 26-64 258

Terminal X42/11 Skala Maks. Output, 26-62 258

Terminal X42/11 Skala Min. Output, 26-61 257

Terminal X42/3 Nilai Ref./umpan Balik Rendah, 26-24 252

Terminal X42/3 Nilai Ref./umpan Balik Tinggi, 26-25 253

Terminal X42/3 Tegangan Rendah, 26-20 252

Terminal X42/3 Tegangan Tinggi, 26-21 252

Terminal X42/3 Tetapan Waktu Filter, 26-26 253

Terminal X42/5 Live Zero, 26-37 254

Terminal X42/5 Nilai Ref./umpan Balik Rendah, 26-34 253

Terminal X42/5 Nilai Ref./umpan Balik Tinggi, 26-35 254

Terminal X42/5 Tegangan Rendah, 26-30 253

Terminal X42/5 Tegangan Tinggi, 26-31 253

Terminal X42/5 Tetapan Waktu Filter, 26-36 254

Terminal X42/7 Kontrol Bus Output, 26-43 255

Terminal X42/7 Preset Timeout Output, 26-44 255

Terminal X42/7 Skala Maks. Output, 26-42 255

Terminal X42/7 Skala Min. Output, 26-41 255

Terminal X42/9 Kontrol Bus Output, 26-53 257

Terminal X42/9 Preset Timeout Output, 26-54 257

Terminal X42/9 Skala Maks. Output, 26-52 256

Terminal X42/9 Skala Min. Output, 26-51 256

Tetapan Waktu Filter Pulsa #29, 5-54 93

Tetapan Waktu Filter Pulsa #33, 5-59 94

Thermistor 54

Tidak Ada Trip Pada Lebih Beban Inverter 153

Timeout Prasetel Output Term. X30/8, 6-64 107

Timer Interlock Eksternal, 22-00 199

Tindakan Berwaktu, 23-0* 216

Tombol Reset Pada Lcp, 0-43 40

Torsi Sabuk Putus, 22-61 210

Torsi Variabel 45

Transfer Cepat Pengaturan Parameter Antara Konverter Frekuensi Multi 9

Trending, 23-6* 226

Tunda Destaging Sbw, 25-24 236

Tunda Interchar Maks, 8-37 112

Tunda Ramp 70

Tunda Ramp Up, 25-41 239

Tunda Sabuk Putus, 22-62 210

Tunda Staging Sbw, 25-23 236

Tunda Start 52

Tunda Tiada Aliran, 22-24 202

Tunda Trip Pada Batas Torsi, 14-25 150

Tunda Trip Pada Kerusakan Inverter, 14-26 150

Tunda Ujung Kurva 209

Tunda Waktu Start Bypass, 31-01 260

Tunda Waktu Trip Bypass, 31-02 261

Turunkan Rating, Par 14-62 154

U
Ukuran Langkah 69

Umpan Balik 1 Konversi, 20-01 178

Umpan Balik 1 Sumber, 20-00 177

Umpan Balik 2 Konversi, Par. 20-04 178

Umpan Balik 2 Sumber, 20-03 178

Umpan Balik 3 Konversi, Par. 20-07 179

Umpan Balik 3 Sumber, 20-06 178

Umpan Balik Bus 3, 8-96 116

Umpan Balik, 20-0* 177

Unit Kecepatan Motor 26

Unit Referensi/umpan Balik, 20-12 179
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V
Versi Sw Opsi, 15-61 163

Versi Sw, 15-43 161

Vt Optim. Energi Otomatis 46

W
Waktu Akselerasi 13, 65

Waktu Berjalan Minimum, 22-40 207

Waktu Boost Maksimum 208

Waktu Obw, 25-25 237

Waktu Pengereman Dc 58

Waktu Pengisian Pipa, 29-03 260

Waktu Pompa On, 25-84 247

Waktu Ramp 69

Waktu Ramp Akhir 68

Waktu Ramp Awal 67

Waktu Ramp Jog, 3-80 67

Waktu Ramp Katup Periksa 68

Waktu Ramp-up 1 Parameter 3-41 13, 65

Waktu Relai On, 25-85 248

Waktu Restart Otomatis, 14-21 149

Waktu Tidur Minimum, 22-41 207

Waktu Tidur Minimum, 22-77 210

Waktu Timeout Kontrol, 8-03 108

Waktu Timeout Live Zero, 6-00 97

Y
Yang Berbeda 50
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