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1 Introduktion

1.1 Formalet med manualen

Programming Guide indeholder oplysninger, der er
negdvendige for idriftseettelse og programmering af
frekvensomformeren, herunder fuldstaendige parameterbe-
skrivelser.

1.2 Yderligere ressourcer

Tilgeengelig litteratur:

. VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106 Betjeningsvej-
ledning indeholder oplysninger, der er
nedvendige til montering og idriftseetning af
frekvensomformeren.

. VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106 Design Guide
indeholder oplysninger, der er ngdvendige til
integrering af frekvensomformeren i forskellige
applikationer.

4 VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106 Programming
Guide indeholder oplysninger om programmering
af apparatet, herunder komplette parameterbe-
skrivelser.

. VLT® LCP Instruktion omhandler brug af
betjeningspanelet (LCP).

. VLT® LOP Instruktion omhandler brug af lokalbe-
tjeningspanelet (LOP).

. Modbus RTU Betjeningsvejledning VLT® DriveMotor
FCP 106/FCM 106 BACnet Betjeningsvejledning
indeholder oplysninger, der er ngdvendige for
styring, overvdgning og programmering af
frekvensomformeren.

. VLT® PROFIBUS DP MCA 101 Installationsvejledning
indeholder oplysninger om installation af
PROFIBUS og fejlfinding.

. VLT® PROFIBUS DP MCA 101 Programming Guide
indeholder oplysninger om konfiguration af
systemet, styring af frekvensomformeren, adgang
til frekvensomformeren, programmering og
fejlfinding. Den indeholder ogsa nogle typiske
applikationseksempler.

. VLT® Motion Control Tool MCT 10 muligger
konfiguration af frekvensomformeren fra et
Windows™-baseret PC-miljg.

. Danfoss VLT® Energy Box software til energibereg-
ninger i HVAC-applikationer.

Den tekniske litteratur og godkendelser findes online pa
vlt-drives.danfoss.com/Support/Service/.

Danfoss VLT® Energy Box-softwaren er tilgaengelig pa
www.danfoss.com/Denmark/BusinessAreas/DrivesSo-
lutionsunder "Software downloads".

1.3 Dokument- og softwareversion

Denne manual bliver regelmaessigt gennemgaet og
opdateret. Alle forslag til forbedringer er velkomne.

Tabel 1.1 viser dokumentversionen og den tilsvarende
softwareversion.

Laes softwareversionen i parameter 15-43 Softwareversion i
frekvensomformeren.

Udgave Bemaerkninger Softwareversion

Softwareopdatering.
MGO3N2xx i X 5.00
PROFIBUS tilgeengelig.

Tabel 1.1 Dokument- og softwareversion

1.4 Symboler, forkortelser og definitioner

Felgende symboler anvendes i denne manual.

AADVARSEL

Angiver en potentielt farlig situation, som kan medfere
dedsfald eller alvorlig personskade.

AFORSIGTIG

Angiver en potentielt farlig situation, som kan medfare
mindre eller moderat personskade. Kan ogsa bruges til
at advare mod usikre fremgangsmader.

BEMARK!

Angiver vigtige oplysninger, herunder situationer, som
kan resultere i skade pa udstyr eller ejendom.

60° AVM 60°° asynkron vektormodulering

A Ampere/AMP

AC Vekselstram

AD Luftafladning

AEO Automatisk energioptimering

Al Analog indgang

AMA Automatisk motortilpasning

AWG American Wire Gauge

°C Grader celsius

(@) Konstant afladning

cbmMm Komplet hukommelsesmodul: Frekvensom-
formeren, tilfgrselssektion og hjeelpeudstyr

@] Common mode

CcT Konstant moment

DC Jaevnstrom

MGO3N201
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DI Digital indgang Pbr, forts. Bremsemodstandens nominelle effekt (gennem-
DM Differential mode snitlig effekt ved kontinuerlig bremsning).
D-TYPE Frekvensomformerafhaengigt PCB Printplade
EMC Elektromagnetisk kompatibilitet PCD Procesdata
EMF Elektromotorisk kraft PDS Power drive-system: et komplet hukommel-
ETR Elektronisk termorelae sesmodul (CDM) og en motor
fiog Motorfrekvensen, nar jog-funktionen er aktiveret. PELV Beskyttende ekstra lav spaending
fm Motorfrekvens Pm Frekvensomformerens nominelle udgangsstrem
fmAKs Maksimal udgangsfrekvens, som frekvensom- angivet som hgj overbelastning (HO).
formeren paferer dens udgang. PmN Nominel motoreffekt
fmin Minimal motorfrekvens fra frekvensomformeren PM-motor Permanent magnetmotor
fmN Nominel motorfrekvens Proces PID PID-regulator (proportionalt integreret differential),
FC Frekvensomformer der opretholder hastighed, tryk, temperatur osv.
g Gram Rbr,nom Nominel modstandsvaerdi, som sikrer bremseeffekt
Hiperface® |Hiperface® er et registreret varemazerke tilhgrende pa motorakslen pa 150/160 % i ét minut
Stegmann. RCD Fejlstramsafbryder
HO Hej overbelastning Regen Regenerative klemmer
hk Hestekraefter Rmin Minimum tilladelig bremsemodstandsveerdi pr.
HTL HTL-encoder (10-30 V) pulser - hgjspaending frekvensomformer
transistor logic RMS Effektiv veaerdi (RMS - root mean square)
Hz Hertz O/MIN Omdrejninger pr. minut
v Nominel udgangsstrem for vekselretter Rrec Bremsemodstandens anbefalede modstandsvaerdi
it Stromgraense af Danfoss-bremsemodstande
Im, N Nominel motorstrgm S Sekund
VLT MAKS Maksimum udgangsstrem SFAVM Stator flux-orienteret asynkron vektormodulering
Ivin Nominel udgangsstrem leveret af frekvensom- STW Statusord
formeren. SMPS Switch mode-stremforsyning
kHz Kilohertz THD Total harmonisk forvreengning
LcpP LCP-betjeningspanel Tum Momentgraense
Isb Mindst betydende bit TTL TTL-encoder (5 V) pulser - transistor transistor
m Meter logic
mA Milliampere UmN Nominel motorspaending
MCM Mille circular mil v Volt
MCT Motion control tool vr Variabelt moment
mH Induktans i milli Henry VVCt Voltage Vector Control plus
mm Millimeter
Tabel 1.2 Forkortelser
ms Millisekund
msb Mest betydende bit Konventioner
nver Frekvensomformerens virkningsgrad defineret som Nummererede lister angiver procedurer.
forholdet mellem den afgivne og den modtagne Lister med punkttegn angiver andre oplysninger og beskri-
effekt. velser af illustrationer.
nF Kapacitans i nano Farad Tekst i kursiv angiver:
NLCP Numerisk LCP-betjeningspanel
. Krydsreferencer.
Nm Newton meter
NO Normal overbelastning ® Link.
ns Synkron motorhastighed ° Fodnote.
Online-/ Andringer af onlineparametre aktiveres,
. Parameternavn, parametergruppenavn, paramete-
offlinepa- umiddelbart efter at dataveaerdien er endret. .
roption.
rametre
Alle mal er i mm (tommer).
* angiver en fabriksindstilling for en parameter.
6 Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes. MGO3N201
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1.5 Elektrisk oversigt
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power I
input |
= PE 1
Located in |
motor block i
| i !
! TUT Thermistor
1 located in !
| __mptor 1
O
uDC-
UDC+
+10V DC 50 (+10V OUT)
bl
0-10VDC- 53 (AIN
0/4-20 mA [ ( )
[l 240V AC 3A

0-10vVDC- D—H—L 54 (AIN)
0/4-20 mA T
I 55 (COM A IN/OUT)
42 0/4-20 mA A OUT/DIG OUT

45 0/4-20 mA A OUT/DIG OUT 240V AC3A

Bus ter. —
12 (+24VOUT) — o] ON=Terminated %
Group 5-* v £ | OFF=Unterminated
18 (DIGI IN
( ) [ — 24V(NPN)
19 (DIGI IN) OV(PNP)
C 1~ — 24V(NPN)
20(COMD IN) ) 0V PNP)
}& Bus ter.
270N 1 24V (NPN) -
0V (PNP) Fst48f5 (N RS485) 69 RS485
29 (DIGIIN) nterface N
— 24V(NPN) (P RS485) 68 ﬁ;
0V (PNP)
(Com RS485) 61
PROFIBUS -+ (PNP)-Source

(NPN)-Sink
Rl d

Illustration 1.1 Elektrisk oversigt
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2 Programmering

2.1 Programmering med MCT 10-
opsatningssoftware

Frekvensomformeren kan programmeres fra en pc via
RS-485-kommunikationsporten ved hjaelp af MCT 10-
opsaetningssoftware. Softwaren kan bestilles ved at benytte
varenummer 130B1000, eller den kan downloades fra
www.danfoss.com/Denmark/BusinessAreas/DrivesSolutions/
Softwaredownloady.

2.2 Grafisk LCP-betjeningspanel (GLCP)

LCP'en er opdelt i fire funktionsgrupper.

A. Alfanumerisk display.
B. Menuvalg.
C. Navigationstaster og indikatorlamper (LED'er).

D. Betjeningstaster og indikatorlamper (LED'er).

o
I
1 3 n
! Status m) L a
T~ // g
0.0 % 0.00 A 0.00 kW~ )
/ —
2— 0.0Hz
A | 5
/2605 KWh ——
/—‘//
4 Off Remote Stop
6 — — — —
\\ | — 9
™~ Status Quick Main Alarm 1]
B Menu Menu Log
7—1 © il
o Q ™ 8
"o
O

H—12
|Li-On
15—
Il Warn.
16 — 13
|Li-Alarm

17/
\ 14
/ \ \
18 19 20 21

lllustration 2.1 LCP-betjeningspanel

A. Displayomrade

Displayomradet aktiveres, nar frekvensomformeren forsynes
via netspaending, en DC-busklemme eller en ekstern 24 V
DC-forsyning.

Oplysningerne, som vises pa LCP'en, kan tilpasses bruger-
applikationen. Indstillingerne valges i kvikmenuen Q3-13
Displayindst..

Nr. Display |Parameter- [Fabriksindstilling
nummer

1 1.1 0-20 Reference %

2 1.2 0-21 Motorstrgm

3 1.3 0-22 Effekt [kW]

4 2 0-23 Frekvens

5 3 0-24 kWh-teeller

Tabel 2.1 Forklaring til lllustration 2.1

B. Displayets menutaster

Menutasterne bruges til at fa adgang til parameteropsaet-
ningen, til at skifte mellem statusdisplay modes under
normal drift og til at se data i fejlloggen.

Nr. Tast Funktion

Status Viser driftsoplysninger.

Kvikmenu Giver adgang til programmerings-
parametre til indledende
opsaetningsvejledning og mange
detaljerede applikationsinstruk-

tioner.

8 Hovedmenu Giver adgang til alle programme-

ringsparametre.

9 Alarmlog Viser en liste over aktuelle

advarsler, de sidste 10 alarmer og

vedligeholdelsesloggen.

Tabel 2.2 Forklaring til lllustration 2.1

C. Navigationstaster og indikatorlamper (LED'er)
Navigationstaster bruges til programmering af funktioner
og til at flytte markeren. Med navigationstasterne er det
ogsa muligt styre hastigheden ved lokal betjening. Der er
0gsa placeret tre statusindikatorlamper for frekvensom-
formeren i dette omrade.

8 Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes.
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Nr. Tast Funktion

10 Tilbage Gar tilbage til det foregdende trin
eller den foregdende liste i
menustrukturen.

1 Annullér Annullerer den seneste andring eller
kommando, sa leenge display mode
ikke er aendret.

12 Info Tryk pa tasten for at fa en definition
af den viste funktion.

13 Navigations- Tryk pa tasterne for at skifte mellem

taster punkter i menuen.

14 OK Tryk for at fa adgang til parameter-
grupper eller aktivere et valg.

Tabel 2.3 Forklaring til lllustration 2.1

Nr. Indikator |Lys Funktion

15 ON Gren ON-lampen aktiveres, nar
frekvensomformeren forsynes
via netspaending, en DC-
busklemme eller en 24 V

ekstern forsyning.

16 WARN Gult Nar advarselsbetingelserne
opfyldes, teendes den gule
WARN-lampe, og der vises tekst
i displayomradet, som beskriver

problemet.

17 ALARM Redt En fejltilstand far den rode
alarmlampe til at blinke, og der

vises en alarmtekst.

Tabel 2.4 Forklaring til lllustration 2.1

D. Betjeningstaster og indikatorlamper (LED'er)
Betjeningstasterne findes nederst pa LCP'en.

Nr. Tast Funktion

18 Hand on Starter frekvensomformeren i lokal

betjening.

e Et eksternt stopsignal fra styreind-
gangen eller seriel kommunikation

tilsideszetter den lokale Hand on.

19 off Stopper motoren, men afbryder ikke

stremmen til frekvensomformeren.

20 Auto on Seetter systemet i fiernbetjent drifts-

tilstand.

o Reagerer pa en ekstern
startkommando fra styreklemmer

eller seriel kommunikation.

21 Nulstil Nulstiller frekvensomformeren manuelt,

nar en fejl er slettet.

Tabel 2.5 Forklaring til lllustration 2.1

BEMARK!

Tryk pa [Status] og [4]/[¥] for at justere displayets
kontrast.

2.3 GLCP-menuer

2.3.1 Statusmenu
| statusmenuen er der fglgende valgmuligheder:

. Motorfrekvens [Hz], parameter 16-13 Frekvens
. Motorstrem [A], parameter 16-14 Motorstrom

. Motorhastighedsreference i procent [%],
parameter 16-02 Reference [%]

. Feedback, parameter 16-52 Feedback [enhed].

. Motoreffekt [kW] (hvis parameter 0-03 Regionale
indstillinger er indstillet til [1] Nordamerika, vises
motoreffekt i hk i stedet for kW),
parameter 16-10 Effekt [kW] for kW,
parameter 16-11 Effekt [hp] for hk

. Tilpasset udlaesning parameter 16-09 Tilpas. udlzes.
2.3.2 Kvikmenu

Brug kvikmenuen til at programmere de mest almindelige
funktioner. Kvikmenuen bestar af:

. Guide til applikationer med aben slgjfe. Se
kapitel 2.3.4 Konfiguration til applikationer med
dben slgjfe for oplysninger.

. Guide til applikationer med lukket slgjfe. Se
kapitel 2.3.5 Opsaetningsguide til applikationer med
lukket slgjfe for oplysninger.

. Motoropsaetning. Se kapitel 2.3.6 Kvikmenu til
motoropsaetning for oplysninger.

. Valgte aendringer.

2.3.3 Hovedmenu

Hovedmenuen benyttes til programmering af samtlige
parametre. Hovedmenuparametrene er tilgaengelige
direkte, medmindre der er oprettet en adgangskode via
parameter 0-60 Hovedmenu-adgangskode.

Til de fleste applikationer er det ikke ngdvendigt med
adgang til hovedmenuparametrene. | stedet giver
kvikmenuen den nemmeste og hurtigste adgang til de
parametre, der typisk kraeves.

MGO3N201
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2.3.4 Konfiguration til applikationer med
aben slgjfe

Dette afsnit vejleder pa en klar og velstruktureret made
installateren ved opsaetning af frekvensomformeren til en
applikation med aben slgjfe. En applikation med aben
slgjfe bruger ikke et feedbacksignal fra processen.

DIG IND

DIG IND 19
COMDIGIND 20
DIGIND 27
DIG IND 29
+10V

AIND gg
AIND 54
KOM 55
AUD/D UD 42

AUD/D UD

Start

130BB674.10

+
E] Reference

“o-10v

lllustration 2.2 Princip for ledningsfering til applikationer med

aben slgjfe

10 Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes.
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-3 Regional Settings }2
] International
[[®] International v 3
=4
0-06 Grid Type a
[{P3] 380-440V/50Hz -
v Asynchronous motor

1-24 Motor current PM motor 1-10 Motor Type 1-20 Motor Power

A v | mAsynchronous kw v

1-25 Motor nominal speed v 123 Motor VoIt

El RPM v ‘ 050 Vo or Vol ag; ‘

1-26 Motor Cont. Rated Torque @ 1-23_Motor frequency

Nm ‘ 0050 [3¥% v ‘

1-30 Stator resistance @ ‘ 1-24 Motor current ‘

[ Ohms

0.65] v 04.66 BN v

1-39 Motor poles 1-25 Motor nominal speed

8] v IEY{0} RPM v

1-40 Back EMF at 1000 rpm - - _ B -axis i

‘ v v ‘ Motor Type = IPM 1-38 g-axis Inductance (Lq) | PM Type = Sat. nt::xw inductance

H nH v

1-44 Current at Min Inductance for d-axis

100 B
IPM Type = non-Sat. i [ 100 [0 -

1-70 PM Start Moge Current at Min Inductance for g-axis
@] Rotor Detection v % v
1-46 Position Detection Gain
- [0[0] %
v
30-22 Locked Rotor Detection
[@j off
v
30-23 Locked Rotor Detection Time[s]
0‘10 s
v
4-19 Max Output Frequency o | 4-12 Motor Speed low Limit
65 gl 0000 3P4
- Hz v

T
4-14 Motor Speed high Limit
() Hz

0003 H

T
3-41 Ramp 1 ramp-up time
[ ]

Motor type = Asynchronous

T
3-42 Ramp 1 ramp-down Time
0003 3

o
1-73 Active Flying start?
Motor type = PM motor Disable
v
Current 6-19 T53 Mode Voltage
Current
6-12T53 Low Current 6-10 T53 low Voltage
04.66 |} v ‘ ‘ 0050 Y v
| I
6 - 13 T53 High Current 6 - 11 T53 high Voltage
EE A v 0220 WY v
f ]
[
3-02 Min Reference
He W
T
3-03 Max Reference
0050 JiT4 v
T
~40 Function of Relay 1
No function v
5 - 40 Function of Relay 2
No function v
L
1-29 Automatic Motor Adaption
Off
(Do not perform AMA) v
T
¢ ‘ Perform AMA
Auto Motor Adapt OK AMA runnin i
Wizard completed Press OK ptoR | AW 9 AMA Failed
Press OK to accept
v v v
I 4
0.0 Hz ‘
0.0 kW .
v AMA OK AMA failed

Illustration 2.3 Konfiguration til applikationer med aben slgjfe
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2.3.5 Opsaetningsguide til applikationer med lukket slgjfe

0-03 Regional Settings
Power kW/50 Hz

195NA417.11

0-06 Grid Type
380-440V/50Hz

Closed Loop

1-10 Motor Type

PM Motor [ Asynchronous Asynchronous Motor

‘ 1-00 Configuration Mode ‘
L I

1-20 Motor Power

1-24 Motor Current

1-39 Motor Poles 1-25 Motor nominal speed
E 1220 N

‘ 351 ‘ kw
1-25 Motor Nominal Speed 1-22 Motor Voltage
EE RPM 400 1Y
1-26 Motor Cont. Rated Torque 1-23 Motor Frequency
Nm Hz
1-30 Stator Resistance 1-24 Motor Current
[ ohms 04,661

1-40 Back EMF at 1000 RPM Motor Type = IPM [ 1-38 g-axis inductance(Lq) IPM Type = Sat. | 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)
1270 mH B+

(1-45) g-axis Inductance Sat. (LqSat)
HnH

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

1003

1-49 Current at Min Inductance for g-axis ‘

IPM Type = non-Sat.

1003

[[@ Rotor Detection

‘ (1-70) PM Start Mode ‘
1-46 Position Detection Gain ‘

K %

30-22 Locked Rotor Detection

@ off

30-23 Locked Rotor Detection Timel[s]
0.1

4-19 Max Ouput Frequency

WH Hz

4-12 Motor speed low limit ‘

0016 [a¥4

4-13 Motor speea high limit
0050 [gF4

3-41 Ramp 1 ramp-up time
0003

3-42 Ramp1 ramp-down time
0003

MotorType = Asynchronous

1-73 Flyi
MotorType = PM Motor ‘ 3Noylng Start

S|
@
S
S|
=
@
2|
8
o
Al
a2
X
@2
<]
e
a
o

This dialog is set to

| Aﬂa"ﬁ"‘ﬁuti‘ o J [1] Analog input 54
| 3-16Reference Source2 This dialog is set to
| No Operation ! % [0] No Operation
‘ 3-02 Min Reference ‘
3-03 Max Reference
50.00)
3-10 Preset reference [0]
0.00 K3
Current ‘ 6-29 Terminal 54 Mode ‘ Voltage
‘ Voltage |
6-26 T54 Filter time const.
6-22 T54 Low Current » ‘ ‘ 6-20 T54 low Voltage
04.66)3 ‘ i - 0050
[ 20-81 PI Normal/Inverse Control
6-24T54 low Feedback I Normal 6-24 T54 low Feedback
(O Hz 00161aF4
[ 20-83 Pl Normal/Inverse Control T
6-23 T54 high Current ‘ [ Hz 6-21 T54 high Voltage ‘
13,300 ‘ 20-93 Pl Proportional Gain ‘ 0220} ‘
6-25 T54 high Feedback 6-25 T54 high Feedback
0050 20-94 Pl integral time 0050 J3F4
‘ 0020.001 ‘
1-29 Automatic Motor Adaption
off

v

lllustration 2.4 Opsatningsguide for lukket slgjfe
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2.3.6 Kvikmenu til motoropsaetning

Kvikmenuen til motoropsaetning leder installataren gennem opsatningen af de ngdvendige motorparametre.

BEMARK!
OVERBELASTNINGSBESKYTTELSE AF MOTOR

Termisk beskyttelse af motoren anbefales. Kglingen fra den integrerede motorventilator er ikke tilstraekkelig, iseer nar
motoren kegrer ved lav hastighed.

. Brug PTC. Se kapitlet Motortilslutning i VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106 Betjeningsvejledning , eller

. Aktivér termisk motorbeskyttelse ved at indstille parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse til [4] ETR trip 1.

0-03 Regional Settings ~
[ international §
4
0-06 Grid Type &
[ 380-440V/50Hz
1-00 Configuration Mode
[Bl] Closed Loop
1-10 Motor Type
PM Motor Asynchm,’(gus Asynchronous Motor
1-24 Motor Current 1-20 Motor Power
A kw —
1-25 Motor Nominal Speed 1-22 Motor Voltage
3000 3V 400 Y
1-26 Motor Cont. Rated Torque 1-23 Motor Frequency
Nm Hz
1-30 Stator Resistance 1-24 Motor Current
[XH ohms 0466}
1-39 Motor Poles ‘ ‘ 1-25 Motor nominal speed ‘
E 324 RPM
‘ 1-40 Back EMF at 1000 RPM Motor Type = IPM [ 1-38 g-axis inductance(Lq) IPM Type = Sat. 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)
v mH HmH
(1-45) g-axis Inductance Sat. (LgSat)
HmH
IPMType = non-Sat. (1-48) Current at Min Inductance for d-axis
1008
1-49 Current at Min Inductance for g-axis
1008
(1-70) PM Start Mode
Rotor Detection
1-46 Position Detection Gain
R %
30-22 Locked Rotor Detection
Off
30-23 Locked Rotor Detection Time[s]
0.108
4-19 Max Ouput Frequency
0065 Na¥4

[(E Hz
4-13 Motor speed high limit
0050|gV4

3-41 Ramp 1 ramp-up time
0003

4-12 Motor speed low limit ‘

3-42 Ramp1 ramp-down time _
00038 MotorType = Asynchronous

MotorType = PM Motor

1-73 Flying Start
No

Illustration 2.5 Kvikmenu til motoropsaetning

MGO3N201 Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes. 13
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2.4 Programmeringsparametre

Fremgangsmade:

1. Tryk pd [Menu], indtil pilen pa displayet viser den
onskede menu: Kvikmenu eller hovedmenu.

2. Tryk pa [4] [¥] for at ga igennem parameter-
grupperne.

3. Tryk pa [OK] for at veelge en parametergruppe.

4. Tryk pa [a] [¥] for at ga igennem parametrene i
den valgte gruppe.

5. Tryk pa [OK] for at veelge parameteren.

6. Tryk pa [4] [¥] [>] for at aendre parameter-
veaerdien.

7. Tryk péd [OK] for at gemme den nye indstilling.
Tryk pd [Back] for at annullere @&ndringerne.

8. Tryk pa [Back] for at vende tilbage til den
foregaende menu.

2.5 Backup og kopiering af
parameterindstillinger

BEM/ERK!

Stop motoren, for der foretages backup eller kopiering af
parameterindstillinger.

Datalagring i LCP

Gem dataene i LCP'en, ndr opsaetningen af en frekvensom-
former er gennemfart. Alternativt kan der anvendes en PC
med MCT 10-opsaetningssoftware til at udfgre den samme
backup.

1. Ga til parameter 0-50 LCP-kopi.
2. Tryk pa [OK].

3. Veelg [1] Alle til LCP.

4. Tryk pa [OK].

Dataoverforsel fra LCP til frekvensomformer

Slut LCP'en til en anden frekvensomformer, og kopiér
ligeledes parameterindstillingerne til denne frekvensom-
former.

1. Ga til parameter 0-50 LCP-kopi.
2 Tryk pa [OK].

3. Veelg [2] Alle fra LCP.

4 Tryk pa [OK].

2.6 Gendannelse af fabriksindstillinger

Veelg initialiseringstilstand i henhold til kravet om at
beholde parameterindstillinger.

Anbefalet initialisering (via parameter 14-22 Diriftstilstand).
Anvend denne metode til at initialisere frekvensom-
formeren uden nulstilling af kommunikationsindstillinger.

1. Veelg parameter 14-22 Driftstilstand.

2. Tryk pa [OK].

3. Veelg [2] Initialisering, og tryk pa [OK].

4. Afbryd netforsyningen, og afvent, at lyset i
displayet gar ud.

5. Tilslut netforsyningen igen.

Frekvensomformeren er nu nulstillet, undtagen falgende
parametre:

. Parameter 0-03 Regional Settings.

. Parameter 8-30 Protokol.

. Parameter 8-31 Adresse.

. Parameter 8-32 Baud-hast..

. Parameter 8-33 Paritet/stop-bits.

. Parameter 8-35 Min. svartidsforsinkelse.

. Parameter 8-36 Maks. svarforsinkelse.

. Parameter 8-70 BACnet-enhedsforekomst.
. Parameter 8-72 MS/TP Maks. mastere.

. Parameter 8-73 MS/TP Maks. info.-rammer.
. Parameter 8-74 "l-am" -tjeneste.

. Parameter 8-75 Initialisering adgangskode.
. Parameter 15-00 Driftstimer.

. Parameter 15-03 Antal indkoblinger.

. Parameter 15-04 Antal overtemperaturer.
. Parameter 15-05 Antal overspaendinger.

. Parameter 15-30 Alarm-log: Fejlkode.

. Parametergruppe 15-4* Apparatident.

. Parameter 1-06 Hajredrejende.

Tofingerinitialisering

Anvend denne metode til at initialisere frekvensom-

formeren inklusiv nulstilling af kommunikationsindstillinger.
1. Sluk frekvensomformeren.

2. Tryk pa [OK] og [Menu] samtidig.

3. Start frekvensomformeren, mens ovenstaende
taster stadig holdes inde i 10 sek.

14 Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes.
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Frekvensomformeren er nu nulstillet, undtagen faolgende
parametre:

. Parameter 0-03 Regional Settings.

. Parameter 15-00 Diriftstimer.

. Parameter 15-03 Antal indkoblinger.

. Parameter 15-04 Antal overtemperaturer.
. Parameter 15-05 Antal overspaendinger.
. Parametergruppe 15-4* Apparatident.

Alarm 80, Apparat init. vises som en bekraftelse p3, at
parametre er initialiseret. Tryk pa [Reset].

MGO3N201 Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes. 15
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3 Installation og opsaetning af RS485

3.1 RS485
3.1.1 Oversigt

RS485 er en busgraenseflade med to ledninger, som er kompatibel med multidrop-netvaerkstopologi. Noder kan tilsluttes
som en bus eller via dropkabler fra en faelles linje. Der kan tilsluttes i alt 32 noder pr. netvaerkssegment.
Forsteerkere opdeler netvaerkssegmenter, se /llustration 3.1.

Udfaldskabel
> r "
Master 1 2 3 I: :I 31 Repeater
Rt Rt

Repeater 1 2 3 I: :I 30

Rt

Rt

Repeater

R4 R+

1 2 3 I: :I 30 31

Illustration 3.1 RS485-busgraenseflade

175ZA145.11

BEMAERK! For at forhindre impedansforskydning skal der altid bruges
samme type kabel gennem hele netvaerket. Hvis der sluttes
en motor til frekvensomformeren, skal der altid anvendes
et skaermet motorkabel.

Hver enkelt forstaerker fungerer som en node i det
segment, den er installeret i. Hver node, der er tilsluttet i
et givent netvaerk, skal have en unik nodeadresse pa
tveers af alle segmenter.

Kabel Skaermet, snoet (STP)
Terminér hvert segment i begge ender ved hjalp af enten Impedans [Q] | 120
frekvensomformerens termineringskontakt (S800) eller et Kabellengde | Maksimum 1.200 m (inkl. dropkabler)
forspaendt termineringsmodstandsnetvaerk. Brug altid [m] Maksimum 500 m station-til-station

skeermede, snoede kabler (STP) til buskabelfgring, og folg

. . . . . Tabel 3.1 Kabelspecifikationer
almindelig god installationspraksis.

Det er vigtigt at have en jordtilslutning med lav impedans
for skaermen ved hver node, ogsa ved hgje frekvenser. Slut
en stor overflade pa skaermen til jord, for eksempel med
en kabelbgjle eller en ledende kabelbgsning. Det kan veere
nedvendigt at anvende potentialeudlignende kabler for at
bevare det samme jordpotentiale i hele netveerket, iseer i
installationer med lange kabler.

16 Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes. MGO3N201



Dt

Installation og opsaetning a... Programming Guide
3.1.2 EMC-retningslinjer 3.1.3 Netvaerksforbindelse
BEMAERK! Slut frekvensomformeren til R4S85-netvaerket pa

folgende made (se ogsa lllustration 3.3):
1. Slut signalkablerne til klemme 68 (P+) og 69 (N-)
pa frekvensomformerens hovedstyrekort.

Folg altid relevant national og lokal lovgivning
vedrgrende beskyttelsesjording. Hvis kablerne ikke
jordes korrekt, kan det resultere i kommunikationsbrist
eller skade pa udstyret. For at undga sammenkobling af 2. Slut kabelskaermen til kabelbgjlerne.
hgjfrekvent stgj mellem kablerne skal RS485-kommunika-
tionskablet holdes pa afstand af motorkabler og
bremsemodstandskabler. Normalt er en afstand pa 200
mm (8 tommer) tilstreekkelig. Serg for den stgrst mulige
afstand mellem kablerne. Iszer, hvor kabler lgber parallelt
over lange afstande. Hvis krydsning ikke kan undgas,
skal RS485-kablet krydse motor- og bremsemodstands- BEMARK!

kabler i en vinkel pa 90°. ISOLERINGSKRAV, MH1
For styrekort- og releekortledninger er den mindste
pakrzaevede isolering 300 V og 75 °C (167 °F).

3. Klemme 61 anvendes normalt ikke. Nar der er en
stor potentiel forskel mellem frekvensomformere,
skal RS485-kablets skaerm dog sluttes til klemme
61. Klemme 61 har et RC-filter til at eliminere
stromstgaj pa kablet.

195NA493.11

BEMARK!

Det anbefales at bruge skeermede, snoede kabelpar for
at reducere stgjen mellem lederne.

d
N
130BB795.10

ano 'Wwod | 2|
K
| 3]

Komm. GND | Kommunikationsjord

P (P+) positiv

] N (N-) negativ

90° Illustration 3.3 Netvaerksforbindelse

4. Indstil DIP switch-styrekortet til AKTIV for at
stoppe RS485-bussen og aktivere RS485. Se
lllustration 3.4 for placering af DIP switch. Fabriks-
indstillingen for DIP switchen er OFF.

1 Fieldbus-kabel

2 Minimumafstand pa 200 mm (8 tommer)

lllustration 3.2 Minimumafstand mellem kommunikation og
stremkabler

MGO3N201 Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes. 17
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195NA488.11

1 DIP switch

2 DIP switch indstillet til fabriksindstilling, OFF-
position

3 DIP switch, ON-position

lllustration 3.4 DIP switch indstillet til fabriksindstilling

3.1.4 Parameterindstillinger for Modbus-
kommunikation

Parameter

Funktion

Parameter 8-30 Prot
okol

Velg den applikationsprotokol, der skal kgre
for RS485-graensefladen.

Parameter 8-31 Adr
esse

Angiv nodeadressen.
BEMARK!

Adresseomradet afhaenger af den
protokol, der er valgt i
parameter 8-30 Protokol.

Parameter 8-32 Bau
d-hast.

Angiv baud-hastighed.
BEMARK!

Standard-baud-hastigheden afhaenger
af den protokol, der er valgt i
parameter 8-30 Protokol.

Parameter 8-33 Pari
tet/stop-bits

Angiv pariteten og antallet af stopbit.
BEMARK!

Standardindstillingen afhaenger af den
protokol, der er valgt i
parameter 8-30 Protokol.

Parameter 8-35 Min
. svartidsforsinkelse

Angiv en minimumforsinkelsestid mellem
modtagelse af en forespergsel og afsendelse
af et svar. Denne funktion er beregnet til at
overvinde forsinkelser i modemsvartider.

Parameter Funktion

Parameter 8-36 Ma
ks. svarforsinkelse

Angiv en maksimumforsinkelsestid mellem
afsendelse af en foresporgsel og modtagelse
af et svar.

Parameter 8-37 Ma
ksimum forsinkelse

Angiv en maksimumforsinkelsestid mellem
to modtagne byte for at sikre timeout, hvis

mellem tegn transmissionen afbrydes.

BEMARK!

Standardindstillingen afhaenger af den
protokol, der er valgt i
parameter 8-30 Protokol.

Tabel 3.2 Parameterindstillinger for Modbus-kommunikation

3.2 FC-protokol
3.2.1 FC-protokoloversigt

FC-protokollen, ogsa kendt som FC-bussen eller standard-
bussen, er Danfoss-standardfieldbussen. Den definerer en
adgangsteknik i overensstemmelse med master/slave-
princippet for kommunikation via en fieldbus.

Der kan tilsluttes en master og maksimalt 126 slaver til
bussen. Masteren valger de enkelte slaver via et
adressetegn i telegrammet. En slave kan ikke selv overfere,
uden at den farst bliver anmodet om at gare det, og
direkte meddelelsesoverfarsel mellem de enkelte slaver er
ikke mulig. Kommunikation foregar i halv duplex-tilstand.
Master-funktionen kan ikke overfgres til en anden node
(enkelt master-system).

Det fysiske lag er RS485 og anvender derved RS485-porten,
der er indbygget i frekvensomformeren. FC-protokollen
understotter forskellige telegramformater:

. Et kort format pa otte byte til procesdata.

. Et langt format pa 16 byte, der ogsa omfatter en
parameterkanal.

. Et format til tekst.

3.2.2 FC med Modbus RTU

FC-protokollen giver adgang til frekvensomformerens
styreord og busreference.

Styreordet gor det muligt for Modbus-masteren at styre
flere vigtige funktioner i frekvensomformeren.

. Start.

. Standsning af frekvensomformeren pa forskellige
mader:

Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes.
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- Frilabsstop.
- Hurtigt stop.
- DC-bremsestop.
- Normalt stop (rampestop).
. Nulstilling efter et fejltrip.
. Drift ved forskellige forudindstillede hastigheder.
. Bagleens kersel.
. /Andring af aktivt setup.

. Styring af de to relaeer, der er indbygget i
frekvensomformeren.

Busreferencen anvendes normalt til hastighedsstyring. Det
er ogsa muligt at fa adgang til parametrene, lzese deres
vaerdier og eventuelt skrive veerdier til dem. Adgangen til
parametrene giver en raekke styringsoptioner, herunder
styring af frekvensomformerens saetpunkt, ndr den interne
Pl-regulering anvendes.

3.3 Netvaerkskonfiguration

Indstil falgende parametre for at aktivere FC-protokollen
for frekvensomformeren.

Parameter
Parameter 8-30 Protokol |FC

Parameter 8-31 Adresse 1-126
Parameter 8-32 Baud- 2400-115200
hast.

Parameter 8-33 Paritet/
stop-bits

Indstilling

Lige paritet, 1 stopbit (standard)

Tabel 3.3 Parametre til aktivering af protokol

3.4 Rammestruktur for FC-
protokolmeddelelser

3.4.1 Indhold af et tegn (byte)

Hvert tegn, der overfgres, begynder med en startbit.
Derefter overfgres der otte databits, hvilket svarer til en
byte. Hvert tegn sikres via en paritetsbit. Denne bit
indstilles til 1, nar den nar paritet. Paritet er, nar der er et
lige antal 1'ere i 8-databittene og paritetsbitten i alt. Et
tegn afsluttes af en stopbit og bestar derfor af 11 bits i alt.

199NA036.10

Start 0 1 2 3 4 5 6 7 Lige Stop
bit Paritet bit
Illustration 3.5 Indhold af et tegn

3.4.2 Telegramstruktur
Hvert telegram har felgende struktur:

1. Starttegn (STX) = 02 hex.
2. En byte, der betegner telegramlaengden (LGE).

3. En byte, der betegner frekvensomformeradressen
(ADR).

Flere databytes (variabelt, afhaengigt af telegramtypen)
folger.

Telegrammet afsluttes af en datakontrolbyte (BCC).

I

\

[
195NA099.10

STX LGE ADR DATA BCC

Illustration 3.6 Telegramstruktur

3.4.3 Telegramlaengde (LGE)

Telegramlaengden er antallet af databytes plus
adressebyten ADR og datakontrolbyten BCC.

4 databytes
12 databytes
Telegrammer, der indeholder tekst

LGE=4+1+1=6 byte
LGE=12+1+1=14 byte
10"+n bytes

Tabel 3.4 Leengde pa telegrammer

1) De 10 er de faste tegn, mens n er variabel (afheengigt af
tekstleengden).

3.4.4 Frekvensomformeradresse (ADR)

Adresseformat 1-126
Bit 7 = 1 (adresseformat 1-126 aktiv)
Bit 0-6 = frekvensomformeradresse 1-126
Bit 0-6 = 0 broadcast

Followeren returnerer adressebyten uzendret til masteren i
svartelegrammet.

3.4.5 Datakontrolbyte (BCC)

Kontrolsummen beregnes som en XOR-funktion. Inden den
forste byte i telegrammet modtages, er den beregnede
kontrolsum 0.

MGO3N201
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3.4.6 Datafeltet

Datablokkenes struktur afhaenger af telegramtypen. Der findes tre telegramtyper, som finder anvendelse for bade styretele-
grammer (master=slave) og svartelegrammer (slave=master).

De tre telegramtyper er:

Procesblok (PCD)
PCD bestar af datablokke pa fire bytes (to ord) og omfatter:

. Styreord og referenceveerdi (fra master til slave).

. Statusord og aktuel udgangsfrekvens (fra slave til master).

STX LGE ADR PCD1 PCD2 BCC

r

\

I

=

\

\

I

\

\

\
130BA269.10

lllustration 3.7 Procesblok

Parameterblok
Parameterblokken anvendes til at overfgre parametre mellem master og slave. Datablokken bestar af 12 bytes (seks ord) og
omfatter ogsd procesblokken.

130BA271.10

— -
!_STX!LGE!ADR PKE| IND |PWEps [PWE|qy PCD1 PCD2 BCE’

lllustration 3.8 Parameterblok

Tekstblok

Tekstblokken bruges til at leese tekst via datablokken.

ffffffff _ - — o

" stx | oee | oADR PKE IND Chi Ch2 Chn PCD1 PCD2 BcC | O

[ I _ - 2
o
3

Illustration 3.9 Tekstblok
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3.4.7 PKE-feltet

PKE-feltet indeholder to underfelter: Parameterkommando
og svar (AK) og Parameternummer (PNU):

PKE IND PWEhigh | PWEiow

130BB918.10

AK PNU

15141312111109876543210

Parameter

Parameter

commands

and replies
number

Illustration 3.10 PKE-feltet

Bit 12-15 overferer parameterkommandoer fra master til
slave og returnerer behandlede svar fra slave til master.

Fejlkode + Specifikation

0 Ugyldigt parameternummer

2 @vre eller nedre graense overskredet
3 Underindeks gdelagt

4 Ingen array

5 Forkert datatype

6 Ikke brugt

7 Ikke brugt

17 Ikke under kersel

18 Anden fejl

23 Parameterdatabase er optaget

100

>100

130 Ingen busadgang til denne parameter
132 Ingen LCP-adgang

255 Ingen fejl

Parameterkommandoer, master=slave

Bitnummer Parameterkommando

15 14 [13 |12

0 0 0 0 Ingen kommando

0 0 0 1 Lees parameterveerdi

0 0 1 0 Skriv parametervaerdi i RAM (ord)

0 0 1 1 Skriv parametervaerdi i RAM (dobbeltord)

1 1 0 1 Skriv parametervaerdi i RAM og EEPROM
(dobbeltord)

1 1 1 0 Skriv parametervaerdi i RAM og EEPROM
(ord)

1 1 1 1 Laes tekst

Tabel 3.5 Parameterkommandoer

Svar slave=>master

Bitnummer Svar

15 14 |13 (12

0 0 0 0 Intet svar

0 0 0 1 Parametervaerdi overfart (ord)

0 0 1 0 Parametervaerdi overfart (dobbeltord)
0 1 1 1 Kommandoen kan ikke udfgres

1 1 1 1 Tekst overfort

Tabel 3.6 Svar

Hvis kommandoen ikke kan udfegres, sender slaven
folgende svar:

0111 Kommandoen kan ikke udfares

- og felgende fejlrapport i parametervaerdien udstedes:

Tabel 3.7 Slaverapport

3.4.8 Parameternummer (PNU)

Bitnumre 0-11 overfgrer parameternumre. Den
pageeldende parameters funktion fremgar af parameterbe-
skrivelsen i kapitel 2 Programmering

3.4.9 Indeks (IND)

Indekset anvendes sammen med parameternummeret til at
opna laese-/skriveadgang til parametre, der har et indeks,
for eksempel parameter 15-30 Alarm-log: Fejlkode. Indekset
bestar af to byte; en lav byte og en hgj byte.

Kun den lave byte anvendes som indeks.

3.4.10 Parametervaerdi (PWE)

Parametervaerdiblokken bestar af 2 ord (4 byte), og
veerdien afhaenger af den definerede kommando (AK).
Masteren anmoder om en parameterveerdi, hvis PWE-
blokken ikke indeholder en veerdi. Hvis en parameterveerdi
(skrivekommando) skal andres, skrives den nye veerdi i
PWE-blokken og sendes fra masteren til slaven.

Nar en slave svarer pa en parameteranmodning
(l;esekommando), overfgres den aktuelle parameterveerdi i
PWE-blokken og returneres til masteren. Hvis en parameter
indeholder flere dataoptioner, for eksempel

parameter 0-01 Sprog, veelges dataveerdien ved at indtaste
veaerdien i PWE-blokken. Ved hjeelp af seriel kommunikation
er det kun muligt at laese parametre, som indeholder
datatype 9 (tekststreng).

Parameter 15-40 FC-type til parameter 15-53 Effektkortserie-
nummer indeholder datatype 9.
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Lees for eksempel kapslingsstgrrelsen og netspaendings-
omradet i parameter 15-40 FC-type. Nar der overfores
(leses) en tekststreng, er telegramleengden variabel, og
teksterne har forskellig leengde. Telegramleengden er
defineret i telegrammets anden byte (LGE). Ved brug af
tekstoverfgrsel angiver indekstegnet, om der er tale om en
laese- eller skrivekommando.

For at kunne laese en tekst via PWE-blokken skal parame-
terkommandoen (AK) angives til F hex. Indekstegnets hgje
byte skal veere 4.

3.4.11 Datatyper, der understattes af
frekvensomformeren

Uden fortegn betyder, at der intet fortegn er med i
telegrammet.

Datatyper Beskrivelse

16-bit heltal

32-bit heltal

8-bit uden fortegn

16-bit uden fortegn

32-bit uden fortegn

O|N|o|lun]| |l w

Tekststreng

Tabel 3.8 Datatyper

3.4.12 Konvertering

De forskellige attributter for hver parameter er vist i
kapitel 4 Parametre. Parametervaerdier overfgres kun som
heltal. Konverteringsfaktorer bruges til at overfgre
decimaler.

Parameter 4-12 Motorhastighed, lav graense [Hz] har en
konverteringsfaktor pa 0,1. Minimumfrekvensen kan
indstilles til 10 Hz ved at overfgre veerdien 100. En konver-
teringsfaktor pa 0,1 betyder, at den overferte veerdi ganges
med 0,1. Vaerdien 100 opfattes derfor som 10,0.

3.4.13 Procesord (PCD)

Blokken af procesord er delt i to blokke péd hver 16 bit, der
altid kommer i den angivne reekkefglge.

PCD 1 PCD 2

Styretelegram (master=slave-styreord) Referenceveerdi

Styretelegram (slave=>master)-statusord Aktuel udgangs-

frekvens

Tabel 3.10 Procesord (PCD)

3.5 Eksempler

3.5.1 Skrivning af en parameterveerdi

Skift parameter 4-14 Motorhastighed, hgj greense [Hz] til 100
Hz.
Skriv data i EEPROM.

PKE = E19E hex - Skriv enkelt ord i
parameter 4-14 Motorhastighed, haj greense [Hz]:

. IND = 0000 hex
. PWEH@J = 0000 hex.
. PWELAV = 03E8 hex.

Dataveerdi 1.000, svarende til 100 Hz, se
kapitel 3.4.12 Konvertering.

Telegrammet ser ud som lllustration 3.11.

o

~N

E19E H| 0000 H | 0000 H| 03E8 H 3
2

PKE IND PWE high PWE jow @

lllustration 3.11 Telegram

BEMZERK!

Parameter 4-14 Motorhastighed, hgj graense [Hz] er et

Konverteringsindeks Konverteringsfaktor enkelt ord, og parameterkommandoen for skriv i

o 3600 EEPROM er E. Parameter 4-14 Motorhastighed, hgj greense

5 100 [Hz] er 19E i hexadecimal.

1 10

0 ] Svaret fra slaven til masteren er vist i lllustration 3.12.

-1 0,1

-2 0,01 E

3 0,001 119E H | 0000 H | 0000 H | 03E8 H §
[2a)
o

4 0,0001 PKE IND PWE high PWE 0w <

5 0,00001 Illustration 3.12 Svar fra master

Tabel 3.9 Konvertering
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3.5.2 Laesning af en parametervaerdi
Laes veerdien i parameter 3-41 Rampe 1, rampe-op-tid.

PKE = 1155 hex - Laes parameterveerdien i
parameter 3-41 Rampe 1, rampe-op-tid-

. IND = 0000 hex
. PWEH@z,=0000 hex.
. PWELAv=0000 hex.

1155 H | 0000 H | 0000 H | 0000 H

130BA094.10

PKE IND PWE high PWE o

Illustration 3.13 Telegram

Hvis veerdien i parameter 3-41 Rampe 1, rampe-op-tid er 10
sek, er svaret fra slaven til masteren vist i lllustration 3.14.

130BA267.10

1155 H|0000 H|0000 H|O3E8 H

PKE IND  PWEpigh PWEo,

Illustration 3.14 Svar

3E8 hex svarer til 1.000 decimalt. Konverteringsindekset for
parameter 3-41 Rampe 1, rampe-op-tid er -2, dvs. 0,01.
Parameter 3-41 Rampe 1, rampe-op-tid er af typen Uden
fortegn 32.

3.6 Oversigt over Modbus RTU

3.6.1 Pakraevet viden

Danfoss antager, at den installerede styreenhed
understgtter greensefladerne, som er beskrevet i dette
dokument, og at alle de krav og begraensninger, der er
fastsat i styreenheden savel som frekvensomformeren,
overholdes ngje.

Modbus RTU (Remote Terminal Unit) er beregnet til at
kommunikere med en styreenhed, der understgatter de
greenseflader, som er defineret i dette dokument. Det
antages, at brugeren har et indgaende kendskab til
styreenhedens muligheder og begraensninger.

3.6.2 Dette bgr brugeren vide pa forhand

Modbus RTU (Remote Terminal Unit) er beregnet til at
kommunikere med en styreenhed, der understgtter de
greenseflader, som er defineret i dette dokument. Det
antages, at brugeren har et indgaende kendskab til
styreenhedens muligheder og begraensninger.

3.6.3 Oversigt

Lige meget hvilken type fysisk kommunikationsnetvaerk,
der anvendes, beskriver dette afsnit den proces, som en
styreenhed anvender til anmodning om adgang til et
andet apparat. Denne proces omfatter, hvordan Modbus
RTU svarer pa anmodninger fra andre apparater, og
hvordan fejl registreres og rapporteres. Den opretter ogsa
et feelles format for meddelelsesfelters layout og indhold.
Under kommunikation via et Modbus RTU-netveerk gor
protokollen fglgende:

. Bestemmer, hvordan hver styreenhed laerer sin
apparatadresse.

. Genkender en meddelelse, der er adresseret til
den.

. Bestemmer, hvilke handlinger der skal udfares.

. Udtraekker alle data eller andre oplysninger i
meddelelsen.

Hvis der kraeves et svar, udarbejder og sender
styreenheden svarmeddelelsen.

Styreenheder kommunikerer ved hjzlp af en master/slave-
teknik, hvor det kun er masteren, der kan igangseette
transaktioner (kaldet forespgrgsler). Slaver svarer ved at
levere de anmodede data til masteren eller ved at handle
som anmodet i forespgrgslen.

Masteren kan adressere individuelle slaver eller igangsaette
en broadcast-meddelelse til alle slaver. Slaver returnerer et
svar pa de forespergsler, der adresseres til dem individuelt.
Der returneres ingen svar pa broadcast-forespgrgsler fra
masteren. Modbus RTU-protokollen etablerer formatet for
masterens forespgrgsel ved at levere falgende information:

. Apparatets (eller broadcast) adresse.

. En funktionskode definerer den anmodede
handling.

. Alle slags data, der skal sendes.
. Et fejlkontrolfelt.

Slavens svarmeddelelse udformes ogsa ved hjalp af
Modbus-protokollen. Den indeholder felter, der bekraefter
den udferte handling, data, der skal returneres, og et
fejlkontrolfelt. Hvis der opstar en fejl i forbindelse med
modtagelse af meddelelsen, eller hvis slaven ikke kan
udfere den anmodede handling, udformer og sender
slaven en fejlmeddelelse. Alternativt opstar der en timeout.

3.6.4 Frekvensomformer med Modbus RTU

Frekvensomformeren kommunikerer i Modbus RTU-format
via den indbyggede RS485-greenseflade. Modbus RTU giver
adgang til frekvensomformerens styreord og busreference.

Styreordet gor det muligt for Modbus-masteren at styre
flere vigtige funktioner i frekvensomformeren:
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. Start.
. Forskellige standsninger:
- Frilabsstop.
- Hurtigt stop.
- DC-bremsestop.
- Normalt stop (rampestop).
. Nulstilling efter et fejltrip.
. Drift ved forskellige forudindstillede hastigheder.
. Baglaens kersel.
. Andring af aktivt setup.
. Styr frekvensomformerens indbyggede relze.

Busreferencen anvendes normalt til hastighedsstyring. Det
er ogsa muligt at fa adgang til parametrene, lzese deres
veerdier og eventuelt skrive vaerdier til dem. Adgangen til
parametrene giver en raekke styringsoptioner, herunder
styring af frekvensomformerens saetpunkt, nar den interne
Pl-regulering anvendes.

3.7 Netvaerkskonfiguration

Indstil falgende parametre for at aktivere Modbus RTU pa
frekvensomformeren:

Parameter Indstilling
Parameter 8-30 Protokol Modbus RTU
Parameter 8-31 Adresse 1-247

Parameter 8-32 Baud-hast. |2400-115200

Parameter 8-33 Paritet/stop- |Lige paritet, 1 stopbit (standard)
bits

Tabel 3.11 Netveerkskonfiguration

3.8 Rammestruktur for Modbus RTU-
meddelelse

3.8.1 Introduktion

Styreenhederne er konfigureret til at kommunikere med
Modbus-netvaerk ved brug af RTU-tilstand (Remote
Terminal Unit), hvor hver enkelt byte i en meddelelse
indeholder to 4-bit hexadecimale tegn. Formatet for hver
byte vises i Tabel 3.12.

Startb Databyte Stop/ | Stop
it paritet

Tabel 3.12 Format for hver byte

Kodesystem 8-bit binaer, hexadecimal 0-9, A-F. 2 hexade-
cimale tegn i hvert 8-bit-felt i meddelelsen.
Bit pr. byte e 1 startbit.

e 8 databit. Den mindst vigtige bit sendes
forst.

o 1 bit for paritet mellem lige/ulige; ingen
bit for ingen paritet

e 1 stopbit, hvis der anvendes paritet; 2
bit, hvis ingen paritet.

Fejlkontrolfelt Cyklisk redundanskontrol (CRC).

Tabel 3.13 Byte-oplysninger

3.8.2 Modbus RTU-meddelelsesstruktur

Det apparat, der overferer, placerer en Modbus RTU-
meddelelse i en ramme med et kendt start- og slutpunkt.
Dette ger det muligt for de modtagende enheder at
begynde ved starten af meddelelsen, laese adressedelen,
fastsla, hvilken enhed der adresseres (eller alle enheder,
hvis meddelelsen broadcastes) og at registrere, nar
meddelelsen er fuldfgrt. Delvise meddelelser registreres, og
fejl angives som et resultat. Tegn, der skal overfgres, skal
angives i det hexadecimale format 00 til FF i hvert felt.
Frekvensomformeren overvager konstant netvaerksbussen,
0gsa i tavse intervaller. Nar det forste felt (adressefeltet)
modtages, afkoder hver enkelt frekvensomformer eller
apparat det for at fastsla, hvilket apparat der adresseres.
Modbus RTU-meddelelser, der adresseres til nul, er
broadcast-meddelelser. Svar er ikke tilladt for broadcast-
meddelelser. Der vises en typisk meddelelsesramme i
Tabel 3.14.

Start Adresse | Funktion Data CRC- Slut
kontrol
T1-T2-T3- 8 bit 8 bit N x 8 bit 16 bit T1-T2-T3-
T4 T4

Tabel 3.14 Typisk Modbus RTU-meddelelsesstruktur

3.8.3 Start/stop-felt

Meddelelser starter med en lydlgs periode med intervaller
pa mindst 3,5 tegn. Den lydlgse periode implementeres
som et multiplum af tegnintervaller ved den valgte
netvaerks-baud-hastighed (vist som Start T1-T2-T3-T4). Det
forste felt, der skal overfares, er apparatadressen. Efter det
sidste overforte tegn folger en lignende periode i
intervaller af mindst 3,5 tegn, som markerer afslutningen af
meddelelsen. En ny meddelelse kan begynde efter denne
periode.

Hele meddelelsesrammen skal overfgres i en konstant
strom. Hvis der forekommer en tom periode i intervaller pa
mere end 1,5 tegn, inden rammen er fuldfert, fierner det
modtagende apparat den ufuldendte meddelelse og
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antager, at den naeste byte er adressefeltet i en ny
meddelelse. Hvis en ny meddelelse begynder inden 3,5
tegnintervaller efter en forudgaende meddelelse, opfatter
det modtagende apparat det tilsvarende som en
fortseettelse af den foregdende meddelelse. Denne adfeerd
medfgrer timeout (intet svar fra slaven), eftersom vzerdien i
det sidste CRC-felt ikke er gyldig for de kombinerede
meddelelser.

3.8.4 Adressefelt

En meddelelsesrammes adressefelt indeholder 8 bit.
Gyldige adresser pa slaveenheder skal veere i omradet 0-
247 decimalt. De individuelle slaveenheder er tildelt
adresser i omradet 1-247. (0 er reserveret til broadcast-
tilstand, hvilket alle slaver genkender). En master adresserer
en slave ved at placere slaveadressen i meddelelsens
adressefelt. Nar slaven sender sit svar, placeres dens egen
adresse i dette adressefelt, sa masteren ved, hvilken slave
der svarer.

3.8.5 Funktionsfelt

En meddelelses funktionsfelt indeholder 8 bit. Gyldige
koder skal veere i omradet 1-FF. Funktionsfelter bruges til
at sende meddelelser mellem master og slave. Nar der
sendes en meddelelse fra en master til en slaveenhed,
forteeller funktionskodefeltet slaven, hvilken handling
denne skal foretage. Nar slaven svarer masteren, bruger
den funktionskodefeltet til at angive, at det enten er et
normalt (fejlfrit) svar, eller at der er opstaet en fejl (kaldet
et undtagelsessvar).

Ved et normalt svar bruger slaven ganske enkelt den
oprindelige funktionskode. Ved et undtagelsessvar
returnerer slaven en kode, der svarer til den oprindelige
funktionskode med dens mest signifikante bit angivet til
logisk 1. Desuden placerer slaven en unik kode i svarmed-
delelsens datafelt. Denne kode forteeller masteren, hvilken
type fejl, der er opstaet eller arsagen til undtagelsen. Se
0gsa kapitel 3.8.12 Funktionskoder, som understattes af
Modbus RTU og kapitel 3.8.13 Modbus-undtagelseskoder.

3.8.6 Datafelt

Datafeltet bestar af seet af to hexadecimale tal i omradet
00 til FF hexadecimalt. Disse cifre bestar af ét RTU-tegn.
Datafeltet for meddelelser, der sendes fra en master- til en
slaveenhed, indeholder yderligere oplysninger, som slaven
skal bruge for at handle i henhold til funktionskoden.
Denne information kan omfatte elementer som for
eksempel en spole- eller registeradresse, maengden af
elementer, der skal handteres, og maengden af aktuelle
databytes i feltet.

3.8.7 CRC-kontrolfelt

Meddelelser omfatter et fejlkontrolfelt, der fungerer baseret
pa en cyklisk redundanskontrolmetode (CRC). CRC-feltet
kontrollerer indholdet i hele meddelelsen. Den anvendes
uanset den paritetskontrolmetode, der anvendes for de
enkelte tegn i meddelelsen. CRC-veerdien beregnes af
transmitterenheden, som vedheefter CRC som det sidste
felt i meddelelsen. Modtagerenheden genberegner en CRC
under modtagelse af meddelelsen og sammenligner den
beregnede veerdi med den faktiske veerdi, der modtages i
CRC-feltet. Hvis de to veerdier er ulige, forekommer der bus
time-out. Fejlkontrolfeltet indeholder en 16-bit binzer
veerdi, der er implementeret som to 8-bit bytes. Efter
implementeringen vedhaftes den mindst betydende byte i
feltet forst og efterfelges af den mest betydende byte. Den
mest betydende byte i CRC er den sidste byte, der sendes i
meddelelsen.

3.8.8 Spoleregisteradressering

Se Modbus RTU Betjeningsvejledning for spoleregisteradres-
sering.

3.8.9 Adgang via PCD skriv/laes

Fordelen ved at anvende PCD skriv/laes-konfiguration er, at
styreenheden kan skrive eller laese flere data i et telegram.
Op til 63 registre kan der laeses eller skrives til via funkti-
onskodens leeseholderegister, eller skriv flere registre i et
telegram. Strukturen er ogsa fleksibel, saledes at der kun
kan skrives til to registre, og 10 registre kan lzeses fra
styreenheden.

PCD-skrivelisten er data, der er sendt fra styreenheden til
frekvensomformeren sasom:

. Styreord.
. Reference.

. Applikationsafhaengige data som minimumre-
ference og rampetider.

BEMARK!

Styreordet og referencen sendes altid i listen fra
styreenheden til frekvensomformeren.
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PCD-skrivelisten er indstillet i parameter 8-42 PCD-skrivekon-
figuration.

PCD-lzeselisten er data, der er sendt fra frekvensom-
formeren til styreenheden sasom:

. Statusord.
. Primaer faktisk veerdi.

. Applikationsafhaengige data som kerte timer,
motorstrem og alarmord.

BEM/ERK!

Statusordet og primaer faktisk veerdi sendes altid i listen
fra frekvensomformeren til styreenheden.

Write Read
Frequency
Master — Frequency Converter Converter ~ Master

Holding Controlled by Holding Controlled by
Register Parameter Register Parameter

o

2810 8-42[0] 2910 STW | 8-43[0] e

3

2

2811 8-42[1] 2911 MAV | 8-43[1] Q

2812| PCD2 |g427) 2912| PCD2 |g437)
write read

2813| PCD3 g 423
write

2913

PCD3 |ga3(3)
read

8-43 [4]

28148742[4] 2914| PCD4
write read
2815| PCDS | g421(5] 2915| PCD5 | g431(5]
write read
‘
2873| PCD63 | g 47 (63 2919| PCD 63 |g.43 (63
write read

Illustration 3.15 PCD-skrive-/leeselister

write

BEMARK!

3.8.10 Mapping af holderegistre til
frekvensomformerparametre

Eksempel:
PLC sender styreord, reference, indstil analog udgang 42
og indstil momentgraense.

Frequency Converter — Drive o
Register2810 2811 2812 2813 g
O

. Analog | Torque Q
Write aw ‘ 7 output 42 ‘ limit 8

CTW = Parameter 16-85,
Analog output = Parameter 6-52,

REF = Parameter 16-86,
Torque limit Motor mode =4-16

Illustration 3.16 PLC sender data

Eksempel:

Frekvensomformeren sender statusord, primaer faktisk
veerdi, faktisk motorstrom, digitale indgange og moment
[Nm].

=)

Frequency Converter — Master S

[a}

Register 2910 2911 2912 2913 2914 g
Motor Digital Actual =]

Read Sy ‘ Yy current inputs | Torque [Nm]‘ -

STW = Parameter 16-03,
Motor Current = Parameter 16-14,
Actual Torque [Nm]

MAV = Parameter 16-05,
Digital Inputs = Parameter 16-60

Illustration 3.17 Frekvensomformer sender data

Eksempel fortsat

Strukturér indgangs- og udgangsdata fra Modbus RTU til
parameteren i frekvensomformeren. Anvend

parameter 8-42 PCD-skrivekonfiguration og

parameter 8-43 PCD-leesekonfiguration til denne mapping.

o

Felterne, der er markeret med gra, kan ikke aendres. De f42.0 | PCDwrite configuration |FC Part CTW 1 §
er standardvaerdierne. g42.1 PCD wrike configuration | FC Pork REF 1 a

3422 PCD write configuration | Terminal 42 Qutput B... 2

842.3 PCD write configuration | Torgue Limit Makor M, ..
BEM/‘ERK. 5424 PCD write configuration [ Mone
Strukturér 32-bit-parametrene inden for 32-bit-
grenserne, PCD2 & PCD3 eller PCD4 & PCD5 osv, hvor Illustration 3.18 Mapping af indgangs-/udgangsdata i
parameternummeret knyttes to gange til Parameter 8-42 PCD-skrivekonfiguration
parameter 8-42 PCD-skrivekonfiguration eller
parameter 8-43 PCD-leesekonfiguration.

Gra linjer er faste, rode kan velges af bruger.
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Indstil falgende parametre i frekvensomformeren:

e
843.0 PCD read configuration | Stakus \Waord %
43,1 PCD read configuration | Main Actual Walue [%6] 2
843.2 PCD read configurakion | Motor Current 8
843.3 PCD read configuration | Digital Inpuk
9434 PCD read configuration | Torque [Mm]
843.5 PCD read configuration | Mone

lllustration 3.19 Mapping af indgangs-/udgangsdata i
Parameter 8-43 PCD-lzesekonfiguration

BEMARK!

Motorstremmen i parameter 16-14 Motorstrom er 32 bit.
Denne mapping er kun mapping af den lavere 16 bit, sa
den maksimale motorstremudlaesning er 327 A.

Brug 32-bit-udleesning for at fa en hgjere Amp-udlaesning.

Mapping af en 32-bit-parameter som 16 bit vil altid give
adgang til de 16 lavere bit.

3.8.11 Sddan styres frekvensomformeren

| dette afsnit beskrives de koder, som kan bruges i
funktions- og datafelterne i en Modbus RTU-meddelelse.

3.8.12 Funktionskoder, som understgttes af
Modbus RTU

Modbus RTU understotter brugen af falgende funkti-
onskoder i funktionsfeltet i en meddelelse.

Funktion Funkti- Underfunk | Underfunktion
onskode |tionskode
Fejlfinding |8 1 Genstart kommunikation.
2 Returnér fejlfindingsre-
gister.
10 Ryd tzellere og fejlfindings-
register.
11 Returnér busmeddelelses-
teelling.
12 Returnér buskommunikati-
onsfejloptaelling.
13 Returnér slavefejloptzelling.
14 Returnér slavemeddelel-
sesteelling.

Tabel 3.16 Funktionskoder

3.8.13 Modbus-undtagelseskoder

En komplet forklaring af strukturen for et undtagelsessvar
findes i kapitel 3.8.5 Funktionsfelt.

Kode |Navn Betydning

1 Ugyldig Den funktionskode, der modtages i

funktion forespergslen, er ikke en tilladt handling
for serveren (eller slaven). Dette kan vaere,
fordi funktionskoden kun geelder for nyere
apparater og ikke blev implementeret i
det valgte apparat. Det kunne ogsa
indikere, at serveren (eller slaven) ikke er i
den rette tilstand til at behandle en
forespergsel af denne type, for eksempel
fordi den ikke er konfigureret og bliver
bedt om at returnere registervaerdier.

2 Ugyldig
dataadresse

Den dataadresse, der modtages i
forespergslen, er ikke en tilladt adresse for
serveren (eller slaven). Mere specifikt er
kombinationen af referencenummeret og
overforselsleengden ugyldig. For en
styreenhed med 100 registre vil en
forespergsel med offset 96 og leengde 4
lykkes, og en forespergsel med offset 96
og leengde 5 genererer en undtagelse 02.

Funktion Funktionskode
Lees spoler 1 hex

Laes holderegistre 3 hex

Skriv enkelt spole 5 hex

Skriv enkelt register 6 hex

Skriv flere spoler F hex

Skriv flere registre 10 hex

Hent kommunikationshaendelsestzeller |B hex
Rapportér slave-id 11 hex

Laes skriv flere registre 17 hex

Tabel 3.15 Funktionskoder

3 Ugyldig
dataveerdi

En veerdi, som er indeholdt i foresperg-
selsdatafeltet, er ikke en tilladt vaerdi for
serveren (eller slaven). Dette angiver en
fejl i strukturen af resten af en kompleks
forespergsel, som for eksempel at den
implicitte leengde er korrekt. Det betyder
helt specifikt IKKE, at et datapunkt, der
blev indsendt til lagring i et register, har
en veerdi, der ligger uden for applikations-
programmets undtagelse, siden Modbus-
protokollen ikke kender betydningen af

en bestemt veerdi for et bestemt register.

MGO3N201
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Kode |Navn Betydning
4 Slaveen- Der opstod en uoprettelig fejl, mens
hedsfejl serveren (eller slaven) forsggte at udfere
den forespurgte handling.

Tabel 3.17 Modbus-undtagelseskoder

3.9 Adgang til parametre

3.9.1 Parameterhandtering

Parameternummeret (PNU) oversaettes fra den register-
adresse, der findes i Modbus-lzese- eller skrivemeddelelsen.
Parameternummeret oversaettes til Modbus som (10 x
parameternummer) decimal. Eksempel: Laesning

parameter 3-12 Catch up/slow down (16 bit): Holderegister
3120 holder en parameterveerdi. Veerdien 1352 (decimal)
betyder, at parameteren er indstillet til 12,52 %

Laesning parameter 3-14 Preset relativ reference (32 bit):
Holderegistre 3410 og 3411 holder parametervaerdierne.
Veerdien 11300 (decimal) betyder, at parameteren er
indstillet til 1113,00.

Se kapitel 4 Parametre for oplysninger om parametre,
stgrrelse, og konverteringsindeks.

3.9.2 Datalagring

Spole 65-decimalen bestemmer, om data, der skrives til
frekvensomformeren, gemmes i EEPROM og RAM (spole 65
= 1) eller kun i RAM (spole 65 = 0).

3.9.3 IND (indeks)

Nogle parametre i frekvensomformeren er array-parametre,
for eksempel parameter 3-10 Preset-reference. Eftersom
Modbus ikke understatter arrays i holderegistrene, har
frekvensomformeren reserveret holderegister 9 som pointer
til array. For en array-parameter lzaeses eller skrives, skal
holderegister 9 indstilles. Indstilling af holderegister til
vaerdien 2 gor, at alle folgende lzese-/skrivehandlinger til
array-parametre foregar til indeks 2.

3.9.4 Tekstblokke

Der etableres adgang til parametre, som er gemt som
tekststrenge, pa samme made som de andre parametre.
Den maksimale tekstblokstarrelse er 20 tegn. Hvis en
leeseanmodning for en parameter omfatter flere tegn, end
parameteren kan gemme, afkortes svaret. Hvis laeseanmod-
ningen for en parameter omfatter fzaerre tegn, end
parameteren kan gemme, indsaettes der mellemrum i
svaret.

3.9.5 Konverteringsfaktor

En parameterveerdi kan kun overfares som heltal. Brug
konverteringsfaktoren til at overfaore decimaler.

3.9.6 Parameterveerdier

Standarddatatyper

Standarddatatyperne er int 16, int 32, uint 8, uint 16 og
uint 32. De lagres som 4x-registre (40001-4FFFF).
Parametrene laeses ved hjelp af funktionen 03 hex lzes
holderegistre. Parametre skrives ved hjalp af funktionen 6
hex forudindstil enkelt register til et register (16 bit) og
funktionen 10 hex forudindstil flere registre til to registre (32
bit). Starrelserne, der kan laeses, ligger fra et register (16
bit) til 10 registre (20 tegn).

Ikke-standarddatatyper

Ikke-standarddatatyper er tekststrenge og lagres som 4x-
registre (40001-4FFFF). Parametrene laeses ved hjzelp af
funktionen 03 hex laes holderegistre og skrives ved hjeelp af
funktionen 10 hex forudindstil flere registre. Storrelser, der
kan leeses, ligger fra et register (2 tegn) op til 10 registre
(20 tegn).

3.10 Eksempler

Folgende eksempler viser forskellige Modbus RTU-
kommandoer.

3.10.1 Lees holderegistre (03 hex)

Beskrivelse
Denne funktion laeser indholdet af holderegistre i slaven.

Forespgrgsel

Foresporgselsmeddelelsen angiver startregistret og antallet
af registre, der skal leeses. Registeradresser starter ved nul,
sa register 1-4 adresseres som 0-3.

Eksempel: Laes parameter 3-03 Maksimumreference, register
03030.

Feltnavn Eksempel (hex)
Slaveadresse 01
Funktion 03 (Lees holderegistre)

Startadresse HI 0B (registeradresse 3029)

Startadresse LO D5 (registeradresse 3029)

Antal punkter HI 00

Antal punkter LO 02 - (parameter 3-03 Maksimumreference

er 32 bit lang, dvs. to registre)

Fejlkontrol (CRC) -

Tabel 3.18 Forespeorgsel
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Svar

Registerdataene i svarmeddelelsen pakkes som to byte pr.
register med det binzere indhold hgjrejusteret i hver byte.

For hvert register indeholder den farste byte de mest
betydende bit, og den anden indeholder de mindst

betydende bit.

Eksempel: hex 000088B8 = 35,000 = 35 Hz.

Feltnavn Eksempel (hex)
Slaveadresse 01

Funktion 03

Antal byte 04

Data HI (register 3030) 00

Data LO (register 3030) 16

Data HI (register 3031) E3

Data LO (register 3031) 60

Fejlkontrol (CRC) -

Tabel 3.19 Svar

3.10.2 Forudindstil enkelt register (06 hex)

Beskrivelse

Med denne funktion forudindstilles en veerdi i et enkelt

holderegister.

Forespgrgsel

Forespgrgselsmeddelelsen angiver den registerreference,

der skal forudindstilles. Registeradresser starter ved nul.
Register 1 adresseres saledes som 0.

Eksempel: Skriv til parameter 1-00 Konfigurationstilstand,

register 1000.

Feltnavn Eksempel (hex)
Slaveadresse 01
Funktion 06

Registeradresse HI

03 (registeradresse 999)

3.10.3 Forudindstil flere registre (10 hex)

Beskrivelse
Denne funktion forudindstiller veerdier i en sekvens af
holderegistre.

Forespgrgsel

Forespgrgselsmeddelelsen angiver de registerreferencer,
der skal forudindstilles. Registeradresser starter ved nul.
Register 1 adresseres saledes som 0. Eksempel pa en
anmodning om at forudindstille to registre (angiv
parameter 1-24 Motorstrem til 738 (7,38 A)):

Feltnavn Eksempel (hex)
Slaveadresse 01
Funktion 10
Startadresse HI 04
Startadresse LO 07
Antal registre HI 00
Antal registre LO 02
Antal byte 04
Skriv data HI 00
(register 4: 1049)

Skriv data LO 00
(register 4: 1049)

Skriv data HI 02
(register 4: 1050)

Skriv data LO E2
(register 4: 1050)

Fejlkontrol (CRC) -

Tabel 3.22 Foresporgsel

Svar

Det normale svar returnerer slaveadressen, funktionskoden,

startadressen og antallet af forudindstillede registre.

Registeradresse LO

E7 (registeradresse 999)

Forudindstillede data HI

00

Forudindstillede data LO

01

Fejlkontrol (CRC)

Tabel 3.20 Forespargsel

Svar

Det normale svar er et ekko af forespergslen, der er
returneret, efter at registerindholdet er sendt.

Feltnavn Eksempel (hex)
Slaveadresse 01

Funktion 10

Startadresse HI 04

Startadresse LO 19

Antal registre HI 00

Antal registre LO 02

Fejlkontrol (CRC) -

Felthavn Eksempel (hex)
Slaveadresse 01
Funktion 06
Registeradresse HI 03
Registeradresse LO E7
Forudindstillede data HI 00
Forudindstillede data LO 01

Fejlkontrol (CRC)

Tabel 3.21 Svar

Tabel 3.23 Svar

MGO3N201
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3.10.4 Laes/skriv flere registre (17 hex)

Beskrivelse

Denne funktionskode kombinerer en laese-proces og en
skrive-proces i en enkelt Modbus-transaktion. Skrive-
processen udferes for laese-processen.

Forespgrgsel

Forespergselsmeddelelsen angiver startadresse og antallet
af holderegistre, der skal laeses, savel som startadressen,
antal holderegistre og de data, der skal skrives. Holdere-
gistre adresseres og starter ved nul.

Eksempel pa en anmodning om at indstille

parameter 1-24 Motorstrom til 738 (7,38 A), og lzes
parameter 3-03 Maksimumreference, som har veaerdi 50.000
(50.000 Hz):

3.11 FC-styreprofil

3.11.1 Styreord i henhold til FC-profil (8-10
Protokol = FC-profil)

Master-follower

cTw Speed ref.

130BA274.11

Bit
no: | 1514131211109876543210
Illustration 3.20 Styreord i henhold til FC-profil

Felthavn Eksempel (hex)
Follower-adresse 01
Funktion 17

Laes startadresse HI

0B (registeradresse 3029)

Lees startadresse LO

D5 (registeradresse 3029)

Antallet til at laese HI

00

Antallet til at lese LO

02
(parameter 3-03 Maksimum-

reference er 32 bit lang, dvs.

to registre)

Skriv startadresse HI

04 (registeradresse 1239)

Skriv startadresse LO

D7 (registeradresse 1239)

Antallet at skrive HI

00

Antallet til at skrive LO 02
Skriv antal byte 04
Skriv registre veerdi HI 00
Skriv registre veerdi LO 00
Skriv registre veerdi HI 02
Skriv registre veerdi LO OE

Fejlkontrol (CRC)

Tabel 3.24 Foresporgsel

Bit Bitveerdi = 0 Bitveerdi = 1
00 Referenceveerdi Ekstern udveelgelse, Isb
01 Referenceveerdi Ekstern udveelgelse, msb
02 DC-bremse Rampe
03 Frilab Ingen frileb
04 Hurtigt stop Rampe
05 Hold udgangsfre- Brug rampe
kvensen
06 Rampestop Start
07 Ingen funktion Nulstil
08 Ingen funktion Jog
09 Rampe 1 Rampe 2
10 Data ugyldige Data gyldige
11 Relee 01 dbent Relae 01 aktivt
12 Relee 02 dbent Relae 02 aktivt
13 Parameteropsaetning | Udvalg Isb
15 Ingen funktion Reversering

Tabel 3.26 Styreord i henhold til FC-profil

Forklaring af styrebit

Bit 00/01

Bit 00 og 01 anvendes til at veelge mellem de fire referen-
ceveerdier, der er forprogrammeret i parameter 3-10 Preset-
reference i henhold til Tabel 3.27.

Svar Programmeret |Parameter Bit Bit
Det normale svar indeholder dataene fra den gruppe referencevaerdi 01 00
registre, der blev lzest. Feltet med anta! byte angiver " Parameter 3-10 Presetreference [0 |0 0
maengden af byte, der skal falge efter i leesedatafeltet. 3 Parameter 310 Presetreference I 10 ]
Feltnavn Eksempel (hex) 3 Parameter 3-10 Preset-reference [2] |1 0
Follower-adresse 01 4 Parameter 3-10 Preset-reference [3] |1 1
Funktion 17 Tabel 3.27 Styrebit

Antal byte 04

Lees registre veerdi HI 00

Laes registre veerdi LO 00

Lees registre veerdi HI 3

Lees registre veerdi LO 50

CRC -

Tabel 3.25 Svar
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BEMARK!

Foretag et valg i parameter 8-56 Vaelg preset-reference for
at definere, hvordan der oprettes en gate mellem bit
00/01 og den tilsvarende funktion pa de digitale
indgange.

Bit 02, DC-bremse

Bit 02 = 0: Medfgrer DC-bremsning og stop. Indstil
bremsestrem og varighed i parameter 2-01 DC-bremsestrgm
og parameter 2-02 DC-bremseholdetid.

Bit 02 = 1: Medfegrer rampning.

Bit 03, Frilgb

Bit 03 = 0: Frekvensomformeren slipper motoren med det
samme (udgangstransistorerne afbrydes), og motoren
frilgber til standsning.

Bit 03 = 1: Hvis de gvrige startbetingelser er opfyldt,
starter frekvensomformeren motoren.

Treef et valg i parameter 8-50 Veelg frilob for at definere,
hvordan der oprettes en gate mellem bit 03 og den
tilsvarende funktion pa en digital indgang.

Bit 04, Hurtigt stop
Bit 04 = 0: Far motorhastigheden til at rampe ned til stop
(angivet i parameter 3-81 Kvikstop rampetid).

Bit 05, Hold udgangsfrekvens

Bit 05 = 0: Den aktuelle udgangsfrekvens (i Hz) fastfryses.
Andr kun den fastfrosne udgangsfrekvens ved de digitale
indgange (parameter 5-10 Klemme 18, digital indgang til
parameter 5-13 Klemme 29, digital indgang) programmeret
til [21] Hastighed op og [22] Hastighed ned.

BEMARK!

Hvis fastfrys udgangen er aktiv, kan frekvensomformeren
kun stoppes ved én af fglgende:

. Bit 03 Frilebsstop.
. Bit 02 DC-bremsning.

. Digital indgang (parameter 5-10 Klemme 18,
digital indgang til parameter 5-13 Klemme 29,
digital indgang) programmeret til [5] DC-
bremsning, [2] Frilebsstop eller [3] Nulstilling og
frilabsstop.

Bit 06, Rampestop/-start

Bit 06 = 0: Medfarer stop og far motorhastigheden til at
rampe ned til stop via den valgte rampe ned-parameter.
Bit 06 = 1: Giver frekvensomformeren mulighed for at
starte motoren, hvis de gvrige startbetingelser er opfyldt.

Foretag et valg i parameter 8-53 Veelg start for at definere,
hvordan der oprettes en gate mellem bit 06 rampestop/-
start og den tilsvarende funktion pa en digital indgang.

Bit 07, Nulstil

Bit 07 = 0: Ingen nulstilling.

Bit 07 = 1: Nulstiller trip. Nulstilling aktiveres pa signalets
forflanke, det vil sige ved skift fra logisk O til logisk 1.

Bit 08, Jog
Bit 08 = 1: Parameter 3-11 Jog-hastighed [Hz] bestemmer
udgangsfrekvensen.

Bit 09, Valg af rampe 1/2

Bit 09 = 0: Rampe 1 er aktiv (parameter 3-41 Rampe 1,
rampe-op-tid til parameter 3-42 Rampe 1, rampe-ned-tid).
Bit 09 = 1: Rampe 2 (parameter 3-51 Rampe 2, rampe-op-tid
til parameter 3-52 Rampe 2, rampe-ned-tid) er aktiv.

Bit 10, Dataene er ikke gyldige/Dataene er gyldige
Forteel frekvensomformeren, om styreordet skal anvendes
eller ignoreres.

Bit 10 = 0: Styreordet ignoreres.

Bit 10 = 1: Styreordet anvendes. Denne funktion er
relevant, fordi telegrammet altid indeholder styreordet
uanset telegramtypen. Deaktivér styreordet, hvis det ikke
skal bruges, nar der opdateres eller laeses parametre.

Bit 11, Relae 01

Bit 11 = 0: Relae er ikke aktiveret.

Bit 11 = 1: Relae 01 er aktiveret, hvis [36] Styreord bit 11 er
valgt i parameter 5-40 Funktionsrelze.

Bit 12, Relae 02

Bit 12 = 0: Releae 02 er ikke aktiveret.

Bit 12 = 1: Releae 02 er aktiveret, hvis [37] Styreord bit 12 er
valgt i parameter 5-40 Funktionsrelee.

Bit 13, Valg af opsaetning
Anvend bit 13 til at vaelge mellem de to menuopsaetninger
iht. Tabel 3.28.

Opseetning Bit 13
1 0
2 1

Tabel 3.28 Menuopsaetninger

Funktionen er kun mulig, ndr der er valgt [9] Multio-
psaetning i parameter 0-10 Aktiv opsaetning.

Brug parameter 8-55 Veelg opsatning til at definere, hvordan
bit 13 oprettet en gate sammen med den tilsvarende
funktion pa de digitale indgange.

Bit 15, Reversering

Bit 15 = 0: Ingen reversering.

Bit 15 = 1: Reversering. Reversering er indstillet til digital i
parameter 8-54 Veelg reversering i fabriksindstillingen. Bit 15
medfarer kun reversering, nar der er valgt seriel kommuni-
kation, [2] Logisk ELLER eller [3] Logisk OG.

MGO3N201
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3.11.2 Statusord i henhold til FC-profil
(STW) (parameter 8-30 Protokol = FC-
profil)

Follower-master

STW Output freq.

130BA273.11

Bit
no.: 1514131211109876543210

Illustration 3.21 Statusord

Bit Bit =0 Bit = 1

00 Styring ikke klar Styring klar

01 Frekvensomformer ikke klar | Frekvensomformer klar
02 Frileb Aktivér

03 Ingen fejl Trip

04 Ingen fejl Fejl (ingen trip)

05 Reserveret -

06 Ingen fejl Triplas

07 Ingen advarsel Advarsel

08 Hastighed # reference Hastighed = reference
09 Lokal betjening Busstyring

10 Uden for frekvensgraense Frekvensgraense OK

1 Ingen funktion | drift

12 Frekvensomformer OK Standset, auto-start

13 Spaending OK Spaending overskredet
14 Moment OK Moment overskredet
15 Timer OK Timer overskredet

Tabel 3.29 Statusord i henhold til FC-profil

Forklaring af statusbits

Bit 00, Styring ikke klar/klar

Bit 00 = 0: Frekvensomformeren tripper.

Bit 00 = 1: Frekvensomformerens styreenheder er klar, men
stramkomponenten modtager ikke ngdvendigvis en
forsyning (hvis der bruges 24 V ekstern forsyning til
styreenhederne).

Bit 01, Frekvensomformer klar
Bit 01 = 0 Frekvensomformeren er ikke klar.

Bit 01 = 1: Frekvensomformeren er klar til drift, men
frilobskommandoen er aktiv via de digitale indgange eller
via seriel kommunikation.

Bit 02, Frilgbsstop

Bit 02 = 0: Frekvensomformeren udlgser motoren.

Bit 02 = 1: Frekvensomformeren starter motoren med en
startkommando.

Bit 03, Ingen fejl/trip

Bit 03 = 0: Frekvensomformeren er ikke i fejltilstand. Bit 03
= 1: Frekvensomformeren tripper. Tryk pa [Reset] for at
genoptage driften.

Bit 04, Ingen fejl/fejl (ingen trip)

Bit 04 = 0: Frekvensomformeren er ikke i fejltilstand.

Bit 04 = 1: Frekvensomformeren viser en fejl, men tripper
ikke.

Bit 05, Ikke brugt
Bit 05 anvendes ikke i statusordet.

Bit 06, Ingen fejl/triplas
Bit 06 = 0: Frekvensomformeren er ikke i fejltilstand.
Bit 06 = 1: Frekvensomformeren trippes og lases.

Bit 07, Ingen advarsel/advarsel
Bit 07 = 0: Der er ingen advarsler.
Bit 07 = 1: Der er opstaet en advarsel.

Bit 08, Hastighedsreference/hastighed = reference

Bit 08 = 0: Motoren kgrer, men den nuvarende hastighed
er anderledes end den forhandsindstillede hastighedsre-
ference. Det kan for eksempel veere tilfeldet, nar
hastigheden ramper op/ned under start/stop.

Bit 08 = 1: Motorhastigheden svarer til den forhandsind-
stillede hastighedsreference.

Bit 09, Lokal betjening/busstyring

Bit 09 = 0: [Off/Reset] er aktiveret pd styreenheden, eller
der er valgt [2] Lokal i parameter 3-13 Referencested. Det er
ikke muligt at styre frekvensomformeren via seriel
kommunikation.

Bit 09 = 1: Det er muligt at styre frekvensomformeren via
fieldbus/seriel kommunikation.

Bit 10, Uden for frekvensgraense

Bit 10 = 0: Udgangsfrekvensen har ndet vaerdien i
parameter 4-12 Motorhastighed, lav graense [Hz] eller
parameter 4-14 Motorhastighed, haj greense [Hz].

Bit 10 = 1: Udgangsfrekvensen ligger inden for de
definerede greenser.

Bit 11, Ingen drift/i drift

Bit 11 = 0: Motoren kgrer ikke.

Bit 11 = 1: Frekvensomformeren har et startsignal uden
frilgb.

Bit 12, Frekvensomformer OK/standset, auto-start:

Bit 12 = 0: Der er ingen midlertidig overtemperatur i
frekvensomformeren.

Bit 12 = 1: Frekvensomformeren stopper pa grund af
overtemperatur, men apparatet er ikke trippet og
genoptager driften, nar overtemperaturen normaliseres.

Bit 13, Spaending OK/graense overskredet

Bit 13 = 0: Der er ingen spaendingsadvarsler.

Bit 13 = 1: DC-spaendingen i frekvensomformerens DC-link
er for lav eller for hgj.

Bit 14, Moment OK/graense overskredet

Bit 14 = 0: Motorstremmen er lavere end stremgraensen,
der er valgt i parameter 4-18 Current Limit.

Bit 14 = 1: Stremgraensen i parameter 4-18 Current Limit er
overskredet.
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Bit 15, Timer OK/greense overskredet e
. : : -1009 o 100%
Bit 15 = 0: Timerne for termisk motorbeskyttelse og (COO(::OT oh 0)/° 4000h )0 3
ex, ex, ex
termisk beskyttelse overskrides ikke 100 %. E
Bit 15 = 1: En af timerne overskrider 100 %. Reverse Forward -
3.11.3 Bushastighedsreferencevaerdi Par4-14 0 Para-14
Motor Speed High Limit Motor Speed High Limit
Hastighedsreferencevaerdien sendes til frekvensomformeren lllustration 3.25 MAV nér Parameter 1-00 Konfigurationstilstand
som en relativ veerdi i %. Vaerdien sendes i form af et 16- er indstillet til [3] Lukket slojfe

bit ord. | heltal (0-32.767) svarer veerdien 16.384 (4.000 hex)
til 100 %. Negative tal formateres ved hjeelp af 2-
komplement. Den aktuelle udgangsfrekvens (MAV) skaleres
pa samme made som busreferencen.

Master-slave =
O
16bit ]
<
]
cTw Speed reference )
Follower-slave
STW Actual output
frequency
lllustration 3.22 Aktuel udgangsfrekvens (MAV)
Referencen og MAV skaleres som fglger:
o
0% 100% 5
(=)
(Ohex) (4000hex) 3
‘ &
e S
| Forward
Par.3-02 Par.3-03
Min reference Max reference
lllustration 3.23 Reference
=
-100% 0% 100% 9
<
(CO00hex) (Ohex) (4000hex) <
&
Reverse Forward
Par.3-03 0 Par.3-03
Max reference Max reference

lllustration 3.24 MAV nar Parameter 1-00 Konfigurationstilstand
er indstillet til [0] Aben slgjfe

MGO3N201 Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes. 33



Parametre

VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106

4 Parametre

4.1 Hovedmenu - Drift/display - Gruppe 0

Parametre, der er tilknyttet frekvensomformerens
grundlaeggende funktioner, LCP-tastfunktion og LCP-
displaykonfiguration.

4.1.1 0-0* Basisindstillinger

0-01 Sprog

Option: Funktion:

Definerer det sprog, der skal bruges i displayet.

[0] * | English
[1 Deutsch
[2] Francais

[3] Dansk
[4] Spanish
[5] Italiano

[28] [ Bras.port
[255] | No Text

0-03 Regionale indstillinger

Option: Funktion:

.- /C DI/

Denne parameter kan ikke justeres,
mens motoren korer.

For at opfylde behovene for forskellige
fabriksindstillinger i forskellige dele af verden,
er parameter 0-03 Regionale indstillinger
implementeret i frekvensomformeren. Den
valgte indstilling pavirker fabriksindstillingen
af motorens nominelle frekvens.

0-04 Driftstilstand ved start

Option: Funktion:

[1]1 |Tvangsstop, [Anvender den gemte reference [1] til at

ref=gl. stoppe frekvensomformeren men bevarer
samtidig den lokale hastighedsreference i
hukommelsen fer nedlukning. Nar
netspaending tilsluttes igen, og der er
modtaget en startkommando (ved et tryk pa
[Hand on]-tasten eller vha. en lokal start-
kommando fra en digital indgang), vil
frekvensomformeren genstarte og kere ved

den gemte hastighedsreference.

0-06 Gridtype

Option: Funktion:

Veelg nettype for forsyningsspaen-
dingen/frekvens.

BEMAERK!

lkke alle optioner
understattes for alle effekt-
storrelser.

IT-net er en netforsyning uden
forbindelser til jord.

Justér positionen for RFI-
afbryderen, s& den matcher
nettypen (se VLT® DriveMotor FCP
106/FCM 106 Betjeningsvejledning).

Delta er en netforsyning, hvor den
sekundaere del af transformeren er
deltatilsluttet, og en fase er
tilsluttet jord.

[0] [International | Indstiller standardveerdien for

* parameter 1-23 Motorfrekvens til 50 Hz.

[1]1 | Nordamerika | Indstiller standardveerdien for
parameter 1-23 Motorfrekvens til 60 Hz.

0-04 Driftstilstand ved start

Option: Funktion:

Veelg den driftstilstand, der skal bruges, nar
frekvensomformeren sluttes til netspaending
efter nedlukning ved kersel i tilstanden Hand
(lokal).

[0] | Genoptag Genoptager driften af frekvensomformeren

* med den samme lokale reference og de
samme start/stopbetingelser (pafert via
[Hand on]/[Off] pa LCP'en eller lokal start ved
hjeelp af en digital indgang), som var
geeldende for nedlukning af frekvensom-

formeren.

[10] | 380-440 V/50 Hz/IT-
grid

[11] | 380-440 V/50 Hz/Delta
[12] | 380-440 V/50 Hz

[20] [440-480 V/50 Hz/IT-
grid

[21] | 440-480 V/50 Hz/Delta
[22] |440-480 V/50 Hz

[110] | 380-440 V/60 Hz/IT-
grid

[111] | 380-440 V/60 Hz/Delta
[112] | 380-440 V/60 Hz

[120] | 440-480 V/60 Hz/IT-
grid

[121] [ 440-480 V/60 Hz/Delta
[122] | 440-480 V/60 Hz
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0-07 Auto DC-bremse IT

Option: Funktion:

0-10 Aktiv opseetning

Option: Funktion:

Beskyttende funktion mod overspaending ved
frilob.

BEMARK!

Kan forarsage PWM ved frilgb.

[0] | Ikke aktiv | Denne funktion er ikke aktiv.

[1] * | Aktiv Denne funktion er aktiv.

4.1.2 0-1* Definér og indstil
driftsopsaetning

Et komplet seet af alle parametre, der styrer frekvensom-
formeren, kaldes for en opsaetning. Frekvensomformeren
indeholder to opsaetninger: Opsaetning 1 og opsaetning 2.
Desuden kan en raekke faste fabriksindstillinger kopieres
ind i en eller begge opsatninger.

Nogle af fordelene ved at have mere end en opsaetning i
frekvensomformeren er:

. Motoren kgrer i en opsaetning (aktivt setup),
mens parametre opdateres i en anden opsatning
(rediger opsatning).

. Slut de to motorer (en ad gangen) til frekvensom-
formeren. Motordata for de to motorer kan
placeres i de to opsaetninger.

. Frekvensomformerens og/eller motorens indstil-
linger kan hurtigt sendres, mens motoren kgarer.
For eksempel rampetid eller preset-referencer via
bus eller digitale indgange.

Det aktive setup kan indstilles som multiopsaetning, hvor
det aktive setup er valgt via indgang pa en digital
indgangsklemme og/eller via bussens styreord.

Benyt parameter 0-51 Opsaetningskopi til at kopiere
opsaetning 1 til opsaetning 2, eller opsaetning 2 til
opsatning 1. Fordi den samme parameter har forskellige
indstillinger i to forskellige opsaetninger, kan
opsaetningerne sammenkaedes i parameter 0-12 Denne
opseetning knyttet til for at undga konflikter. Stop frekvens-
omformeren inden skift mellem opseetninger, hvis
parametre maerket kan ikke aendres under drift har
forskellige veerdier.

Parametre, der ikke kan aendres under drift er markeret som
falsk i kapitel 6 Parameterlister.

0-10 Aktiv opsaetning

Option: Funktion:

Veelg den opsatning, som frekvensom-
formeren skal kere i.

[1] * [ Opseetning 1 Opsaetning 1 er aktiv.

[2] [Opseetning 2 | Opseetning 2 er aktiv.

[9] [ Multio-
pseetning

Anvendes til valg af fiernbetjent opsaetning
via digitale indgange og den serielle
kommunikationsport. Denne opsaetning
anvender indstillingerne fra

parameter 0-12 Denne opsetning knyttet til.

0-11 Progr.opseetning

Option: Funktion:

Nummeret pé den opseetning, der
redigeres, er vist i LCP'et, der blinker.

[1] [ Opseetning 1 Rediger opsaetning 1.

[2] | Opseetning 2 Rediger opsaetning 2.

[9] * | Aktiv opseetning | Rediger parametre i den opsaetning, der
er valgt via digitale 1/O'er.

0-12 Denne opseetning knyttet til

Option: Funktion:

Hvis opsaetningerne ikke er
sammenkaedet, er det ikke muligt at
skifte mellem dem, mens motoren
kerer.

[0] Ikke
sammenkadet

Nér der veelges en anden opsaetning for
drift, sker aendringen af opsaetningen
ikke, for motoren er frilgbet.

[20] * | Sammenk. Kopierer kan ikke aendres under driften-
parametre fra en opsaetning til den
anden. Det er muligt at skifte

opsaetninger, mens motoren kgrer.

0-20 Displaylinje 1,1, lille

Option: Funktion:
Velg en variabel, som skal vises i
displayet i linje 1, venstre position.
[0] Der er ikke valgt en displayvaerdi.

[37] Displaytekst 1 Giver mulighed for at skrive en
individuel tekststreng til visning i
LCP'et eller til lzesning via seriel

kommunikation.

[38] Displaytekst 2 Giver mulighed for at skrive en
individuel tekststreng til visning i
LCP'et eller til laesning via seriel

kommunikation.

[39] Displaytekst 3 Giver mulighed for at skrive en
individuel tekststreng til visning i
LCP'et eller til lzesning via seriel

kommunikation.

Viser PROFIBUS-kommunikationsad-
varsler.

[953] Profibus-
advarselsord
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0-20 Displaylinje 1,1, lille 0-20 Displaylinje 1,1, lille

Option: Funktion: Option: Funktion:

[1501] | Kgrte timer Se antal kerte timer pa motoren. [1626] | Effekt filtreres

[1502] | kWh-teeller Se netforsyningens stremforbrug i [lew]

KWh. [1627] | Effekt filtreres [hk]
[1630] | DC Link-spaending | DC-link-spaending i frekvensom-

[1600] | Styreord Se det styreord, der sendes fra formeren.
frekvensomformeren via den serielle
kommunikationsport i hex-kode. [1634] | Kglepl.-temp. Frekvensomformerens aktuelle

kelepladetemperatur. Udkoblings-

[1601] | Reference [enhed] D.er.1 totale reference (summen af graensen er 95 +5 °C; indkobling
digital/analog/preset/bus/fastfrys ref./ sker ved 70 + 5 °C.
catch up og slow-down) i den valgte
enhed. [1635] | Termisk inverter- Belastningen af vekselretterne i

belastning procent.

[1602] | Reference [%)] Den totale reference (summen af

& digital/analog/preset/bus/fastfrys ref./ [1636] | Vekselret. nom. Frekvensomformerens nominelle
catch up og slow-down) i procent. ST Sz,

[1603] | statusord Aktuelt statusord. [1637] | Vekselret. maks. Frekvensomformerens

stram maksimumstrgm.
[1605] | Vigtigste faktiske | Se 2-byte-ordet, der blev sendt
veerdi [%] samnan medl SEivseat: il [1638] | SL-styreenh., Tilstanden for den haendelse,
busmasteren for at rapportere den tilstand styreenheden har udfert.
primaere faktiske veerdi. [1639] | Styrekorttemp. Styrekortets temperatur.

[1609] | Tilpas. udlaes. Se de brugerdefinerede udlzsninger, [1650] | Ekstern reference | Summen af den eksterne reference
der er defineret i som en procentdel, dvs. summen af
parameter 0-30 Enhed for tilpasset analog/puls/bus.
udleesning, parameter 0-31 Tilpasset -

- . [1652] | Feedback [enhed] | Referenceveerdi fra programmerede
udlees. min.veerdi og o ]
) digitale indgange.
parameter 0-32 Tilpasset udlees.
mabks.veerdi. [1660] | Digital indgang Viser status for de digitale indgange.
Signal lavt = 0, signal hgjt = 1.

[1610] | Effekt [kW] Den faktiske effekt, motoren E ¢ o ! .

. Se parameter 16-60 Digital indgang
forbruger i kW. .
angaende raekkefolge. Bit 0 er yderst

[1611] | Effekt [hp] Den faktiske effekt, motoren til hajre.
forbruger, i hk. — -

[1661] | Klemme 53, Indstilling af indgangsklemme 53.

[1612] | Motorspaending Den spaending, som tilferes motoren. koblingsindstilling | Strem = 0, spaending = 1.

[1613] | Frekvens Motorfrekvens, dvs. udgangsfre- [1662] | Analog indgang | Den faktiske veerdi p& indgang 53,
kvensen fra frekvensomformeren i 53 enten som en reference eller beskyt-
Hz. telsesvaerdi.

[1614] | Motorstrgm Motorens fasestrgm malt som [1663] | Klemme 54, Indstilling af indgangsklemme 54.
effektiv veerdi. koblingsindstilling | Strem = 0, spaending = 1.

[1615] | Frekvens [%] Motorfrekvens, dvs. udgangsfre- [1664] | Analog indgang Den faktiske vaerdi for indgang 54
kvensen fra frekvensomformeren i 54 som reference eller beskyttel-
procent. sesveerdi.

[1616] | Moment [Nm] Aktuel motorbelastning som en [1665] | Analog udgang 42 | Den faktiske veaerdi pa udgang 42 i
procentdel af det nominelle [mA] mA. Anvend parameter 6-50 Klemme
motormoment. 42, udgang for at vaelge de variabler,

[1618] | Termisk motorbe- | Termisk belastning p& motoren, der skal repraesenteres af udgang 42.

lastning udregnet af ETR-funktionen. Se ogséa [1666] | Digital udgang Den binaere veerdi af alle digitale
parametergruppe 1-9* Motortem- [bin] udgange.
peratur. - - -
[1667] | Frekvensindgang Den faktiske veerdi for den frekvens,

[1622] | Moment [%)] Viser det faktiske genererede #29 [Hz] der er péfert klemme 29 som en

moment i procent. pu|5indgang.
[1671] | Releeudgang [bin] | Se indstillingerne for alle relaeer.
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0-20 Displaylinje 1,1, lille 0-22 Displaylinje 1,3, lille

Option: Funktion: Veelg en variabel, som skal vises i displayet i linje 1, hgjre
16721 | Teeller A Se den aktuelle veerdi for teeller A. position.
[1673] | Teeller B Se den aktuelle veerdi for teeller B. Option: Funktion:
16791 | Anal d [1610] * | Effekt [kW] | Optionerne er de samme som dem, der
: ] A(r;;)g udgang vises i parameter 0-20 Displaylinje 1,1, lille.
[1680] | Fieldbus, CTW 1 Styreord (CTW), der modtages fra 0-23 Displaylinje 2, stor
busmasteren. Velg en variabel, som skal vises i displayet i linje 2.
[1682] | Fieldbus-REF. 1 Den primzere referenceveerdi sendt Option: Funktion:
med styreord via det serielle [1613] * | Frekvens | Optionerne er de samme som dem, der vises i
kommunikationsnetveerk, for parameter 0-20 Displaylinje 1,1, lille.
eksempel fra BMS, PLC eller andre
styreenheder. 0-24 Displaylinje 3, stor
[1684] | Komm.-optionssta- | Udvidet statusord for fieldbus- Veelg en variabel, som skal vises i displayet i linje 3.
tusord kommunikationsoption.
% T ) .
[1685] | FC-port, CTW 1 Styreord (CTW), der modtages fra 4.1.3 0_3 T|Ipasset LCP udlaesnlng 0g
busmasteren. dlsplaytekst
[1686] | FC-port, REF 1 Statusord (STW), sendt il Det er muligt at tilpasse displayets elementer til forskellige
busmasteren. 2
formal.
[1690] | Alarmord En eller flere alarmer i hex-kode
(anvendes til serielle kommunika- Tilpasset udleesning
tioner). Den beregnede vaerdi, som skal vises, er baseret pa indstil-
[1691] | Alarmord 2 En eller flere alarmer i hex-kode lingerne i parameter 0-30 Enhed for tilpasset udleesning,
(anvendes til serielle kommunika- parameter 0-31 Tilpasset udlaes. min.vaerdi (kun lineaer),
tioner). parameter 0-32 Tilpasset udlaes. maks.veerdi,
parameter 4-14 Motorhastighed, haj graense [Hz] og faktisk
[1692] | Advarselsord En eller flere advarsler i en hex-kode .
hastighed.
(anvendes til serielle kommunika-
tioner). Custom Readout (Value) =4
P 16-09 o
[1693] | Advarselsord 2 En eller flere advarsler i en hex-kode Custom Readout @
Unit P 0-30 )
(anvendes til serielle kommunika- Max value R
tioner). PO-32 T !
‘\\o\s\ |
[1694] | Udv. statusord En eller flere statustilstande i en hex- 0(\6 !
kode (anvendes til serielle (_)Qeeé 5‘7\)@ i
kommunikationer). «\& Z |
: (\5(\\& (\\&8‘ $Q>\ :
[1695] | Ekst. statusord 2 En eller flere statustilstande i en hex- \;\(\e’é %,L\c 80 i
il seri & & :
tode (anvkendes til serielle Minvalue | 0& »é\(’\) |
ommunikationer). ini N i
) tlr?iltasronl C i Motor Speed
[1697] | Alarm Word 3 P0-31 ’ 0 |
[1850] [ Sensorless udl. z‘o‘ﬂ Speed
igh limit
[enhed] P 4-14 (Hz)

0-21 Displaylinje 1,2, lille Illustration 4.1 Tilpas. udlzes.

Vzelg en variabel, som skal vises i displayet i linje 1, midterste
position.
Forholdet afhaenger af typen af den enhed, der er valgt i

Option: Funktion:
Pt unx parameter 0-30 Enhed for tilpasset udleesning:

[1614] * | Motorstrem | Optionerne er de samme som dem, der

vises i parameter 0-20 Displaylinje 1,1, lille.
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Enhedstype Hastghedsforhold
Uden dimensioner Option: Funktion:
Hastighed [140] | fod/s

Gennemstrgmning, volumen [141] | fod/min

Gennemstrgmning, masse Linecer [160] | Grader i F

Hastighed [170] | psi

Lengde [171] | pd/tm2

Temperatur [172] | tom.vandsgijle(rel.)

Tryk Kvadratisk 73] | ft WG

Effekt Kubisk [180] | HK

Tabel 4.1 Hastighedsforhold

0-31 Tilpasset udlaes. min.veerdi

N " 0 CustomRea- | [O - Denne parameter angiver
Option: Funktion: doutUnit* | 999999.99 minimumvzerdien for den
Programmér en vaerdi, der skal vises i CustomRea- brugertilpassede udlaesning
displayet pa LCP'et. Veerdien har en doutUnit] (opstar ved stilstand). Det er kun
lineaer, kvadratisk eller kubisk relation muligt at veelge en veerdi, der
til hastighed. Denne relation afhaenger ikke er 0, ved at vaelge en linezer
af den valgte enhed (se Tabel 4.1). Den enhed i parameter 0-30 Enhed for
faktiske beregnede veerdi kan aflaeses i tilpasset udlzsning. For
parameter 16-09 Tilpas. udlzes.. kvadratiske og kubiske enheder
[0] Ingen er minimumveerdien 0.
[11* %
51 | PPM 0-32 Tilpasset udlees. maks.veerdi
[101 |l/min Range: Funktion:
(111 | O/MIN 100 Custom- [0.0 - Denne parameter indstiller den
[12] | PULS/s ReadoutUnit* | 999999.99 maksimale vaerdi, der skal vises,
[20] |I/s CustomRea- nar motorhastigheden har naet
[21] | I/min doutUnit] den indstillede veerdi for
[22] |[I/tim parameter 4-14 Motorhastighed,
231 | m3ss hoj greense [Hz].
[24] | m3/min g
a5 [mar
130] |kg/s Range: Funktion:
[31]1 [kg/min [0 - 01| Anvend denne parameter til at skrive en individuel
[32] |kg/tim tekststreng til laesning via seriel kommunikation.
331 [t/min Apparat-id kan inkluderes.
34] | t/tim Anvendes kun ved kersel af BACnet.
[40] [m/s -
[45] |m Range: Funktion:
[60] | Grader Celsius [0 - 0 ]| Anvend denne parameter til at skrive en individuel
701 | mbar tekststreng til laesning via seriel kommunikation.
711 |boar Anvendes kun ved kersel af BACnet.
[721 [Pa i
73 i
741 |m wg Range: Funktion:
[80] |kw [0 - 01| Anvend denne parameter til at skrive en individuel
[120] | GPM tekststreng til laesning via seriel kommunikation.
11211 | gal/s Anvendes kun ved kersel af BACnet.
[122] | gal/min
[123] | gal/tim
[124] | CFM
[127] | f3/t
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4.1.4 0-4* LCP

Aktivér, deaktivér og beskyt individuelle taster pa LCP'et
med adgangskode.

0-40 [Hand on]-tast pa LCP

Option: Funktion:

[0] | Deakt. alle | Veelg [0] Deaktiveret for at undga utilsigtet start
af frekvensomformeren i lokaltilstand.

[1] * | Akt. alle

0-42 [Auto on] tast pa LCP

Option: Funktion:

[Hand on] er aktiveret.

[0] [Deakt. alle | Veelg [0] Deaktiveret for at undga utilsigtet start
af frekvensomformeren via LCP.

[1] * | Akt. alle

0-44 [Off/Reset]-tast pa LCP

Option: Funktion:
[0] [Deakt. alle

[Auto on] er aktiveret.

Deaktivér off/reset-tasten.

[1] * | Akt. alle Aktivér funktionerne off og nulstil.

[7]1 | Enable Reset
Only deaktivér off-funktionen for at undga

Aktivér nulstillingsfunktionen, og

utilsigtet stop af frekvensomformeren.

4.1.5 0-5* Kopier/Gem

Kopiér parameterindstillinger mellem opsaetninger til/fra
LCP'et.

0-50 LCP-kopi

Option: Funktion:

[0] * | Ingen kopi
[1]1 | Alle til LCP

Kopierer samtlige parametre i alle
opsaetninger fra frekvensomformerens
hukommelse til LCP-hukommelsen. Kopiér
alle parametre til LCP'et efter idriftsaettelse af
hensyn til servicearbejde.

[2] [Alle fra LCP | Kopierer samtlige parametre i alle
opsatninger fra LCP-hukommelsen til

frekvensomformerens hukommelse.

[3]1 | Sterr.-uafh
fra LCP

Kopierer kun de parametre, der er
uafhaengige af motorstarrelse. Sidstnaevnte
indstilling kan bruges til at programmere
adskillige frekvensomformere med de samme
funktioner uden at pavirke de motordata,
som allerede er indstillet.

[10] | Delete LCP

copy data

0-51 Opsaetningskopi

Option: Funktion:

[0] * [ Ingen kopi Ingen funktion.

[1]1 | Kopier til Kopiér fra opsaetning 1 til opsaetning 2.
ops. 1

[2] [ Kopier til Kopiér fra opsaetning 2 til ops.1.
ops. 2

[9] | Kopier til alle | Kopiér fabriksindstilling til programme-

ringssetup (valgt i

parameter 0-11 Progr.opseetning).

4.1.6 0-6* Adgangskode

0-60 Hovedmenu-adgangskode

Range: Funktion:

0% | [0-999 ][ Definér den adgangskode, der bruges til at fa
adgang til hovedmenuen via tasten [Main Menul.

Indstilling af veerdien til 0 deaktiverer adgangsko-
defunktionen.
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4.2 Hovedmenu - Last og motor - Gruppe 1

Parametre relateret til belastningskompenseringer for
motorens typeskilt og applikationens belastningstype.

4.2.1 1-0* Gen. indstillinger

1-00 Konfigurationstilstand

Option: Funktion:
BEMARK!
Denne parameter kan ikke justeres, mens
motoren korer.

01 | Aben Motorhastigheden bestemmes ved at anvende en

* slgjfe hastighedsreference eller ved at indstille den
onskede hastighed i lokal tilstand.
Aben slgjfe bruges ogsa, hvis frekvensomformeren
er en del af et lukket slgjfe-styringssystem baseret
pa en ekstern Pl-regulering, der leverer et hastig-
hedsreferencesignal som udgangssignal.

[3] | Lukket |[]5; 2

slojfe

Nar den er indstillet til lukket slgjfe, vil
kommandoerne Reversering og Start
reverseret ikke reversere motorens retning.

1-03 Momentkarakteristikker

Option:

Funktion:

[0]

Kompressor

cT

Kun til hastighedsstyring af PM-motorer.

Variabelt
moment

Til hastighedsstyring af centrifugalpumper
og ventilatorer. Skal ogsa anvendes ved
styring af mere end en motor fra den
samme frekvensomformer (for eksempel
flere kondensatorventilatorer eller kgletarn-
sventilatorer). Leverer en spaending, som er
optimeret til en kvadratisk momentbelast-
ningskarakteristik i motoren.

Auto-

energioptim.

VT

Med optimal energieffektiv hastigheds-
styring af centrifugalpumper og ventilatorer
leverer funktionen en spaending optimeret
til en kvadratisk momentbelastningskarakte-
ristik i motoren. Derudover tilpasser AEO-
funktionen spaendingen ngjagtigt til den
aktuelle belastningssituation og reducerer
derved energiforbruget og herbar stgj fra
motoren.

1-06 Clockwise Direction

Option: Funktion:
En reference fra den indbyggede Pl-regulering Wm
bestemme.er mot?rhastlgheden. I?en indbyggede Denne parameter kan ikke justeres, mens
Pl-regulering varierer motorhastigheden som del motoren korer.
af en styringsproces med lukket slgjfe (for
eksempel konstant tryk eller flow). Konfigurér PI-
) . Denne parameter definerer termen med uret, som
reguleringen i parametergruppe 20-** Frek.omf. . . L . .
- svarer til retningspilen i LCP'et. Bruges til let skift af
lukket slajfe. ) . . )
rotationsretning pa akslen uden at skifte
: o torkabler.
1-01 Motorstyringsprincip MOTOrabier
Option: Funktion: [0] * | Normal | Motorakslen drejer med uret, nar frekvensom-
o TUr R = formeren er tilsluttet U=U; V=V; og W=W til
motor.
Ved korsel med U/f er styringsslip og belast-
. . . . [1] |Inverse | Motorakslen drejer mod uret, nar frekvensom-
ningskompenseringer ikke inkluderet.
formeren er tilsluttet U=U; V=V; og W=W til
motor.
Bruges til parallelforbundne motorer og/eller saerlige
motorapplikationer. Indstil U/f-indstillingerne i 1-08 Motor Control Bandwidth
parameter 1-55 U/f-karakteristik - U og . .
parameter 1-56 U/f-karakteristik - F. Option: Funktion:
[0] [ High Hojt dynamisk svar.
[1] * [ vvC+ ([ FRK d e
R . [1] | Medium Optimeret til jeevn drift i stationeer tilstand.
Nar parameter 1-10 Motorkonstruktion er
indstillet til PM-aktiverede optioner, er kun [2] | Low Optimeret til jeevn drift i stationaer tilstand med
VVC+-optionen tilgaengelig. lavest dynamiske svar.
[3] | Adaptive 1 | Optimeret til jeevn drift i stationeer tilstand med
Normal kerselstilstand, herunder slip og belastnings- ekstra aktiv deempning.
kompenseringer. [4] | Adaptive 2 | Alternativ til Adaptive 1 med fokus pa lav-
induktans PM-motorer.
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4.2.2 1-10 til 1-12 Valg af Motor Parameter 1-80 Funktion ved stop X X
Parameter 1-82 Min.-hastighed for funktion X X
BEM/ERK! ved stop (1]
Denne parametergruppe kan ikke justeres, mens Parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse X X
motoren kerer. Parameter 2-00 DC-holdestrom X
Parameter 2-01 DC-bremsestrem X
Folgende parametre er aktive (x), afheengigt af indstillingen Parameter 2-02 DC—bremsteoldet/c?' X
i parameter 1-10 Motorkonstruktion. Parameter 2-04 DC-bremseindkoblingshast. X
[Hz]
P ter 2-06 Parkeringsstre
Parameter 1-10 Motorkonstruktion [0] [1] PM, ikke- arameter ar en.ngss.r m X
Asynkron | udpraeg.SPM Parameter 2-07 Parkerlngstld. X
Parameter 1-00 Konfigurationstilstand X X Parameter 2-10 Bremsefunktion X X
Parameter 1-03 Momentkarakteristikker X Parameter 2-16 AC-bremse .maks. sljmm X
Parameter 1-06 Hajredrejende " . Parameter 2-17 Overspaen(.ilngsstyrm.g X X
Parameter 1-14 Deermpningsforstaerknings- . Parameter 4-10 Motorhastighedsretning X X
faktor Parameter 4-12 Motorhastighed, lav greense X X
Parameter 1-15 Lav hastighed, filtertids- X [Hz)
Konstant Parameter 4-14 Motorhastighed, haj greense X X
Parameter 1-16 Hgj hastighed, filtertids- X (Hz]
Kkonstant Parameter 4-18 Stramgraense X X
Parameter 1-17 Spaendingsfiltertidskonst. X Parameter 4-19 Maks. udgangsfrekvens X X
Parameter 1-20 Motoreffekt (kW] " Paranjeter 4-58 Manglende motorfase- X X
Parameter 1-22 Motorspaending X funktion -
Parameter 1-23 Motorfrekvens X X Parameter 14-40 VT-niveau X
Parameter 1-24 Motorstram " " Parameter 14-41 Mindste magnetisering for X
AEO
Parameter 1-25 Nominel motorhastighed X X
- Parameter 30-22 Ldst rotorbeskyttelse X
Parameter 1-26 Kont. nominelt X
Parameter 30-23 Registreringstid for ldst X
motormoment
rotor [s
Parameter 1-29 Automatisk motortilpasning X X i
(AMA) Tabel 4.2 Parametre er aktiveret via indstilling af
Parameter 1-30 Statormodstand (Rs) X X Parameter 1-10 Motorkonstruktion
Parameter 1-33 Statorlaekreaktans (X1) X
Parameter 1-35 Hovedreaktans (Xh) X 1-10 Motorkonstruktion
Parameter 1-37 d-akseinduktans (Ld) X Option: Funktion:
Parameter 1-39 Motorpoler X X -
[0] * | Asynchron Til asynkrone motorer.
Parameter 1-40 Modelektromot.kraft v. 1000 X
O/MIN [11 [PM, non salient [ For permanente magnetmotorer (PM) med
Parameter 1-52 Min. hast. v. normal X SPM, non Sat overflademonterede (ikke-udpraegede)
magnet. [Hz] magneter. Se parameter 1-14 Damping
Parameter 1-60 Belastningskomp. ved lav X Gain til parameter 1-17 Voltage filter time
hastighed const. for oplysninger om optimering af
Parameter 1-61 Belastningskomp. ved haj X motordriften.
hast. [2] | PM, salient IPM, | For permanente magnetmotorer (PM) med
Parameter 1-62 Slipkompensering X non Sat indvendige (udpreegede) magneter, uden
Parameter 1-63 Slipkompenseringstids- X styring af induktansmaetning.
konstant [3]1 [PM, salient IPM, [ For permanente magnetmotorer (PM) med
Parameter 1-64 Resonansdmpning X Sat indvendige (udpraegede) magneter, med
Parameter 1-65 Resonansdaemp.tidskonstant X styring af induktansmaetning.
Parameter 1-66 Min. strem ved lav X
hastighed
Parameter 1-71 Startforsink. X X
Parameter 1-72 Startfunktion X X
Parameter 1-73 Indkobling pd roterende X X
motor
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1-11 Motorvalg

1-11 Motorvalg

Option: Funktion: Option: Funktion:

[0] * | Default Motor Selection | Indstiller automatisk producentens [47] | Motor Selection 47

indstillinger for den valgte motor. [48] | Motor Selection 48

Indstilling af parameterveerdien [49] | Motor Selection 49

kan endre folgende parametre. [50] | Motor Selection 50

Andre parametre aendrer sig 0gsa, [51] | Motor Selection 51

nar valg af motortype aendres. [52] [ Motor Selection 52
[1] | Motor Selection 1 [53] | Motor Selection 53
121 | Motor Selection 2 [54] | Motor Selection 54
3] | Motor Selection 3 [55] | Motor Selection 55
[4] | Motor Selection 4 [56] | Motor Selection 56
5] | Motor Selection 5 [57]1 | Motor Selection 57
[6] | Motor Selection 6 [58] | Motor Selection 58
[7] | Motor Selection 7 [59] | Motor Selection 59
[8] | Motor Selection 8 [60] | Motor Selection 60
[9] | Motor Selection 9 [61] | Motor Selection 61
[10] | Motor Selection 10 e ST S
[11] | Motor Selection 11 [63] | Motor Selection 63
[12] | Motor Selection 12 el ST e T
[14] | Motor Selection 14 Range: Funktion:
[15] | Motor Selection 15 Default [0 - 0 ][ Viser motornavn i henhold til den valgte
L] || e Seiseion 16 Motor* motor i parameter 1-11 Motorvalg.
[17]1 | Motor Selection 17
[18] | Motor Selection 18
[19] | Motor Selection 19 4.2.3 1-14 til 1-17 VWC* PM
[20] | Motor Selection 20
[21] | Motor Selection 21 Standardstyringsparametrene for VVC* PM-styrekernen er
[22] | Motor Selection 22 optimeret til HVAC-applikationer og belastning med inerti i
[23] [ Motor Selection 23 omradet 50>JI/Jm>5. JI er belastningsinerti fra applika-
[24] | Motor Selection 24 tionen, og Jm er maskininerti.
1251 | Motor Selection 25 For lavinertiapplikationer (JI/Jm<5) anbefales det, at
[26] | Motor Selection 26 parameter 1-17 Spaendingsfiltertidskonst. eges med en faktor
1271 | Motor Selection 27 5-10. Nogle gange bgr parameter 14-08 Daeempningsfor-
[28] | Motor Selection 28 steerkningsfaktor ogsa reduceres for at forbedre ydeevnen
[29] | Motor Selection 29 9 stakf).ilitet.en. o
1301 | Motor Selection 30 For h(ajlnertlappllkatlone.r JI/Jm>>59 anbefales det, at

- parameter 1-15 Lav hastighed, filtertidskonstant,

[31] | Motor Selection 31 parameter 1-16 Haj hastighed, filtertidskonstant og
ERI IS e parameter 14-08 Daempningsforstaerkningsfaktor @ges for at
[33] | Motor Selection 33 forbedre ydeevnen og stabiliteten.
[34] | Motor Selection 34 For hgj belastning ved lav hastighed (<30% af nominel
[35] | Motor Selection 35 hastighed), anbefales det, at parameter 1-17 Spaendingsfil-
[36] | Motor Selection 36 tertidskonst. @ges grundet ikke-linearitet i vekselretteren
[37] | Motor Selection 37 ved lav hastighed.
[38] | Motor Selection 38
[39] | Motor Selection 39
[40] | Motor Selection 40
[41] | Motor Selection 41
[42] | Motor Selection 42
[43] | Motor Selection 43
[44] | Motor Selection 44
[45] | Motor Selection 45
[46] | Motor Selection 46
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1-14 Daempningsforsterkningsfaktor

Range: Funktion:
120 [0 -

%* 250 %]

Parameteren stabiliserer PM-motoren, sa den
kerer jeevnt og stabilt. Veerdien for deempnings-
forsteerkningen styrer PM-motorens dynamiske
ydeevne. Lav deempningsforstaerkning giver en
hegj dynamisk ydeevne, og en hgj veerdi giver en
lav dynamisk ydeevne. Den dynamiske ydeevne
er tilknyttet motordata og belastningstype. Hvis
deempningsforsteerkningen er for hgj eller lav,
bliver styringen ustabil.

4.2.4 1-2* Motordata

Denne parametergruppe indeholder indgangsdata fra
typeskiltet pa den tilsluttede motor.

BEM/ERK!

Andring af veerdien for disse parametre pavirker indstil-
lingen for andre parametre.

1-20 Motoreffekt

pavirkningen fra hgjfrekvensrippel og
systemresonans i beregningen af
maskinens forsyningsspaending. Uden dette
filter kan riplerne i strammen forvanske
den beregnede spaending og pavirke

Indtast den nominelle motoreffekt i kW/hk, som fremgar af
motortypeskiltsdataene. Standardvaerdien svarer til apparatets
" nominelle ydelse.
Range: Funktion: o
Denne parameter kan ikke justeres, mens motoren kgrer.
Size [0.01 - Daempningstidskonstanten for hgjpas- ) )
related* 20 s] filteret bestemmer responstiden for Option: Funktion:
belastningstrin. Opna hurtig styring 3] 0,18 kW - 0,25hk
gennem en kort deempningstidskonstant. (4] 0.25 kW - 0,33hk
Hvis denne veerdi er for kort, kan det [5] 0,37 kW - 0,50hk
dog gere styringen ustabil. Denne [6] 0,55 kW - 0,75hk
tidskonstant anvendes under 10 % [71 0,75 kW - 1,00hk
nominel hastighed. [8] 1,10 kW - 1,50hk
[9] 1,50 kW - 2,00hk
1o 2,20 kW 3,000k
Range: Funktion: [11] 3,00 kW - 4,00hk
Size [0.01 - [ Daempningstidskonstanten for hgjpas- [12] 3,70 kW - 5,00hk
related* 20 s] filteret bestemmer responstiden for [13] 4,00 kW - 5,40hk
belastningstrin. Opna hurtig styring [14] 5,50 kW - 7,50hk
gennem en kort deempningstidskonstant. [15] 7,50 kW - 10,0hk
Hvis denne veerdi er for kort, kan det 16l 11,00 kW - 15,00hk
dog gere styringen ustabil. Denne 1171 15,00kW - 20hk
tidskonstant benyttes over 10 % nominel 18] 18,5KW - 25hk
hastighed. [19] 22KW - 30hk
[20] 30kW - 40hk
Size [0.001 - | Filtertidskonstanten for maskinforsynings- Range: Funktion:
related* [ 1 s] spaendingen anvendes til at reducere Size [50 - 1000 [ Indtast den nominelle

related* V] motorspaending i henhold til motorty-
peskiltsdata. Standardvaerdien svarer

til apparatets nominelle ydelse.

1-23 Motorfrekvens

systemets stabilitet. Range: Funktion:
Size 20 - ([ FRK
related* | 400

Denne parameter kan ikke justeres,
az mens motoren korer.

Vzelg motorfrekvensveerdien fra motortypeskil-
tsdataene. For drift ved 87 Hz med 230/400 V-
motorer indstilles typeskiltdata til 230 V/50 Hz.
Tilpas parameter 4-14 Motorhastighed, hgj
greense [Hz] og parameter 3-03 Maksimumre-
ference til 87 Hz-applikationen.

MGO3N201
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1-24 Motorstrem

1-29 Automatisk motortilpasning (AMA)

Range: Funktion: Option: Funktion:
Size [0.01 - m parameter 1-30 Stator Resistance (Rs) og
related* 10000.00 Al Denne parameter kan ikke parameter 1-35 Main Reactance (Xh).
justeres, mens motoren kgrer. BEM/ERK!
Klemme 27, digital indgang
Indtast den nominelle motorstrem, (parameter 5-12 Klemme 27, digital
som fremgar af motortypeskil- indgang) har [2] Frilob inverteret
tsdataene. Dataene bruges til som fabriksindstilling. Dette
beregning af motormoment, termisk betyder, at AMA ikke kan udfgres,
motorbeskyttelse osv. hvis der ikke er 24 V pa klemme
27.

Range: Funktion: [2] | Red. mot.tilpas. til | Udfgrer en begraenset AMA pa stator-
Size [50 - 60000 | Indtast vaerdien for den nominelle modstanden Rs udelukkende i systemet.
related* RPM] motorhastighed, som fremgar af Vzelg denne option, hvis der benyttes et

motortypeskiltsdataene. Dataene LC-filter imellem frekvensomformeren og
bruges til beregning af automatisk motoren.
motorkompensering. BEM/ERK
1-26 Kont. nominelt motormoment Na&r parameter 1-10 Motorkonstruktion er indstillet til
Range: Funktion: valg, der aktiverer permanent motortilstand, er [1]
Sz [01 - Lﬂm Kompl.motortilp.til eneste tilgeengelige option.

related* | 10000 Nml | £ qres denne parameter, pavirkes

andre parameterindstillinger. Aktivér AMA-funktionen ved at trykke pa [Hand on], nar

der er valgt [1] Kompl.motortilp.til eller [2] Red. mot.tilpas. til.
Efter en normal sekvens viser displayet: Tryk pd [OK] for at
afslutte AMA. Efter aktivering af [OK] er frekvensom-
formeren klar til drift.

Denne parameter er kun tilgeengelig, nar
parameter 1-10 Motorkonstruktion er
indstillet til valg, der aktiverer tilstand
med permanent motor.

BEMZARK!
L2 R e e PR () . For at opna den bedst mulige tilpasning for
Option: Funktion: frekvensomformeren skal AMA gennemfgres pa
Lﬂm en kold motor.
Denne parameter kan ikke justeres, . AMA kan ikke udfgres, mens motoren korer.

mens motoren kerer. . AMA kan ikke udferes pa en motor med en

storre nominel effekt end frekvensomformeren,
AMA-funktionen optimerer motorens for eksempel nar en 5,5 kW (7,5 hk) motor er

dynamiske ydeevne ved automatisk at forbundet til en 4 kW (5 hk) frekvensomformer.
optimere den avancerede motor

parameter 1-30 Statormodstand (Rs) til

parameter 1-35 Hovedreaktans (Xh), nar BEM/E R K.

motoren er stillestdende. Undga at generere eksternt moment under udfgrelse af
[0] | Ikke aktiv Ingen funktion AMA.
[1] | Kompl.motortilp.til | Hvis parameter 1-10 Motor Construction BEM/ERK.

er indstillet til [0] Asynkron, udfgres AMA Hvis en af indstillingerne i parametergruppe 7-2*

af parameter 1-30 Stator Resistance (Rs), Motordata zendres, skifter de avancerede motorpa-

parameter 1-33 Stator Leakage Reactance rametre, parameter 1-30 Statormodstand (Rs) til

(X1) og parameter 1-35 Main Reactance parameter 1-39 Motorpoler, tilbage til fabriksindstillingen.

(Xh). Hvis parameter 1-10 Motor
Construction er indstillet til valg, der

aktiverer PM-motoren, udfares AMA af
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BEMARK!

Kor kun en komplet AMA uden filter, men begraenset
AMA med filter.

1-30 Statormodstand (Rs)

Range: Funktion:
Size [0.0 - B FRK
related* 99.99 Ohm]

Denne parameter kan ikke
justeres, mens motoren kerer.

Indstil statormodstandsveerdien.
Indtast veerdien fra motordatabladet,
eller udfgr en AMA pa en kold motor.

1-33 Statorleekreaktans (X1)

Range: Funktion:

Size related* | [0.0 - 999.9 Ohm] | Indstil motorens statorlaekre-
aktans.

1-35 Hovedreaktans (Xh)

Range: Funktion:

Size [0.0 - | Indstil motorens hovedreaktans ved hjelp af

related* | 999.9 en af disse metoder:

Ohm]

. Ker en AMA pa en kold motor.
Frekvensomformeren maler
veerdien fra motoren.

. Indtast Xn-veerdien manuelt.
Indhent veerdien fra motorleve-
randgren.

. Brug Xn-fabriksindstillingen.
Frekvensomformeren etablerer
indstillingen baseret pa motortype-
skiltsdataene.

1-37 d-akseinduktans (Ld)

Parameter 1-30 Stator- Denne parameter giver statorviklings-
modstand (Rs)

(stjernepunkt).

modstand (Rs) lig asynkron
motorstatormodstand. Statormod-
standen er defineret for
stjernepunktsmaling. For fase-fase-
data, hvor statormodstand males
mellem to vilkarlige linjer, skal dette
divideres med 2.

Parameter 1-37 d-aksein-
duktans (Ld)
(stjernepunkt).

Denne parameter giver PM-motorens
direkte akseinduktans. d-aksein-
duktansen er defineret for
stjernepunktsmaling. For fase-fase-
data, hvor statormodstand males
mellem to vilkarlige linjer, skal dette
divideres med 2.

Parameter 1-40 Modelek-
tromot.kraft v. 1000
O/MIN

RMS (fase til fase-veerdi).

Denne parameter giver modelektrom-
otorisk kraft pa PM-motorens
statorklemme ved en mekanisk
hastighed pa praecist 1.000 O/MIN.
Den defineres mellem fase til fase og
er udtrykt i RMS-vaerdi.

Range: Funktion:
Size [o - 2 FRK
related* 1000 mH]

Denne parameter er kun aktiv, nar
parameter 1-10 Motorkonstruktion er
indstillet til [1] PM,ikke-udpr.SPM.

Indtast veerdien for d-akseinduktansen.
Vardien fas fra databladet for PM-

motoren.

Statormodstand og d-akseinduktansveerdier for asynkrone
motorer beskrives normalt i tekniske specifikationer som
mellem fase og stjernepunktsveerdier. PM-motorer
beskrives typisk i tekniske specifikationer som mellem fase
til fase. PM-motorer er typisk bygget til en stjernetil-
slutning.

Tabel 4.3 Parametre relateret til PM-motorer

BEMARK!

Motorfabrikanter giver vaerdier for statormodstand
(parameter 1-30 Statormodstand (Rs)) og d-akseinduktans
(parameter 1-37 d-akseinduktans (Ld)) i tekniske specifika-
tioner som mellem stjernepunkt eller mellem fase til
fase. Der er ingen generel standard. De forskellige
opsaetninger for statorviklingsmodstand og induktion
vises i lllustration 4.2. Danfoss-frekvensomformere kraever
altid stjernepunktsvaerdien. PM-motorens modelektromo-
toriske kraft defineres som induceret
modelektromotorisk kraft, der er udviklet over to faser
statorvikling fra fritkerende motor. Danfoss-frekvensom-
formere krzever altid fase til fase-RMS-veerdi malt ved
1.000 O/MIN, mekanisk omdrejningshastighed. Dette
vises i lllustration 4.3.

Line to common (starpoint) Line to line values

L .

130BC008.11

Rsand Ld
Rs and Ld

Illustration 4.2 Statorviklingopsaetninger

MGO3N201

Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes. 45




Parametre

VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106

Permanent magnet motors

Line to Line Back
Emf in RMS Value
at 1000 rpm
Speed (mech)

130BC009.10

lllustration 4.3 Maskinparameterdefinition af modelektromo-
torisk kraft for PM-motorer.

1-38 g-akseinduktans (Lq)

1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat)

Range: Funktion:

induktionsveerdi pa 200 % af den
nominelle veerdi.

1-46 Positionsregistrer.forst.

Range: Funktion:
100 %*

[20 - 200 %] | Justerer testpulsens amplitude under
positionsregistrering ved start. Juster
denne parameter for at forbedre positi-
onsmalingen.

1-48 Current at Min Inductance for d-axis

1-40 Modelektromot.kraft v. 1000 O/MIN
Funktion:

[10 - 9000 V] | Fase til fase RMS, modelektromo-
torisk kraft ved 1.000 O/MIN.

Range:

Size related*

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

Range: Funktion:
Size [0 - Denne parameter svarer til induktans-
related* 1000 mH] | maetningen for Ld. Ideelt set vil denne

parameter have samme veerdi som
parameter 1-37 d-akseinduktans (Ld). Hvis
motorleverandgren oplyser en indukti-
onskurve, skal der indtastes en
induktionsveerdi pa 200 % af den
nominelle veerdi.

1-45 g-axis Inductance Sat. (LqSat)

Range: Funktion:
Size [0 - Denne parameter svarer til induktans-
related* 1000 mH] | maetningen af Lqg. Ideelt set vil denne

parameter have samme vaerdi som
parameter 1-38 g-akseinduktans (Lg). Hvis
motorleverandgren oplyser en indukti-

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [0.000 - Angiv veerdien for g-akseinduktansen. 100 % | [20 - |Denne parameter angiver d-induktansvaer-
related* 1000 mH] Veerdien fas fra databladet for den * 200 %] | diernes matningskurve. Fra 20-100 % af denne
permanente magnetmotor. Veerdien parameter vil induktanserne vaere linezert
kan ikke andres, nar motoren kerer. approksimerede pga. parameter 1-37 d-aksein-
duktans (Ld), parameter 1-38 g-akseinduktans
(Lg), parameter 1-44 d-axis Inductance Sat.
Range: Funktion: (LdSat) og parameter 1-45 g-axis Inductance Sat.
Size 2- W (LgSat). Herunder og over er de angivet i de
related* 100 ] Denne parameter kanikke justeres, tiIsvareT\de parametre..Parametre relateret til
mens motoren Karer. belastrrlngskor.npe.nserlnger for r.notorens
typeskilt, applikationens belastningstype og
elektronisk bremsefunktion til hurtigt stop/hold
Indtast antallet af motorpoler. o ey
Veerdien for motorpolen er altid et lige tal,
da det henviser til antallet af poler, ikke
polpar. Range: Funktion:
100 [20 - | Denne parameter angiver g-induktansveerdiernes

onskurve, skal der indtastes en

%* 200 %] | maetningskurve. Fra 20-100 % af denne
parameter vil induktanserne veere lineaert
approksimerede pga. parameter 1-37 d-aksein-
duktans (Ld), parameter 1-38 g-akseinduktans (Lg),
parameter 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat) og
parameter 1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat).
Herunder og over er de angivet i de tilsvarende
parametre. Parametre relateret til belastnings-
kompenseringer for motorens typeskilt,
applikationens belastningstype og elektronisk
bremsefunktion til hurtigt stop/hold af motoren.

1-50 Motormagnetisering ved stilstand

Range: Funktion:

100 [0 -
%* 300 % | parameter 1-52 Min. hast. v. normal magnet. [Hz] for

Anvend denne parameter sammen med

] at opna en anden termisk belastning pa motoren
ved kersel ved lav hastighed.

Indtast en veerdi, som er en procentdel af den
nominelle magnetiseringsstrem. Hvis indstillingen
er for lav, skal momentet for motorakslen
reduceres.
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1-60 Belastningskomp. ved lav hastighed

‘ i

1-50 Motormagnetisering ved stilstand

Range: Funktion: Range: Funktion:
Magn. current 2 100 %* | [0 - Indtast kompenseringsveerdien ved lav
0% » % 300 %] | hastighed og belastningsspaending i procent.
Par.1-50 § Denne parameter bruges til at optimere
! - belastningens ydeevne ved lav hastighed.
pam‘_sz Hz Denne parameter er kun aktiv, hvis
Illustration 4.4 Motormagnetisering parameter 1-10 Motorkonstruktion = [0]
Asynkron.
1-61 Belastningskomp. ved hgj hast.
1-52 Min. hast. v. normal magnet. [Hz] Range: Funktion:
Range: Funktion: 100 %*| [0 - Indtast kompenseringsvaerdien ved hgj
1 Hz*| [0.1-10.0 |Indstil den pdkraevede frekvens for normal 300 %] | hastighed og belastningsspaending i procent.
Hz] magnetiseringsstrgm. Denne parameter bruges til at optimere
Anvend denne parameter sammen med belastningens ydeevne ved hgj hastighed.
parameter 1-50 Motormagnetisering ved Denne parameter er kun aktiv, hvis
stilstand. Se Illustration 4.4. parameter 1-10 Motorkonstruktion = [0]
Asynkron.
Size [0 - 1000 | Indtast spending ved hvert Range: Funktion:
related* V] frekvenspunkt for at definere en U/f- Size [-400 - Indtast den procentvise veerdi for
karakteristik, der svarer til motoren. related* 400 %] slipkompensering for at kompensere for
Frekvenspunkterne defineres i tolerancer i veerdien nun. Slipkompen-
parameter 1-56 U/f-karakteristik - F. sering beregnes automatisk pa
grundlag af den nominelle motorha-
Range: Funktion: - - -
Size [0 - [Indtast frekvenspunkter for at definere en U/f- R e L
related* [400.0 | karakteristik, der svarer til motoren. Spaending Range: Funktion:
Hz] ved hvert punkt defineres i parameter 1-55 U/f- 0.1 s*| [0.05 -5 [Indtast reaktionshastigheden for slipkompen-
karakteristik - U. s] sering. En hgj veerdi giver en langsom

reaktion, og en lav veerdi giver en hurtig

Lav en U/f-karakteristik baseret pa seks
reaktion. Hvis der opstar problemer med

definérbare spaendinger og frekvenser, se
Illustration 4.5.

Forenkl U/f-karakteristikker ved at kombinere
to eller flere punkter (speendinger og
frekvenser). Indstil punkterne ved lige veerdier.

lavfrekvensresonans, skal der anvendes en
laengere tidsindstilling.

1-64 Resonansdaempning

Motorspacnding 130BA166.10 Range: Funktion:

Parameter 1-55 [x]
100 % [ [0 - Indtast resonansdeempningsveerdien. Indstil
* 500 %] | parameter 1-64 Resonance Dampening og

parameter 1-65 Resonance Dampening Time

I
I

I

| Constant for at eliminere hgjfrekvente
: resonansproblemer. @g veerdien af

L
" @ B parameter 1-64 Resonance Dampening for at
s reducere resonansoscilleringen.

Parameter 1-56 [x]

Illustration 4.6 U/f-karakteristik
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1-65 Resonansdaemp.tidskonstant

1-72 Startfunktion

Resonance Dampening Time Constant
for at eliminere hgjfrekvente resonans-
problemer. Indtast den tidskonstant,
der giver den bedste deempning.

1-66 Min. strom ved lav hastighed

Range: Funktion:
50 %*

[0 - 120 %] | Gaelder kun for PM-motorer. Nar minimums-
tremmen gges, forbedres motormoment
ved lav hastighed, men det reducerer ogsa
virkningsgrad.

1-70 PM-starttilstand

Denne parameter er gyldig for softwareversion 2.80 og senere

versioner. Anvend denne parameter til at vaelge PM-motorens
starttilstand, hvilket initialiserer VVC*-styrekernen for tidligere
fritkerende PM-motorer. Denne parameter er kun aktiv for PM-
motorer i VVC*-tilstand, hvis motoren er standset (eller kegrer ved
lav hastighed).

Option: Funktion:

[0] * [ Rotorregistrering | Funktionen rotordetektering beregner
rotorens elektriske vinkel og bruger
vinklen som et startpunkt. Denne option
er standardvalget for automatiserede
frekvensomformerapplikationer. Hvis
flying start-funktionen registrerer, at
motoren kerer ved lav hastighed eller er
stoppet, kan frekvensomformeren
registrere rotorens position (vinklen).
Frekvensomformeren starter motoren ud
fra denne vinkel.

[1] | Parkeringstid Parkeringsfunktionen péferer DC-stroam
over statorviklingen og roterer rotoren til
elektrisk nulposition. Denne funktion er
typisk valgt i HVAC-applikationer. Hvis
flying start-funktionen registrerer, at
motoren kerer ved lav hastighed eller er
stoppet, udsender frekvensomformeren
en DC-strom, der parkerer motoren ved
en bestemt vinkel. Frekvensomformeren

starter motoren ud fra denne vinkel.

1-71 Startforsink.

Range: Funktion:
0s*[ [0-10 [Denne parameter aktiverer en forsinkelse af
s] starttidspunktet. Frekvensomformeren begynder

med startfunktionen valgt i
parameter 1-72 Startfunktion. Indstil startforsinkel-
sestiden, indtil acceleration skal begynde.

Range: Funktion: Option: Funktion:
0.005 s* [0.001 - Indstil parameter 1-64 Resonance [0] [DC-hold/fors.- [ Motoren forsynes med parameter 2-00 DC-
0.050 s] Dampening og parameter 1-65 tid holde-/forvarmn.stram under

startforsinkelsestiden.

[2] * | Frilgb/forsink.- | Frekvensomformeren frilaber under

tid startforsinkelsestiden (frekvensomformer

off).

1-73 Indkobling pa roterende motor

Option: Funktion:

Denne funktion ger det muligt at fange en
motor, som roterer frit som folge af et
netudfald.

Flying start seger kun i retning med uret. Hvis
det mislykkes, aktiveres en DC-bremse. Hvis der
er valgt PM-motor, udferes parkering, hvis
hastigheden er under 2,5-5 %, i tidsperioden
indstillet i parameter 2-07 Parkeringstid.

[0] | Deaktiveret
* er ngdvendig.

Veelg [0] Deaktiveret, hvis denne funktion ikke

[2] | Altid
aktiveret

Veelg [2] Aktiveret for at aktivere frekvensom-
formeren til at "fange" og styre en roterende
motor.

Parameteren er altid indstillet til [2] Aktiveret,
nar parameter 1-10 Motorkonstruktion = [1]
PM,ikke-udpr.SPM.

Vigtige relaterede parametre:

. Parameter 2-01 DC-bremsestrom
. Parameter 2-06 Parkeringsstram

. Parameter 2-07 Parkeringstid

Flying start-funktionen, der anvendes til PM-motorer, er
baseret pa et indledende hastighedsestimat. Hastigheden
estimeres altid som det farste punkt, nar et aktivt
startsignal er afgivet.

Hvis hastighedsestimatet er lavere end 2,5-5 % af nominel
hastighed, aktiveres parkeringsfunktionen (se

parameter 2-06 Parkeringsstrem og

parameter 2-07 Parkeringstid). Ellers fanger frekvensom-
formeren motoren ved den hastighed og genoptager
normal drift.

Stremgraenser for flying start-princippet, der anvendes til
PM-motorer:
. Hastighedsomradet er op til 100 % nominel
hastighed eller feltsvaekningshastigheden (det,
der er lavest).

. For applikationer med hgijt inerti (dvs. hvor
belastningsinertien er mere end 30 gange starre
end motorinertien).
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1-80 Funktion ved stop 1-90 Termisk motorbeskyttelse

Option: Funktion: Option: Funktion:
Veelg denne funktion efter en [0] |Ingen Deaktiverer temperaturovervagning.
stopkommando, eller efter hastigheden beskyttelse
er rampet ned til indstillingerne i [11 | Termistorad- | En termistor afgiver en advarsel, hvis den
parameter 1-82 Min.-hastighed for funktion varsel gvre grense for motortemperaturomradet er
ved stop [Hz]. overskredet.

[0] * [ Frilab Lader motoren rotere i frilgb. [2] | Termistor-trip | Hvis den @vre greense for motortemperatu-

11 | DC-hold/ Forsyner motoren med en DC- romradet er overskredet, giver en termistor

motorforvarm. holdestrem (se parameter 2-00 DC-holde-/ erf alarm og far frekvensomformeren til at

forvarmn.strem). trippe.

[3]1 | ETR-advarsel [ Hvis den beregnede gvre graense for

1-82 Min.-hastighed for funktion ved stop [Hz] 1 motortemperaturomradet er overskredet,

Range: Funktion: opstar der en advarsel.

0 Hz*| [0 - 20 Hz] [ Indstil den udgangsfrekvens, hvor [4]1 |ETR trip 1 Hvis 90 % af den beregnede gvre graense for
parameter 1-80 Funktion ved stop skal motortemperaturomradet er overskredet,
aktiveres. afgives en alarm, og frekvensomformeren

tripper.
1-88 AC Brake Gain
_ [22] | ETR Trip - Start motortermisk beregning baseret pa den
Range: Funktion: Extended aktuelle belastning og tid samt motorfre-
1.4%| [1.0 - | Indstil kapaciteten for AC-bremseeffekt (indstil Detection kvensen, ndr motorstrammen er over 110 %
20] rampe ned-tiden, nar inerti er konstant). Hvis DC- af den nominelle motorstrem. Alternativt kan
link-spaendingen ikke er hgjere end DC-link- motortermisk beregning startes, nar
spaendingens advarselsveerdi, kan generatorens motorstreammen er mindre end 110 % af den
moment justeres med denne funktion. nominelle motorstrem, og forudsat at
Jo hgjere AC-bremseforstaerkningen er, jo staerkere stromgreensen udloses.

bremsekapacitet. Hvis bremseforstaerkningen er lig
1,0, er der ingen AC-bremsekapacitet.

BEMARK!

Kontinuerlig generatormoment kan medfare
overophedning af motoren pa grund af hgj
motorstrem. Beskyt motoren mod overop-
hedning i parameter 2-16 AC-bremse, maks
strom.

1-90 Termisk motorbeskyttelse

Option: Funktion:

Vha. ETR (elektronisk termorelee) beregnes
motortemperaturen baseret pa frekvens,
strem, og tid. Hvis en termistor ikke er til
stede, anbefaler Danfoss brug af ETR-
funktionen. Funktionen er den samme for
asynkrone motorer og PM-motorer.

BEMARK!

ETR-beregningen er baseret pa
motordata fra parametergruppe 7-2*
Motordata.
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4.3 Hovedmenu - Bremser - Gruppe 2

2-00 DC-holde-/forvarmn.stream

Range: Funktion:

2-06 Parkeringsstrom

Range: Funktion:

50 o- |2 ERK

%" 160 %] | Maksimumvzerdien afhaenger af den

nominelle motorstrgm.

Undga 100 % strem for leenge. Det kan
beskadige motoren pa grund af overop-
hedning.

Indstil holdestrem som en procentdel af den
nominelle motorstram Imn i

parameter 1-24 Motorstrem. Parameter 2-00 DC-
holde-/forvarmn.strem holder motorfunktionen
(holdemoment) eller forvarmer motoren. Denne
parameter er aktiv, hvis DC-hold er valgt i
parameter 1-72 Startfunktion [0] eller

parameter 1-80 Funktion ved stop [1].

2-01 DC-bremsestrom

Range: Funktion:

50 | 10- |3 ERK

% 130 | Maksimumvaerdien afhaenger af den
%]

nominelle motorstrem. Undga 100 % strem
for leenge. Det kan beskadige motoren.

Indstil strammen som % af nominel motorstram,
parameter 1-24 Motorstrom. DC-bremsestrom pafgres
med en stopkommando, nar hastigheden er under
den greense, der er indstillet i parameter 2-04 DC-
bremseindkoblingshast. [Hz]; nar funktionen
Inverteret DC-bremse er aktiv (parametre 5-7*
Digitale indgange er indstillet til [5] DC-bremse inv.,
eller via den serielle port). Se parameter 2-02 DC-
bremseholdetid vedr. varighed.

2-02 DC-bremseholdetid

Range: Funktion:
10 s*| [0 - 60 s]

Indstil varigheden af DC-bremsestremmen i
parameter 2-01 DC-bremsestrgm, nar den er
blevet aktiveret.

2-04 DC-bremseindkoblingshast. [Hz]

Range: Funktion:
0 Hz*| [0 -400 Denne parameter anvendes til at indstille
Hz] DC-bremsens indkoblingshastighed, hvor

parameter 2-01 DC-bremsestrem skal veaere
aktiv i forbindelse med en stopkommando.

100 [0 -
%* 150 % | nominelle motorstrem, parameter 1-24 Motorstrem.
] Aktiv med parameter 1-73 Indkobling pa roterende
motor. Parkeringsstremmen er aktiv i den

Indstil stremmen som en procentdel af den

tidsperiode, der er indstillet i
parameter 2-07 Parkeringstid.

BEMAERK!

Parameter 2-06 Parkeringsstrom er kun aktiv,
nar PM-motorkonstruktion er valgt i
parameter 1-10 Motorkonstruktion.

2-07 Parkeringstid

Range: Funktion:
3s*[ [0.1- Indstil varigheden af parkeringsstremmen i
60 s] parameter 2-06 Parkeringsstrom. Aktiv i forbindelse
med parameter 1-73 Indkobling pd roterende
motor.
BEMAERK!

Parameter 2-07 Parkeringstid er kun aktiv,
nar [1] PM, ikke-udpr.SPM velges i
parameter 1-10 Motorkonstruktion.

4.3.1 2-1* Bremseenergifunkt.

Parametergruppe til valg af dynamiske bremseparametre.

2-10 Bremsefunktion

Option: Funktion:
[0] * [ Ikke aktiv

Bremsemodstanden er ikke aktiv.

[2] AC-bremse AC-bremse er aktiv.

2-16 AC-bremse, maks stram

Range: Funktion:

100 %*

[0 - 160 %] | Indtast den maksimalt tilladelige strem ved
brug af AC-bremse for at undga overop-

hedning af motorviklingerne.

2-17 Overspaendingsstyring

Option: Funktion:

Aktivér OVC under rampe ned for at
reducere risikoen for frekvensomformertrip
pa grund af overspaending pa DC-linket, der
skyldes generativ effekt fra belastning.

[0] | Deaktiveret Ingen OVC kraevet.

[1]1 | Aktiv (ikke
v.stands)

Aktiverer OVC, nar frekvensomformeren ikke
er i standsningstilstand.
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2-17 Overspandingsstyring

Option: Funktion:
[2] * | Aktiveret Aktiverer OVC.
BEMAERK!

Rampetiden justeres automatisk for
at undga, at frekvensomformeren
tripper.

4.3.2 2-2* Mekanisk bremse

Parametre til indstilling af hastighed og strem for den
mekaniske bremse.

2-20 Bremsefriggrelsesstrom

Range: Funktion:

0 A*| [0-100 [Indstil motorstrammen til frigerelse af den
Al mekaniske bremse, nar en starttilstand er til
stede. Den @vre greense er angivet i
parameter 16-37 Inv. Max. Current.

2-22 Bremseaktiveringshast. [Hz]

Range: Funktion:

0 Hz*| [0 - 400 Hz] | Indstil motorfrekvensen for aktivering af
den mekaniske bremse, nar en stoptilstand
er til stede.
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4.4 Hovedmenu - Reference/ramper - Gruppe 3

4.4.1 3-0* Referencegraenser

Parametre til indstilling af referenceenheden, graenser og
omrader.

Se 0gsa parametergruppe 20-0* Feedback for oplysninger
om indstillingerne i lukket slgjfe.

3-02 Minimumreference

Funktion:

Range:

0*| [-4999-4999] [ Minimumreferencen er den laveste vaerdi, der

3-10 Preset-reference

Range: Funktion:
0 %*| [-100 - |Indtast op til otte forskellige preset-referencer
100 %] (0-7) i denne parameter ved hjelp af array-

programmering. Veelg preset-reference bit 0/1/2
[16], [17] eller [18] for de tilsvarende digitale
indgange i parametergruppe 5-1* Digitale
indgange for at vaelge dedikerede referencer.

3-11 Jog-hastighed [Hz]

konfiguration i
parameter 1-00 Konfigurations-
tilstand.

4.4.2 3-1* Referencer

°
P3O3—— -— -— c— m— t— m— e e e g
o
o
o
o
(32}

P3-02

s
s
/
s
/
/
/
/
/
P3-10
0

Illustration 4.7 Referencer

. : Range: Funktion:
kan opnas ved at leegge samtlige referencer
sammen. 5 Hz*| [0 -400.0 Ved jog-hastighed forstas en fast udgangs-
Hz] hastighed, som frekvensomformeren kgrer
Range: Funktion: Se ogsa parameter 3-80 Jog-rampetid.
Size [-4999.0 - 4999 | Maksimumreferencen er den
related* | ReferenceFeed- hgjeste veerdi, der kan opnas ved
backUnit] at leegge samtlige referencer Range: Funktion:
sammen. Maksimumreferen- 0 %*| [0- |[Indtast en procentveerdi (relativ), som enten vil
ceenheden passer til valget af 100 %] | blive lagt til eller trukket fra den faktiske reference

for catch up eller slow-down. Hvis der er valgt
catch up via en af de digitale indgange

(parameter 5-10 Klemme 18, digital indgang til
parameter 5-15 Klemme 33, digital indgang), vil
procentvaerdien (relativ) blive lagt til den totale
reference. Hvis der er valgt slow-down via en af de
digitale indgange (parameter 5-10 Klemme 18,
digital indgang til parameter 5-15 Klemme 33, digital
indgang), vil procentveerdien (relativ) blive trukket
fra den totale reference. Opna udvidet funktio-
nalitet med DigiPot-funktionen. Se
parametergruppe 3-9* Digitalt pot.-meter.

3-14 Preset relativ reference

Range: Funktion:
0% [ [-100 | Definér den faste veerdi i %, der skal fgjes til den
* - variable veerdi, der er defineret i

100 %] | parameter 3-18 Relativ skalering, referenceressource.

Summen af den faste og den variable veerdi
(maerket Y i lllustration 4.8) ganges med den
faktiske reference (maerket X i lllustration 4.8). Dette

produkt fgjes til faktiske reference. x + x x 150

Y,
Relativ Z Resulterende

x| Z=x+x=v/100[ P faktisk

reference

130BA059.12
Illustration 4.8 Preset relativ reference
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3-15 Reference 1-kilde

3-17 Reference 3-kilde

Option:

3-17 Reference 3-kilde

Funktion:

Veelg den referenceindgang, der skal
benyttes til det tredje referencesignal.
Parameter 3-15 Reference 1-kilde,
parameter 3-16 Reference 2-kilde og
parameter 3-17 Reference 3-kilde
definerer op til tre forskellige referen-
cesignaler. Summen af disse
referencesignaler definerer den faktiske
reference.

[0] Ingen funktion

Option: Funktion: Option: Funktion:
Veelg den indgang, der skal benyttes til [1] Analog indgang
det forste referencesignal. 53
Parameter 3-15 Reference 1-kilde, [2] Analog indgang
parameter 3-16 Reference 2-kilde og 54
parameter 3-17 Reference 3-kilde [7] Frekvensindgang
definerer op til tre forskellige reference- 29
signaler. Summen af disse 111 * | Lokal
referencesignaler definerer den faktiske busreference
reference.
[0] |Ingen funktion 443 3-4% Rampe 1
[1] * | Analog indgang
53 Konfigurér parametrene med rampetiderne for hver af de
[2] | Analog indgang to ramper (parametergruppe 3-4* Rampe 1 og parameter-
54 gruppe 3-5* Rampe 2). Rampetiden forudindstilles til en
[71 |Frekvensindgang minimumvaerdi pa 10 ms for alle effektstarrelser.
29
[11] | Lokal RPM o
busreference E] gﬁh ?mit %
R ————
Option: Funktion: . / | 1 ;
Vzelg den indgang, der skal benyttes til E:V-v1“2mit : 1 W
det andet referencesignal. ‘ \ N
Parameter 3-15 Reference 1-kilde, ‘ | | }
parameter 3-16 Reference 2-kilde og ‘ P 341 ‘ \ | l; a3r:2(x) | Time
parameter 3-17 Reference 3-kilde ﬁﬁ:ﬂf(ﬁ?éfp | \ I D_owﬁ \

: . Time (Dec)
definerer op til tre forskellige reference- ‘ | \ | \
signaler. Summen af disse — tacc — e tdec —
referencesignaler definerer den faktiske lllustration 4.9 Ramper
reference. Se ogsa
parameter 1-93 Termistorkilde.

[11 [Analog indgang Range: Funktion:
= Size [0.05 [ Angiv accelerationstiden fra 0 Hz til

2] * | Analog indgang related* |- 3600 | parameter 1-23 Motorfrekvens, hvis asynkron
>4 s] motor er valgt. Angiv accelerationstiden fra

[7] | Frekvensindgang 0 O/MIN til parameter 1-25 Nominel motorha-
29 stighed, hvis PM-motor er valgt. Veelg en

[11] | Lokal rampe op-tid, saledes at udgangsstreammen
busreference

ikke overstiger stramgraensen i

parameter 4-18 Stremgraense under rampning.
Se rampe ned-tid i parameter 3-42 Rampe 1,
rampe-ned-tid.

MGO3N201
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3-42 Rampe 1, rampe-ned-tid

3-81 Kvikstop rampetid

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [0.05 - | Indtast decelerationstiden fra Size [0.05 | Indtast rampetiden for kvikstop fra
related* | 3600 s] | parameter 1-23 Motorfrekvens til 0 Hz, hvis related* |- 3600 | parameter 1-23 Motorfrekvens til 0 Hz. Under
asynkron motor er valgt. Indtast decelerati- sl rampning ma der ikke opsta overspaending i
onstiden fra parameter 1-25 Nominel vekselretteren, og den genererede stram ma
motorhastighed til 0 O/MIN, hvis der er valgt heller ikke overstige graensen i
PM-motor. Veelg en rampe ned-tid for at parameter 4-18 Stromgreense. Kvikstop
undga at trippe pa overspaending i DC- aktiveres med et signal pa en valgt digital
linket. indgang eller via den serielle kommunikati-
onsport.
444 35" Rampe 2
Range: Funktion:
Denne parametergruppe konfigurerer rampe 2-parametre.
0s*| [0- |For at beskytte kugleventilen i en stopsituation kan

3-51 Rampe 2, rampe-op-tid

Range: Funktion:
Size [0.05 - | Angiv accelerationstiden fra 0 Hz til
related* 3600 s] | parameter 1-23 Motorfrekvens, hvis asynkron

motor er valgt. Angiv accelerationstiden fra

0 O/MIN til parameter 1-25 Nominel motorha-
stighed, hvis der er valgt PM-motor. Veelg en
rampe op-tid, saledes at udgangsstremmen
ikke overstiger stramgraensen i

parameter 4-18 Stromgreense under rampe op.

3-52 Rampe 2, rampe-ned-tid

Range: Funktion:
Size [0.05 - | Indtast decelerationstiden fra
related* 3600 s] parameter 1-25 Nominel motorhastighed til

0 O/MIN. Veelg en rampe ned-tid, saledes
at udgangsstremmen ikke overstiger
stremgraensen i

parameter 4-18 Stremgraense under rampe
ned.

4.4.5 3-8* Andre ramper

3-80 Jog-rampetid

Range: Funktion:
Size [0.05 | Indtast jog-rampetiden, som er accelerations-/
related* |- 3600 | decelerationstiden mellem 0 Hz til

s] parameter 1-23 Motorfrekvens. Serg for, at den

resulterende udgangsstrem, der er kraevet for
den givne jog-rampetid, ikke overstiger
stremgraensen i parameter 4-18 Stromgraense.
Jog-rampetiden starter ved aktivering af et
jog-signal via betjeningspanelet, en valgt
digital indgang eller den serielle kommunikati-
onsport.

60 s] | stoprampen benyttes som en hastighedssaenkende
rampehastighed. Indstil rampehastigheden fra
parameter 4-11 Motorhastighed, lav graense [O/MIN]
eller parameter 4-12 Motorhastighed, lav graense [Hz]
til sluthastighed for stoprampe, der er indstillet i
parameter 3-86 Check Valve Ramp End Speed [RPM]
eller parameter 3-87 Check Valve Ramp End Speed
[HZ]. Hvis parameter 3-85 Check Valve Ramp Time er
en anden veerdi end 0 sek, effektueres stopram-
petiden og anvendes til at rampe hastigheden ned
fra Motorhastighed, lav graense, til sluthastighed for
stoprampe i parameter 3-86 Check Valve Ramp End
Speed [RPM] eller parameter 3-87 Check Valve Ramp
End Speed [HZ]. Se lllustration 4.10.

Hastighed =1
©
(o)
<
Motorhastighed 2
Hgjt I - °

Normal

Rampe

Motorhastighed

Lav
Kontraventil

Sluthastighed

Tid

Illustration 4.10 Stoprampe

3-87 Check Valve Ramp End Speed [HZ]

Range: Funktion:
Size related*| [0 - 400 Indstil hastigheden i [Hz] under
Hz] Motorhastighed, lav grense, i de

tilfeelde, hvor stoprampen ikke
leengere er aktiv. Se lllustration 4.10.
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4.5 Hovedmenu - Graenser/Advarsler - Gruppe 4

4.5.1 4-1* Motorgraenser

Definér motorens strem- og hastighedsgraenser, samt
frekvensomformerens reaktion, nar disse graenser
overskrides.

4-10 Motorhastighedsretning

Option: Funktion:
[0] |Med uret B FRK

Indstillingen i parameter 4-10 Motorha-
stighedsretning har en indvirkning pa
parameter 1-73 Indkobling pa roterende
motor.

Kun drift i retningen med uret er tilladt.

[2] * [ Begge Drift i bade retningen med og mod uret er

retninger tilladt.

4-12 Motorhastighed, lav greense [Hz]

Range: Funktion:
0 Hz*

[0-
400.0 HZ]

Indtast den minimale graense for motorha-
stigheden. Den nedre graense for
motorhastighed kan indstilles, sa den svarer til
motorakslens mindste udgangsfrekvens.
Hastighedens nedre greense ma ikke overstige
indstillingen i parameter 4-14 Motorhastighed,
hgj grense [Hz].

4-14 Motorhastighed, hgj graense [Hz]

Range: Funktion:

Size [0.1 -

400.0 HZ]

Indtast maksimumgraensen for motorha-
related* stighed. Den kan indstilles, sa den svarer
til den anbefalede maksimale motorha-
stighed. Motorhastighed, hgj graense, skal
overstige veerdien i

parameter 4-12 Motorhastighed, lav grense
[HZz].

Motorhastighed, hgj graense kan ikke
indstilles hgjere end parameter 4-19 Maks.
udgangsfrekvens.

4-18 Stremgraense

Range: Funktion:

Size [0 -
300

%] vaerdien er hgjere end den maksimale

Indtast stremgraensen for motor- og genera-
related* tordrift (i % af den nominelle motorstrem). Hvis
nominelle udgang fra frekvensomformeren, er
stremmen stadig begraenset til frekvensomfor-
merens maksimale udgangsstrem. Hvis en
indstilling i parameter 1-00 Konfigurationstilstand
til parameter 1-25 Nominel motorhastighed
a&ndres, nulstilles parameter 4-18 Stremgraense
ikke automatisk til fabriksindstillingen.

4-19 Maks. udgangsfrekvens

Range: Funktion:
Size related* [O- Indtast den maksimale udgangs-
Starrelsesre- | 400 Hz] | frekvens, som definerer den absolutte
lateret* [0,0- greense for frekvensomformerens

400 Hz] [udgangsfrekvens af hensyn til

sikkerheden i applikationer, hvor
utilsigtet overhastighed skal undgas.
Denne gvre graense geelder for alle
konfigurationer og er uafhaengig af
indstillingen i parameter 1-00 Konfigura-
tionstilstand.

4.5.2 4-4* Adj. Warnings 2

4-40 Warning Freq. Low

Range: Funktion:
Size [0- | Anvend denne parameter til at indstille en
related* | 400 nedre graense for frekvensomradet.

Hz] Nar motorhastigheden falder under denne

greense, viser displayet Hastighed lav.
Advarselsbit 10 indstilles i

parameter 16-94 Udyv. statusord. Releeud-
gangen eller den digitale udgang kan
konfigureres til at angive denne advarsel.
Advarselslyset i LCP'et aktiveres ikke, ndr den
indstillede graense i denne parameter er naet.

4-41 Warning Freq. High

Range: Funktion:
Size [0- [Anvend denne parameter til at indstille en
related* [ 400 hgjere graense for frekvensomradet.

Hz] Nar motorhastigheden overstiger denne

greense, viser displayet Hastighed hgj.
Advarselsbit 9 indstilles i parameter 16-94 Udv.
statusord. Relzeudgangen eller den digitale
udgang kan konfigureres til at angive denne
advarsel. Advarselslyset i LCP'et aktiveres ikke,
nar den indstillede graense i denne parameter
er naet.
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4.5.3 4-5* Just.- advarsler

Definér de justerbare advarselsgraenser for strom. Advarsler
vises i displayet, programmeret udgang eller fieldbus.

4-50 Advarsel, stream lav

Range: Funktion:
0 A*| [0-194.0 |Indtast lLav -veerdien. Nar motorstrammen
Al falder under denne graense, indstilles en bit i

statusordet. Denne veerdi kan ogsa
programmeres til at give et signal pa den
digitale udgang eller releeudgangen.

4-51 Advarsel, stroam hg;j

Range: Funktion:

Size related* | [0.0 - 194.0 A] |

4-54 Advarsel, reference lav

Range: Funktion:
-4999% [ [-4999 - Indtast den nedre referencegraense. Nar den
4999 ] faktiske reference er under denne greense,

viser displayet Refiav. Signaludgangene kan
programmeres til at give et statussignal pa
klemme 27 eller 29 samt pa releeudgang 01
eller 02.

4-55 Advarsel, reference hgj

Range: Funktion:
4999*% | [-4999 - | Anvend denne parameter til at indstille en
4999 ] hgjere graense for referenceomradet.

Nar den faktiske reference overstiger denne
graense, viser displayet Reference hgj.
Advarselsbit 19 er indstillet i

parameter 16-94 Udyv. statusord. Releeudgangen
eller den digitale udgang kan konfigureres til
at angive denne advarsel. Advarselslyset i
LCP'et aktiveres ikke, nar den indstillede
grense i denne parameter er naet.

4-56 Advarsel, feedback lav

Range: Funktion:
-4999 [-4999 - 4999 | Anvend denne parameter til
ProcessCtrlUnit* | ProcessCtrlUnit] | at indstille en lavere graense

for feedbackomradet.

Nar feedback falder under
denne greense, viser displayet
Feedback Lav. Advarselsbit 6
er indstillet i

parameter 16-94 Udv.
statusord. Releeudgangen
eller den digitale udgang kan
konfigureres til at angive
denne advarsel.
Advarselslyset i LCP'et
aktiveres ikke, nar den

4-56 Advarsel, feedback lav

Range: Funktion:

indstillede greense i denne
parameter er naet.

4-57 Advarsel, feedback hgj

Range: Funktion:

4999 [-4999 - 4999
ProcessCtrlUnit* | ProcessCtrlUnit]

Anvend denne parameter til
at indstille en hgjere graense
for feedbackomradet.

Nar feedback overstiger
denne graense, viser displayet
Feedback Hej. Advarselsbit 5
er indstillet i

parameter 16-94 Udv.
statusord. Releeudgangen
eller den digitale udgang kan
konfigureres til at angive
denne advarsel.
Advarselslyset i LCP'et
aktiveres ikke, nar den
indstillede graense i denne
parameter er naet.

4-58 Manglende motorfasefunktion

Option: Funktion:

[0] | Deaktiv.

Der vises ikke en alarm, hvis der opstar en
manglende motorfase.

[1] * [ Aktiveret | En alarm vises, hvis der opstar en manglende
motorfase.

4.5.4 4-6* Hastighedsbypass

Definér hastighedsbypass-omraderne for ramper. Tre
frekvensomrader kan undgas.

4-61 Bypass-hastighed fra [Hz]
Range: Funktion:

0 Hz*

[0 - 500 Hz] [ Nogle systemer kraever, at visse udgangsha-
stigheder undgas pa grund af
resonansproblemer i systemet. Angiv nedre
grenser for de hastigheder, der skal
undgas.

4-63 Bypass-hastighed til [Hz]

Range: Funktion:
0 Hz*

[0 - 500 Hz] [ Nogle systemer kraever, at visse udgangsha-
stigheder undgas pa grund af
resonansproblemer i systemet. Angiv @vre
grenser for de hastigheder, der skal
undgas.
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5.5 Halvautomatisk opssetning af bypass-

hastighed Option:  Funktion:

[0] * [ Off
[1]1 | Aktiv. | Hvis denne option er valgt, gennemgas hastigheds-

Anvend den halvautomatiske opsatning af bypass-
hastighed til at lette programmeringen af de frekvenser,
der skal springes over pga. resonans i systemet.

omraderne automatisk for at identificere
resonansband.

Fremgangsmade:
1. Stop motoren.

BEMARK!

Justér rampetiderne i parameter 3-41 Rampe 1, rampe-op-
tid og parameter 3-42 Rampe 1, rampe-ned-tid.

2. Veelg [1] Aktiv i parameter 4-64 Halvaut. bypassop-
seetning..

3. Tryk pa [Hand on] for at starte segningen efter
frekvensband, der fordrsager resonans. Motoren
ramper op i henhold til rampeindstillingerne.

BEM/ERK!

Klemme 27, digital indgang parameter 5-12 Klemme 27,
digital indgang har [2] Frileb inverteret som fabriksind-
stilling. Hvis der ikke er 24 V pa klemme 27, starter
[Hand on] ikke motoren. | sa fald skal klemme 12
forbindes til klemme 27.

4, Tryk pa [OK] pa LCP'et, nar bandet forlades ved at
kere igennem et resonansband. Den aktuelle
frekvens gemmes som det forste element i
parameter 4-63 Bypass-hastighed til [Hz] (array).
Gentag denne procedure for hvert resonansband,
der er angivet ved rampe op (der kan maksimalt
justeres tre).

5. Nar maksimumbhastigheden er opnaet, begynder
motoren automatisk at rampe ned. Gentag denne
procedure, nar hastigheden forlader resonans-
bandene under deceleration. De aktuelle
frekvenser, der registreres, nar der trykkes pa
[OK], gemmes i parameter 4-61 Bypass-hastighed
fra [Hz].

6.  Tryk pa [OK], ndr motoren er rampet ned til stop.
parameter 4-64 Halvaut. bypassopsaetning. nulstiller
automatisk til deaktiveret. Frekvensomformeren
forbliver i Hand on-mode, indtil der trykkes pa
[Off] eller [Auto on].

Hvis frekvenserne for et bestemt resonansband ikke
registreres i den korrekte reekkefolge (frekvensvaerdier, der
gemmes i parameter 4-63 Bypass-hastighed til [Hz], er = end
vaerdierne i parameter 4-61 Bypass-hastighed fra [Hz]), eller
hvis de ikke har det samme antal registreringer for
parameter 4-61 Bypass-hastighed fra [Hz] og

parameter 4-63 Bypass-hastighed til [Hz], annulleres alle
registreringer, og felgende meddelelse vises: Samlede
hastighedsomrdder overlapper eller er ikke bestemt. Tryk pd
[Cancel] for at annullere.
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4.6 Hovedmenu - Digital ind-/udgang - Gruppe 5

4.6.1 5-0* Digital I/O-tilstand

Parametre til konfigurering af indgangen og udgangen via
NPN og PNP.

BEMARK!

Disse parametre kan ikke justeres, mens motoren kerer.

5-00 Digital 1/0-tilstand

Option Funktion:
Indstil NPN- eller PNP-tilstand for de
digitale indgange 18, 19 og 27. Digital I/O-
tilstand.
[0] * | PNP - aktiv Handling ved positive retningspulser (0).
ved 24 V PNP-systemer traekkes ned til jord (GND).
[11 [NPN - aktiv Handling ved negative retningspulser (1).
ved 0V NPN-systemer traekkes op til +24 V internt i
frekvensomformeren.
5-01 Klemme 27, tilstand
Option: Funktion:
: /Dl
Denne parameter kan ikke justeres, mens
motoren korer.
[0] * | Indgang | Definerer klemme 27 som en digital indgang.
[11 [Udgang | Definerer klemme 27 som en digital udgang.
5-02 Klemme 29, tilstand
Option: Funktion:
: /C DI/
Denne parameter kan ikke justeres, mens
motoren korer.
[0] * | Indgang | Definerer klemme 29 som en digital indgang.
[11 | Udgang [ Definerer klemme 29 som en digital udgang.

Digital input
function

Description

[0] No operation

No reaction to signals transmitted to the
terminal.

[1] Reset

Resets the frequency converter after a
trip/alarm. Trip lock alarms can be reset.

[2] Coast inverse

Leaves the motor in free mode. Logic
0=coast stop.

[3] Coast and reset
inverse

Reset and coast stop inverted input (NC).
Leaves the motor in free mode and resets
the frequency converter. Logic 0=coast
stop and reset.

[4] Quick stop
inverse

Inverted input (NC). Generates a stop in
accordance with the quick-stop ramp time
set in parameter 3-81 Kvikstop rampetid.
After ramping down, the shaft is in free
mode.

[5] DC brake inverse

Inverted input for DC braking (NC). Stops
the motor by energizing it with DC
current for a certain time period, see
parameter 2-01 DC-bremsestrom. The
function is only active when the value in
parameter 2-02 DC-bremseholdetid is
different from 0. This selection is not
possible when parameter 1-10 Motorkon-
struktion is set to [1] PM non-salient SPM.

[6] Stop inverse

The stop inverse function generates the
stop function when the selected terminal
goes from logical level 1 to 0 (not
latched). Stop is performed according to
selected ramp time.

4.6.2 5-1* Digital Inputs

Parameters for configuring the input functions for the
input terminals.

The digital inputs are used for selecting various functions
in the frequency converter. All digital inputs can be set to
the following functions:

[7] External Interlock

Same function as coast stop, inverse, but
external interlock generates the alarm
message external fault on the display
when the terminal programmed for coast
inverse is logic 0. If programmed for
external interlock, the alarm message is
also active via digital outputs and relay
outputs. If the cause for the external
interlock is removed, the alarm can be
reset using a digital input, fieldbus, or the
[Reset] key.

[8] Start

Select start for a start/stop command.
Logic 1=start, logic O=stop. (Default digital
input 18).

[9] Latched start

If a pulse is applied for a minimum of 2
ms, the motor starts. The motor stops
when stop inverse is activated.

[10] Reversing

Change direction of motor shaft rotation.
The reversing signal only changes the
direction of rotation, it does not activate
the start function. Select [2] Both directions
in parameter 4-10 Motorhastighedsretning.
O=normal, 1=reversing.
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Digital input Description Digital input Description
function function

[11] Start reversing

Use for start/stop and for reversing at the
same time. Signals on [8] start are not
allowed at the same time. O=stop, 1=start
reversing.

[14] Jog

Used for activating jog speed. See
parameter 3-11 Jog-hastighed [Hz]. (Default
digital input 29).

[16] Preset ref bit 0

Enables a selection of 1 of the 8 preset
references according to Tabel 4.5.

[17] Preset ref bit 1

Enables a selection of 1 of the 8 preset
references according to Tabel 4.5.

[18] Preset ref bit 2

Enables a selection of 1 of the 8 preset
references according to Tabel 4.5.

[19] Freeze reference

Freeze actual reference. The frozen
reference is now the point of enable/
condition for speed up and speed down
to be used. If speed up/speed down is
used, a speed change always follows ramp
2 (parameter 3-51 Rampe 2, rampe-op-tid
and parameter 3-52 Rampe 2, rampe-ned-
tid) in the range

parameter 3-02 Minimumreference -
parameter 3-03 Maksimumreference.

[20] Freeze output

Freezes actual reference. The frozen
reference is now the point of enable/
condition for speed up and speed down
to be used. If speed up/speed down is
used, the speed change always follows
ramp 2.

[52] Run permissive

The input terminal, for which the run
permissive is programmed, must be logic
1 before a start command can be
accepted. Run permissive has a logic AND
function related to the terminal, which is
programmed for [8] Start, [14] Jog, or [20]
Freeze Output. To start running the motor,
both conditions must be fulfilled. If run
permissive is programmed on multiple
terminals, run permissive only has to be
logic 1 on 1 of the terminals for the
function to be carried out. Run permissive
does not affect the digital output signal
for run request ([8] Start, [14] Jog, or [20]
Freeze Output) programmed in parameter
group 5-3* Digital Outputs, or parameter
group 5-4* Relays,.

BEM/ERK!

If no run permissive signal is applied
but either run, jog, or freeze
commands is activated, the status
line in the display shows either Run
Requested, Jog Requested, or Freeze
Requested.

[21] Speed up

For digital control of the up/down speed
(motor potentiometer). Activate this
function by selecting either freeze
reference or freeze output. When speed
up is activated for less than 400 ms, the
resulting reference is increased by 0.1%. If
speed up is activated for more than 400
ms, the resulting reference ramps
according to ramp 1 in

parameter 3-41 Rampe 1, rampe-op-tid.

[22] Speed down

Same as [21] Speed up, but reference
decreases.

[23] Set-up select bit
0

Selects 1 of the 2 set-ups. Set
parameter 0-10 Aktiv opseetning to multi
set-up.

[53] Hand Start

A signal applied puts the frequency
converter into hand on mode as if [Hand
On] is pressed and a normal stop
command is overridden. If the signal is
disconnected, the motor stops. To make
any other start commands valid, assign
another digital input to Auto Start and
apply a signal. The [Hand On] and [Auto
On] keys have no impact. The [Off] key
overrides Hand Start and Auto Start. Press
either [Hand On] or [Auto On] to
reactivate Hand Start and Auto Start. If
there is no signal on Hand Start or Auto
Start, the motor stops regardless of any
normal start command applied. If a signal
is applied to both Hand Start and Auto
Start, the function is Auto Start.

[32] Pulse Input

Select pulse input when using a pulse
sequence as either reference or feedback.
Scaling is done in parameter group 5-5*
Pulse Input. Available only for terminal 29.

[54] Auto start

A signal applied puts the frequency
converter into Auto mode as if [Auto On]
is pressed. See also [53] Hand Start.

[60] Counter A (up)

Input for increment counting in the SLC
counter.

[34] Ramp bit 0

Select which ramp to use. Logic 0 selects
ramp 1, while logic 1 selects ramp 2.

[61] Counter A
(down)

Input for decrement counting in the SLC
counter.

[37] Fire mode

A signal applied puts the frequency
converter into fire mode and disregards all
other commands. See 24-0* Fire Mode.

[62] Reset Counter A

Input for reset of counter A.

[63] Counter B (up)

Input for increment counting in the SLC
counter.
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Digital input [ Description
function Parameter til konfigurering af indgangsfunktionen p& indgang,
[64] Counter B Input for decrement counting in the SLC klemme 18. Se Tabel 4.4 for indstillingsmuligheder.
(down) counter. Option: Funktion:
[65] Reset Counter B |Input for reset of counter B [23] Opseetning, veelg 0
[34] Rampebit 0
- . [37] Fire mode
Tabel 4.4 Digital Input Functions -
[52] Startbeting.
Selected Preset Preset Preset (>3] Hand-start
preset reference bit 2 | reference bit 1 | reference bit 0 [>4] Autostart
reference: [60] Taller A (op)
Preset 0 0 0 [61] Teeller A (ned)
reference 0 [62] Nulstil tzeller A
Preset 0 0 1 [63] Teller B (op)
reference 1 [64] Teeller B (ned)
Preset 0 1 0 [65] Nulstil teeller B
reference 2 o1l Sleep
w— ]|
Proset ] 0 0 Parameter til konfigurering af indgangsfunktionen pa indgang,
reference 4 Klemme 19.
Preset 1 0 1 Option: Funktion:
reference 5 [0] * Ingen funktion
Preset 1 1 0 [1] Nulstil
reference 6 [2] Frilgb inverteret
Preset 1 1 1 [3] Frilob og reset inv.
reference 7 [4] Hurtigt stop, inv.
Tabel 4.5 Selected Preset Reference Bl DCbremse inv.
[6] Stop inverteret
%t r—
[8] Start
Parameter til konfigurering af indgangsfunktionen pa indgang, 9] Pulsstart
klemme 18. Se Tabel 4.4 for indstillingsmuligheder. [10] Reversering
Option: Funktion: 1] Start reverseret
[0] Ingen funktion [14] Jog
[1] Nulstil [16] Preset-ref bit 0
[2] Frilob inverteret [17] Preset-ref bit 1
[3] Frilob og reset inv. [18] Preset-ref bit 2
[4] Hurtigt stop, inv. [19] Fastfrys reference
[5] DC-bremse inv. [20] Fastfrys udgang
[6] Stop inverteret [21] Hastighed op
[71 Ekstern spaerring [22] Hastighed ned
[8] * Start [23] Opseetning, veelg 0
9] Pulsstart [34] Rampebit 0
[10] Reversering [371 Fire mode
[11] Start reverseret [52] Startbeting.
[14] Jog [53] Hand-start
[16] Preset-ref bit 0 [54] Autostart
[17] Preset-ref bit 1 [60] Teeller A (op)
[18] Preset-ref bit 2 61 Teeller A (ned)
[19] Fastfrys reference [62] Nulstil teeller A
[20] Fastfrys udgang [63] Teeller B (op)
[21] Hastighed op [64] Teeller B (ned)
[22] Hastighed ned [65] Nulstil teeller B

60 Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes. MGO3N201



Parametre Programming Guide

5-11 Klemme 19, digital indgang

5-13 Klemme 29, digital indgang

Parameter til konfigurering af indgangsfunktionen pa indgang, Parameter til konfigurering af indgangsfunktionen pa indgangs-
klemme 19. klemme 29.
Option: Funktion: Option: Funktion:
[101] | Sleep | [4] Hurtigt stop, inv.
R EPTErE [5] DC-bremse inv.
- emme 27, digital indgan :
g Stop Trverire
Parameter til konfigurering af indgangsfunktionen pa indgang, 7] Ekstern spzerring
klemme 27. Nér parameter 0-03 Regionale indstillinger er indstillet 18] Start
til [0] International, er standardveerdien [2] Frilab inverteret. Nar 9] Pulsstart
parameter 0-03 Regionale indstillingerer indstillet til [7] :
) i . [10] Reversering
Nordamerika, er standardvaerdien [7] Ekstern spaerring.
[11] Start reverseret
Option: Funktion: 4] * Jog
[0] Ingen funktion [16] Preset-ref bit 0
[ Nulstil 71 Preset-ref bit 1
[2] Frileb inverteret (18] Preset-ref bit 2
3] Frilab og reset inv. [19] Fastfrys reference
[4] Hurtigt stop, inv. [20] Fastfrys udgang
[5] DC-bremse inv. [21] Hastighed op
[6] Stop inverteret [22] Hastighed ned
[71 Ekstern spaerring [23] Opsaetning, veelg 0
[8] Start [32] Pulsindgang
[9] Pulsstart [34] Rampebit 0
[10] Reversering [37] Fire mode
[11] Start reverseret [52] Startbeting.
[14] Jog [53] Hand-start
[16] Preset-ref bit 0 [54] Autostart
[17] Preset-ref bit 1 [60] Teeller A (op)
[18] Preset-ref bit 2 [61] Teeller A (ned)
[19] Fastfrys reference [62] Nulstil teeller A
[20] Fastfrys udgang [63] Teeller B (op)
[21] Hastighed op [64] Teeller B (ned)
[22] Hastighed ned [65] Nulstil teeller B
[23] Opsatning, vaelg 0 [101] Sleep
[34] Rampebit 0
(37] Pl el 4.6.3 5-3* Digitale udgange
[52] Startbeting.
[53] Hand-start Parametre til konfiguration af udgangsfunktionerne for
(541 Autostart udgangsklemmerne.
[60] Teeller A (op)
611 Teeller A (ned) 5-30 Klemme 27, digital udgang
[62] Nulstil tzeller A Denne parameter har de optioner, der er beskrevet i
163] Teeller B (op) kapitel 4.6.3 5-3* Digitale udgange.
[64] Teeller B (ned) Option: Funktion:
[65] Nulstil teeller B | [0] * | Ingen funktion | |
[101] Sleep
5-31 Klemme 29, digital udgang
5-13 Klemme 29, digital indgang Denne parameter har de optioner, der er beskrevet i
Parameter til konfigurering af indgangsfunktionen pa indgangs- kapitel 4.6.3 5-3* Digitale udgange.
klemme 29. Option: Funktion:
Option: Funktion: | [0] * Ingen funktion
[0] Ingen funktion
[1] Nulstil
[2] Frilgb inverteret
[3] Frileb og reset inv.
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5-34 On Delay, Digital Output

Range: Funktion:
0.01 s*

[0 - 600 s] | Indtast forsinkelsestiden, inden den digitale
udgang slaes til. Tilstanden for den digitale
udgang (klemme 42/45) ma ikke afbrydes

under forsinkelsestiden.

5-35 Off Delay, Digital Output

Range: Funktion:
0.01 s*

[0 - 600 s] [ Indtast forsinkelsestiden, inden den digitale
udgang slaes fra. Tilstanden for den digitale
udgang (klemme 42/45) ma ikke afbrydes

under forsinkelsestiden.

4.6.4 5-4* Relecer

Parametre til konfigurering af timing og udgangsfunktioner
for releerne.

5-40 Funktionsrelze

Array (relee 1 [0], relee 2 [1])

Veelg optioner for at definere relefunktionerne.

Udveelgelsen af hvert af de mekaniske relaeer foregar i en array-
parameter.

Standardvaerdier for parameter 5-40 Function Relay:

Nér parameter 0-03 Regional Settings er indstillet til [0] Interna-
tional, er standardvaerdien for Relae1 Alarm, og standardvaerdien
for Relze 2 er Frekvensomformer kegrer.

Nér parameter 0-03 Regional Settings er indstillet til [1]
Nordamerika, er standardvaerdien for Relee 1 Ingen alarm, og
standardvaerdien for Relze 2 er Frekvensomformer korer.

Option: Funktion:

[0] Ingen funktion Standard for begge releeer.

5-40 Funktionsrelze

parameter.

Option:

Array (relee 1 [0], relee 2 [1])
Veelg optioner for at definere releefunktionerne.
Udveelgelsen af hvert af de mekaniske relaeer foregar i en array-

Standardveerdier for parameter 5-40 Function Relay:

Nar parameter 0-03 Regional Settings er indstillet til [0] Interna-
tional, er standardvaerdien for Relae1 Alarm, og standardvaerdien
for Relee 2 er Frekvensomformer kerer.

Nar parameter 0-03 Regional Settings er indstillet til [7]
Nordamerika, er standardveerdien for Relee 1 Ingen alarm, og
standardveerdien for Relae 2 er Frekvensomformer kerer.

Funktion:

Ker pa ref/ingen

Motoren kerer ved referencehastighed

adv og med ingen advarsler.

[9] Alarm En alarm aktiverer udgang.

[10] [Alarm eller En alarm eller advarsel aktiverer
advarsel udgang.

[12] | Uden for Motorstrammen er uden for det
stremomr. omrade, der er indstillet i

parameter 4-50 Advarsel, strom lav og
parameter 4-51 Advarsel, strom hgj.

[13]

Under strgm, lav

Motorstrammen er lavere end den
vaerdi, der er indstillet i
parameter 4-50 Advarsel, stram lav.

[14]

Over strgm, hgj

Motorstremmen er hgjere end den
veerdi, der er indstillet i
parameter 4-51 Advarsel, strom hgj.

[16]

Under hastighed,
lav

[17]

Over hastighed,
hgj

[1] Styring klar Styrekortet modtager forsynings-

spaending.

[2] Frekv.-omf. klar Frekvensomformeren er klar til drift
og paferer styrekortet et forsynings-

signal.

[3] Frekv. klar/fjernst Frekvensomformeren er klar til drift

og er i Auto on mode.

[4] Standby/ingen adv. | Frekvensomformeren er klar til drift.
Ingen start- eller stopkommando er

afgivet. Ingen advarsler er til stede.

[5] Karer Motoren kerer.

[6] Kerer/0 adv. Motoren kerer, og ingen advarsler er

til stede.

[7] Kar i omr./ingen
adv.

Motoren kerer inden for de program-
merede stramomrader. Se

parameter 4-50 Advarsel, strom lav og
parameter 4-51 Advarsel, strom hgj.
Ingen advarsler er til stede.

[19]

Under tilbagef,, lav

[20] | Over tilbagef., hgj

[21] | Termisk advarsel Den termiske advarsel udlases, nar
temperaturen overstiger graensen i
motor, frekvensomformer eller
termistor.

[22] | Klar, ingen term/ Frekvensomformeren er klar til drift,

adv. og ingen advarsel om overtemperatur
er til stede.

[23] [Fjernb. klar/ingen Frekvensomformeren er klar til drift i

TA Auto mode, og ingen advarsel om
overtemperatur er til stede.

[24] | Klar, speending OK | Frekvensomformeren er klar til drift,
og netspaendingen ligger inden for
det angivne spandingsomrade.

[25] | Reversering Motoren kerer/er klar til at kere med

uret, nar logisk = 0, og mod uret nar
logisk = 1. Udgangen andres, nar
reverseringssignalet paferes.
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5-40 Funktionsrelze

5-40 Funktionsrelze

‘ i

Array (relee 1 [0], relee 2 [1]) Array (relee 1 [0], relee 2 [1])

Veelg optioner for at definere relefunktionerne. Veelg optioner for at definere releefunktionerne.

Udveelgelsen af hvert af de mekaniske relaeer foregar i en array- Udveelgelsen af hvert af de mekaniske relaeer foregar i en array-

parameter. parameter.

Standardveerdier for parameter 5-40 Function Relay: Standardveerdier for parameter 5-40 Function Relay:

Nar parameter 0-03 Regional Settings er indstillet til [0] Interna- Nar parameter 0-03 Regional Settings er indstillet til [0] Interna-

tional, er standardvaerdien for Relee1 Alarm, og standardveerdien tional, er standardvaerdien for Relae1 Alarm, og standardvaerdien

for Relee 2 er Frekvensomformer kerer. for Relee 2 er Frekvensomformer kerer.

Nar parameter 0-03 Regional Settings er indstillet til [1] Nar parameter 0-03 Regional Settings er indstillet til [1]

Nordamerika, er standardveerdien for Relee 1 Ingen alarm, og Nordamerika, er standardveerdien for Relee 1 Ingen alarm, og

standardveerdien for Relae 2 er Frekvensomformer kerer. standardveerdien for Relae 2 er Frekvensomformer kerer.

Option: Funktion: Option: Funktion:

[26] | Bus OK Aktiv kommunikation (ingen timeout) [71] | Logisk regel 1 Parametergruppe 13-4* Logikregler.
via den serielle kommunikationsport. Hvis den logiske regel 1 evalueres

32] | Mek. br. kontr. som SAND, bliver udgangen hgj. Ellers

[35] [Ekstern spaerring Se digital indgang. bliver den lav.

[36] | Styreord bit 11 Bit 11 i styreord styrer relee. (721 | Logisk regel 2 Parametergruppe 13-4" Logikregler.

Hvis den logiske regel 2 evalueres

[37] | Styreord bit 12 Bit 12 i styreord styrer relze. som SAND, bliver udgangen hgj. Ellers

[41] | Under reference, bliver den lav.

lav [73] [Logisk regel 3 Parametergruppe 13-4* Logikregler.

[42] | Over ref, hgj Hvis den logiske regel 3 evalueres

[45] | Busstyring som SAND, bliver udgangen hgj. Ellers

[60] | Sammenligner 0 Se parametergruppe 13-1* Sammen- bliver den lav.
lignere. Hvis sammenligner 0 [74] | Logikregel 4 Parametergruppe 13-4* Logikregler.
evalueres som SAND, bliver udgangen Hvis den logiske regel 4 evalueres
hoj. Ellers bliver den lav. som SAND, bliver udgangen hgj. Ellers

[61] | Sammenligner 1 Se parametergruppe 13-1* Sammen- bliver den lav.

g, [l i | [75] [Logikregel 5 Parametergruppe 13-4* Logikregler.
evalueres som SAND, bliver udgangen Hvis den logiske regel 5 evalueres
i, s el e som SAND, bliver udgangen hgj. Ellers

[62] |Sammenligner 2 Se parametergruppe 13-1* Sammen- bliver den lav.
lignere. Hvis sammenligner 2 [80] [SL digital udgang | Se parameter 13-52 SL styreenh.-
evalueres som SAND, bliver udgangen A handling. Indgangen bliver hgj, nar
hoj. Ellers bliver den lav. Smart Logic Action [38] Indst. dig. udg.

[63] [Sammenligner 3 Se parametergruppe 13-1* Sammen- A hgjudferes. Indgangen bliver lav, nar
lignere. Hvis sammenligner 3 Smart Logic Action [32] Indst. dig. udg.
evalueres som SAND, bliver udgangen A lav udferes.

i) e Bl dam [ [81] [SL digital udgang | Se parameter 13-52 SL styreenh.-

[64] | Sammenlign 4 Se parametergruppe 13-1* Sammen- B handling. Indgangen bliver hgj, nar
lignere. Hvis sammenligner 4 Smart Logic Action [39] Indst. dig. udg.
evalueres som SAND, bliver udgangen B hgj udferes. Indgangen bliver lav,
hgj. Ellers bliver den lav. nar Smart Logic Action [33] Indst. dig.

[65] | Sammenlign 5 Se parametergruppe 13-1* Sammen- udg. 8 lav udfores.
lignere. Hvis sammenligner 5 [82] |SL digital udgang | Se parameter 13-52 SL styreenh.-
evalueres som SAND, bliver udgangen C handling. Indgangen bliver hgj, nar
hgj. Ellers bliver den lav. Smart Logic Action [40] Indst. dig. udg.

[70] | Logisk regel 0 Parametergruppe 13-4* Logikregler. C hoj udferes. Indgangen bliver lav,
Huis den logiske regel 0 evalueres nar Smart Logic Action [34] Indst. dig.
som SAND, bliver udgangen hgj. Ellers udg. C lav udfores.
bliver den lav. [83] [SL digital udgang | Se parameter 13-52 SL styreenh.-

D handling. Indgangen bliver hgj, nar
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5-40 Funktionsrelze

Array (relee 1 [0], relee 2 [1])

Veelg optioner for at definere relefunktionerne.

Udveelgelsen af hvert af de mekaniske relaeer foregar i en array-
parameter.

Standardveerdier for parameter 5-40 Function Relay:

Nar parameter 0-03 Regional Settings er indstillet til [0] Interna-
tional, er standardvaerdien for Relee1 Alarm, og standardveerdien
for Relee 2 er Frekvensomformer kerer.

Nar parameter 0-03 Regional Settings er indstillet til [1]
Nordamerika, er standardveerdien for Relee 1 Ingen alarm, og
standardveerdien for Relae 2 er Frekvensomformer kerer.

Option: Funktion:

5-40 Funktionsrelze

Array (relee 1 [0], relee 2 [1])

Veelg optioner for at definere releefunktionerne.

Udveelgelsen af hvert af de mekaniske relaeer foregar i en array-
parameter.

Standardveerdier for parameter 5-40 Function Relay:

Nar parameter 0-03 Regional Settings er indstillet til [0] Interna-
tional, er standardvaerdien for Relae1 Alarm, og standardvaerdien
for Relee 2 er Frekvensomformer kerer.

Nar parameter 0-03 Regional Settings er indstillet til [1]
Nordamerika, er standardveerdien for Relee 1 Ingen alarm, og
standardveerdien for Relae 2 er Frekvensomformer kerer.

Option: Funktion:

D hgj udferes. Indgangen bliver lav,
nar Smart Logic Action [35] Indst. dig.
udg. D lav udferes.

Smart Logic Action [41] Indst. dig. udg.

[160] [ Ingen alarmer Udgangen bliver hgj, hvis der ikke
foreligger en alarm.

[161] | Karer reverseret Udgangen er hgj, hvis frekvensom-
formeren kerer mod uret (det logiske
produkt af statusbittene kerer OG
reverseret).

[165] | Lokal ref. aktiv Udgangen bliver hgj, hvis

parameter 3-13 Referencested = [2]
Lokal, eller hvis

parameter 3-13 Referencested = [0]
Kaedet til hand-auto, samtidig med at
LCP'et er i [Hand on]-tilstand.

[166] | Fjernref. aktiv Udgangen bliver hgj, hvis

parameter 3-13 Referencested [1] eller
Keedet til hand/auto [0], samtidig med
at LCP'et er i [Auto on]-tilstand.

[167] | Startkommando Udgangen bliver hgj, hvis der

aktiv foreligger en aktiv startkommando
(dvs. via busforbindelsen til en digital
indgang eller [Hand on] eller [Auto
on]), og der ikke foreligger en aktiv
stopkommando.

[168] | Hand-tilstand Udgangen er hgj, nar frekvensom-
formeren er i Hand on-tilstand
(angivet af LED'en over [Hand on]).

[169] | Auto-tilstand Udgangen er hgj, nar frekvensom-
formeren er i Auto on-tilstand
(angivet af LED'en over [Auto on]).

[191] | Ter pumpe

[192] [ Slut pa kurve

[193] [ Sleep mode Frekvensomformeren/systemet er i
sleep mode. Se parametergruppe
22-4* Sleep mode.

[194] | Kilremsbrud Der er registreret en spreengt
kileremstilstand. Aktivér funktionen i
parameter 22-60 Kilrembrudsfunktion.

[196] | Fire mode Frekvensomformeren kerer i fire
mode. Se parametergruppe 24-0* Fire
mode.

[198] | Bypasstilst. aktiv Anvendes som signal til aktivering af
et eksternt elektromekanisk bypass,
der kobler motoren direkte til.

Se 24-1* Bypasstilst ak.

[235] [ Check Valve
Ramping

5-41 ON-forsinkelse, relee

Array [9] (Relze 1 [0], Relee 2 [1], Relae 3 [2], Relae 4 [3], Relee 5 [4],
Relae 6 [5], Relee 7 [6], Relee 8 [7], Relee 9 [8])

Range: Funktion:

0.01 s*| [0.01 - 600 s] | Indtast forsinkelsen for relaeindkobling-
stiden. Relaeet vil kun koble ind, hvis

tilstanden i parameter 5-40 Funktionsrelae
ikke er afbrudt i det angivne tidsrum.
Veelg et af de mulige mekaniske relaeer i
en array-funktion. Se

parameter 5-40 Funktionsrelee.

130BA171.10

Valgt
heaendelse

I
|
Releeudgang —————

>y

On-forsinkelse Off-forsinkelse
P5-41 P 5-42

Valgt
haendelse

Relzeudgang

< >

On-forsinkelse

P 5-41
Illlustration 4.11 ON-forsinkelse, relae
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5-42 OFF-forsinkelse, relee

Array[2]: Relae1[0], Relae2[1]

Range: Funktion:
0.01 s*[ [0.01 - 600 | Indtast forsinkelsen for releeudkobling-
s] stiden. Veelg et af de mulige mekaniske

relaeer i en array-funktion. Se
parameter 5-40 Funktionsrelee.

130BA172.10

Valgt haendelse

Relzeudgang _=—|
| I
—»l l—
On-farsinkelse Off-forsinkelse
P 5-41 P 5-42

lllustration 4.12 OFF-forsinkelse, relae

Hvis betingelsen for den valgte haendelse sndres, for on-
eller off-forsinkelsestimeren udlgber, pavirkes
releeudgangen ikke.

4.6.5 5-5* Pulsindgang

Pulsindgangsparametre anvendes til at definere et
passende vindue til impulsreferenceomradet ved at
konfigurere skalerings- og filterindstillinger for pulsind-
gangene. Indgangsklemme 29 fungerer som
frekvensreferenceindgange. Indstil klemme 29
(parameter 5-13 Klemme 29, digital indgang) til [32]
Pulsindgang.

Ref. “

(RPM)
High
ref.
value
P5-53

195NA453.10

Low
ref.
value
P 5-52

—
—

Input
(Hz)

I
Low freq.
P 5-50

High freq.
P5-51

Illustration 4.13 Pulsindgang

5-50 Kil. 29 lav frekvens

‘ i

Range: Funktion:
20 Hz*| [20 - 31999 |Indtast den lave frekvensgreense, sa den
Hz] svarer til den lave motorakselhastighed

(dvs. den lave referenceveerdi) i
parameter 5-52 KI. 29 lav ref/feedb.-veerdi.
Se lllustration 4.13.

5-51 KI. 29 hgj frekvens

Range: Funktion:
32000 Hz* [ [21 - 32000 | Indtast den hgje frekvensgreense, sa
Hz] den svarer til den hgje motorakselha-

stighed (dvs. den hgje referencevaerdi)
i parameter 5-53 Kl. 29 hgj ref/feedb.-
veerdi.

5-52 Kl. 29 lav ref/feedb.-veerdi

Range: Funktion:
0*| [-4999 - Indtast den lave referencevzerdigreense for
4999 ] motorakselhastigheden [O/MIN]. Denne vaerdi

er ogsa den laveste feedbackveerdi. Se ogsa
parameter 5-13 Klemme 29, digital indgang =
[32] Pulsindgang.

5-53 KI. 29 hgj ref/feedb.-veerdi

Range: Funktion:
Size [-4999 - Indtast den hgje referenceveerdi [0/
related* 4999 | MIN] for motorakselhastigheden og

den hgje feedbackveerdi. Se ogsa
parameter 5-13 Klemme 29, digital
indgang = [32] Pulsindgang.

4.6.6 5-9* Busstyret

Denne parametergruppe veelger digital- og releeudgange
via en fieldbus-indstilling.

5-90 Digital &
Range:

0* [0 -
OXFFFFFFFF ]

releebusstyring

Funktion:

Denne parameter indeholder tilstanden for
de digitale udgange og releeer, der er
styret af bussen.

Et logisk 1 angiver, at udgangen er hgj
eller aktiv.

Et logisk 0 angiver, at udgangen er lav
eller inaktiv.

MGO3N201
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Bit 0-3 Reserveret

Bit 4 Relze 1 udgangsklemme

Bit 5 Relze 2 udgangsklemme

Bit 6-23 Reserveret

Bit 24 Klemme 42 digital udgang

Bit 25 Klemme 45 digital udgang

Bit 26-31 Reserveret

Tabel 4.6 Bitfunktioner
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4.7 Hovedmenu - Analog ind-/udgang - Gruppe 6

Parameter group for setting up the analog 1/0 configu- Ref/feedback ]
ration and the digital output. The frequency converter [O/MIN] g
provides 2 analog inputs: (=
Par 6-xx 0
° Terminal 53. Hoj ref./ 1500 —
. Terminal 54. Feedback veerdi 1200 — : :
The analog inputs can be freely allocated to either voltage 900 — \ \
(0-10 V) or current input (0/4-20 mA) o0 \ \
B \ \
4.7.1 6-0* Analog I/O-tilstand Par 6-xx 300 — | |
Lav ref./ 150 —f \ \
Feedback veerdi' I i
Range: Funktion: rere )'f:av spaending”eller \ Analog indgang
10 s* | [1-99s] | Indtast timeouttiden. "Understrgm” \
Par 6-xx
N N N "Hej spaending”eller
Option: Funktion: Illustration 4.14 Live zero, timeoutfunktion
Veelg timeoutfunktionen. Den funktion, der
er indstillet i parameter 6-01 Live zero,
timeoutfunktion, aktiveres, hvis indgangs- 472 6-1*% Analog indgang 53
signalet pa klemme 53 eller 54 er under
0 6 el weelen I s Crifh (emins Parametre til konfigurering af skalering og graenser for
53, lav spanding, parameter 6-12 Klemme 53, analog indgang 53 (klemme 53).
lav strem, parameter 6-20 Klemme 54, lav
spaending eller parameter 6-22 Klemme 54,
lav strem i et tidsrum, der er defineret i Range: Funktion:
parameter 6-00 Live zero, timeoutperiode. 0.07 V*| [0-10 |Indtast den spaending (V), der svarer til
[0] * | Ikke aktiv V] parameter 6-14 Klemme 53, lav ref./feedb.-
1] |Fastfrys veerdi. Indstil veerdien til >1 V for at aktivere
udgang parameter 6-01 Live zero, timeoutfunktion.
[2] [Stop
41 | Maks.hast. Range: Funktion:
[5] | Stop og trip 10 V*| [0 - 10 V][ Angiv den spaending (V), der svarer til den
hgje referenceveerdi (indstillet i
parameter 6-15 Klemme 53, hgj ref./feedb.-
veerdi).
6-12 Klemme 53, lav stram
Range: Funktion:
4 mA*[ [0-20 |Indtast den lave stromveerdi. Dette reference-
mA] signal svarer til den lave reference-/
feedbackveerdi, der er indstillet i
parameter 6-14 Klemme 53, lav ref./feedb.-veerdi.
Indstil veerdien til >2 mA for at aktivere
parameter 6-01 Live zero, timeoutfunktion.
6-13 Klemme 53, hgj stram
Range: Funktion:
20 mA*| [0-20 Indtast den hgje stramvaerdi, der svarer til
mA] den hgje reference/feedback indstillet i
parameter 6-15 Klemme 53, hgj ref./feedb.-
veerdi.
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6-14 Klemme 53, lav ref./feedb.-veerdi

6-22 Klemme 54, lav strom

indstillet i parameter 6-10 Klemme 53, lav
spaending til parameter 6-12 Klemme 53, lav
strom.

6-15 Klemme 53, hgj ref./feedb.-veerdi

Range: Funktion:
Size [-4999 - Angiv den reference eller feedbac-
related* 4999 ] kvaerdi, der svarer til den spaending

eller strem, som er indstillet i
parameter 6-11 Klemme 53, hgj
spaending til parameter 6-13 Klemme 53,
hgj strom.

Range: Funktion: Range: Funktion:
0*| [-4999 - Angiv den reference eller feedbackveerdi, der 4 mA*| [0-20 |[Indtast den lave stramvaerdi. Dette reference-
4999 ] svarer til den spaending eller strgm, som er mA] signal svarer til den lave reference-/

feedbackvaerdi, der er indstillet i

parameter 6-24 Klemme 54, lav ref./feedb.-veerdi.
Indstil veerdien til >2 mA for at aktivere Live
zero-timeoutfunktionen i parameter 6-01 Live
zero, timeoutfunktion.

6-23 Klemme 54, hgj stroam

Range: Funktion:

20 mA*

[0-20 Indtast den hgje stremveerdi, der svarer til
mA] den hgje reference-/feedbackveerdi, der er
indstillet i parameter 6-25 Klemme 54, hgj
ref./feedb.-veerdi.

6-16 Klemme 53, filtertidskonstant

6-24 Klemme 54, lav ref./feedb.-vaerdi

til deempning af elektrisk stgj i klemme 53.
En hgjtidskonstantveerdi forbedrer
deempningen, men gger ogsa tidsforsin-
kelsen gennem filteret.

6-19 Terminal 53 mode

Option: Funktion:
Veelg, om klemme 53 skal bruges som strgm-
eller spaendingsindgang.

[0] | Strem

[1] * | Spaending

Range: Funktion: Range: Funktion:
0.01 s*[ [0.01 - 10 | Indtast tidskonstanten. Denne konstant er 0*| [-4999 - Angiv den reference eller feedbackveerdi, der
s] en overordnet digital lavpasfiltertidskonstant 4999 ] svarer til den spaending eller stram, som er

4.7.3 6-2* Analog indgang 54

Parametre til konfigurering af skalering og graenser for
analog indgang 54 (klemme 54).

6-20 Klemme 54, lav spaending

Range: Funktion:
0.07 V¥| [0-10 [Angiv den spaending (V), der svarer til den
V] lave referenceveerdi (indstillet i

parameter 6-24 Klemme 54, lav ref./feedb.-
veerdi). Indstil veerdien til >1 V for at aktivere
parameter 6-01 Live zero, timeoutfunktion.

6-21 Klemme 54, hgj spaending

Range: Funktion:

10 V*¥| [0 - 10 V] [ Angiv den spaending (V), der svarer til den
hgje referenceveerdi (indstillet i
parameter 6-25 Klemme 54, hgj ref./feedb.-

veerdi).

indstillet i parameter 6-21 Klemme 54, hgj
spaending/parameter 6-22 Klemme 54, lav strom.

6-25 Klemme 54, hgj ref./feedb.-veerdi

Range: Funktion:
Size [-4999 - Angiv den reference eller feedbac-
related* 4999 | kveerdi, der svarer til den spaending

eller strom, som er indstillet i
parameter 6-21 Klemme 54, hgj
spaending/parameter 6-23 Klemme 54,
hgj strom.

6-26 Klemme 54, filtertidskonstant

Range: Funktion:
0.01 s*| [0.01 - 10 [ Indtast tidskonstanten, som er en
s] overordnet digital lavpasfiltertidskonstant til

dempning af elektrisk stgj i klemme 54. En
hgjtidskonstantvaerdi forbedrer
deempningen, men gger ogsa tidsforsin-
kelsen gennem filteret.

6-29 Klemme 54, tilst

Option: Funktion:
Veelg, om klemme 54 skal bruges som strom-
eller spaendingsindgang.

[0] | Strem

[1] * | Spaending

o))
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47.4 67* Analog/digitl udgang 45

Option: Funktion:
[20] [ Over tilbagef., hgj

Parametre til konfigurering af skalering og graenser for
analog/digital udgangsklemme 45. Analoge udgange er

d 0/4-20 mA. Oplasni . | d [21] | Termisk advarsel
str@mu. gange: 0/4-20 mA. Oplasning pa anzj oge udgange 22 [Kiar, ingen term/adv.
er 12 bit. Analoge udgangsklemmer kan ogsa seettes op - -

- [23] | Fjernb. klar/ingen TA
som digital udgang.

[24] [ Klar, spending OK

6-70 Klemme 45, tilstand [25] | Reversering
Option: Funktion: [26] [Bus OK

Indstil klemme 45 til at fungere som analog [32] | Mek. br. kontr.

eller digital udgang. [35] | Ekstern spaerring
[0] * | 0-20 mA [36] | Styreord b!t 1
11 |220 mA [37] [ Styreord bit 12
21 | Digital udgang [41] | Under reference, lav

[42] | Over ref,, hgj

6-71 Klemme 45, analog udgang [45] | Busstyring

Option: Funktion: [60] | Sammenligner O
Velg funktionen for klemme 45 som [61] [Sammenligner 1
en analog stremudgang. Se ogsa [62] | Sammenligner 2
parameter 6-70 Klemme 45, tilstand. [63] | Sammenligner 3

[64] [Sammenlign 4

[0] * | Ingen funktion
[100] [ Udg.frekv. 0-100 0-100 Hz

[65] | Sammenlign 5

[70] [ Logisk regel 0
[101] | Reference Min-Maks | Minget—MaxRgef. 71

Logisk regel 1

[102] | Feedback +-200 % | Minrs—Maksrg [72] |Logisk regel 2

[103] | Mot.stream. O-Imaks | O—Imaks Logisk regel 3

1

1

1

] | Logikregel 4
[75] [Logikregel 5

1

1

1

1

[106] | Effekt 0-Pnom 0-Pnom

[139] | Busstyring 0-100% [80] [SL digital udgang A
SL digital udgang B

6-72 Klemme 45, digital udgang [82

SL digital udgang C

Option: Funktion: [83] [SL digital udgang D

Veelg funktionen for klemme 45 som [160] | Ingen alarmer

en digital stremudgang. Se ogsa [161] | Kerer reverseret

parameter 6-70 Klemme 45, tilstand. [165] | Lokal ref. aktiv

Se parameter 5-40 Funktionsrelee for [166] | Fjernref. aktiv

en beskrivelse af optionerne. [167] | Startkommando aktiv
[0] * | Ingen funktion [168] | Hand-tilstand
11 Styring klar [169] | Auto-tilstand
[2] Frekv.-omf. klar [191] | Ter pumpe
31 | Frekv. klar/flernst [192] | Slut pa kurve
[4] | Standby/ingen adv. [193] | Sleep mode
[5] Korer [194] | Kilremsbrud
[6] Kerer/0 adv. [196] | Fire mode
[71 | Ker i omr./ingen adv. [198] | Bypasstilst. aktiv
8] | Kor pa ref/ingen adv 6-73 Klemme 45, udgang min. skal.
[9] Alarm .

Range: Funktion:
[10] | Alarm eller advarsel
Ofpy* - ini
T || UEn Gt Siionte 0%*| [0 Skala for minimumudgangen (0 eller 4 mA) for
200 %] det analoge signal pa klemme 45. Indstil
[13] | Under strgm, lav ) ;
vaerdien til at veere en procentdel af hele
[14] | Over strom, hgj o . .
- omradet for den variabel, der er valgt i

(16] | Under hastighed, lav parameter 6-71 Klemme 45, analog udgang.
[17] | Over hastighed, hgj
[19] [Under tilbagef., lav
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6-74 Klemme 45, udgang maks. skal.

6-91 Klemme 42, analog udgang

variabel, der er valgt i parameter 6-71 Klemme 45,
analog udgang.

Current

(mA)
201
0/4T—
1
0% Analogue Analogue 100%Variable
output  Output for
Min Scale Max Scale output
par.6-73 par.6-74 example:
Power

Illustration 4.15 Udgang maksimum skalering

6-76 Klemme 45, udgangsbusstyring

Range: Funktion:

0*| [0- 16384 1] | Holder niveauet for analog udgang, hvis den er
styret af bus.

4.7.5 6-9* Analog/digital udgang 42

Parametre til konfigurering af graenser for analog/digital
udgangsklemme 42. Analoge udgange er stremudgange:
0/4-20 mA. Oplgsning pa analoge udgange er 12 bit.
Analoge udgangsklemmer kan ogsa saettes op som digital
udgang.

6-90 Terminal 42 Mode

Option: Funktion:
Indstil klemme 42, saledes at den fungerer
som analog eller digital udgang.

[0] * [ 0-20 mA

[11 [4-20 mA

[2] | Digital udgang

6-91 Klemme 42, analog udgang

Option: Funktion:

Veelg funktionen for klemme 42 som
en analog stremudgang. Se ogsa
parameter 6-90 Terminal 42 Mode.

[0] * [Ingen funktion
[100] [ Udg.frekv. 0-100

0-100 Hz

[101] | Reference Min-Maks | Mingef, - Maksgef.

Range: Funktion: Option: Funktion:
100 [0 - Skala for maksimumudgangen (20 mA) for det [106] | Effekt 0-Pnom 0—Pnom
o o . a . N
% 200 %] | analoge signal pa klemme 45. Indstil veerdien til [139] | Busstyring 0-100%
at veere en procentdel af hele omradet for den

6-92 Terminal 42 Digital Output

Option: Funktion:

Veelg funktionen for klemme 42 som
en analog stremudgang. Se ogsa
parameter 6-90 Terminal 42 Mode. Se
parameter 5-40 Funktionsrelee for en
beskrivelse af optionerne.

[0] * | Ingen funktion

[1] [Styring klar
[2] Frekv.-omf. klar
[3] Frekv. klar/fiernst

[4] Standby/ingen adv.
[5] Korer

[6] Kerer/0 adv.

[7] Ker i omr./ingen adv.
[8] Ker pa ref/ingen adv
[9] Alarm

Alarm eller advarsel

Uden for stramomr.

Under strgm, lav

Under hastighed, lav

Over hastighed, hgj

]
1
1
[14] [ Over strem, hgj
]
1
]

Under tilbagef,, lav
[20] | Over tilbagef., hgj
[21] | Termisk advarsel

[22] [Klar, ingen term/adv.
[23] [Fjernb. klar/ingen TA
[24] | Klar, speending OK
[25] | Reversering

[26] [Bus OK

[32] | Mek. br. kontr.
[35] [ Ekstern spaerring
[36] | Styreord bit 11
[37] [ Styreord bit 12
[41] | Under reference, lav
[42] | Over ref,, hgj
[45] | Busstyring

[60] | Sammenligner O
[61] [Sammenligner 1
[62] [Sammenligner 2
[63] [ Sammenligner 3
[64] [Sammenlign 4
[65] [Sammenlign 5

[70] [ Logisk regel 0

[102] | Feedback +-200 % | Mings - Maksrs

[103] | Mot.stram. 0-Imaks | O—lmaks

[71] | Logisk regel 1
[72] | Logisk regel 2
[73] [Logisk regel 3
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6-92 Terminal 42 Digital Output 6-96 Klemme 42, udgangsbusstyring

Option: Funktion: Range: Funktion:
[74] | Logikregel 4 0*| [0-16384 ]| Holder den analoge udgang pa klemme 42,
[75] | Logikregel 5 hvis den er styret af bus.

[80] | SL digital udgang A
[81] |SL digital udgang B
[82] [SL digital udgang C
[83] [SL digital udgang D
[160] [ Ingen alarmer

[161] | Karer reverseret
[165] | Lokal ref. aktiv
[166] | Fjernref. aktiv
[167] | Startkommando aktiv
[168] | Hand-tilstand
[169] | Auto-tilstand
[191] | Ter pumpe
[192] | Slut pa kurve
[193] | Sleep mode
[194] | Kilremsbrud
[196] | Fire mode

[198] | Bypasstilst. aktiv

6-93 Klemme 42, udg. maks. skal.

Range: Funktion:
0%*| [O- Skala for minimumudgangen (0 eller 4 mA)
200 %] for det analoge signal pa klemme 42. Indstil

veerdien til at veere en procentdel af hele
omradet for den variabel, der er valgt i
parameter 6-91 Terminal 42 Analog Output.

6-94 Klemme 42, udg. maks. skal.

Range: Funktion:

100 [0 - Skala for maksimumudgangen (20 mA) af

%* 200 %] | skaleringen pa klemme 42. Indstil veerdien til at
veere en procentdel af hele omradet for den
variabel, der er valgt i parameter 6-91 Terminal 42
Analog Output.

I o
urrent ~
(mA) N
a
20 o
o
0/41T——
T
0% Analog Analog 100%Variable
output  Output for
Min ScaleMax Scale output
par.6-93 par. 6-94 example:
Power

Illustration 4.16 Udgang maksimum skalering
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4.8 Hovedmenu - Komm. og optioner - Gruppe 8

4.8.1 8-0* Gen. indstillinger

8-01 Styrested

Option: Funktion:

Denne parameter tilsidesaetter indstillinger
parameter 8-50 Veelg frilob tilsidesaetter
parameter 8-56 Vaelg preset-reference.

[0] * | Digital og
styreord

Styring ved hjeelp af bade digital indgang og
styreord.

[11 | Kun digital Styring kun ved hjeelp af digitale indgange.

[2] | Kun styreord [ Styring kun ved brug af styreord.

8-02 Styrekilde

Option: Funktion:
.l /C DI/
Denne parameter kan ikke justeres, mens
motoren korer.
Vzelg kilden til styreordet.
[0] | Ingen
[1] [ FC Port
[3] [ Option A | PROFIBUS og PROFINET.

8-03 Styre-timeout-tid

Range: Funktion:
1s¢| [0.1- Indtast den tid, der maksimalt forventes at ga
6000 s] mellem modtagelsen af to pa hinanden fglgende

telegrammer. Overskrides denne tid, formodes
den serielle kommunikation at veere ophert.
Funktionen valgt i parameter 8-04 Styretimeout-
funktion Styretimeoutfunktion gennemfgres.

8-04 Styretimeoutfunktion

Option: Funktion:

Vzelg timeoutfunktionen. Timeoutfunk-
tionen aktiveres, hvis styreordet ikke
opdateres inden for det tidsrum, der er
angivet i parameter 8-03 Styre-timeout-
tid. Option [20] N2-tilsideseett.frig.
fremkommer kun efter indstilling af
Metasys N2-protokollen.

[0] * | Ikke aktiv

[11 [ Fastfrys udgang
[2] | Stop

[3] |Jogging

[4] | Maks.hast.

[5] | Stop og trip

[20] | N2-tilsidesaett.frig.

8-07 Diagnoseudlgser

Option: Funktion:

Veelg [0] Ikke muligt, sa der ikke sendes
udvidede diagnosedata (EDD). Veelg [1]
Udles ved alarmer for at sende EDD ved
alarmer eller [2] Udlgs alarm/advarsel for at
sende EDD ved alarmer eller advarsler. Ikke
alle fieldbusser understgtter diagnosefunk-
tionerne.

[0] * | Ikke muligt
[11 [Udles ved
alarmer

[2] | Udlgs alarm/
advarsel.

4.8.2 8-1* Styre ordsindst.

8-10 Styreprofil

Option: Funktion:

Veelg fortolkning af de styre- og statusord,
som svarer til den installerede fieldbus. Kun
gyldige valg for den fieldbus, der er
installeret i port A, er synlige i LCP-

displayet.
[0] * | FC-profil
[1] [ PROFIdrive-
profil
8-14 Konfigurerbart styreord CTW
Option: Funktion:
[0] |Ingen Frekvensomformeren ignorerer

oplysningerne i denne bit.

*

[1] * | Profilstandard | Funktionaliteten i denne bit afhaenger af

valget i parameter 8-10 Styreordsprofil.

21 |CTW gyldig,
aktiv lav

Frekvensomformeren ignorerer de
resterende bit i styreordet, hvis det
indstilles til 1.

8-19 Product Code

Range: Funktion:
Size [0 - Veelg 0 til udleesning af den
related* 2147483647 ] aktuelle fieldbus-produktkode i

henhold til den monterede
fieldbus-option. Veelg1 til
udlaesning af den faktiske
leverander-id.
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4.8.3 8-3* FC-portindstillinger 8-33 Paritet/stop-bits
Option: Funktion:
8-30 Protokol [2] [ Ingen paritet 1
Option: Funktion: stop-bit
Vaelg protokol for den integrerede RS485-port. [3]| Ingen paritet 2
Andring af indstillinger i stop-bits
arameter 8-30 Protokol kan andre baud-
P . 8-35 Min. svartidsforsinkelse
hastighed.
Range: Funktion:
[0] * | FC Kommunikation i henhold til FC-protokollen.
0.01 s*| [0.0010 - 0.5 [ Angiv minimumforsinkelsestiden mellem
[2] Modbus Kommunikation i henhold til Modbus RTU- s] modtagelse af en forespgrgsel og
RTU protokollen. afsendelse af et svar. Denne minimum-
4] |FLN forsinkelsestid anvendes til at undga
[5] | BACNet modemforsinkelser.

8-31 Address 8-36 Maks. svarforsinkelse

Range: Funktion: Range: Funktion:
1*| [0.0 - 247 ]| Indtast adressen for RS485-porten. Gyldigt Size related* | [0.1-10.0 s] |
omrade: 1-126 for FC-bus, eller 1-247 for ; ;
Modbus. 8-37 Maksimum forsinkelse mellem tegn
Range: Funktion:
8-32 Baud-hast. 0.025 s*| [0.025 - 0.025 | Angiv det maksimum tilladte tidsin-
Option: Funktion: s] terval mellem modtagelse af to byte.
Veelg baud-hastigheden for RS485-porten DS B2 ISR b (s,
hvis transmissionen afbrydes.
Standard henviser til FC-protokollen. Andring
af protokollen i parameter 8-30 Protokol kan
@ndre baud-hastigheden. 4.8.4 8-4* FC MC-protokolsaet
/Andring af protokollen i
parameter 8-30 Protokol kan andre baud- 8-40 Valg af telegram
hastigheden. . .
astigheden Option: Funktion:
(0] | 2400 Baud Gor det muligt at bruge frit
[1]| 4800 Baud Fabriksindstilling for FLN. konfigurerbare telegrammer eller
[21] 9600 Baud | Fabriksindstilling for BACnet. standardtelegrammer til FC-porten.
[31 [ 19200 Baud | Fabriksindstilling for Modbus RTU. [1]* [Standard telegram 1
41138200 Baud [300] [ Standard telegram
4] au FCM300
[5] | 57600 Baud
[6] | 76800 Baud 8-42 PCD-skrivekonfiguration
[71] 115200 Baud Forskellige parametre kan knyttes til PCD 3-10 for PPO'erne.
3 % Antallet af PCD'er afhaenger af PPO-typen.
8-33 Paritet/stop-bits . ) g. ) i
Veerdierne i PCD 3-10 skrives til de valgte parametre som
Option: Funktion: datavaerdier.
Paritet og stopbits til den protokol, der Option: Funktion:
benytter FC-porten. For nogle af
. . [0] None
protokollerne er ikke alle optioner
X X [1] [302] Minimum Reference
tilgeengelige.
[2] [303] Maximum Reference
Stand'ard henviser til FijrotokoIIen. 3] [341] Ramp 1 Ramp up time
/Andring af protokollen i parameter 8- @l B9 i 0 s Ao fe
30 Protocol kan sendre baud- -
[5] [351] Ramp 2 Ramp up time
hastigheden. -
[6] [352] Ramp 2 Ramp down time
[0] | Lige paritet 1 stop- 7] [380] Jog Ramp Time
bit [8] [381] Quick Stop Time
[11] Ulige paritet 1 stop- [9] [412] Motor Speed Low Limit
Ll [Hz]
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8-42 PCD-skrivekonfiguration 8-43 PCD-lzesekonfiguration

Forskellige parametre kan knyttes til PCD 3-10 for PPO'erne. Forskellige parametre kan knyttes til PCD 3-10 for PPO'erne.
Antallet af PCD'er afhaenger af PPO-typen. Antallet af PCD'er afhaenger af PPO-typen.
Veerdierne i PCD 3-10 skrives til de valgte parametre som PCD 3-10 holder realtidsdataveerdien for de valgte parametre.
dataveerdier. Option: Funktion:
Option: Funktion: 133] [1690] Alarm Word
[10] [414] Motor Speed High Limit [34] [1692] Warning Word
[Hz] [35] [1694] Ext. Status Word
[11] [590] Digital & Relay Bus Control [36] [1850] Sensorless Readout [Unit]
[12] [676] Terminal45 Output Bus
el 4.8.5 8-5* Digital/bus
[13] [696] Terminal 42 Output Bus
Control Parametre til konfigurering af styreordet digital/bus-
[14] [894] Bus Feedback 1 kombinationen
[15] FC Port CTW
[16] FC Port REF 8-50 Veelg frileb
Option: Funktion:
8-43 PCD-laesekonfiguration n =
»
Forskellige parametre kan knyttes til PCD 3-10 for PPO'erne. D K Kti .
Antallet af PCD'er afhaenger af PPO-typen. enne paramet:r er u; a ?Iv‘; n?I'I. i
PCD 3-10 holder realtidsdataveerdien for de valgte parametre. parar'm?ter 8-01 Styrested er indstillet ti
. . [0] Digital og styreord.
Option: Funktion:
(o1 L Veelg styring af frilobsfunktionen via klemmerne
(1 [1500] Operation Hours (digital indgang) og/eller via bussen.
[2] [1501] Running Hours — - - . —
Bl [1502] KWh Counter [0] [ Digital Aktiverer frilob via en digital indgang.
indgang
[4] [1600] Control Word
- [11 |Bus Aktiverer frilgb via den serielle kommunikati-
[5] [1601] Reference [Unit]
onsport.
[6] [1602] Reference %
7] [1603] Status Word [2] |Logisk OG [ Aktiverer frilgb via fieldbus/den serielle
18] [1605] Main Actual Value [%] kommunikationsport og via en af de digitale
] [1609] Custom Readout indgange.
[10] [1610] Power [kW] [3] * | Logisk Aktiverer frilgb via netveerket/den serielle
[11] [1611] Power [hp] ELLER kommunikationsport eller en af de digitale
[121 [1612] Motor Voltage indgange.
[13] [1613] Frequency
[14] [1614] Motor Current 8-51 Kvikstop, valg
[15] [1615] Frequency [%] Option: Funktion:
[16] [1616] Torque [Nm] B /DI
[171 [1618] Motor Thermal Denne parameter er kun aktiv, nar
(18] [1630] DC Link Voltage parameter 8-01 Styrested er indstillet til
[19] [1634] Heatsink Temp. [0] Digital og styreord.
[20] [1635] Inverter Thermal
[21] [1638] SL Controller State Veelg styring af funktionen Hurtigt stop via
[22] [1650] External Reference klemmerne (digital indgang) og/eller via
[23] [1652] Feedback [Unit] bussen.
[24] [16601 Digital Input 18,19,27,33 [0] | Digital Aktiverer hurtigt stop via en digital indgang.
[25] [1661] Terminal 53 Switch Setting .
indgang
[26] [1662] Analog Input 53(V) [11 |Bus Aktiverer hurtigt stop via den serielle kommuni-
[27] [1663] Terminal 54 Switch Setting kationsport
[28] [1664] Analog Input 54 . . . . . .
29] [1665] Analog Output 42 [mA] [2] | Logisk OG :ktlverer hurtigt stop V|fadde(rj1 serllelle I;ommunl-
ti t i igit i 3
3301 [1671] Relay Output [bin] ationsport og via en af de digitale indgange
[31] [1672] Counter A
[32] [1673] Counter B
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8-51 Kvikstop, valg

8-54 Veelg reversering

Option: Funktion: Option: Funktion:
[3] * [ Logisk Aktiverer hurtigt stop via den serielle kommuni- Velg styring af frekvensomformerens reverse-
ELLER kationsport eller via en af de digitale indgange. ringsfunktion via klemmerne (digital indgang)
og/eller via den serielle kommunikationsport.
8-52 Veelg DC-bremse [0] * | Digital Aktiverer en reverseringskommando via en
Option: Funktion: indgang | digital indgang.
» /D
D [1]1 | Bus Aktiverer en reverseringskommando via den
Denne parameter er kun aktiv, nar serielle kommunikationsport.
pc:m.:lmeter 801 StyreSted er indstillet til /0] [2] | Logisk OG [ Aktiverer en reverseringskommando via den
Digital og styreord. A - .
serielle kommunikationsport og via en af de
digitale indgange.
Veelg styring af DC-bremsen via klemmerne
(digital indgang). [3] | Logisk Aktiverer en reverseringskommando via den
ELLER serielle kommunikationsport eller via en af de
[0] | Digital Aktiverer DC-bremse via en digital indgang. digitale indgange.
indgang
[1] [ Bus Aktiverer DC-bremse via den serielle kommuni- 8-55 Veelg opsatning
kationsport. Option: Funktion:
[2] | Logisk OG | Aktiverer DC-bremse via den serielle kommuni- B ([EDR K
kationsport og via en af de digitale indgange.
P 9 d gang Denne parameter er kun aktiv, nar
[3] ] Logisk Aktiverer DC-bremse via den serielle kommuni- parameter 8-01 Styrested er indstillet til
ELLER kationsport eller via en af de digitale indgange. [0] Digital og styreord.
8-53 Veelg start Veelg styring af frekvensomformerens opsaetning
Option: Funktion: via klemmerne (digital indgang) og/eller via den
W serielle kommunikationsport.
Denne parameter er kun aktiv, nar [0] | Digital Aktiverer valg af opseetning via en digital
parameter 8-01 Styrested er indstillet til indgang | indgang.
[0] Digital og styreord. [1] |[Bus Aktiverer valg af opsatning via den serielle
kommunikationsport.
Veelg styring af frekvensomformerens — e — - - =
startfunktion via klemmerne (digital indgang). (2] | Logisk OG | Aktiverer valg af opsztning via den serielle
kommunikationsport og via en af de digitale
[0] [ Digital Aktiverer en startkommando via en digital indgange.
indgang indgang.
[3] | Logisk Aktiverer valg af opsaetning via den serielle
(11 [Bus Aktiverer en startkommando via den serielle 2 ELLER kommunikationsport eller via en af de digitale
kommunikationsport eller fieldbus-optioner. indgange.
[2] | Logisk OG | Aktiverer en startkommando via den serielle
kommunikationsport og via en af de digitale 8-56 Veelg preset-reference
indgange. Option: Funktion:
[3] * | Logisk Aktiverer en startkommando via den serielle Veelg styring af frekvensomformeren valg af
ELLER kommunikationsport eller via en af de digitale preset-reference via klemmerne (digital
indgange. indgang) og/eller via den serielle kommunika-
tionsport.
8-54 Valg reversering [0] |Digital Aktiverer valg af preset-reference via en digital
Option: Funktion: indgang indgang.
m [1] [Bus Aktiverer valg af preset-reference via den
Denne parameter er kun aktiv, nar serielle kommunikationsport.
parameter 8-01 Styrested er indstillet til [2] | Logisk OG [ Aktiverer valg af preset-reference via den
[0] Digital og styreord. serielle kommunikationsport og via en af de
digitale indgange.
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8-56 Veelg preset-reference

8-74 "l-am" -tjeneste

digitale indgange.

8-57 Profidrive OFF2 Select

Veelg styring af frekvensomformerens OFF2-valg via klemmerne
(digital indgang) og/eller via fieldbus. Denne parameter er kun
aktiv, nar parameter 8-01 Styrested er indstillet til [0] Digital og
styreord og parameter 8-10 Styreordsprofil er indstillet til [7]
PROFIdrive-profil.

Option: Funktion:
[0] Digital indgang

1] Bus

[2] Logisk OG

[3] * Logisk ELLER

8-58 Profidrive OFF3 Select

Veelg styring af frekvensomformerens OFF3-valg via klemmerne

(digital indgang) og/eller via fieldbus. Denne parameter er kun
aktiv, nar parameter 8-01 Styrested er indstillet til [0] Digital og
styreord og parameter 8-10 Styreordsprofil er indstillet til [7]
PROFIdrive-profil.

Option: Funktion:
[0] Digital indgang

[1] Bus

[2] Logisk OG

[3] * Logisk ELLER

4.8.6 8-7* BACnet

8-70 BACnet-enhedsforekomst

Range: Funktion:
1*| [0 - 4194303 ] | Indtast et unikt ID-nummer for BACnet-
enheden.

8-72 MS/TP Maks. mastere

Funktion:

Range:

127%| [0 - 127 ] | Definér adressen pa den master, der har den
hgjeste adresse i dette netveerk. Reducering af
denne veerdi optimerer polling for token
(segning efter elementer i fast reekkefglge).

Option: Funktion: Option: Funktion:
[3] * [ Logisk Aktiverer valg af preset-reference via den [0] * [ Send ved Veelg, om apparatet kun skal sende I-Am-
ELLER serielle kommunikationsport eller via en af de opstart servicemeddelelsen ved opstart.

[1] | kontinuerligt | Veelg, om apparatet skal sende I-Am-service-
meddelelsen kontinuerligt med et interval

pa ca. et minut.

8-75 Initialisering adgangskode

Range: Funktion:

admin* [ [1 -1 ][ Indtast den kreevede adgangskode for
udforelse af frekvensomformerens geninitiali-

sering fra BACnet.

8-79 Protocol Firmware version

Range: Funktion:

Size related* | [0 - 65535 ] [ Lees den understottede protokol-

version. Indeks 5 for BACnet.

4.8.7 8-8* FC-portdiagnose

Disse parametre bruges til overvagning af buskommuni-
kation via FC-porten.

8-80 Busmedd.taeller
Range:

Funktion:

0% | [0 -4294967295 ]| Denne parameter viser antallet af gyldige
telegrammer, der er registreret pa bussen.

8-81 Busfejlteeller
Range:

Funktion:

0*| [0 - 4294967295 ] | Denne parameter viser antallet af
telegrammer med fejl (for eksempel CRC-
fejl) registreret pa bussen.

8-82 Slavemedd.-teller

Funktion:

Range:

0% | [0 -4294967295 ]| Denne parameter viser antallet af gyldige
telegrammer adresseret til slaven sendt af
frekvensomformeren.

8-83 Slavefejltzeller

Range: Funktion:

8-73 MS/TP Maks. info.-rammer

Funktion:

Range:

1*| [1- 65534 ] | Definér, hvor meget info/hvor mange
datarammer, enheden ma sende, mens den
holder tokenet.

0*| [0 - 4294967295 ] | Denne parameter viser antallet af
telegrammer med fejl, som frekvensom-
formeren ikke kunne udfere.

8-84 Sendte slavemedd.

Funktion:

Range:

0% | [0 - 4294967295 ] | Denne parameter viser antallet af
meddelelser, der er sendt fra slaven.
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8-85 Slave timeout-fejl

Range: Funktion:

0%| [0 - 4294967295 ] | Denne parameter viser antallet af slave
timeout-fejl.

8-88 Nulstil FC-portdiagnose

Option:

Funktion:

(o *

Nulstil ikke

[l

Nulstil teeller

4.8.8 8-9* Busfeedback

8-90 Bus-jog 1, hastighed

Range: Funktion:
100 RPM* [ [0 - 1500 Indtast jog-hastigheden. Aktiverer
RPM] denne faste jog-hastighed via den

serielle port eller fieldbus-optionen.

8-91 Bus-jog 2, hastighed

Range: Funktion:
200 RPM*| [0 - 1500 Indtast jog-hastigheden. Aktiverer
RPM] denne faste jog-hastighed via den

serielle port eller fieldbus-optionen.

8-94 Busfeedback 1

Range: Funktion:
0*| [-32768 - | Skriver feedback til denne parameter via den
32767 ] serielle kommunikationsport. Veelg denne

parameter i parameter 20-00 Feedback 1-kilde
eller parameter 20-03 Proc. lukket slgjfe, tilb. 2-
signal som en feedbackkilde. Hex-vaerdi 4.000 t
svarer til 100 % feedback/omrade er £200 %.
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4.9 Hovedmenu - PROFIdrive - Gruppe 9

9-00 Setpoint

9-16 PCD-laesekonfiguration

Range: Funktion: Veelg de parametre, der skal tildeles PCD 3-10 af telegrammerne.
o*| [o- Denne parameter modtager cyklisk reference Antallet af tilgeengelige PCD'er afhaenger af telegramtypen.
65535 ] fra en master class 2. Hvis styringsprioriteten er Veerdier i PCD 3-10 indeholder de faktiske dataveerdier for de
indstillet til master class 2, tages referencen for valgte parametre.
frekvensomformeren fra denne parameter, Option: Funktion:
hvorimod cyklisk reference ignoreres. [0]
[894] Busfeedback 1
1500 [ Drftimer
Range: Funktion: [1501] Korte timer
0*| [0 - 65535 ]| Denne parameter leverer MAV for en master [1502] kWh-tzeller
class 2. Parameteren er gyldig, hvis styrings- [1600] Styreord
prioriteten er indstillet til master class 2. [1601] Reference [enhed]
[1602] Reference [%]
Veelg de parametre, der skal tildeles PCD 3-10 af telegrammerne. [1605] Vigtigste faktiske vaerdi [%]
Antallet af tilgeengelige PCD'er afhaenger af telegramtypen. [1609] Tilpas. udlees.
Veerdier i PCD 3-10 skrives til de valgte parametre som data. Se [1610] Effekt [KW]
parameter 9-22 Telegram Selection for standard PROFIBUS- [611] Effekt [hp]
telegrammer. [1612] Motorspaending
Option: Funktion: [1613] Frekvens
[0] [1614] Motorstrem
[302] Minimumreference [1615] Frekvens [%]
[303] Maksimumreference [1616] Moment [Nm]
[312] Catch up/slow down [1618] Termisk motorbelastning
[341] Rampe 1, rampe-op-tid [1622] Moment [%)]
[342] Rampe 1, rampe-ned-tid [1626] Effekt filtreres [kW]
[351] Rampe 2, rampe-op-tid [1627] Effekt filtreres [hk]
[352] Rampe 2, rampe-ned-tid [1630] DC Link-spaending
[380] Jog-rampetid [1634] Kalepl.-temp.
[381] Kvikstop rampetid [1635] Termisk inverterbelastning
[412] Motorhastighed, lav greense [1638] SL-styreenh., tilstand
[Hz] [1639] Styrekorttemp.
[414] Motorhastighed, hgj graense [1650] Ekstern reference
[Hz] [1652] Feedback [enhed]
[553] KI. 29 hgj ref/feedb.-vaerdi [1660] Digital indgang
[590] Digital & relaebusstyring [1661] Klemme 53, koblingsindstilling
[615] Klemme 53, hgj ref./feedb.- [1662] Analog indgang 53
veerdi [1663] Klemme 54, koblingsindstilling
[625] Klemme 54, hgj ref./feedb.- [1664] Analog indgang 54
veerdi [1665] Analog udgang 42 [mA]
[696] KIerT\me 42, udgangsbus- 11666] Digital udgang [bin]
SERE [1667] Frekvensindgang #29 [Hz]
[890] Bus-jog 1, hastighed 11671] Releeudgang [bin]
[891] Bus-jog 2, hastighed [1672] Taller A
[894] Busfeedback 1 [1673] Tller B
e iz el C0HY 1 [1679] Analog udgang AO45
[1682] Fieldbus-REF. 1 [1684] Komm.-optionsstatusord
AP e ROk [1685] FC-port, CTW 1
[1690] Alarmord
[1691] Alarmord 2
[1692] Advarselsord
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9-16 PCD-leesekonfiguration 9-23 Parametre til signaler

Veelg de parametre, der skal tildeles PCD 3-10 af telegrammerne. Option: Funktion:

Antallet af tilgeengelige PCD'er afheenger af telegramtypen. [351] Rampe 2, rampe-op-tid

Veerdier i PCD 3-10 indeholder de faktiske dataveerdier for de [352] Rampe 2, rampe-ned-tid

valgte parametre. [380] Jog-rampetid

Option: Funktion: [381] Kvikstop rampetid

[1693] Advarselsord 2 [412] Motorhastighed, lav greense [Hz]

[1694] Udv. statusord [414] Motorhastighed, hgj graense [Hz]

[1695] Ekst. statusord 2 [553] Kl. 29 hej ref/feedb.-veerdi

[1697] Alarm Word 3 [590] Digital & releebusstyring

[1850] Sensorless udl. [enhed] [615] Klemme 53, hgj ref./feedb.-veerdi
[625] Klemme 54, hgj ref./feedb.-veerdi

.

[696] Klemme 42, udgangsbusstyring

Range: Funktion: [890] Bus-jog 1, hastighed

126*| [0 - Indtast nodeadressen i denne parameter eller [891] Bus-jog 2, hastighed

126 ] alternativt pa hardwarekontakten. For at justere [894] Busfeedback 1
nodeadressen i parameter 9-18 Node Address skal [1500] Driftstimer

hardwarekontakten stilles pa 126 eller 127 (dvs. [1501] | Korte timer

[1502] [ kWh-teeller

[1600] | Styreord

[1601] [ Reference [enhed]
[1602] | Reference [%]
[1603] | statusord

alle kontakter indstilles til Aktiv). Ellers viser

denne parameter kontaktens faktiske indstilling.

9-19 Drive Unit System Number

Range: Funktion:

1038* | [0 - 65535 ] | Producentspecifik system-ID. [1605] | Vigtigste faktiske veerdi [%]

[1609] | Tilpas. udlaes.
[1610] Effekt [kW]

9-22 Telegram Selection

Option: Funktion: [1611] | Effekt [hp]
[1] Standard telegram | Veelg en standard PROFIBUS- [1612] | Motorspaending
1 telegramkonfiguration til [1613] | Frekvens
frekvensomformeren som et [1614] | Motorstrem
:Itlernativ til c!e frit kort\ﬁg:rf;iacr; [1615] Frekvens [%]
elegrammer i parameter 9-
Writ?e Conﬁgura,:ion og fetes Mom.ent () -
parameter 9-16 PCD Read Configu- [1618] | Termisk motorbelastning
. [1622] Moment [%]
[1626] Effekt filtreres [kW]

[100] * [ None [1627] | Effekt filtreres [hk]

[101] | PPO 1 [1630] [ DC Link-speending

[102] |PPO 2 [1634] | Kelepl.-temp.

[103] |PPO 3 [1635] | Termisk inverterbelastning

[104] |PPO 4 [1638] [ SL-styreenh.,, tilstand

[105] |PPO 5 [1639] | Styrekorttemp.

[106] |PPO 6 [1650] | Ekstern reference

[107] |PPO 7 [1652] | Feedback [enhed]

[108] |[PPO 8 [1660] | Digital indgang

[200] | Custom telegram 1 [1661] | Klemme 53, koblingsindstilling

[1662] | Analog indgang 53
[1663] | Klemme 54, koblingsindstilling

9-23 Parametre til signaler

Option: Funktion:

5 [1664] | Analog indgang 54

(o1 [1665] | Analog udgang 42 [mA]

[302] Minimumreference — -
[1666] Digital udgang [bin]

[303] Maksimumreference

[1667] Frekvensindgang #29 [Hz]
[1671] Relzeudgang [bin]

[1672] | Teeller A

[1673] Teeller B

[312] Catch up/slow down

[341] Rampe 1, rampe-op-tid

[342] Rampe 1, rampe-ned-tid
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9-23 Parametre til signaler

9-45 Fejlkode

Option: Funktion: Range: Funktion:

[1679] | Analog udgang AO45 0% [0 - 0 ][ Denne buffer indeholder alarmordet for alle

[1680] Fieldbus, CTW 1 alarmer og advarsler, der har fundet sted siden
[1682] | Fieldbus-REF. 1 sidste nulstilling eller opstart. Bufferkapaciteten er
[1684] | Komm.-optionsstatusord maksimum otte fejlhaendelser.

[1685] FC-port, CTW 1

(16501 | Alarmord
[16911 [ Alarmord 2 Range: Funktion:

[1692] | Advarselsord 0% [0 - 0 ][ Denne buffer indeholder alarmordet for alle

[1693] | Advarselsord 2 alarmer og advarsler, der har fundet sted siden
[1694] Udv. statusord sidste nulstilling eller opstart. Bufferkapaciteten er
[1695] | Ekst. statusord 2 maksimum otte fejlhaendelser.

[1697] Alarm Word 3

[1850] | Sensorless udl. [enhed]
[2021] | Seetpunkt 1 Range: Funktion:

9-27 Parameterredigering

Option: Funktion:

Parametre kan redigeres via PROFIBUS,

0*| [0 - 1000 ]| Angiver antallet af fejlhendelser, der har fundet
sted siden sidste nulstilling eller opstart.

9-53 Profibus Warning Word

er maksimum otte fejlhaendelser. Bufferen og
teelleren er indstillet til 0 ved nulstilling eller
opstart.

standard-RS485-graensefladen eller LCP'et. Range: Funktion:
[0] [Deaktiveret [ Deaktiverer redigering via PROFIBUS. 0| [0- Denne parameter viser PROFIBUS-kommunikations-
[1] * | Aktiveret Aktiverer redigering via PROFIBUS. N e
Bit Beskrivelse
0 Forbindelse til DP-master er tabt.
Option: Funktion: Ikke brugt.
Processtyring (indstilling af styreord, hastighedsre- 2 FDL (fieldbus data link layer) er ikke
ference og procesdata) er mulig via enten OK.
Profibus eller standard-fieldbus, men ikke via 3 Ryd data, kommando modtaget.
begge pa samme tid. Lokal betjening er altid 4 Faktisk vaerdi er ikke opdateret.
mulig via . Styring via processtyring er mulig 5 Baud-hastighedssagning.
enten via klemmerne eller fieldbussen afhaengigt 6 PROFIBUS ASIC sender ikke.
af indstillingerne i parameter 8-50 Veelg frilob til 7 Initialisering af PROFIBUS er ikke OK.
parameter 8-56 Veelg preset-reference. 3 Frekvensomformer er trippet.
[0] [Ikke Deaktiverer processtyring via Profibus, og 9 Intern CAN-fejl.
muligt aktiverer processtyring via standard fieldbus eller 10 Forkerte konfigurationsdata fra PLC.
Profibus Master class 2. 11 Forkert ID sendt af PLC.
[1] |Aktiver [ Aktiverer processtyring via Profibus Master Class 12 Intern fejl opstod.
* | cykl. 1, og deaktiverer processtyring via standard 13 Ikke konfigureret.
master | fieldbus eller Profibus Master class 2. 14 Timeout aktiv.
15 Advarsel 34 aktiv.
. Tabel 4.7 Bitdefinition
Range: Funktion:
0*| [0 - Angiver antallet af fejlhaendelser, der aktuelt er
65535 ] gemt i parameter 9-45 Fejlkode. Bufferkapaciteten

Option: Funktion:

Denne parameter viser den faktiske
PROFIBUS-baud-hastighed.
PROFIBUS-masteren indstiller
automatisk baud-hastighed.

[0] 9,6 kbit/s
[1] 19,2 kbit/s
[2] 93,75 kbit/s
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9-63 Actual Baud Rate

Option: Funktion:

9-68 Status Word 1

[3] 187,5 kbit/s

[4] 500 kbit/s

[6] 1500 kbit/s

[7] 3000 kbit/s

[8] 6000 kbit/s

[9] 12000 kbit/s

[10] 31,25 kbit/s

[11] 45,45 kbit/s

[255] * | No baudrate found

9-64 Device Identification

Range: Funktion:

0] Denne parameter er ikke synlig via LCP.
Parameter til apparatidentifikation. Datatypen er
array[n] af 16-bit uden fortegn. Tildelingen af de
forste underindekser er defineret og vist i Tabel 4.8.
Indeks [Indhold veerdi
0 Producent 128
1 Apparattype 1
2 Version XXYY
3 Firmwareversion yyyy

dato ar
4 Firmwareversion ddmm
dato maned
Antal akser Variabel
Producentspecifik: [ xxyy
PB-version
7 Producentspecifik: [ xxyy
Databaseversion
8 Producentspecifik: [ xxyy
AOC-version
9 Producentspecifik: [ xxyy
MOC-version
Range: Funktion:
0* [0 - 0] .l /C DI/

Denne parameter er ikke synlig via LCP.

Denne parameter indeholder profilidentifikationen.
Byte 1 indeholder profilnummeret, og byte 2
indeholder profilens versionsnummer.

9-67 Control Word 1

Funktion:

Range:

0* [ [0 - 65535 ] | Denne parameter accepterer styreordet fra en
master class 2 i samme format som PCD 1.

Range: Funktion:
0*| [0 - 65535 1| Denne parameter leverer statusordet for en
master class 2 i samme format som PCD 2.
9-70 Edit Set-up
Option: Funktion:
Veelg den opsaetning, hvor programmering
(eendring af data) udferes under driften. Det er
muligt at programmere de fire opsaetninger
uafhaengigt af, hvilken opsaetning er valgt som
aktivt setup. Parameteradgang fra hver master
ledes hen til den opsaetning, der er valgt af
den enkelte master (cyklisk, acyklisk MCL1, 1.
acyklisk MCL2, 2. acyklisk MCL2, 3. acyklisk
MCL2).
[1] | Set-up 1
[2] | Set-up 2
[9] * | Active Set-
up
9-71 Profibus Save Data Values
Option: Funktion:
Parameterveerdier, der er sendret via RS485,
gemmes ikke automatisk i den permanente
hukommelse. Anvend denne parameter til at
aktivere en funktion, der lagrer alle parameter-
vaerdier i den permanente hukommelse EEPROM,
sa eendrede parameterveerdier bevares ved
nedlukning.
[0] * | Off Deaktiverer den permanente lagerfunktion.
[1] | Store all | Gemmer alle parameterveerdier i den opsatning,
setups der er valgt i parameter 9-70 Edit Set-up i den
permanente hukommelse. Veerdien vender
tilbage til [0] Deaktiveret, nar alle veerdierne er
gemt.
[2] | Store all | Gemmer alle parameterveerdier for alle
setups opsaetninger i den permanente hukommelse.
Valget vender tilbage til [0] Deaktiveret, nar alle
parameterveerdier er gemt.
9-72 ProfibusDriveReset
Option: Funktion:
: /DIl
Nulstiller kun VLT® PROFIBUS DP
MCA 101-optionen.
[0] * [ No action
[1]1 | Power-on reset Nulstiller frekvensomformeren efter
opstart, som ved stremcyklus.
[2] Power-on reset
prep
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9-72 ProfibusDriveReset

Option: Funktion:

9-91 Changed Parameters (2)

Range: Funktion:

[31 [Comm option Ved nulstilling forsvinder frekvensom-
reset formeren fra fieldbussen, hvilket kan
forarsage en kommunikationsfejl fra

masteren.

DO Identification

‘
|

Range: Funktion:

0* [ [0-65535] | Indeholder oplysninger DO (drive object).

9-80 Defined Parameters (1)

Range:

Funktion:

0*| [0-9999 ]| Denne parameter viser en liste over alle
definerede frekvensomformerparametre, der er
tilgeengelige for PROFIBUS.

9-81 Defined Parameters (2)

Range:

Funktion:

0*| [0-9999 ]| Denne parameter viser en liste over alle
definerede frekvensomformerparametre, der er
tilgeengelige for PROFIBUS.

9-82 Defined Parameters (3)

Range:

Funktion:

0*| [0-9999 ]| Denne parameter viser en liste over alle
definerede frekvensomformerparametre, der er
tilgeengelige for PROFIBUS.

9-83 Defined Parameters (4)

Funktion:

Range:

0*| [0-9999 ]| Denne parameter viser en liste over alle
definerede frekvensomformerparametre, der er
tilgeengelige for PROFIBUS.

9-84 Defined Parameters (5)
Range:

Funktion:

0*| [0-9999 ]| Denne parameter viser en liste over alle
definerede frekvensomformerparametre, der er
tilgeengelige for PROFIBUS.

9-85 Defined Parameters (6)

Range: Funktion:

0*| [0-9999 ]| Denne parameter viser en liste over alle
definerede frekvensomformerparametre, der er
tilgeengelige for PROFIBUS.

9-90 Changed Parameters (1)

Range: Funktion:

0*| [0-9999 ] [ Denne parameter viser en liste over alle de
frekvensomformerparametre, der afviger fra
fabriksindstillingen.

0*| [0-9999 ]| Denne parameter viser en liste over alle de
frekvensomformerparametre, der afviger fra

fabriksindstillingen.

9-92 Changed Parameters (3)
Range:
0

Funktion:

*

[0 - 9999 ] [ Denne parameter viser en liste over alle de
frekvensomformerparametre, der afviger fra
fabriksindstillingen.

9-93 Changed Parameters (4)

Range: Funktion:

0*| [0-9999 ]| Denne parameter viser en liste over alle de
frekvensomformerparametre, der afviger fra
fabriksindstillingen.

9-94 Changed Parameters (5)

Range: Funktion:

0*| [0-9999 ]| Denne parameter viser en liste over alle de
frekvensomformerparametre, der afviger fra
fabriksindstillingen.

9-99 Profibus Revision Counter
Range: Funktion:

0* [0 - 65535 ]

| Udlaesning af revisionstzeller.

o)
N

Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes.

MGO3N201



Parametre

Programming Guide

4.10 Hovedmenu - Intelligent logik - Gruppe 13

4.10.1 13-** Prog. Funktioner

Smart Logic Control (SLC) er en sekvens af brugerdefi-
nerede handlinger (se parameter 13-52 SL styreenh.-
handling [x]), som afvikles af SLC, nar SLC evaluerer den
tilknyttede brugerdefinerede haendelse (se

parameter 13-51 SL styreenhed.-haendelse [x]) evalueres som
sand. Hver haendelse og handling nummereres og
sammenkaedes i par. Dette betyder, at ndr [0] haendelse
opfyldes (opnar veerdien sand), udfgres [0] handling. Efter
udferelse af denne handling vil betingelserne for [1]
haendelse blive evalueret, og hvis de evalueres som sande,
vil [1] handling blive udfert osv. Der evalueres kun én
haendelse ad gangen. Hvis en haendelse evalueres som
FALSK, sker der ingenting (i SLC) i lgbet af det aktuelle
scanningsinterval, og der evalueres ingen andre haendelser.
Dette betyder, at nar SLC starter, evalueres [0] handelse
(og kun [0] haendelse) ved hvert scanningsinterval. Kun nar
[0] haendelse evalueres som sand, afvikler SLC [0] handling
og begynder at evaluere [1] haendelse. Det er muligt at
programmere fra 1-20 haendelser og handlinger. Nar den
sidste haendelse/handling er blevet afviklet, vil sekvensen
begynde forfra fra [0] haendelse/[0] handling.

Start- 130BA062.13
event P13-01

Tilstand 1

Heendelse 1/
Handling 1

Tilstand 2
Haendelse 2/
Stop- Handling 2
event P13-02

~
~
\\ Stop-
\event P13-02

|

Tilstand 4

Heendelse 4/
Handling 4
Tilstand 3

Haendelse 3/
Handling 3

/
7
Ve

_ 7 Stop-
event P13-02

lllustration 4.17 Eksempel med tre haendelser/handlinger

Start og stop af SLC

Start og stop SLC ved at veelge [1] Aktiv eller [2] Ikke aktiv i
parameter 13-00 SL styreenh.-tilstand. SLC starter altid i
tilstanden 0 (hvor den evaluerer [0] handelse). SLC starter,
nar starthaendelsen (defineret i

parameter 13-01 Starthaendelse) evalueres som sand (hvis [1]
Aktiv er valgt i parameter 13-00 SL styreenh.-tilstand). SLC
stopper, nar stophaendelsen (parameter 13-02 Stophaendelse)
er sand. Parameter 13-03 Nulstil SLC nulstiller alle SLC-
parametre og begynder forfra med programmeringen.

4.10.2 13-0* SLC Settings

Use the SLC settings to activate, deactivate, and reset the
smart logic control sequence. The logic functions and
comparators are always running in the background, which
opens for separate control of digital inputs and outputs.

13-00 SL styreenh.-tilstand

Option: Funktion:
Veelg [1] Aktiveret for at aktivere Smart Logic
Control og starte, nar en startkommando er til
stede, for eksempel via en digital indgang. Veelg
[0] Deaktiveret for at deaktivere Smart Logic
Control.

[0] * [ Ikke Deaktiverer Smart Logic Controller.

aktiv
[1] | Aktiv Aktiverer Smart Logic Controller.

13-01 Starthaendelse

Option: Funktion:

Vzelg den booleske indgang (sand eller
falsk) for at aktivere Smart Logic
Control.

[0] [FALSK Indsaetter den faste veerdi falsk i den

logiske regel.

[1] [ SAND Indsaetter den faste vaerdi sand i den

logiske regel.

[2] Karer Motoren kerer.

[3] |Inden for
omradet

Motoren kegrer inden for de program-
merede streamomrader

(parameter 4-50 Advarsel, strem lav og
parameter 4-51 Advarsel, stram hgj).

[4] | Pa reference Motoren kerer ved referencehastighed.

[71 Uden for
stremomr.

Motorstremmen er uden for det
omrade, der er indstillet i
parameter 4-18 Stromgraense.

[8] | Under I lav Motorstrammen er lavere end den
veerdi, der er indstillet i

parameter 4-50 Advarsel, strom lav.

[9] [Over | hgj Motorstremmen er hgjere end den
veerdi, der er indstillet i

parameter 4-51 Advarsel, strom hgj.

[16] | Termisk advarsel | Den termiske advarsel udlgses, nar
temperaturen overstiger graensen i
motoren, frekvensomformeren eller

termistoren.

[17] | Netf. uden for
omr. parameter 14-12 Funktion ved
netubalance ikke er indstillet til [2]
Deaktiveret.

Netfasetab advarsel eller alarm, hvis
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13-01 Starthaendelse 13-01 Starthaendelse

Option: Funktion: Option: Funktion:
[18] | Reversering Frekvensomformeren reverserer. [61] | Logikregel 5 Anvend resultatet af den logiske regel 5
[19] | Advarsel En advarsel er til stede. i den logiske regel.
[20] | Alarm (trip) En alarm er til stede. [83] | Kilremsbrud Der er registreret en spraengt kilerems-
tilstand. Aktivér funktionen i
[21] | Alarm (triplas) En triplas-alarm er til stede. parameter 22-60 Kilrembrudsfunktion.
[22] | Sammenligner 0 | Anvend resultatet af sammenligner O i
den logiske regel. 13-02 Stophandelse
[23] [ Sammenligner 1 | Anvend resultatet af sammenligner 1 i Option: Funktion:
den logiske regel. Veelg tilstanden (sand eller falsk),
hvilket deaktiverer Smart Logic
[24] | Sammenligner 2 | Anvend resultatet af sammenligner 2 i
Controller.
den logiske regel.
[0] FALSK
[25] | Sammenligner 3 | Anvend resultatet af sammenligner 3 i
. [1] SAND
den logiske regel.
[2] Karer
[26] | Logisk regel 0 Anvend resultatet af den logiske regel 0 B3] Inden for omradet
i den logiske regel. 4] Pa reference
[27] | Logisk regel 1 Anvend resultatet af den logiske regel 1 [71 Uden for stremomr.
i den logiske regel. [8] Under | lav
[28] | Logisk regel 2 Anvend resultatet af den logiske regel 2 [ Overlline)
i den logiske regel. [16] | Termisk advarsel
— I I - = I [17] [ Netf. uden for omr.
[29] | Logisk regel 3 szenld r.e-T(u tatetla den logiske regel 3 [18] | Reversering
en logiske regel.
! o < [19] | Advarsel
[33] | Digital indgang Anvend veerdien for DI18 i den logiske [20] |Alarm (trip)
DI18 regel (hgj = sand). 211 | Alarm (triplas)
[34] | Digital indgang Anvend vaerdien for DI19 i den logiske [22] | Sammenligner 0
DI19 regel (hgj = sand). [23] | Sammenligner 1
[35] | Digital indgang Anvend veerdien for DI27 i den logiske [24] | Sammenligner 2
DI27 regel (hgj = sand). [25] | Sammenligner 3
— - . _ [26] | Logisk regel 0
[36] g:g;al indgang Anveln: \{aerdlendfor DI29 i den logiske 270 IBaERTEga
regel thej = sand). [28] | Logisk regel 2
[39] | Startkommando | Denne haendelse er sand, hvis frekvens- [29] | Logisk regel 3
* omformeren startes (enten via digital 30] |SL timeout 0
indgang, fieldbus eller pa anden made). 311 |SL timeout 1
[40] | Frekv.-omf. stands | Denne haendelse er sand, hvis frekvens- [32] [SL timeout 2
omformeren standses eller kerer frilob [33] [ Digital indgang DI18
(enten via digital indgang, fieldbus eller [34] | Digital indgang DI19
pa anden made). [35] | Digital indgang DI27
[42] | Auto-nulst. trip Denne haendelse er sand, hvis frekvens- [36] | Digital indgang DI29
omformeren trippes (men ikke triplases), [39] | Startkommando
og der udstedes en automatisk [40] * | Frekv.-omf. stands
nulstilling. [42] | Auto-nulst. trip
[50] | Sammenlign 4 Anvend resultatet af sammenligner 4 i [50] SammenI!gn 4
den logiske regel. L] || Sl o
[60] | Logikregel 4
[51] | Sammenlign 5 Anvend.resultatet af sammenligner 5 i [61] | Logikregel 5
den logiske regel. [70] | SLtmeout 3
[60] | Logikregel 4 Anvend resultatet af den logiske regel 4 [71] | SL-timeout 4
i den logiske regel. 721 | sLtimeout 5
[73] | SL-timeout 6
[74] | SL-timeout 7
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13-02 Stophandelse

Option: Funktion:

[81] |Ter pumpe

[82] | Slut pa kurve

[83] [ Kilremsbrud

Option: Funktion:

[0] * | Nulstil ikke Bevarer programmerede indstillinger for alle

SLC parametre i hele gruppe 13 (13-** Intelligent

logik).

[1]1 | Nulstil SLC Nulstiller alle parametre i gruppe 13 (13-**
Intelligent logik) til fabriksindstillingerne.

4.10.3 13-1* Sammenlignere

Sammenlignere bruges til sammenligning af kontinuerlige
variabler (sdasom udgangsfrekvens, udgangsstrgm, analog
indgang) med faste preset-veerdier.

Par. 13-11 '9.

Comparator Operator Q
Par.13-10 1
Comparator Operand < §
Par.13-12 TRUE longer than. [

Comparator Value

Illustration 4.18 Sammenlignere

Derudover er der digitale vaerdier, som sammenlignes med
faste tidsveerdier. Se forklaring i parameter 13-10 Sammen-
ligner, operand. Sammenlignere evalueres én gang i hvert
scanningsinterval. Anvend resultatet (sand eller falsk)
direkte. Alle parametre i denne parametergruppe er array-
parametre med indeks 0-5. Vaelg indeks 0 for at
programmere sammenligner 0, veelg indeks 1 for at
programmere sammenligner 1 osv.

13-10 Sammenligner, operand

Array [6]

Option: Funktion:

Veelg den variabel, som sammen-
ligneren skal overvage.

DEAKTIVERET
Reference
Feedback %
Motorhastighed
Motorstrgm
Motoreffekt
Motorspaending

[0] *
(1
[2]
[3]
[4]
[6]
[7]
[12]
[13]
[18]

Analog indgang Al53

Analog indgang Al53

Pulsindgang FI29

13-10 Sammenligner, operand

Array [6]
Option: Funktion:

[20] | Alarmnummer

[30] | Teeller A

[31] | Teeller B

13-11 Sammenligner, operator
Array [6]
Option: Funktion:
[0] [Less Than [ Veelg [0] <, ndr resultatet af evalueringen skal
(<) vaere sand under forudsaetning af, at den
variabel, der er valgt i parameter 13-10 Sammen-
ligner, operand, er mindre end den faste veerdi i
parameter 13-12 Sammenligner, veerdi. Resultatet
er falsk, hvis den variabel, der er valgt i
parameter 13-10 Sammenligner, operand, er
sterre end den faste veerdi i
parameter 13-12 Sammenligner, veerdi.
[1] %]~ (lig Veelg [1] =, ndr resultatet af evalueringen skal
med) vaere sand under forudsaetning af, at den
variabel, der er valgt i parameter 13-10 Sammen-
ligner, operand, omtrent svarer til den faste
veerdi i parameter 13-12 Sammenligner, vaerdi.

[2] [ Greater Veelg [2] > for inverteret logik i optionen [0] <.

Than (>)
13-12 Sammenligner, veerdi
Array [6]
Range: Funktion:

0* [ [-9999 - 9999 ] | Indtast udlaserniveau for den variabel, der
er overvaget af denne sammenligner. Denne
parameter er en array-parameter, der
indeholder sammenligner-veerdier 0-5.

4,104 13-2* Timere

Resultatet (sand eller falsk) fra timere kan anvendes direkte
til at definere en haendelse (se parameter 13-51 SL
styreenhed.-haendelse) eller som boolesk indgang i en logisk
regel (se parameter 13-40 Logisk regel, boolesk 1,

parameter 13-42 Logisk regel, boolesk 2 eller

parameter 13-44 Logisk regel, boolesk 3). En timer er kun
falsk, ndr den startes af en handling (for eksempel [29]
Starttimer 1), og kun indtil timerveerdien, der er angivet i
denne parameter, er udlgbet. Derefter bliver den sand
igen.

Alle parametre i denne parametergruppe er array-
parametre med indeks 0-2. Vzelg indeks 0 for at
programmere Timer 0, vaelg indeks 1 for at programmere
Timer 1 osv.
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13-20 Timer for SL-styreenhed 13-40 Logisk regel, boolesk 1

Array [8] Array [6]
Range: Funktion: Option: Funktion:
0 s*| [0 - 3600 | Indtast veerdien for at definere varigheden for [9] Over | hgj
s] udgangen falsk fra den programmerede timer. [16] Termisk advarsel
En timer er kun falsk, hvis den startes af en 1171 Netf. uden for omr.
handling (se parameter 13-52 SL styreenh.- [18] Reversering
handling [29-31] og parameter 13-52 SL [19] Advarsel
styreenh.-handling [70-74] starttimer X), og indtil 120] Alarm (trip)
timerveerdien er udlgbet. Array-parametre 21] Alarm (triplas)
indeholder timere 0-7. 22] SARCO e
[23] Sammenligner 1
4.10.5 13-4* Logikregler [24] Sammenligner 2
[25] Sammenligner 3
Kombinerer op til tre booleske indgange (sand-/falsk- [26] Logisk regel 0
indgange) fra timere, sammenlignere, digitale indgange, [27] Logisk regel 1
status-bits og haendelser ved hjzlp af de logiske [28] Logisk regel 2
operatgrer OG, ELLER og IKKE. Velg boolesk indgangs- [29] Logisk regel 3
signal for beregningen i parameter 13-40 Logisk regel, [30] SL timeout 0
boolesk 1, parameter 13-42 Logisk regel, boolesk 2 og B1] SL timeout 1
parameter 13-44 Logisk regel, boolesk 3. Definér de 32] SL timeout 2
operaterer, der skal bruges til at sammensaette de valgte 33] Digital indgang DI18
indgange logisk i paran?eter 13-41 Logisk regel, operator 1 34] Digital indgang DIT9
og parameter 13-43 Logisk regel, operator 2. 351 Digital indgang DI27
[36] Digital indgang DI29
- - o
Par. 13-40 E:;ilaR:ﬂe Operator 1 ES;?RSIZ Operator 2 é [39] Startkommando
Logic Rule Boolean 1 | 15 %9 [40] Frekv.-omf. stands
Par. 13-42 %)4) @ ) [42] Auto-nulst. trip
Logic Rule Boolean2 | ... > [50] Sammenlign 4
’— o [51] Sammenlign 5
bar. 1344 [60] Logikregel 4
Logic Rule Boolean 3 [61] Logikregel 5
Illustration 4.19 Logikregler [70] SL-timeout 3
[71] SL-timeout 4
[72] SL-timeout 5
Beregningsprioritering (73] Sl-timeout 6
Resultaterne af parameter 13-40 Logisk regel, boolesk 1, [74] SL-timeout 7
parameter 13-41 Logisk regel, operator 1 og [81] Ter pumpe
parameter 13-42 Logisk regel, boolesk 2 beregnes forst. [82] Slut pé kurve
Resultatet (sand/falsk) af denne beregning kombineres [83] Kilremsbrud

med indstillingerne i parameter 13-43 Logisk regel, operator

2 og parameter 13-44 Logisk regel, boolesk 3, hvilket giver 13-41 Logisk regel, operator 1

det endelige resultat (sand/falsk) for den logiske regel. Option: Funktion:
13-40 Logisk regel, boolesk 1 i DEAKTIVERET
[1] oG
Array [6] 2 ELLER
Option: Funktion: 3] 0G IKKE
[0] * FALSK [4] ELLER IKKE
[11 SAND [5] IKKE OG
[2] Karer [6] IKKE ELLER
[3] Inden for omradet [71 IKKE OG IKKE
4] Pa reference [8] IKKE ELLER IKKE
[7] Uden for stremomr.
[8] Under | lav
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13-42 Logisk regel, boolesk 2

13-43 Logisk regel, operator 2

Array [6] Array [6]
Option: Funktion: Option: Funktion:
Vzelg den anden booleske (sand eller Vzelg den anden logiske operater, der skal
falsk) indgang for den valgte logiske bruges pa den booleske indgang beregnet
regel. i parameter 13-40 Logisk regel, boolesk 1,
Se parameter 13-40 Logisk regel, parameter 13-41 Logisk regel, operator 1 og
boolesk 1 for yderligere beskrivelse af parameter 13-42 Logisk regel, boolesk 2, ag
valg og deres funktioner. den booleske indgangfra
parameter 13-42 Logisk regel, boolesk 2.
[0] * | FALSK [13-44] angiver den booleske indgang for
[11 | SAND parameter 13-44 Logisk regel, boolesk 3.
[2] | Kerer [13-40/13-42] angiver den booleske
[3]1 [Inden for omradet indgang beregnet i parameter 13-40 Logisk
[4] | Pa reference regel, boolesk 1, parameter 13-41 Logisk
[71 | Uden for stremomr. regel, operator 1 og parameter 13-42 Logisk
[8] |Under I lav regel, boolesk 2. [0] Deaktiveret (fabriksind-
91 |[Over I hgj stilling): Vaelg denne for at ignorere
[16] | Termisk advarsel parameter 13-44 Logisk regel, boolesk 3.
[17] | Netf. uden for omr. [0] * | DEAKTIVERET
[18] | Reversering n | oG
[19] | Advarsel [21 | ELLER
[20] | Alarm (trip) [3] | OG IKKE
[21] | Alarm (triplas) [4] | ELLER IKKE
[22] | Sammenligner 0 [51 |IKKE OG
[23] | Sammenligner 1 [6] |IKKE ELLER
[24] | Sammenligner 2 [71 |IKKE OG IKKE
[25] | Sammenligner 3 [8] | IKKE ELLER IKKE
[26] | Logisk regel 0 -
271 | Logisk regel 1 13-44 Logisk regel, boolesk 3
[28] [ Logisk regel 2 Array [6]
[29] [ Logisk regel 3 Option: Funktion:
[30] | SL timeout O Veelg den tredje booleske (sand eller
[31] | SL timeout 1 falsk) indgang for den valgte logiske
[32] | SL timeout 2 regel.
[33] | Digital indgang DI18 Se parameter 13-40 Logisk regel,
[34] | Digital indgang DI19 boolesk 1 for yderligere beskrivelse af
[35] [ Digital indgang D127 valg og deres funktioner.
36] | Digital ind DI29
[36] | Digital indgang [0 * | FALSK
[39] [ Startkommando
[11 [SAND
[40] | Frekv.-omf. stands
[2] | Kerer
[42] | Auto-nulst. trip =
[31 |Inden for omradet
[50] | Sammenlign 4 -
[4] [ Pa reference
[51] | Sammenlign 5
[7]1 [ Uden for stremomr.
[60] | Logikregel 4
[8] |Under I lav
[61] | Logikregel 5 c
[9] [Over | hgj
[70] | SL-timeout 3 -
[16] | Termisk advarsel
[71] | SL-timeout 4
[17] [ Netf. uden for omr.
[72] | SL-timeout 5 -
[18] | Reversering
[73] | SL-timeout 6
[19] | Advarsel
[74] | SL-timeout 7 -
TORE [20] | Alarm (trip)
(2]
r pumpe [21] | Alarm (triplas)
[82] | Slut pa kurve -
[22] | Sammenligner 0
[83] | Kilremsbrud -
[23] | Sammenligner 1
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13-44 Logisk regel, boolesk 3 13-51 SL styreenhed.-haendelse

Array [6] Array [20]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[24] | Sammenligner 2 [18] | Reversering
[25] | Sammenligner 3 [19] | Advarsel
[26] | Logisk regel 0 [20] | Alarm (trip)
[27] | Logisk regel 1 [21] | Alarm (triplas)
[28] | Logisk regel 2 [22] | Sammenligner 0
[29] | Logisk regel 3 [23] | Sammenligner 1
[30] | SL timeout O [24] | Sammenligner 2
[31] | SL timeout 1 [25] | Sammenligner 3
[32] | SL timeout 2 [26] | Logisk regel 0
[33] | Digital indgang DI18 [27] | Logisk regel 1
[34] | Digital indgang DI19 [28] | Logisk regel 2
[35] | Digital indgang DI27 [29] | Logisk regel 3
[36] | Digital indgang DI29 [30] | SL timeout O
[39] | Startkommando [31] | SL timeout 1
[40] [ Frekv.-omf. stands [32] | SL timeout 2
[42] | Auto-nulst. trip [33] | Digital indgang DI18
[50] | Sammenlign 4 [34] | Digital indgang DI19
[51] [ Sammenlign 5 [35] | Digital indgang DI27
[60] | Logikregel 4 [36] | Digital indgang DI29
[61] | Logikregel 5 [39] | Startkommando
[70] [ SL-timeout 3 [40] [ Frekv.-omf. stands
[71] | SL-timeout 4 [42] | Auto-nulst. trip
[72] | SL-timeout 5 [50] | Sammenlign 4
[73] | SL-timeout 6 [51] | Sammenlign 5
[74] | SL-timeout 7 [60] | Logikregel 4
[81] | Ter pumpe [61] | Logikregel 5
[82] | Slut pa kurve [70] | SL-timeout 3
[83] | Kilremsbrud [71] | SL-timeout 4
[72] | SL-timeout 5
4.10.6 13-5* Tilstande [73] | SL-timeout 6
[74] | SL-timeout 7
Array [20] [82] | Slut pa kurve
[83] | Kilremsbrud
Option: Funktion:
eller falsk) for at definere Smart Logic Array [20]
Controller-haendelsen. Option: Funktion:
Se parameter 13-02 Stopheendelse for Vzlg den handling, der svarer til SLC-
yderligere beskrivelse af valg og haendelsen. Handlingerne udfares, nar
deres funktioner. den tilsvarende haendelse (defineret i
[0] * | FALSK parameter 13-51 SL styreenhed.-
11 | SAND haendelse) evalueres som sand.
2] | Korer Felgende handlinger kan veelges:
[3]1 [Inden for omradet [0] * | DEAKTIVERET
[4] [Pa reference [11 [Ingen handling
[7]1 [Uden for stremomr. [2] | Veelg opseetning 1 | Andrer det aktive setup
[8] [Under I lav (parameter 0-10 Aktiv opsaetning) til
[9] |Over | hgj opsaetning 1.
[16] | Termisk advarsel
[17] | Netf. uden for omr.
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13-52 SL styreenh.-handling 13-52 SL styreenh.-handling

Array [20] Array [20]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[3] | Veelg opseetning 2 | Andrer det aktive setup [33] | Indst. dig. udg. B [ En udgang, hvor digital udgang 2 er
(parameter 0-10 Aktiv opseetning) til lav valgt, er lav (ikke aktiv).
ops&tning 2. [34] | Indst. dig. udg. C [ En udgang, hvor digital udgang 3 er
[10] | Veelg preset-ref. 0 | Veelger preset-reference 0. lav valgt, er lav (ikke aktiv).
[11] | Veelg preset-ref. 1 | Veelger preset-reference 1. [35] | Indst. dig. udg. D [ En udgang, hvor digital udgang 4 er
[12] | Veelg preset-ref. 2 | Veaelger preset-reference 2. [ e, e v (e A
N e e ) [38] | Indst. dig. udg. A [ En udgang, hvor digital udgang 1 er
hgj valgt, er hgj (lukket).
[14] | Veelg preset-ref. 4 | Veaelger preset-reference 4.
[39] | Indst. dig. udg. B [ En udgang, hvor digital udgang 2 er
[15] [ Veelg preset-ref. 5 | Veelger preset-reference 5. hgj valgt, er hgj (lukket).
[16] | Veelg preset-ref. 6 | Vaelger preset-reference 6. [40] | Indst. dig. udg. C | En udgang, hvor digital udgang 3 er
[17] | Veelg preset-ref. 7 | Vaelger preset-reference 7. Hvis den hj valgt, er hej (lukket).
aktive preset-reference andres, [41] | Indst. dig. udg. D | En udgang, hvor digital udgang 4 er
kombineres den med andre preset- hoj valgt, er hgj (lukket).
referencekommandoer, der kommer fra
- . . [60] | Nulstil teeller A Nulstil tzeller A.
enten de digitale indgange eller via en
fieldbus. [61] [ Nulstil teeller B Nulstil tzeller B.
[18] | Veelg rampe 1 Veelger rampe 1. [70] | Starttimer 3 Starter timer 3, se
ol ERaneee VRl e 2 parameter 13-20 Timer for SL-styreenhed
for yderligere beskrivelse.
[22] | Ker Afgiver en startkommando til frekvens-
[71] | Starttimer 4 Starter timer 4, se
omformeren.
parameter 13-20 Timer for SL-styreenhed
[23] | Ker baglens Afgiver en reverseret startkommando til for yderligere beskrivelse.
frekvensomformeren.
[72] | Starttimer 5 Starter timer 5, se
[24] | Stop Afgiver en stopkommando til frekvens- parameter 13-20 Timer for SL-styreenhed
omformeren. for yderligere beskrivelse.
[25] | QStop Afgiver en hurtigt stop-kommando til 173] | starttimer 6 Starter timer 6, se
frekvensomformeren. parameter 13-20 Timer for SL-styreenhed
[26] | DC-bremse Afgiver en DC-stopkommando til for yderligere beskrivelse.
frekvensomformeren. [74] | Starttimer 7 Starter timer 7, se
271 | Frileb Frekvensomformeren kerer straks frilab. parameter 13-20 Timer for SL-styreenhed
Alle stopkommandoer, herunder frilgbs- for yderligere beskrivelse.
kommandoen, stopper SLC'en.
[28] | Fastfrys udgang Fryser frekvensomformerens udgangs-
frekvens.
[29] | Starttimer O Starter timer 0, se
parameter 13-20 Timer for SL-styreenhed
for yderligere beskrivelse.
[30] | Starttimer 1 Starter timer 1, se
parameter 13-20 Timer for SL-styreenhed
for yderligere beskrivelse.
[31] | Starttimer 2 Starter timer 2, se
parameter 13-20 Timer for SL-styreenhed
for yderligere beskrivelse.
[32] [ Indst. dig. udg. A | En udgang, hvor digital udgang 1 er
lav valgt, er lav (ikke aktiv).
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4.11

Hovedmenu - Specielle funkt. - Gruppe 14

4.11.1 14-0* Inverter Switching

14-07 Dead Time Compensation Level

Range: Funktion:
Size [0 - Niveau for pafert deadtime-kompensering
Option: Funktion: related* 100 ] i procent. Et hgjt niveau (>90 %)
Veelg vekselretterswitchfrekvensen. Ved andring af optimerer det dynamiske motorsvar; et
switchfrekvensen kan eventuelle akustiske niveau pd 50-90 % er godt for bade
stgjgener fra motoren minimeres. minimering af motor-momentrippel og
motordynamikken; et niveau pa 0
BEM/ERK afbryder deadtime-kompensering.
Frekvensomformerens udgangsfrekven-
sveerdi ma aldrig antage en veerdi, der er
hgjere end 1/10 af switchfrekvensen. Nar Range: Funktion:
SIS LI SR Sl | Size related* [ [0 - 100 %] | Deempningsfaktor for DC-link-
parameter 14-01 Koblingsfrekvens, indtil . .
motoren er sa lydsvag som muligt. spandingskompensering.
BMRK Range: Funktion:
Hﬂ!e sttchfrekvenser @ger varmegene- Size related* [ [0 - 100 %] | Indstil et biassignal (i procent) for at
rering | frekvensomformeren 222l tilfeje stramfelingssignalet for dead
JEELEEE T AT time-kompensering for nogle
BEMARK motorer.
lkke alle optioner er tilgaengelige i alle %
kit 4.11.2 14-1* Netforsyn. On/Off
Parametre til konfiguration af overvagning og handtering
[0] [Ran3 3 kHz vilkarlig sand PWM (modulering af hvid af netfej.
staj).
[11 | Ran5 5 kHz vilkarlig sand PWM (modulering af hvid
staj). Option: Funktion:
2] 120 khz Denne parameter forteeller frekvensom-
formeren, hvad der skal ggres, hvis
[31 | 30 kHz netspaendingen falder under den graense,
(4 |40 kHz der er indstillet i parameter 14-11 Mains
R Voltage at Mains Fault.
6] |6,0 kHz 07+ [Ingen
[71 |80 kHz funktion
[8] | 10,0 kHz 3] |Frilob
[9] [12,0kHz
% Range: Funktion:
.
Size related* | [100 - 800 | Denne parameter definerer, ved
Option: Funktion: V] hvilken AC-spaending den valgte
[0] * | Ikke Veelger ingen overmodulering af udgangsspaen- funktion i parameter 14-10 Mains
aktiv [ dingen for at undgd momentrippel pa motorakslen. Failure skal aktiveres.
[11 | Aktiv | Overmoduleringsfunktionen genererer en ekstra
spaending pa op til 8 % af Umaks udgangsspaending
uden overmodulering. Denne ekstra spaending
resulterer i et ekstra moment pa 10-12% i midten
af det oversynkrone omrade (fra 0 % ved nominel
hastighed, stigende op til ca.12 % ved dobbelt
nominel hastighed).
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14-12 Funktion ved netubalance

‘ i

14-21 Automatisk genstarttid

4.11.3 14-2* Trip Reset

14-20 Nulstillingstilstand

Option: Funktion:

: /C DI/

Automatisk nulstilling geelder

ogsa for nulstilling af Safe
Torque Off-funktionen.

Veelg nulstillingsfunktionen efter et
trip. Efter nulstilling er genstart af
frekvensomformeren mulig.

[0] * | Manuel nulstilling Veelg [0] Manuel nulstilling for at
gennemfare nulstilling via [Reset] eller

via de digitale indgange.

[1] | Autonulstilling x 1 Veelg [1]-[12] Autonulstilling x 1...x20
for at gennemfgre mellem 1 og 20

automatiske nulstillinger efter trip.

[2] | Autonulstilling x 2

[3] | Autonulstilling x 3

[4] | Autonulstilling x 4

[5] | Autonulstilling x 5
[6] | Autonulstilling x 6
[71 [ Autonulstilling x 7
[8] | Autonulstilling x 8
[9] [ Autonulstilling x 9
[10] [ Autonulstilling x 10
[11] [ Autonulstilling x 15
[12] | Autonulstilling x 20
[13] | Uendelig auto-nulst. | Veelg [13] Uendelig auto-nulst. for
kontinuerlig nulstilling efter trip.

Option: Funktion: Range: Funktion:
> FRK 10 s*| [0 - 600 | Indtast tidsintervallet fra trip for at starte den
Valg af denne option kan reducere s] automatiske nulstillingsfunktion. Denne
TeviEdl (el e seriaEET parameter er aktiv, nar parameter 14-20 Nulstil-
lingstilstand er indstillet til [7] - [13]
Autonulstilling.
Drift under alvorlig ubalance pa netforsyningen ¢
reducerer motorens levetid. Hvis motoren T
. . i ) . 14-22 Driftstilstand
kontinuerligt kerer teet pa nominel belastning,
betragtes forholdene som alvorlige. Option: Funktion:
Nar der registreres en alvorlig ubalance i Valg 2] Initialisering for at nulstille alle parame-
netforsyningen, Valges én af fglgende t||gan. terveerdier til fabriksindstillingerne.
gelige funktioner: [0] * | Normal | Veelg [0] Normal drift for normal drift for
[0] * | Trip Tripper frekvensomformeren. drift frekvensomformeren med motoren i den valgte
- applikation.
[1]1 | Advarsel Afgiver en advarsel.
- - [2] | Initiali- Veelg [2] Initialisering for at nulstille alle parame-
[2] | Deaktiveret | Ingen handling. i L o -
sering terveerdier til fabriksindstillingerne, undtagen

buskommunikationsparametre, parametergrupper
15-0* Driftsdata og 15-3* Alarmlog. Frekvensom-
formeren nulstilles under naeste opstart.
Parameter 14-22 Driftstilstand vender desuden
tilbage til fabriksindstillingen [0] Normal drift.

14-27 Handling ved vekselretterfejl

Veelg, hvordan frekvensomformeren skal handle i tilfeelde af
overspaending, overstrom, kortslutning eller jordingsfejl.

Option: Funktion:
[0] Trip
[17* Advarsel

14-28 Produktionsindstilllinger

Option: Funktion:
[0] * Ingen handling

[1] Servicenulstilling

[3] Nulst af softw

14-29 Servicekode
Range:
0 | [0 - OX7FFFFFFF ]

Funktion:

| Kun til servicebrug.

4.11.4 14-3* Stromgraensestyr.

Frekvensomformeren er forsynet med en integreret
stremgraensestyring, som aktiveres, ndr motorstremmen, og
dermed momentet, er hgjere end de momentgraenser, der
er indstillet i parameter 4-16 Momentgraense for motordrift
og parameter 4-17 Momentgreense for generatordrift.

Nar stremgraensen er ndet under motordrift eller
regenerativ drift, forseger frekvensomformeren at reducere
momentet til under de forhandsindstillede momentgraenser
sa hurtigt som muligt uden at miste kontrollen over
motoren.

Nar stremstyringen er aktiv, kan frekvensomformeren kun
stoppes ved at indstille en digital indgang til [2] Frileb
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inverteret eller [3] Frilob og reset inv. Eventuelle signaler pa
klemme 18 til 33 er ikke aktive, for frekvensomformeren
ikke lzengere er naer stremgraensen.

Ved at benytte en digital indgang, der er indstillet til [2]
Frilgb inverteret eller [3] Frilab og reset inv., bruger motoren
ikke rampe ned-tiden, da frekvensomformeren kerer frilgb.

14-30 Stromgraensestyreenh., prop.-forst.

Range: Funktion:
100 %* | [O - Indtast proportionalforsteerkningsveerdien for
500 %] stromgreensestyringen. Valg af en hgj veerdi

bevirker, at styreenheden reagerer hurtigere.
For hgj en indstilling medfgrer en ustabil
styreenhed.

14-31 Stremgraensestyreenh., integr.-tid

Range: Funktion:

Size related* [ [0.002 - 2 s] [ Styrer stramgraensestyringens
integrationstid. Indstilles den til en
lavere veerdi, reagerer den hurtigere.
For lav en indstilling ferer til ustabil

styring.

14-32 Stremgreensestyring, filtertid

Range: Funktion:

Size related* | [1 - 100 ms] [ Indstiller en tidskonstant for lavpas-

filteret til stramgraensestyring.

4.11.5 14-4* Energioptimering

Parametre til justering af energioptimeringsniveauet i
tilstandene Variabelt moment (VT) og Automatisk energio-
ptimering (AEO).

Automatisk energioptimering er kun aktiv, hvis
parameter 1-03 Momentkarakteristikker er indstillet til [3]
Auto-energioptim. VT.

14-40 VT-niveau

14-41 Mindste magnetisering for AEO

Range: Funktion:
66 %* | [40 - Indtast den mindste magnetisering for AEO.
75 %] Valg af en lav veerdi reducerer energitabet i

motoren, men kan ogsa reducere
modstanden mod pludselige belastningsaen-
dringer.

14-44 d-axis current optimization for IPM

Range: Funktion:
100 [0 - [ Denne parameter er kun tilgeengelig, nar
%* 200 % | parameter 1-10 Motor Construction er indstillet til

] [2] PM, udpraeget IPM, non-Sat.

Normalt optimerer VVC* PM-styring automatisk d-
akse-afmagnetiseringsstremmen baseret pa
indstillingerne for d-akse og g-akse. Nar
parameter 1-10 Motor Construction er indstillet til
[2] PM, udpreeget IPM, non-Sat, anvendes denne
parameter til at kompensere maetningseffekten
ved hgj belastning. Reducering af denne vaerdi vil
normalt forbedre virkningsgraden. 0 % betyder
dog ingen optimering, og d-aksestremmen er nul
(anbefales ikke).

4.11.6 14-5* Miljg

Disse parametre er medvirkende til, at frekvensomformeren
kan kere under specielle miljgmaessige forhold.

14-51 DC-link-spaendingskompensation

Option: Funktion:

[0] [ Ikke aktiv | Overmodulering for udgangsspaending er slukket
for at undga momentrippel pa motorakslen.

[1] * | Aktiv Aktiverer overmodulering for udgangsspaending
for at opna en udgangsspaending op til 15 %

stgrre end netspaendingen.

14-55 Udgangsfilter

Range: Funktion: Veelg, om et udgangsfilter er til stede.
90 %" | [40 - [ﬂm Option: Funktion:
20 vl Denne parameter kan ikke justeres, [01* |Uuden filter
mens motoren korer. [ Sinusbolgefilter
[3] Sinusbglgefilter med feedback
Indtast niveauet for motormagnetisering ved
lav hastighed. Valg af en lav veerdi reducerer
energitabet i motoren, men reducerer ogsa
belastningskapaciteten.
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4.11.7 14-6* Auto-derate.

Denne gruppe indeholder parametre til automatisk
derating af frekvensomformerens udgangsstrom.

14-61 Funkt. ved vekselretteroverbel.

Anvendes i tilfeelde af en konstant overbelastning ud over de
termiske graenser (110 % i 60 sek).

Option: Funktion:
[0] * | Trip Frekvensomformeren tripper og afgiver en alarm.
[11 [ Derate [ Reducerer pumpehastigheden for at mindske

belastningen pa effektdelen og lader denne kele
ned.

14-63 Min.-switchfrekvens

Indstil den mindste switchfrekvens tilladt af udgangsfilteret.

4.11.8 14-8* Optioner

14-89 Option Detection

Veelger adfeerd, nar en optionsaendring registreres. Denne
parameter vender tilbage til [0] Protect Option Config. efter en
optionsaendring.

Option: Funktion:
[0] * [ Protect Option Fastfryser de aktuelle indstillinger og
Config. forhindrer ugnskede aendringer, nar

der registreres manglende eller
defekte optioner.

[1] | Enable Option Indstillinger kan aendres, nar system-

Change konfigurationen aendres.

4.11.9 14-9* Fejlindst.

Option: Funktion:
21 * 2,0 kHz Fejlindst. brugerdef.
3] 3,0 kHz 14-90 Fejlniveau
4l 40 kiz Anvend denne parameter til at tilpasse fejiniveauer. Indstilling af
(5] 5,0 kHz parametervaerdien kan aendre parameter 1-73 Flying Start.
6 6,0 kH . .
il z Option: Funktion:
[71 8,0 kHz n T
(8] 10,0 kHz [4] Trfp ® —
o] 12,0kHz [4] rip med forsinket
nulst.
[10] 16,0kHz
[5] Flystart
14-64 Dead Time Compensation Zero Current Level
Ved lange motorkabler indstilles denne parameter til [0]
Deaktiveret for at minimere motor-momentrippel.
Option: Funktion:
[0] * Deaktiveret
[1] Aktiveret
14-65 Speed Derate Dead Time Compensation
Range: Funktion:
Size [20 - Niveau for Deadtime-kompensering
related* 1000 Hz] [ reduceres lineart i forhold til udgangs-
frekvens. Parameter 14-07 Dead Time
Compensation Level indstiller det
maksimale niveau. Niveau for mindste
udgangsfrekvens er defineret i
parameter 14-65 Speed Derate Dead Time
Compensation.
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4.12 Hovedmenu - Apparatinfo. - Gruppe 15

Parametergruppe med oplysninger om frekvensom-
formeren, som for eksempel driftsdata,
hardwarekonfiguration og softwareversioner.

4.12.1 15-0* Operating Data

15-00 Driftstimer
Range:

Funktion:

0 h*| [0 - Ox7fffffff. h] [ Se, hvor mange timer frekvensom-
formeren har kert. Veerdien gemmes, nar
frekvensomformeren slukkes.

15-01 Korte timer

Range: Funktion:
0 h*| [0 - Ox7fffffff. | Se, hvor mange timer motoren har kert.
h] Teelleren kan nulstilles i

parameter 15-07 Nulstil teeller for kerte timer.
Veerdien gemmes, nar frekvensomformeren

15-07 Nulstil teeller for kerte timer

Option: Funktion:

[0] * | Nulstil
ikke

[11 | Nulstil Veelg [1] Nulstil teeller, og tryk pa [OK] (se
taeller parameter 15-01 Karte timer) for at nulstille

teelleren for kerte timer. Denne parameter kan
ikke veelges via den serielle port, RS485.

Veelg [0] Nulstil ikke, safremt nulstilling af teeller
for kerte timer ikke kraeves.

4.12.2 15-3* Alarm-log

Parametre i denne gruppe er array-parametre, hvor der kan
ses op til 10 fejllogge. [0] er de nyeste data og [9] de
eldste data. Fejlkoder, veerdier og tidsstempler kan ses for
alle logferte data.

15-30 Alarm-log: Fejlkode

kan nulstilles i parameter 15-06 Reset
kWh-teeller.

15-03 Antal indkoblinger

Range: Funktion:
0% | [0 - 2147483647 ]| Se antallet af opstarter for frekvensom-
formeren.
15-04 Antal overtemperaturer

Range: Funktion:

0*| [0 - 65535 ] [ Se det antal temperaturfejl, der er opstaet i
frekvensomformeren.

slukkes.
Range: Funktion:
15-02 kWh-teller 0* [ [0 - 255 ]| Se fejlkoden, og sla forklaringen pa den op i
Range: Funktion: kapitel 5 Diagnostik og fejlfinding.
0 kWh*| [0 - Se frekvensomformerens .
2147483647 udgangsstrem i kWh som en
kWh] middelveerdi over en time. Teelleren Range: Funktion:

15-05 Antal overspaendinger

Range: Funktion:

0*| [0 - 65535 ] | Se det antal overspaendinger, der er opstaet i
frekvensomformeren.

15-06 Reset kWh-tzeller

Funktion:

BEMARK!

Tryk pa [OK] for at nulstille.

Option:

[0] * | Nulstil ikke

[11 [ Nulstil teeller | Veelg [1] Nulstil teeller, og tryk pa [OK] (se
parameter 15-02 kWh-teeller) for at nulstille
kWh-teelleren.

0*| [-32767 - 32767 ] | Se en beskrivelse af fejlen. Denne
parameter anvendes sammen med alarm
38, Intern fejl.

4.12.3 15-4* Apparatident.

Parametre med skrivebeskyttede oplysninger om frekvens-
omformerens hardware- og softwarekonfiguration.

15-40 FC-type

Range: Funktion:

0% [0 - 6 ] [ Se FC-typekoden. Udlzesningen er identisk med
frekvensomformer-seriens effektfelt i typekodedefi-
nitionen, tegn 1-6.

15-41 Effektdel

Funktion:

Range:

0% [ [0-20]]Se FC-typekoden. Udleesningen er identisk med
frekvensomformer-seriens effektfelt i typekodedefi-
nitionen, tegn 7-10.

15-42 Spaending

Funktion:

Range:

0* | [0 - 20 ]| Se frekvensomformertypekoden. Udlzesningen er
identisk med frekvensomformer-seriens effektfelt i
typekodedefinitionen, tegn 11-12.

O
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15-43 Softwareversion

Range: Funktion:

15-57 Filversion

‘ £

Range: Funktion:

0*

[0-01 | Se frekvensomformerens softwareversion.

15-44 Bestilt typekode

Range:

Funktion:

0* | [0-401|Se den typekodestreng, der kan anvendes ved
genbestilling af frekvensomformeren i den
oprindelige konfiguration.

15-45 Faktisk typekodestreng

Range: Funktion:

0% [0-40]

| Se den faktiske typekodestreng.

15-46 Apparatbestillingsnummer

Range: Funktion:

0* [0 - 8 1| Brug det ottecifrede bestillingsnummer ved
genbestilling af frekvensomformeren i den
oprindelige konfiguration.

15-48 LCP-id-nr.
Range:
0* [0-01

Funktion:

| Se LCP'ets identifikationsnummer.

0% | [0 - 255 ] [ Se filversion. Filversionen indstilles i MCT21-
opsaetningssoftwaren.

[0] OEM-SIVP filversion

[1] Motordatabasens filversion

[2] Pumpetabellens filversion

15-59 Filnavn
Range: Funktion:
0% | [0-16] | Udlaesning af CSIV-filnavn.

4.12.4 15-6* Optionsident.

Denne skrivebeskyttede parametergruppe indeholder
oplysninger om hardware- og softwarekonfigurationen for
de optioner, der er installeret i port A, B, CO og C1.

15-60 Option monteret

Array [8]
Range: Funktion:
Size related* | [0-30] | Se den monterede optionstype.

15-61 Optionens SW-version

15-50 SW-id, effektkort
Range:
0*

Funktion:

[0-01 | Se effektkortets softwareversionsnummer.

15-51 Apparatserienummer
Range: Funktion:

0*

[0-10] | Se frekvensomformerens serienummer.

15-52 OEM-oplysninger
Range:

Funktion:

15-49 SW-id, styrekort Array [8]
Range: Funktion: Range: Funktion:
0x [ [0-0] | Se styrekortets softwareversionsnummer. Size related* [ [0 - 20 ]| Se den installerede options software-

version.

15-62 Option Ordering No
Range:

Funktion:

Size related* | [0 - 8 ]| Viser bestillingsnummeret for de instal-

lerede optioner.

15-63 Option Serial No
Range:

Funktion:

Size related*| [0 - 18 ] | Se den installerede options

serienummer.

0* [0 - 0 ][ Se OEM-oplysninger. Oplysningerne indstilles i MCT
21-opsaetningssoftwaren.

[0] OEM-navn

[1] OEM-typekode

[2] OEM-identifikationsnummer

[3] OEM-serienummer

15-53 Effektkortserienummer

15-70 Option i port A
Range:

Funktion:

0* | [0-301]]| Viser typekodestrengen for den option, der er
installeret i port A, og en oversattelse af typeko-
destrengen. For eksempel er oversaettelsen for
typekodestrengen AX lig med Ingen option.

Range: Funktion: 15-71 Port A-optionens SW-version
0* | [0-01] | Se effektkortets serienummer. Range: Funktion:
0% [ [0-20 ]| Viser softwareversionen for den option, der er
installeret i port A.
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15-92 Definerede parametre

Range: Funktion:

0*| [0-2000 ] (Se en liste over alle definerede parametre i
frekvensomformeren. Listen slutter med 0.

15-97 Applikationstype

Range: Funktion:

0*| [0 - OXFFFFFFFF ][ Denne parameter indeholder de data, der
bruges til MCT 10-opsaetningssoftware.

15-98 Apparatident.

Range: Funktion:

0* | [0-56]|Denne parameter indeholder de data, der bruges
til MCT 10-opsaetningssoftware.
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4.13 Hovedmenu - Dataudlaesninger - Gruppe 16

4.13.1 16-0* Generel status Bit [Bit = 0 Bit = 1
00 |Styring ikke klar Klar
Range: Funktion: 02 |Frilob Aktivér
0*| [0 - 65535 ] [ Se det styreord, der sendes fra frekvensom- 03 |Ingen fejl Trip
formeren via den serielle kommunikationsport i 04 | Ingen advarsel Advarsel
- 05 | Reserveret -
06 |Ingen triplas Triplas
Bit |Bit=0 Bit = 1 07 |Ingen advarsel Advarsel
00 | Preset-reference option, Isb ~ 08 | Hastigheds#ref. Hastighed = ref.
01 |Preset-reference option 2. bit af - 09 | Lokal betjening Busstyring
preset-referencer 10 |Uden for hastighedsomradet Frekvens OK
11 [Kerer ikke Karer
02 |DC-bremse Rampe 12 |Ingen funktion Ingen funktion
03 |Frileb Aktivér 13 [Speaending OK Over graense
04 |Hurtigt stop Rampe 14 | Stram OK Over greense
05 |Fastfrys udgang Rampe 15 | Temperatur OK Over grense
06 |Rampestop Start
07 |Ingen funktion Nulstil Tabel 4.9 Statusord
08 |Ingen funktion Jog
% [Rampe Rampe 2
10 |Data ikke gyldige Gyldig Range: Funktion:
11 |Relay_A ikke aktiv Relay_A aktiveret 0 %*| [-200 - 200 %] | Se det 2 byte-ord, der blev sendt sammen
12 |Relay_B ikke aktiv Relay_B aktiveret med statusordet til busmasteren for at
13 |Valg af opszetning, Isb _ rapportere den primaere faktiske veerdi.
14 [Ingen funktion Ingen funktion
15 |Ingen funktion Reversering
Range: Funktion:
Tabel 4.8 Styreord 0 CustomRea- | [0 - 9999 Se de brugerdefinerede
doutUnit* CustomRea- udlaesninger, der er defineret i
doutUnit] parameter 0-30 Enhed for

Range: Funktion:

0 ReferenceFeed- | [-4999 - 4999 Se den aktuelle referen-

backUnit* ReferenceFeed- ceveerdi pafert pa impuls-
backUnit] eller analog-basis i

apparatet, der stammer fra
konfigurationen valgt i
parameter 1-00 Konfigurati-
onstilstand (Hz).

16-02 Reference [%]

Range: Funktion:

0 %*| [-200 - 200 %] | Se den totale reference. Den totale
reference er summen af digitale, analoge,
preset-, bus- og fastfrys-referencer.

16-03 statusord

Range:

Funktion:

0*| [0 - 65535 ]| Se det statusord, der sendes fra frekvensom-
formeren via den serielle kommunikationsport i
hex-kode.

tilpasset udleesning,

parameter 0-31 Tilpasset udlees.
min.veerdi og

parameter 0-32 Tilpasset udlees.
maks.veerdi.

4.13.2 16-1* Motorstatus

16-10 Effekt [kW]

Range: Funktion:
0 kw*| [0 - 1000 Viser DC-link-effekt i kW. Den viste veerdi
kw1 beregnes pa basis af den faktiske

motorspaending og motorstrgm.

16-11 Effekt [hp]

Range: Funktion:
0 hp*| [0 - 1000 Se den faktiske motoreffekt i hk. Den viste
hp] veerdi beregnes pa grundlag af den

faktiske motorspaending og motorstrgm.

MGO3N201
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16-12 Motorspeending

16-26 Effekt filtreres [kW]

16-13 Frekvens

Funktion:

Range:

0 Hz*| [0 - 6553.5 Hz] [ Se motorfrekvensen uden resonans-

deempning.

16-14 Motorstrem

Funktion:

Range:

0 A*| [0 - 655.35 A] | Se motorstrammen malt som en
middelvaerdi, Irms.

16-15 Frekvens [%]

Range: Funktion:
0%*| [O- Se et 2-byte-ord, der viser den faktiske
6553.5 %] motorfrekvens (uden resonansdempning)

som en procentdel (skala 0000-4000 hex) af
parameter 4-19 Maks. udgangsfrekvens.

16-16 Moment [Nm]

Range: Funktion:

0 [-3000 | Se momentvaerdien med et skilt fastgjort til

Nm* |- 3000 motorakslen. Linearitet er ikke ngjagtig mellem
Nm] 160 % motorstrom og moment i henhold til

det nominelle moment. Nogle motorer forsyner
mere end 160 % moment. Derfor afhaenger
minimumvaerdien og maksimumvaerdien af den
maksimale motorstrem og den anvendte motor.
Veerdien filtreres, og der gar derfor ca. 30 ms
fra en indgangsveerdi sendres, til dataudlaes-
ningsvaerdierne andres. | Flux-styreprincip
kompenseres denne udlaesning i

parameter 1-68 Minimuminerti for forbedret
ngjagtighed.

16-18 Termisk motorbelastning

Range: Funktion: Range: Funktion:
0 V¥| [0 - 65535 V]| Se motorspaending, en beregnet veerdi, som 0 kW*| [0 - 1000 [Motoreffektforbrug. Den viste veerdi
bruges til at styre motoren. kw1 beregnes pa grundlag af realtidsmotorspaen-

dingen og motorstrem. Veerdien filtreres, og
der kan ga et par sekunder mellem
andringerne af indgangsveerdi og dataud-
laesningsveerdi.

16-27 Effekt filtreres [hk]
Range:
0 hp*

Funktion:

[0 - 1000 | Motoreffekt i hk. Den viste veerdi beregnes
hp] baseret pa realtidsmotorspzendingen og
motorstrammen. Veerdien filtreres, og der kan
ga et par sekunder mellem aendringerne af
indgangsveerdi og dataudlaesningsveerdi.

4.13.4 16-3* Apparatstatus

16-30 DC Link-spaending
Range:
0 V* [0 - 65535 V] | Viser den faktiske DC-link-spaending.

Funktion:

16-34 Koglepl.-temp.
Range: Funktion:

0 °C*

[-128 - 127 °C] | Se frekvensomformerens kolepladetem-
peratur.

16-35 Termisk inverterbelastning

Range: Funktion:

0 %*| [0 - 255 %] | Se procentdelen af termisk belastning pa
frekvensomformeren. Ved 100 % opstar der
et trip.

16-36 Vekselret. nom. stroam

Range: Funktion:

0 A*| [0 - 655.35 A] | Se den nominelle vekselretterstram.
Dataene anvendes til overbelastningsbe-

Range: Funktion: skyttelse af motor osv.
0%*| [0- Se den beregnede motortemperatur i procent af
100 %] | tilladte maksimum. Ved 100 % opstar der et trip,
hvis det er valgt i parameter 1-90 Termisk Range: Funktion:
motorbeskyttelse. Grundlaget for beregningen er 0 A*| [0 - 655.35 A] | Se den maksimale vekselretterstram.
den ETR-funktion, der er valgt i Dataene anvendes til beregning af
parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse. frekvensomformerbeskyttelse osv.
4.13.3 16-2% 16-38 SL-styreenh., tilstand
Range: Funktion:
0* | [0-201]Se den faktiske tilstand for Smart Logic Controller
Range: Funktion: (SLO).
0 %* | [-200 - 200 % ] [ Se momentet i procent af det nominelle
moment, med fortegn pafert
motorakslen.
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16-39 Control Card Temp. 16-63 Klemme 54, koblingsindstilling
Range: Funktion: Se indstillingen af indgangsklemme 54.
0 °C*| [0 - 65535 °C] | Se temperaturen pa styrekortet angivet i . Strgm = 0
°C.
. Speaending = 1
Option: Funktion:
4.13.5 16-5* Ref.& feedb. P
[o] * Strem
1 Spaendin
16-50 Ekstern reference i Gt
Range: Funktion: 16-64 Analog indgang 54
0 %* [ [-200 - 200 %] [ Se den totale reference, summen af Range: Funktion:
digitale, analoge, preset-, bus- og fastfrys- 1* | [0-20] | Se den faktiske veerdi p& indgang 54.

referencer.

16-65 Analog udgang 42 [mA]

16-52 Feedback [enhed] Range: Funktion:

Range: Funktion: 0 mA* [ [0 - 20 mA] | Se den faktiske vaerdi pa udgang 42 i mA.
0 [-4999 - 4999 | Se den feedback, der Den viste vardi afspejler valget i
ProcessCtrlUnit* | ProcessCtrlUnit] | stammer fra valget af parameter 6-90 Terminal 42 Mode og

skalering i parameter 6-91 Terminal 42 Analog Output.
parameter 3-02 Minimumre-
parameter 3-03 Maksimumre- Range: Funktion:
ference. - - -
0* | [0- Se den binzere veerdi af alle digitale udgange.
151 Definition:
4.13.6 16-6* Indgange & udgange % [l B
0: Low
1 High
Range: Funktion: XX Ingen anvendes
0*| [O- Se faktisk tilstand af de digitale indgange 18, 19, X0 Klemme 42 anvendes ikke, klemme
655351 |27 og 29. 45 lav.
Bit 0 NGRS TG X1 Klemme 42 anvendes ikke, klemme
Bit 1 Anvendes ikke 45 hoj.
Bit 2 Digital indgang, klemme 29 X Klemme 42 lay, klemme 45
Bit 3 Digital indgang, klemme 27 anvendes ikke.
Bt 4 eIk e Tie 10 0 Klemme 42 lav, klemme 45 lav.
Bit 5 Digital indgang, klemme 18 Klemme 42 lay, kiemme 45 hoj.
Bt 6215 Arvendes ikke 1X Klemme 42 hgj, klemme 45
anvendes ikke.
Tabel 4.10 Bitdefinition 10 Klemme 42 hgj, klemme 45 lav.
11 Klemme 42 hgj, klemme 45 hgj.
Tabel 4.11 Binzere veerdi af digitale udgange
Option: Funktion:
Se indstillingen af indgangsklemme 53.
e Stram=0 Range: Funktion:
. Speaending = 1 0*| [0 - 130000 ] [ Se den faktiske frekvenshastighed pa klemme
29.
[0] * | Strom
[1] Spzaending
Range: Funktion:
1* [0-20] | Se den faktiske veerdi pa indgang 53.
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16-71 Relaeudgang [bin]

16-82 Fieldbus REF 1

Bit 0~2 Anvendes ikke
Bit 3 Relae 02
Bit 4 Relze 01
Bit 5~15 Anvendes ikke

Tabel 4.12 Bitdefinition

16-72 Teeller A

Range: Funktion:
0*| [-32768 - | Se den aktuelle veerdi for teeller A. Teellere er
32767 ] nyttige som sammenligner-operands, se

parameter 13-10 Sammenligner, operand.

Veerdien kan nulstilles eller zendres enten via
digitale indgange (parametergruppe 5-1* Digitale
indgange) eller ved at bruge en SLC-handling
(parameter 13-52 SL styreenh.-handling).

16-73 Teeller B
Range:

0*| [-32768 -
32767 ]

Funktion:

Se den aktuelle veerdi for teeller B. Teellere er
nyttige som sammenligner-operands

(parameter 13-10 Sammenligner, operand).
Veerdien kan nulstilles eller zendres enten via
digitale indgange (parametergruppe 5-1* Digitale
indgange) eller ved at bruge en SLC-handling
(parameter 13-52 SL styreenh.-handling).

16-79 Analog udgang AO45

Range: Funktion:
0 mA*| [0-20 Se den faktiske veerdi pa udgang 45 i mA.
mA] Den viste veerdi afspejler valget i

parameter 6-70 Klemme 45, tilstand og
parameter 6-71 Klemme 45, analog udgang.

4.13.7 16-8* Fieldbus- & FC-port

Parametre til rapportering af busreferencer og styreord.

16-80 Fieldbus CTW 1

Range: Funktion:
ox| [0 - Se 2-byte-styreordet (CTW) modtaget fra
65535 ] busmasteren. Fortolkningen af CTW afhaenger af

den installerede fieldbus-option og styreo-
rdsprofilen, der er valgt i parameter 8-10 Control
Word Profile. Yderligere oplysninger findes i de
relevante fieldbus-manualer.

Range: Funktion: Range: Funktion:
0*| [0 - 65535 ] [ Se indstillingen for relzeet. 0*| [-32768 - Se 2-byte-ordet, der er sendt med
32767 ] styreordet fra busmasteren for at indstille

referenceveerdien. Yderligere oplysninger
findes i den relevante fieldbus-manual.

16-84 Comm. Option STW
Range:
0*| [0 - 65535 ] [ Se det udvidede statusord for fieldbus-

kommunikationsoption. Yderligere oplysninger
findes i den relevante fieldbus-manual.

Funktion:

16-85 FC Port CTW 1

Range: Funktion:
1084* [ [0 - Se 2-byte-styreordet (CTW) modtaget fra
65535 ] busmasteren. Fortolkningen af styreordet

afhaenger af den installerede fieldbus-option
og styreordsprofilen, der er valgt i
parameter 8-10 Control Word Profile.

16-86 FC-port, REF 1

Range: Funktion:
0*| [-32768 - 32767 ] | Se den senest modtagne reference fra FC-
porten.

4.13.8 16-9* Diagn.udlaesninger

16-90 Alarmord
Range:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ]| Se det alarmord, der er sendt via den
serielle kommunikationsport i hex-kode.

Funktion:

16-91 Alarmord 2
Range:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ]| Se alarmord 2, der er sendt via den
serielle kommunikationsport i hex-kode.

Funktion:

16-92 Advarselsord
Range:
0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ]| Se det advarselsord, der er sendt via

den serielle kommunikationsport i hex-
kode.

Funktion:

16-93 Advarselsord 2
Range:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ]| Se advarselsord 2, der er sendt via den
serielle kommunikationsport i hex-kode.

Funktion:
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16-94 Udv. statusord

Range: Funktion:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ]

Viser det udvidede statusord, der er
sendt via den serielle kommunikati-
onsport i hex-kode.

16-95 Ekst. statusord 2

Range: Funktion:
0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ]

Viser det udvidede statusord 2, der er
sendt via den serielle kommunikati-
onsport i hex-kode.

6-97 Alarm Word 3
Range:
0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ]

‘

Funktion:

Se alarmord 3, der er sendt via den
serielle kommunikationsport i hex-kode.

4.14 Hovedmenu - Dataudlaesninger 2 -
Gruppe 18

Parametre i denne gruppe er array-parametre, hvor der kan
ses op til 10 fejllogge. [0] er de nyeste data, og [9] er de
®ldste data. Fejlkoder, veerdier og tidsstempler kan ses for
alle logforte data.

4.14.1 18-1* Fire mode log

18-10 Fire mode log: Haendelse

Range: Funktion:

0* | [0 - 255]

| Se fire mode haendelse.

4.14.2 18-5* Ref. & Feedb.

18-50 Sensorless udl. [enhed]

Range: Funktion:

[-999999.999 -
999999.999
SensorlessUnit]

0 Sensor- Se det tryk eller flow, der

lessUnit* stammer fra sensorless-
beregningerne. Denne veerdi er
ikke den veerdi, der anvendes til
styring. Veerdien opdateres kun,
hvis sensorless-data understgtter

bade flow og tryk.

18-51 Adv. f. hukommelsesmodul, arsag
Range: Funktion:

0*[ [0 - OXFFFFFFFFUL ]

Se arsagen til advarslen for hukommel-
sesmodulet.

18-52 Hukommelsesmodul, ID

Range: Funktion:

0*

[0-01 | Se hukommelsesmodulets ID-nummer.

18-53 Hukommelsesmodul, funktion

Option: Funktion:

Deaktiver eller aktivér hukommelsesmodul-
funktionen.

[0] | Disabled | Ingen dataoverfersel mellem hukommelses-
modulet og frekvensomformer.
Frekvensomformeren kan ikke bruge dongle-filen

i hukommelsesmodulet.

[1] * | Enabled [ Hukommelsesmodul-funktionen er aktiveret.
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4.15 Hovedmenu - Frek.omf. lukket slgjfe - Gruppe 20

Denne parametergruppe anvendes til at konfigurere PI-
reguleringen til lukket slgjfe, der styrer
frekvensomformerens udgangsfrekvens.

4.15.1 20-0* Feedback

Denne parametergruppe anvendes til at konfigurere
feedbacksignalet til frekvensomformerens Pl-styring med
lukket slgjfe.

20-00 Feedback 1-kilde

Option: Funktion:

Denne parameter definerer indgange
anvendt som kilde for feedback-
signalet.

[0] * [Ingen funktion

[1] Analog indgang 53

[2] Analog indgang 54

[3] Frekvensindgang 29
[100] | Busfeedback 1
[104] | Sensorless gen.str.

[105] [ Sensorless tryk

20-01 Feedback 1-konvert.

Option: Funktion:
Med denne parameter kan der fgjes en konver-
teringsfunktion til feedback 1.

[0] * | Lineaer [0] Linecer har ingen effekt pa feedback.

[11 [Kvadratrod [ [1] Kvadratroden anvendes som regel, nar en
trykfoler anvendes til at give gennemstrgm-
ningsfeedback

((flow o eryR)).

20-12 Reference-/feedbackenhed

Option:  Funktion:
[0] | Ingen | Se parameter 20-02 Feedback 1-kildeenhed for flere
oplysninger.

4.15.2 20-2* Feedback/saetpunkt

Denne parametergruppe benyttes til at bestemme, hvordan
PID-styreenheden anvender tre mulige feedbacksignaler til
at styre frekvensomformerens udgangsfrekvens. Denne
gruppe benyttes ogsa til at gemme de tre interne
setpunktsreferencer.

20-21 Seetpunkt 1

Range:

0 [-999999.999 -
999999.999
ProcessCtrlUnit]

Funktion:

Seetpunkt 1 benyttes i lukket
ProcessCtrlUnit* slgjfe-tilstand til at indtaste
en saetpunktsreference, der
anvendes af frekvensomfor-
merens PID-styreenhed. Se
beskrivelsen af

parameter 20-20 Feedback-

funktion.

BEMZRK!

Den satpunktreference,
der indtastes her, fojes til
andre referencer, der er
aktiveret (se parameter-
gruppe 3-1* Referencer).

4.15.3 20-6* Sensorless

20-60 Sensorless enhed

Veelg den enhed, der skal bruges med parameter 18-50 Sensorless
udl. [enhed].

Option: Funktion:
[0] Ingen
[20] I/s

20-69 Oplysn. om sensorless
Range: Funktion:

0*

[0-25] | Se oplysninger om sensorless-dataene.

4.15.4 20-8* Pl grundindst.

Parametre til konfiguration af proces PI-styring.

20-81 PID normal/inv. styring

Option: Funktion:
[0] * | Normal

Far frekvensomformerens udgangsfrekvens til at
aftage, nar feedbacksignalet er storre end
setpunktreferencen. Denne adfaerd er almindelig
for trykstyrede forsyningsventilator- og
pumpeapplikationer.

[1]1 | Inverteret | Far frekvensomformerens udgangsfrekvens til at
tiltage, nar feedbacksignalet er sterre end
seetpunktreferencen. Denne adfeerd er almindelig
for temperaturstyrede keleapplikationer, som for
eksempel kogletarne.
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20-83 PID-starthast. [Hz] 20-97 Proces PID-feed forward-faktor

Range: Funktion: Range: Funktion:
0 Hz*| [0-200.0 |Indtast den motorhastighed, der skal opnas 0 %*| [O- Indtast Pl-feed forward-faktoren. FF-faktoren
Hz] som startsignal for igangseettelse af Pl- 400 %] sender en konstant andel af referencesignalet

styring. Efter opstart kerer for at bypasse Pl-styring. Derfor kan Pl kun
frekvensomformeren vha. hastighedsstyring, pavirke den resterende andel af styresignalet.
aben slgjfe. Nar proces Pl-starthastighed er FF-faktoren kan g@ge dynamisk ydeevne.
naet, skifter frekvensomformeren til PI-
styring.

20-84 Pa referencebandbredde

Range: Funktion:

5%*| [O- Nar forskellen mellem feedback og saetpunktrefe-
200 %] | rencen er mindre end veerdien for denne
parameter, viser frekvensomformerens display Ker
pa ref. Denne status kan kommunikeres eksternt
ved at programmere funktionen for en digital
udgang til (8] Ker pa ref/ingen adv. For seriel
kommunikation vil statusbitten Pd reference for
frekvensomformerens statusord derudover veere
hej (veerdi = 1).

Pa referencebdndbredde beregnes som en
procentdel af saetpunktreferencen.

4.15.5 20-9* Pl-regulering

20-91 PID-anti-windup
Option: Funktion:

[0] [Ikke aktiv | Fortseetter regulering af en fejl, selv nar
udgangsfrekvensen ikke kan forgges eller
formindskes.

[1] * | Aktiv Stands regulering af en fejl, nar udgangsfre-
kvensen ikke leengere kan justeres.

20-93 PID-proportionalforst.

Range: Funktion:

0.50* [ [0 - 10] | Indtast processtyringsenhedens proportionalfor-
staerkning. Der opnas hurtig styring ved kraftig
forsteerkning. Hvis forsteerkningen er for kraftig,
kan processen imidlertid blive ustabil.

20-94 PID-integrationstid

Range: Funktion:

20 s*| [0.10 - Angiv integrationstiden for processtyringen.
9999 s] Der opnas hurtig styring ved en kort integrati-
onstid, men hvis integrationstiden er for kort,
bliver processen ustabil. En for lang integrati-
onstid deaktiverer integrationshandlingen.
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4.16 Hovedmenu - Appl. funktioner - Gruppe 22

22-01 Effektfiltertid 22-02 Sleepmode CL Control Mode

Range: Funktion: Option: Funktion:
0.50 s*| [0.02-10 Indstil tidskonstanten for den filtrerede [1] | Simplified | Feedback er ikke registreret. Kun sleep-hastighed
s] stromudlzesning. En hgjere veerdi giver en og tid kontrolleres.

mere stabil udleesning, men et
langsommere systemrespons pa Denne parameter er til sleep mode, der kerer i

andringer. procestilstand med lukket slgjfe. Anvend denne parameter
til at konfigurere, om feedback for sleep mode skal

22-02 Sleepmode CL Control Mode registreres.

Option: Funktion:

[0] * | Normal Feedback er registreret. Nogle parametre
kontrolleres.

4.16.1 22-2* No Flow-det.

kommando)

Sleep mode 2
(- - - - - - - - === g
Ekstern | ‘ g
sleep mode | | ®
k d
Detektering af No ommando |
flow/lav hastighed Sleep
T T T oo T T T T T T T T T | Min difts | mode ‘
=5 = L .| timer
| Lav effekt - =1 ‘ | ! ™| Min sleep !
detekteret — Slukket | \ timer \
| L— Detek- — |
‘ terings- |
L - " timer — Advarsel ‘ 52220 |
av B
) e
| hastighed — Alarm | | P22-41 ‘
detekteret 5 5755~ \
\ P22:22 P22-24 P2223 | !
\ || \
| | ! Kaskade ‘
| \ styringsenhed \
\ | » (udkoblings- |
| \
| |
|

lllustration 4.20 Ingen-flow-registrering

Frekvensomformeren omfatter funktioner, der kan registrere, om belastningsforholdene i systemet tillader, at motoren
standses:

. Lav effekt-det.
. Det. af lav hast.

Et af disse to signaler skal veere aktivt i et fastlagt tidsrum (parameter 22-24 No Flow-forsink.), fer den valgte handling finder
sted. Mulige handlinger, der kan vzelges (parameter 22-23 No Flow-funktion):

. Ingen handling
. Advarsel
. Alarm

. Sleep mode

Ingen-flow-registrering

Denne funktion anvendes til at registrere en no flow-situation i pumpesystemer, hvor alle ventiler kan lukkes. Kan anvendes
bade nar den styres af den integrerede Pl-regulering i frekvensomformeren eller en ekstern Pl-regulering. Programmér den
aktuelle konfiguration i parameter 1-00 Konfigurationstilstand.
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Konfigurationstilstand for
. Integreret Pl-regulering: Lukket slgjfe.

. Ekstern Pl-regulering: Aben slgjfe.

BEMARK!

Udfar no flow-optimering, far Pl-reguleringsparametrene indstilles.

FC 2 Loftehgjde °
QA <
P 8
[ <<
@ 3
2 a
oDboo
2
oo
e
0000
= 2
I
Flow

Tabel 4.13 Ingen-flow-registrering

No flow-detektering er baseret pa en maling af hastighed og effekt. Frekvensomformeren beregner effekten ved no flow for
en bestemt hastighed.

Denne sammenhang er baseret pa justering af to hastighedsindstillinger og tilhgrende effekt ved no flow. Overvagning af
effekten muligger detektering af no flow-forhold i systemer med varierende sugetryk, eller om pumpen har en flad karakte-
ristik mod lav hastighed.

De to dataseet skal baseres pa effektmalinger ved ca. 50 % og 85 % af maksimumhastigheden med ventilerne lukkede.
Dataene programmeres i parametergruppen 22-3* No Flow-effektoptim. Det er ogsa muligt at kere en [0] Lav effekt
autoopsaetn. (parameter 22-20 Lav effekt autoopsaetn.) ved automatisk at ga igennem idriftseettelsesprocessen og gemme de
malte data. Indstil frekvensomformeren til [0] Aben slgjfe i parameter 1-00 Konfigurationstilstand ved udfarsel af autoop-
satning (se parametergruppe 22-3* No Flow-effektoptim.).

BEM/ERK!

Hvis den integrerede Pl-regulering skal anvendes, skal no flow-optimering udfgres, for Pl-reguleringsparametrene
indstilles.

Det. af lav hast.

Detektering af lav hastighed afgiver et signal, hvis motoren karer med minimumhastighed som indstillet i

parameter 4-11 Motorhastighed, lav graense [O/MIN] eller parameter 4-12 Motorhastighed, lav graense [Hz]. Handlinger er falles
med no flow-detektering (individuelt valg er ikke muligt).

Brugen af det. af lav hast. er ikke begraenset til systemer med en no flow-situation. Det. af lav hast. kan bruges i alle
systemer, hvor drift ved minimumhastighed tillader et motorstop, indtil belastningen kraever en hgjere hastighed end
minimumbhastighed. Dette kan for eksempel vaere i systemer med ventilatorer og kompressorer.
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BEM/RK!

| pumpesystemer skal det sikres, at minimumhastigheden i parameter 4-11 Motorhastighed, lav greense [O/MIN] eller
parameter 4-12 Motorhastighed, lav greense [Hz] er indstillet hajt nok til detektering, da pumpen kan kare med en hgj
hastighed, selv med lukkede ventiler.

Detektering af tor pumpe

Hvis pumpen er lgbet tor (lavt stramforbrug-hgj hastighed), kan no flow-detektering ogsa anvendes til at detektering. Kan
anvendes med bade den integrerede Pl-regulering og en ekstern Pl-regulering.

Tilstanden for ter pumpe-signal:

. Stremforbrug under no flow-niveau.

09
. Pumpe kerer ved den laveste veerdi af enten maksimumbhastighed eller maksimumreference, aben slgjfe.

Signalet skal veere aktivt i et fastlagt tidsrum (parameter 22-27 Tor pumpefors.), for den valgte handling finder sted.
Mulige handlinger, der kan vaelges (parameter 22-26 Tor pumpe-funktion):

. Advarsel

. Alarm

Aktivér og idriftseet no flow-detektering i parameter 22-23 No Flow-funktion og parametergruppe 22-3* No Flow-effektoptim.

22-26 Ter pumpe-funktion 22-26 Tor pumpe-funktion

Veelg handling for drift med ter pumpe. Veelg handling for drift med ter pumpe.

Option: Funktion: Option: Funktion:

[0] |oOff BEM/AER B /E R K

* Ved brug af ter pumpe-detektering: For frekvensomformere med konstant
hastighedsbypass.

1. Aktivér laveffekt-detektering i

parameter 22-21 Lav effekt-det Hvis en automatisk bypassfunktion starter

bypass under vedvarende alarmforhold,

2.  Udfer idriftseetning af laveffekt- skal bypassets automatiske bypass-
detektering med funktion deaktiveres, hvis [2] Alarm eller
parametergruppe 22-3* No flow- [3] Man. Nulstil alarm er valgt som tor
effektoptim. pumpe-funktion.

BEM/ERK. Frekvensomformeren kerer fortsat, men aktiverer

d | mod t Ad 93, T
Indstil ikke parameter 14-20 Nulstillings- en advarsel mod tor pumpe (Advarse or

tilstand til [13] Uendelig auto-nulst., nar
parameter 22-26 Tor pumpe-funktion er
indstillet til [2] Alarm. Dette vil fa

pumpe). En frekvensomformers digitale udgang
eller en seriel kommunikationsbus kan
kommunikere en advarsel til andet udstyr.

frekvensomformeren til at skifte kontinu- [11 | Advarsel
erligt mellem at kore og stoppe, nar der [2] |Alarm Frekvensomformeren stopper med at kere og
registreret en tgr pumpe-tilstand. aktiverer en alarm for ter pumpe (Alarm 93, Tor
pumpe). En digital udgang pa en frekvensom-
former eller en seriel kommunikationsbus kan
kommunikere en alarm til andet udstyr.
[3] | Man. Frekvensomformeren stopper med at kere og
Nulstil aktiverer en alarm for ter pumpe (Alarm 93, Tor
alarm pumpe). En digital udgang pa en frekvensom-

former eller en seriel kommunikationsbus kan
kommunikere en alarm til andet udstyr.
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22-27 Tor pumpefors. 8a  Parameter 22-34 Lav hast.-effekt [kW].

Range: Funktion: 8b  Parameter 22-35 Lav hast.-effekt [HK].
10 s*| [0 - 600 | Definerer, hvor lang tid tilstanden ter pumpe 8c Parameter 22-38 Hoj hast.-effekt [kW].
s] skal veere aktiv, far der afgives en advarsel eller .
en alarm. 8d  Parameter 22-39 Hgj hast.-effekt [HK].
Frekvensomformeren venter p3, at no flow- 9. Skift tilbage ved hjeelp af [Auto on] eller [Off].
forsinkelsestiden (parameter 22-24 No-Flow BEM/ERK!

Delay) udlgber, for timeren til tor pumpeforsin-
Indstil parameter 1-03 Momentkarakteristikker, for

optimeringen finder sted.

416.2 22:37 o Flow-effektoptim.

kelsen starter.

. . . . Range: Funktion:
Hvis auto-opsaetning er deaktiveret i parameter 22-20 Lav _ . _
effekt autoopsaetn., er tuning-sekvensen falgende: Size [0 - Skal anvendes, hvis parameter 0-03 Regionale
related* | 5.50 indstillinger er indstillet til [0] International
i kw1 (parameteren er ikke synlig, hvis [1]
1. Luk hovedventilen for at afbryde gennemstrem- y . Yo
; Nordamerika er valgt).
ningen.
9 Indstiller stremforbruget ved 85 %-hastig-
2. Ker med motoren, indtil systemet har naet en hedsniveauet.
normal driftstemperatur. Denne funktion bruges til lagring af de
3 Tryk pa [Hand on], og justér hastigheden til ca. veerdier, der er ngdvendige til indstilling af
85 % af den nominelle hastighed. Notér den no flow-detektering.

preecise hastighed.

4. AMfles effektforbruget, enten ved at kontrollere 4.16.3 22-4* Sleep mode
den faktiske strem i datalinjen i LCP'et eller
fremkald én af felgende parametre: Formalet med sleep mode er at lade frekvensomformeren
4a Parameter 16-10 Effekt [KW]. stoppe af sig selv i situationer, hvor systemet er i balance.

Denne funktion sparer energi og serger for, at systemet
ikke overstimuleres (for meget tryk, vand afkgles for meget
i keletarne, problemer med bygningstryk). Dette er ogsa
vigtigt, da nogle applikationer forhindrer frekvensom-
Notér effektudleesningen. formeren i at nedjustere motorhastigheden. Dette kan
beskadige pumper, forarsage utilstraekkelig smering i
gearkasser og ggre ventilatorer ustabile.

or

4b  Parameter 16-11 Effekt [hp] i
hovedmenuen.

5. Justér hastigheden til ca. 50 % af den nominelle
hastighed. Notér den praecise hastighed.

6. Aflees effektforbruget, enten ved at kontrollere
den faktiske strgm i datalinjen i LCP'et eller
fremkald én af felgende parametre:

Sleep-styreenheden har to vigtige funktioner: Muligheden

for at ga i sleep mode pa rette tidspunkt; samt at komme

ud af sleep mode pa rette tidspunkt. Malet er at holde

6a  Parameter 16-10 Effekt [kW]. frekvensomformeren i sleep mode sa leenge som muligt for
or at undga, at motoren ofte teender og slukker, og samtidig

at holde den styrede systemvariabel inden for det

6b  Parameter 16-11 Effekt [hp] i 4
acceptable omrade.

hovedmenuen.

Notér effektudiaesningen. Sekvensen ved korsel af sleep mode i aben slgjfe:

7. Programmer de benyttede hastigheder i 1. Motorhastigheden er mindre end den hastighed,

7a Parameter 22-32 Lav hast. [O/MIN]. der er indstillet i parameter 22-47 Sleep-hastighed
7b  Parameter 22-33 Lav hast. [Hz]. [Hz]. Motoren kgrer i leengere tid end den
tidsperiode, der er indstillet i parameter 22-40 Min.

7c. Parameter 22-36 Hoj hast. [O/MIN]. keretid. Sleep-tilstanden varer laengere end den

7d  Parameter 22-37 Hgj hast. [Hz]. tid, der er indstillet i parameter 22-48 Sleep Delay
8. Programmér de tilknyttede effektvaerdier i: Time.
2. Frekvensomformeren ramper motorhastigheden
ned til parameter 1-82 Min.-hastighed for funktion
ved stop [Hz].
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Frekvensomformeren aktiverer
parameter 1-80 Funktion ved stop. Frekvensom-
formeren er nu i sleep mode.

Frekvensomformeren sammenligner hastighedens
seetpunkt med parameter 22-43 Wake up-hast. [Hz]
for at registrere en wake-up-situation.

Hastighedens saetpunkt er storre end
parameter 22-43 Wake up-hast. [Hz]. Sleep-
tilstanden har varet laengere end den tid, der er
indstillet i parameter 22-41 Min. Sleep-tid. Wake-
up-tilstanden varer laengere end den tid, der er
indstillet i parameter 22-49 Wake-Up Delay Time.
Frekvensomformeren er nu ude af sleep mode.

Vend tilbage til hastighedsstyring med aben slgjfe
(motorhastigheden rampes op til hastighedssaet-
punktet).

Sekvensen ved kgrsel i sleep mode i lukket slgjfe:

Frekvensomformeren gar i boost-tilstand, hvis
folgende betingelser er opfyldt.

. Hvis parameter 22-02 Sleepmode CL
Control Mode er indstillet til [0] Normal:

- Motorhastigheden er mindre
end veerdien i
parameter 22-47 Sleep-
hastighed [Hz].

- Feedback er over referencen.

- Motoren kerer i leengere tid
end tiden i
parameter 22-40 Min. keretid.

- Sleep-tilstanden varer lengere
end tiden i
parameter 22-48 Sleep Delay
Time.

. Hvis parameter 22-02 Sleepmode CL
Control Mode er indstillet til [1]
Simplified:

- Motorhastigheden er mindre
end veerdien i
parameter 22-47 Sleep-
hastighed [Hz].

- Motoren kerer i leengere tid
end tiden i
parameter 22-40 Min. keretid.

- Sleep-tilstanden varer lengere
end tiden i
parameter 22-48 Sleep Delay
Time.

Hvis parameter 22-45 Saetpunkt boost
ikke er indstillet, gar frekvensom-
formeren i sleep mode.

2. Nar tidsrummet i parameter 22-46 Maks. boost-tid
er gaet, ramper frekvensomformeren motorha-
stigheden ned til hastigheden i
parameter 1-82 Min.-hastighed for funktion ved stop
[Hz].

3. Frekvensomformeren aktiverer
parameter 1-80 Funktion ved stop. Frekvensom-
formeren er nu i sleep mode.

4, Frekvensomformeren er ude af sleep mode:

4a Nar fejlen mellem referencen og
feedbacksignalet er stgrre end
parameter 22-44 Wake-up-ref./fo-forskel
09

4b  sleep-tiden er lzengere end tiden i
parameter 22-41 Min. Sleep-tid og

4c  wake-up-tilstanden varer lengere end
den tid, der er indstillet i
parameter 22-48 Sleep Delay Time.

5. Frekvensomformeren gar tilbage til lukket slgjfe-
styring.
BEMARK!

Sleep mode er ikke aktiv, nar lokal reference er aktiv
(indstil hastighed manuelt via navigationstasterne pa
LCP'et).

Sleep mode fungerer ikke i lokal tilstand. Udfer en
autoopsatning i aben slgjfe, for indgang/udgang
indstilles i lukket slgjfe.

22-40 Min. keretid

Range:

Funktion:

10 s* [ [0 - 600 s] | Indstil den gnskede minimumskeretid for
motoren efter en startkommando (digital
indgang eller bus) fer aktivering af sleep
mode.

22-41 Min. Sleep-tid

Range: Funktion:

10 s*| [0 - 600 s] | Indstil minimumstid for opretholdelse af sleep
mode. Denne tid tilsidesaetter enhver wake-

up-tilstand.
22-43 Wake up-hast. [Hz]
Range: Funktion:
10%| [O- Ma kun anvendes, hvis parameter 1-00 Konfigu-
400.0 ] rationstilstand er indstillet til aben slgjfe, og

hastighedsreferencen paferes af en ekstern
styreenhed. Indstil referencehastigheden,
hvorved sleep mode skal deaktiveres.
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22-44 Wake-up-ref./fb-forskel

Range: Funktion:
10% [ [O- Skal kun anvendes, hvis parameter 1-00 Konfigu-
& 100 %] | rationstilstand er indstillet til lukket slgjfe, og

den integrerede Pl-regulering bruges til at styre
trykket.

Indstil det tilladte trykfald i procent af
setpunktet for trykket (Pset), for sleep mode
annulleres.

22-45 Saetpunkt boost

Range: Funktion:

0% | [-100 | Skal kun anvendes, hvis parameter 1-00 Konfigura-

3 - tionstilstand er indstillet til lukket slgjfe, og den
100 %] | integrerede Pl-regulering bruges. | systemer med

for eksempel konstant trykstyring er det en fordel
at oge trykket i systemet, fer motoren standses.
Denne @gning forleenger det tidsrum, hvor
motoren er standset, og hyppige start/stop
undgas.

Indstil det kraevede overtryk/overtemperatur i
procent af seetpunktet for trykket (Pset)/
temperaturen, for der skiftes til Sleep mode.
Hvis indstillingen er 5 %, bliver boost-trykket
Psetx1,05. De negative veerdier kan bruges til
keletarnsstyring, hvor der er brug for en negativ
andring.

22-46 Maks. boost-tid

Range: Funktion:
60 [0 - Skal kun anvendes, hvis parameter 1-00 Konfigura-
s* 600 s] | tionstilstand er indstillet til [3] Lukket slgjfe, og den

integrerede Pl-regulering bruges til at styre
trykket.

Indstiller den maksimale tilladte tid for boost-
tilstand. Hvis den angivne tid overskrides, gar
frekvensomformeren i sleep mode. Der ventes ikke
pa, at det indstillede boost-tryk opnas.

22-47 Sleep-hastighed [Hz]
Range:

0*| [0 -400.0 1] [Indstil den hastighed, under hvilken frekvens-
omformeren gar i sleep mode.

Funktion:

22-48 Sleep Delay Time

Range: Funktion:

0s| [0-3600 s]|Indstil forsinkelsestiden, hvor motoren venter,
for den gar i sleep mode, nar betingelsen for
start af sleep mode er opfyldt.

22-49 Wake-Up Delay Time

Range: Funktion:

0s| [0-3600 s]|Indstil forsinkelsestiden, hvor motoren venter,
for opvagning fra sleep mode, nar
betingelserne for opvagning er opfyldt.

4.16.4 22-5* Slut pa kurve

Slut pa kurve-betingelserne forekommer, nar en pumpe
yder et for stort volumen til at sikre det indstillede tryk.
Denne situation kan forekomme, hvis der opstar en
utethed i fordelingsrarsystemet efter pumpen, som far
pumpen til at kere til enden af pumpekarakteristikken, der
er gyldig for den maksimale hastighed, der er indstillet i
parameter 4-13 Motorhastighed, hgj graense [O/MIN] eller
parameter 4-14 Motorhastighed, hgj graense [Hz].

Hvis feedbacken er 2,5 % af den programmerede veerdi i
parameter 20-14 Maksimumreference/feedb. (eller numerisk
veerdi af parameter 20-13 Minimumreference/feedb.,
afhaengigt af hvilken er den hgjeste) under saetpunktet for
det gnskede tryk for et angivet tidsrum

(parameter 22-51 Slut pa kurvefors.), og pumpen karer med
maksimumhastigheden i parameter 4-13 Motorhastighed,
hgj greense [O/MIN] eller parameter 4-14 Motorhastighed, haj
graense [Hz], finder den funktion, der er valgt i

parameter 22-50 Slut pa kurve-funktion, sted.

Det er muligt at fa et signal pa en af de digitale udgange
ved at veelge [192] Slut pa kurve i parametergruppe 5-3*
Digitale udgange og/eller parametergruppe 5-4* Relaeer.
Signalet er til stede, nar en slut pa kurve-tilstand
forekommer, og valget i parameter 22-50 Slut pa kurve-
funktion er forskellig fra [0] Off. Slut pa kurve-funktionen
kan kun bruges ved betjening af den indbyggede PID-
styreenhed ([3] Lukket slgjfe i

parameter 1-00 Konfigurationstilstand).

22-50 Slut pa kurve-funktion

Option: Funktion:

BEMAERK!
Automatisk genstart nulstiller alarmen og
genstarter systemet.

BEMARK!

Indstil ikke parameter 14-20 Nulstillings-
tilstand til [13] Uendelig auto-nulst., nar
parameter 22-50 Slut pa kurve-funktion er
indstillet til [2] Alarm. Dette far frekvens-
omformeren til konstant at skifte mellem
at keore og stoppe, nar en slut pa kurve-
tilstand registreres.

BEMARK!

Hvis frekvensomformeren er udstyret med
en konstant hastighedsbypass med en
automatisk bypassfunktion, der starter
bypass, hvis frekvensomformeren oplever
en vedvarende alarmtilstand, skal
bypassets automatiske bypassfunktion
deaktiveres, hvis [2] Alarm eller [3] Man.
Nulstil alarm er valgt som slut pa kurve-
funktion.
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22-50 Slut pa kurve-funktion

Option: Funktion:
[0] |oOff

*

[1] | Advarsel

Slut pa kurve-overvagning er ikke aktiv.

Frekvensomformeren kgrer fortsat, men aktiverer
en slut pa kurve-advarsel (Advarsel 94, Slut pa
kurve). En frekvensomformers digitale udgang
eller en seriel kommunikationsbus kan
kommunikere en advarsel til andet udstyr.

[2] | Alarm Frekvensomformeren standser og aktiverer en
slut pa kurve-alarm (Alarm 94, Slut pd kurve). En
digital udgang pa en frekvensomformer eller en
seriel kommunikationsbus kan kommunikere en
alarm til andet udstyr.

[3]1 | Man. Frekvensomformeren standser og aktiverer en
Nulstil slut pa kurve-alarm (Alarm 94, Slut pa kurve). En
alarm digital udgang pa en frekvensomformer eller en

fieldbus kan kommunikere en alarm til andet
udstyr.

Range: Funktion:

10 s*| [O - En timer aktiveres, nar der registreres en Slut pa

600 s] kurve-tilstand. Nar tidsperioden indstillet i denne

parameter udlgber, og Slut pa kurve-tilstanden
har veeret stabil i hele denne periode, aktiveres
funktionen indstillet i parameter 22-50 Slut pa
kurve-funktion. Huvis tilstanden forsvinder, for
timeren udlgber, nulstilles timeren.

4.16.5 22-6* Kilrembrudsregistrering

Anvend kilrembrudsregistrering i bade systemer med
lukket og dben slgjfe til pumper og ventilatorer. Hvis det
ansldede motormoment (strem) ligger under moment-
veerdien (strem) for kilremsbrud

(parameter 22-61 Kilrembrudsmoment), og frekvensomfor-
merens udgangsfrekvens er over eller lig med 15 Hz,
udferes parameter 22-60 Kilrembrudsfunktion.

22-60 Kilrembrudsfunktion

Veelger den handling, der skal udfgres, hvis tilstanden

kilremsbrud registreres.
Option: Funktion:
[0] * | Off

[11 | Advarsel | Frekvensomformeren fortsaetter med at kegre, men

aktiverer en advarsel om kilremsbrud Advarsel 95,
Kilremsbrud. En frekvensomformers digitale
udgang eller en seriel kommunikationsbus kan
kommunikere en advarsel til andet udstyr.

[2] | Trip Frekvensomformeren stopper med at kere og
aktiverer en alarm om kilremsbrud Advarsel 95,

Kilremsbrud. En digital udgang pa en frekvensom-

22-60 Kilrembrudsfunktion

Veelger den handling, der skal udfgres, hvis tilstanden
kilremsbrud registreres.

Option: Funktion:

former eller en seriel kommunikationsbus kan
kommunikere en alarm til andet udstyr.

AADVARSEL

Indstil ikke parameter 14-20 Nulstillingstilstand til [13]
Uendelig auto-nulst., nar parameter 22-60 Kilrembruds-
funktion er indstillet til [2] Trip. Dette far
frekvensomformeren til konstant at skifte mellem at kgre
og stoppe, nar en tilstand med spraengt kilerem
registreres.

BEMARK!

Hvis den automatiske bypassfunktion er aktiveret, starter
bypasset, nar frekvensomformeren oplever en
vedvarende alarmtilstand. Deaktivér i dette tilfeelde den
automatiske bypassfunktion, hvis [2] Trip er valgt som
kilrembrudsfunktion.

22-61 Kilrembrudsmoment

Range: Funktion:
10 %*

[5 - 100 %] | Indstiller kilrembrudsmoment som en
procentdel af det nominelle motormoment.

22-62 Kilrembrudsforsinkelse

Range: Funktion:
10 s*

[0 - 600 s] | Indstiller det tidsrum, hvor kilremsbrud-
betingelserne skal veaere aktive, for handlingen
valgt i parameter 22-60 Kilrembrudsfunktion
udferes.

4.16.6 22-8* Flow-kompensation

I nogle applikationer er det ikke muligt for en
tryktransducer at blive placeret ved et flernt punkt i
systemet, og den kan kun placeres teet pa ventilator-/
pumpeudgangen. Flow-kompensering fungerer ved at
justere saetpunktet i overensstemmelse med udgangsfre-
kvensen, som er naesten proportionalt med flow. Det
kompenserer saledes for hgjere tab ved hgjere flow-
hastigheder.

Hoesian (kraevet tryk) er seetpunktet for drift med lukket
slgjfe (P1) i frekvensomformeren og er indstillet som ved
drift med lukket slajfe uden flow-kompensering.
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s Der er to mader, som kan benyttes, afhaengigt af, om
- g hastigheden ved systemdesignarbejdspunktet er kendt.
lllustration 4.21 Opsaetning af Flow-kompensering
Hastighed ved designpunkt Hastighed ved designpunkt
Anvendt parameter
KENDT UKENDT
Parameter 22-80 Flow-kompensering + +
Parameter 22-81 Kvadratlineaer kurveapproksimering + +
Parameter 22-82 Beregning af arbejdspkt + +
Parameter 22-83 Hast. v. No Flow [O/MIN]/parameter 22-84 Hast. v. No Flow N N
[Hz]
Parameter 22-85 Hast. ved designpkt [O/MIN]/parameter 22-86 Hast. ved N )
designpkt [Hz]
Parameter 22-87 Tryk ved No Flow-hast. + +
Parameter 22-88 Tryk ved nominel hast. - +
Parameter 22-89 Flow ved designpunkt - +
Parameter 22-90 Flow ved nom. hast. - +

Tabel 4.14 Hastigheden ved kendt/ukendt designpunkt

22-80 Flow-kompensering H (hoved) =
Option: Funktion: g
[0] * | Deaktiveret | Seetpunktskompensering ikke aktiv. .8
[1] | Aktiveret Seetpunktskompensering er aktiv. Ved at
aktivere denne parameter tillades drift med
flowkompenseret saetpunkt.
22-81 Kvadratlineeer kurveapproksimering
Range: Funktion: Styrekurve
100 %*| [O - > > Q (gennemstremning)
100 %] Ikke synlig ved kersel i kaskade. lllustration 4.22 Kvadratlineaer kurveapproksimering
Eksempel 1
Ved tilpasning af denne parameter kan
formen pa kontrolkurven justeres.
0 = Lineaer
100 % = Ideel form (teoretisk).
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22-82 Beregning af arbejdspkt 22-82 Beregning af arbejdspkt

Option: Funktion: Option: Funktion:
Eksempel 1 bejdspunkt ved 50/60 Hz hastighed fra

Hihoved)

indgangsdataene indstillet i:

1308A385.11

. Parameter 22-83 Hast. v. No Flow [O/
MIN].

HDESIGNS=tpunkt

. Parameter 22-84 Hast. v. No Flow [HZz].

. Parameter 22-87 Tryk ved No Flow-hast..

Qlgennemstromning)

lllustration 4.23 Hastigheden ved systemde- e Parameter 22-88 Tryk ved nominel hast..

signarbejdspunktet er kendt . Parameter 22-89 Flow ved designpunkt.

. Parameter 22-90 Flow ved nom. hast..

Pa databladet, der viser karakteristika for det 22-84 Hast. v. No Flow [Hz]

specifikke udstyr ved forskellige hastigheder, .
Range: Funktion:

0 Hz*| [O- Oplgsning 0,033 Hz.
400.0

kan punkt A - systemdesignarbejdspunktet -

findes ved blot at leese fra Hpesian-punktet og

Qoesian-punktet. Pumpekarakteristika ved dette Angiv motorhastigheden i Hz, hvorved flowet er

punkt skal identificeres, og den tilknyttede ] blevet standset og minimumtrykket Huin er
hastighed skal programmeres. Hastigheden ved opnaet. Alternativt kan hastigheden angives i
no flow kan identificeres ved at lukke ventilerne O/MIN i parameter 22-83 Hast. v. No Flow [0/

og justere hastigheden, indtil Huin er opnaet. MIN]. Hvis det er blevet besluttet at anvende Hz
Ved tilpasning af parameter 22-81 Kvadratlineaer i parameter 0-02 Motorhastighedsenhed, bor
kurveapproksimering kan formen pa kontrol- parameter 22-86 Hast. ved designpkt [Hz] ogsa
kurven justeres uendeligt. anvendes. Denne vaerdi bestemmes ved at lukke

Eksempel 2 ventilerne og reducere hastigheden, indtil

minimumtrykket Hwin opnas.

Hastigheden ved systemdesignarbejdspunktet er

ukendt: Hvis hastigheden ved systemdesignar-

bejdspunktet er ukendt, skal et andet 22-86 Hast. ved designpkt [Hz]

referencepunkt pa kontrolkurven bestemmes Range: Funktion:
baseret pa databladet. Flowet ved det tryk Size [00 - [Oplesning 0,033 Hz.
Qnominer kan bestemmes ved at kigge pa kurven related* | 400.0

Kun synlig nar parameter 22-82 Beregning af
arbejdspkt er indstillet til [0] Deaktiveret.
Angiv motorhastigheden i Hz, hvorved

for den nominelle hastighed og indtegne Hz]
designtrykket (Hpesian, punkt C). Ved pa samme
made at indtegne designflowet (Qpesian, punkt

systemdesignarbejdspunktet opnas.
D) kan trykket Hpesicn ved det flow bestemmes.

o ) Alternativt kan hastigheden angives i O/MIN
Nar disse to punkter pa pumpekurven kendes, i parameter 22-85 Hast. ved designpkt [0/
MIN]. Hvis det er blevet besluttet at anvende
Hz i parameter 0-02 Motorhastighedsenhed,

ber parameter 22-83 Hast. v. No Flow [O/MIN]

ogsa anvendes.

22-87 Tryk ved No Flow-hast.

Range: Funktion:

0*| [0 -999999.999 1| Angiv trykket Hwin, hvilket svarer til
hastighed ved no flow i reference-/

sammen med Hmin som beskrevet ovenfor, kan
frekvensomformeren beregne referencepunktet
B og derved indtegne kontrolkurven, som ogsa
omfatter systemdesignarbejdspunkt A.

130838711

HNOMINEL
P2288
HDESIGN
stpunkt

QDESIGN Q NOMINEL Q(gennem-
P2289 P2290 stomning)

Illustration 4.24 Hastigheden ved systemde-

feedbackenhederne.
signarbejdspunktet er ukendt
22-88 Tryk ved nominel hast.
Range: Funktion:
[0] | Deaktiveret | Beregning af arbejdspunkt ikke aktiv. Anvendes,
. . . 999999.999% [ [0 - Indtast den veerdi, der svarer til
* hvis hastigheden ved designpunktet er kendt.
999999.999 ] trykket ved nominel hastighed, i
[1] | Aktiveret Beregning af arbejdspunkt er aktiv. Ved at reference-/feedbackenheder.
aktivere denne parameter kan der foretages en Denne veerdi kan defineres ved
beregning af det ukendte systemdesignar- hjzelp af pumpens datablad.
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Se parameter 22-88 Tryk ved nominel hast. punkt A.

22-89 Flow ved designpunkt

Range: Funktion:
0* | [0 -999999.999 ] | Flow ved designpunkt (ingen enheder).

22-90 Flow ved nom. hast.

Se ogsa parameter 22-82 Beregning af arbejdspkt.

Range: Funktion:

0*| [0 -999999.999 ] | Angiver den veerdi, der svarer til flow ved
nominel hastighed. Denne veerdi kan
defineres ved hjzelp af pumpens datablad.
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4.17 Hovedmenu - Appl. funktioner 2 - Gruppe 24

4.17.1 24-0* Fire mode

AADVARSEL

SKADE PA UDSTYRET OG PERSONSKADE

Hvis frekvensomformeren ikke afbrydes pa grund af drift
i fire mode, kan dette skabe overtryk og beskadige
systemet og dets komponenter, herunder spjeeld og
luftkanaler. Selve frekvensomformeren kan blive
beskadiget, og det kan forarsage skader eller brand.

. Kontrollér, at systemet er korrekt designet, og
at de anvendte komponenter er omhyggeligt
udvalgt.

. Serg for, at ventilationssystemer, der fungerer i
sikkerhedsapplikationer, er godkendt af de
lokale brandmyndigheder.

Baggrund

Fire mode er til brug i kritiske situationer, hvor det er
ngdvendigt, at motoren bliver ved med at kare, uanset
hvilke normale beskyttelsesfunktioner, frekvensomformeren
har. Disse kan for eksempel vaere ventilatorer i tunneller
eller trapper, hvor kontinuerlig drift af ventilatoren
muligger sikker evakuering af personalet i tilfeelde af
brand. Nogle valgmuligheder i fire mode-funktionen
betyder, at alarmer og tripforhold ignoreres, hvilket far
motoren til at kgre uden afbrydelse.

Aktivering
Fire mode aktiveres kun via digitale indgangsklemmer. Se
parametergruppe 5-1* Digitale indgange.

Meddelelser i displayet

Nar fire mode er aktiveret, viser displayet statusmedde-
lelsen Fire mode.

Nar fire mode er deaktiveret, forsvinder statusmeddelelsen.
Hvis en alarm med indvirkning pa garantien opstar (se
parameter 24-09 Fire mode, alarmhdndt.), mens frekvensom-
formeren er aktiv i fire mode, viser displayet
statusmeddelelsen Fire mode graenser overskredet. Nar
denne statusmeddelelse forekommer, bliver den stdende
og kan ikke fjernes.

Digitale udgange og relzeudgange kan konfigureres for
statusmeddelelserne Fire m. var akt. Se parametergruppe
5-3* Digitale udgange og parametergruppe 5-4* Relzeer.
Der er adgang til meddelelserne Fire mode og Fire mode
greenser overskredet via det udvidede statusord.

Udvidet
Meddelel | Advarsels
Meddelelse| Type | LCP status
se ord 2
ord 2

Fire mode | Status + + + (bit 25)
Fire mode
graenser Status + + + (bit 27)
overskredet

Tabel 4.15 Fire mode, visning af meddelelser

Log

Fire mode-loggen viser en oversigt over haendelser, der er
tilknyttet fire mode i fire mode-loggen. Se ogsa parameter-
gruppe 18-1* Fire mode log.

Loggen indeholder op til 10 af de seneste haendelser. Fire
mode graenser overskredet har en hgjere prioriteret end Fire
mode aktiv. Loggen kan ikke nulstilles.

Fglgende haendelser logges:

. Fire mode aktiveret.

. Fire mode graenser overskredet (alarmer, der
pavirker garantien).

Alle andre alarmer, der opstar, mens fire mode er aktiv,
logges som saedvanligt.

BEM/ERK!

Under drift i fire mode ignoreres alle stopkommandoer
til frekvensomformeren, herunder frilgb, inverteret frilab
og ekstern sikring.

BEM/ERK!

Hvis kommandoen [11] Start reverseret indstilles pa en
digital indgangsklemme i parameter 5-10 Klemme 18,
digital indgang, forstar frekvensomformeren dette som
en reverseringskommando.

24-00 Fire mode-funkt.

Option: Funktion:
» »
LJ
| fire mode afgives eller ignoreres
alarmer i overensstemmelse med valget i
parameter 24-09 Fire mode, alarmhandt..
[0] | Deaktiv. Fire mode-funktionen er ikke aktiv.

[1] [ Aktiv.-ker || denne tilstand fortsaetter motoren med at kere
fremad i retningen med uret.

[2] | Aktiv.-ker || denne tilstand fortseetter motoren med at kare

revers. i retningen mod uret.

[3] [ Aktiv.-
frilob udgangen, og motoren kan kere frilab til stop.

Mens denne tilstand er valgt, deaktiveres

Nér parameter 24-01 Fire mode-konfiguration er
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24-00 Fire mode-funkt.

. Alarmer,
X Kritiske ..
Nr. Beskrivelse der pavirker
alarmer .
garantien
4 Netfasetab X
7 DC oversp. X X
9 Vek.ret. overb. X
13 Overstrgm X X
14 Jordslut.-fejl X X
16 Kortslutning X X
38 Intern fejl X
69 Effektkorttemp. X

Tabel 4.16 Fire mode-alarmer

4.17.2 24-1* Frekv.-omf. bypass

Hvis der opstar frileb i fire mode (se parameter 24-00 Fire
mode-funkt.), indeholder frekvensomformeren en funktion,
som automatisk kan aktivere en ekstern elektromekanisk
bypass.

Bypass skifter motoren til drift direkte pa linjen. En af de
digitale udgange eller releer i frekvensomformeren
aktiverer den eksterne bypass, nar den programmeres i
parametergruppe 5-3* Digitale udgange eller parameter-
gruppe 5-4* Relzeer.

BEMZERK!

Frekvensomformerens bypass kan ikke deaktiveres i fire
mode. Den deaktiveres kun ved enten at fjerne fire
mode-kommandosignalet eller forsyningen til frekvens-
omformeren.

Nar frekvensomformerens bypassfunktion er aktiveret, viser
displayet pa LCP'et statusmeddelelsen Frekv.-omf. bypass.
Denne meddelelse har en hgjere prioriteret end statusmed-
delelsen fire mode. Nar frekvensomformerens automatiske
bypassfunktion er aktiveret, kobler den den eksterne
bypass ind i henhold til lllustration 4.25.

Option: Funktion:
indstillet til [3] Lukket slojfe, kan denne tilstand
ikke veelges.

[4] | Aktiv.-ker | denne tilstand kerer motoren i retningen med
frem/tilb | uret. Ved modtagelse af et reverseringssignal

kerer motoren i retning mod uret. Hvis
parameter 24-01 Fire mode-konfiguration er
indstillet til [3] Lukket slgjfe, kan motoren ikke
kere i retning mod uret.

24-05 Presetref. for fire mode

Range: Funktion:

0 %*| [-100 - 100 %] [ Indtast den pakreevede preset-reference/
saetpunktet som en procentdel af den fire
mode maks.-reference indstillet i Hz.

24-09 Fire mode, alarmhandt.

Option: Funktion:

» »

»

Alarmer, der pavirker garantien. Visse
alarmer kan pavirke frekvensomfor-
merens levetid. Hvis en af disse
ignorerede alarmer opstar under fire
mode, gemmes en log af haendelsen i fire
mode-loggen.

Fire mode-loggen gemmer de seneste 10
alarmer, der pavirker garantien, fire mode
aktivering og fire mode deaktivering.
Indstillingen i parameter 14-20 Nulstil-
lingstilstand ignoreres, hvis fire mode er
aktiv (se parametergruppe 24-0* Fire
mode).

[0] | Trip Hvis denne tilstand er valgt, fortsaetter frekvens-
+Reset, omformeren med at kare og ignorerer de fleste
Critical alarmer, selv om dette kan medfgre skade pa
Alarms frekvensomformeren. Kritiske alarmer er alarmer,

som ikke kan undertrykkes, men det er muligt
at forsgge en genstart (uendelig automatisk
nulstilling).

[1] |Trip v Hvis der er en kritisk alarm, tripper frekvensom-

* kritiske formeren og genstarter ikke automatisk (manuel
alarmer nulstilling).

[2] | Trip v alle | Det er muligt at teste driften af fire mode, men
al./test alle alarmtilstande aktiveres normalt (manuel

nulstilling).

MGO3N201
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Alarm Auto-nulstilling

Hastighed @ A A
Vo N

N T I I

Auto-nulstilling deaktiveret

1308A546.10

Alarm

Bypass
Forsinkelsesteeller
P24-11

4.18 Hovedmenu - Specialfunktioner -
Gruppe 30

4.18.1 30-2* Av. startjustering

30-20 High Starting Torque Time [s]

Range: Funktion:

[0 - 60 s] | Hgj startmoment-tid for PM-motorer i
VVCH-tilstand uden feedback.

Size related*

AKTIV—— ‘

Relze
"Bypass”

IKKE AKTIV |
Aktiv-forsinkelse (P5-41)

ey A
Illustration 4.25 Frekv.-omf. bypassfunkt.

Laes status i det udvidede statusord 2, bitnr. 24.

24-10 Frekv.-omf. bypassfunkt.

Option: Funktion:

Denne parameter afger, hvilke omstaen-
digheder der kan aktivere bypassfunktionen:

[0] * | Deaktiv.
[2] | Aktiv. (kun
fire mode)

Hvis timeren udlgber, for nulstillingsforsag
er fuldfert, kerer bypassfunktionen ved trip
ved kritiske alarmer, frilab, eller bypassforsin-
kelsestimeren.

24-11 Frekv.-omf. bypassforsink.-tid

Range: Funktion:
0s*| [0- |Kan programmeres i trin pa et sek. Nar bypassfunk-
600 s] |tionen er aktiveret i overensstemmelse med

indstillingen i parameter 24-10 Frekv.-omf.
bypassfunkt., begynder bypassforsinkelsestimeren at
kere. Hvis frekvensomformeren er indstillet til flere
genstartsforsag, fortseetter timeren med at kore,
mens frekvensomformeren forseger at genstarte.
Hvis motoren er genstartet i den tidsperiode, hvor
bypassforsinkelsestimeren kerer, nulstilles timeren.

Hvis motoren ikke genstarter i slutningen af
bypassforsinkelsestiden, aktiveres frekvensomfor-
merens bypassforsinkelsesrelae, som er
programmeret til bypass i parameter 5-40 Funkti-
onsrelee.

Nar der ikke er programmeret genstartsforseg, kerer
timeren i den forsinkelsesperiode, der er indstillet i
denne parameter, og aktiverer derefter frekvensom-
formerens bypassrelee, som er programmeret til
bypass iparameter 5-40 Funktionsrelee.

30-21 High Starting Torque Current [%)]

Range: Funktion:

[0 - 200.0 %] | Hej startmomentstrom for PM-
motor i VVC*-tilstand uden
feedback.

30-22 Last rotorbeskyttelse

Registrering af 1ast rotor for PM-motor

Size related*

Option: Funktion:
[0] lkke aktiv
(1= Aktiv

30-23 Registreringstid for last rotor [s]

Range: Funktion:

1s*

[0.05 - 1 s] | Registreringstid af 1ast rotor for PM-motor.
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5 Diagnostik og fejlfinding

5.1 Oversigt over alarmer og advarsler

LED'erne pa fronten af frekvensomformeren signalerer en
advarsel eller en alarm, som derefter angives med en kode
pa displayet.

Haendelsestype LED-signal
Advarsel Gult
Alarm Blinker rgdt

Tabel 5.1 Haendelsestype, LED-signaler

En advarsel forbliver aktiv, indtil dens drsag ikke lzengere er
til stede. Under szerlige omstaendigheder kan motordriften
fortseette. Advarselsmeddelelser kan veere kritiske, men er
det ikke ng@dvendigvis.

Hvis der opstar en alarm, tripper frekvensomformeren.
Nulstilling af alarmer kraeves for at genstarte driften, sa
snart drsagen er udbedret.

Nulstil en alarm:
Tryk pa [Reset].

. Brug nulstillingsfunktionen via en digital indgang.

. Nulstil via seriel kommunikation.

. Brug auto-nulstillingsfunktionen, som er en
fabriksindstilling. Se parameter 14-20 Nulstillings-
tilstand. Denne form for nulstilling kan ikke
anvendes til en triplas-alarm.

BEMARK!

Tryk pa [Auto on] eller [Hand on] for at genstarte
motoren efter nulstilling ved at trykke pa [Reset].

Hvis nulstilling af en alarm mislykkes, kontrolleres faolgende:

. At arsagen er udbedret.

o Se Tabel 5.2 vedr. triplas.

Trip

Et trip er den handling, der finder sted, nar en alarm er
afgivet. Den heaendelse, der forarsagede alarmen, kan ikke
skade frekvensomformeren eller medfere farlige forhold.

Trippet far motoren til at kere i frilob og kan nulstilles ved
at trykke pa [Reset] eller via en digital indgang (parameter-
gruppe 5-1* Digitale indgange [1] Nulstil). For alarmer med
trip, men ikke triplas, udferes nulstilling via den
automatiske nulstillingsfunktion i parameter 14-20 Nulstil-
lingstilstand.

Triplas

En triplds-alarm opstar i situationer, der kan resultere i
skade pa udstyret. En triplas-alarm giver mere beskyttelse,
fordi netforsyningen skal veere slukket, for alarmen kan
nulstilles. Efter udbedring af arsagen og efter genstart, er
frekvensomformeren ikke laengere blokeret. Nulstil som
beskrevet i det foregaende.

AFORSIGTIG

UTILSIGTET START

Automatisk wake-up kan opsta, nar nulstilling anvendes
via parameter 14-20 Nulstillingstilstand. Det kan resultere
i personskade, hvis forberedelse for start er mangelfuld.

. Veer forberedt pa uventet start.

Advarsel og alarm
For haendelser markeret med advarsel og alarm i Tabel 5.2:

. Der afgives en advarsel for en alarm

. Haendelsen kan indstilles til at signalere enten

advarsel eller alarm.

Eksempel: Parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse.

Hvis denne parameter er indstillet til advarselsoptioner
efter en alarm, frileber motoren, og LED'erne for bade
alarmen og advarslen blinker. Nar drsagen er udbedret, er
det kun LED'en for alarmen, der fortseetter med at blinke.
Hvis denne parameter er indstillet til trip-optioner efter en
alarm eller trip, frileber motoren, og LED'en for advarslen
stopper med at blinke, nar LED'en for alarmen begynder at
blinke.

MGO3N201
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Alarm/
advarsels- |Fejltekst Advarsel Alarm | Triplas |Arsag til problemet
nummer
Signalet pa klemme 53 eller 54 er under 50 % af veerdien, der er
indstillet i:
e Parameter 6-10 Klemme 53, lav speending.
5 Live zero-fejl X X _ e Parameter 6-12 Klemme 53, lav strem.
o Parameter 6-20 Klemme 54, lav speending.
e Parameter 6-22 Klemme 54, lav strom.
Se ogsa parametergruppe 6-0* Analog I/O-tilstand.
Ingen . .
3 . X - - En motor er ikke blevet tilsluttet frekvensomformeren.
motortilsl.
Der mangler en fase pa forsyningssiden, eller der er for stor ubalance
4 Netfasetab X X X pa netspandingen. Kontrollér forsyningsspaendingen. Se
parameter 14-12 Funktion ved netubalance.
DC oversp. X - DC-link-spaending overstiger graensen.
DC undersp. X X - DC-link-speendingen er lavere end advarselsgraensen for lavspaending.
Vek.ret. overb. X - Mere end 100 % belastning i for lang tid.
Motoren er overophedet, fordi den har kert med mere end 100 %
10 Motor ETR-over X X - X .
belastning for laenge. Se parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse.
Termistoren eller termistorforbindelsen er afbrudt. Se
1 Motorter. over X X - .
parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse.
13 Overstrgm X X Stremgraensen for spidsstremme i vekselretteren er overskredet..
14 Jordslut.-fejl X X Afladning fra udgangsfaserne til jord.
16 Kortslutning - X X Kortslutning i motoren eller pa motorklemmerne.
17 Styreo- X X Ingen kommunikation med frekvensomformeren. Se parametergruppe
rdstimeout 8-0* Komm. og optioner.
24 Ventfejl - - - Eksterne ventilatorer har fejlet grundet defekt hardware, eller
manglende ventilatorer.
Motorfase U mangler. Kontrollér fasen. Se parameter 4-58 Manglende
30 U-fasetab - X X .
motorfasefunktion.
Motorfase V mangler. Kontrollér fasen. Se parameter 4-58 Manglende
31 V-fasetab - X X .
motorfasefunktion.
Motorfase W mangler. Kontrollér fasen. Se parameter 4-58 Manglende
32 W-fasetab - X X .
motorfasefunktion.
34 Fieldbus-fejl X - - -
35 Optionsfejl - X - -
36 Netfejl X - - -
38 Intern fejl - X X Kontakt den lokale Danfoss-leverander.
40 Overbel. T27 X - - -
41 Overbel. T29 - - -
Gate drive-
46 i . - X X -
spaendingsfejl
Styrespaen-
47 ) . X X X 24 V DC kan veere overbelastet.
dingsfejl
Indstillingerne for motorspaending, motorstrem og motoreffekt er
51 AMA Unom, lnom - X - - - -
sandsynligvis forkerte. Kontrollér indstillingerne.
52 AMA laV lnom - X - Motorstrammen er for lav. Kontrollér indstillingerne.
AMA motor for .
53 ) - X - Motoren er for stor til, at AMA kan kgre.
stor
AMA motor for o
54 il - X - Motoren er for lille til, at AMA kan kare.
ille
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Alarm/

advarsels- |Fejltekst Advarsel Alarm | Triplas |Arsag til problemet
nummer

AMA-parameter . .
Parametervaerdierne fra motoren ligger uden for det acceptable

55 uden for - X - .
. omrade.
omrade
AMA afbrudt af
56 - X - Brugeren har afbrudt AMA'en.
bruger
Genstarte AMA nogle gange, indtil AMA er fuldfert.

57 AMA-timeout B X _ Gentagne AMA-kgrsler kan opvarme motoren til et niveau,
hvor modstanden Rs og Rr gages. Dog er denne ggede 5
modstand normalt ikke kritisk.

58 AMA intern - X - Kontakt den lokale Danfoss-leverander.

59 Stremgraense X - - Stremmen er stgrre end veerdien i parameter 4-18 Stromgreense.
Eks.speerring er aktiveret. Normal drift kan genoptages ved at pafere 24

60 Ekstern X V DC pa den klemme, der er programmeret til ekstern sikring, og

spaerring nulstille frekvensomformeren. Nulstil via seriel kommunikation, digital
1/0 eller [Reset] pa LCP'et.

63 Mek.bremse lav - X Den mindste pakraevede maengde strgm til at abne den mekaniske
bremse er ikke er naet.

65 Styr.-korttemp X X X -

Kelepladetemperaturen er malt til 0 °C. Dette kan indikere, at tempera-
Kolepladetem-

66 peratur lav X - - turfeleren er defekt. Denne defekt fordrsager, at ventilatorhastigheden
oges til maksimum for at nedkgle effektdelen eller styrekortet.
67 Optionsaendring - X - -
69 Effekt korttemp. X X X Temperaturfaleren pa effektkortet er enten for varm eller for kold.
70 E::flfjlg Fe - X X Konfigurationsfejl vedr. effektstarrelse pa effektkortet.
80 Apparat init. - X - Alle parameterindstillinger er initialiseret til fabriksindstillinger.
87 Auto DC- X - - Frekvensomformeren udfgrer automatisk DC-bremsning
bremsn.
88 Option ~ X ¥ _
detection
93 Ter pumpe X X - -
94 Slut pa kurve X X - -
Momentet ligger under det momentniveau, der er indstillet til ingen
95 Kilremsbrud X X - belastning, hvilket angiver en spraengt kilerem. Se parametergruppe
22-6* Kilrembrudsregistrering.
99 Last rotor - X Frekvensomformeren registrerede en last rotor-situation. Se

- parameter 30-22 Locked Rotor Protection og parameter 30-23 Locked
Rotor Detection Time [s].

Der mangler

101 oplysninger om - X - Der mangler oplysninger om flow/tryk.
flow/tryk.
126 :):ande - X - Hgj modelektromotorisk spaending. Stop PM-motorens rotor.
127 Modelektromo- X - - -
torisk kraft for
hgj
200 Fire mode X - - Fire mode er aktiveret.
202 Fire Mode X _ _ Fire mode har undertrykt en eller flere alarmer, der kan medfgre, at
Limits Exceeded garantien bortfalder.
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Alarm/
advarsels- |Fejltekst Advarsel Alarm | Triplas |Arsag til problemet
nummer
Memory
206 X - - -
module
Memory
207 - X X -
module alarm

Tabel 5.2 Advarsler og alarmer
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5.2 Alarmord

Alarmordene, advarselsordene og de udvidede statusord kan udlzeses via seriel bus eller fieldbus (option) til diagnoseformal.
Se ogsa parameter 16-90 Alarmord, parameter 16-92 Advarselsord og parameter 16-94 Udv. statusord.

Bit Hex Dec Parameter 16-91 Alarm | Parameter 16-97 Alarm
Parameter 16-90 Alarmord ord 2 Word 3
0 1 1 1) 1) 1)
Gate drive-

1 Effektkorttemperatur spaendingsfejl Memory module alarm.
2 4 4 Jordslut.fejl R R

3 n n Synkroniseringsfejl. 5
4 10 16 Kont. ord TO Ugyldig FC konf. R

5 20 32 Overstrgm R R

6 40 64 " " R

7 80 128 Motorter. over R R

8 100 256 Motor ETR-over Kilremsbrud n

9 200 512 Vek.ret. overb. " "

10 400 1024 DC undersp. R R

11 800 2048 DC oversp. R R

12 1000 4096 Kortslutning Ekstern spaerring R

13 2000 8192 " " "

14 4000 16384 Netfasetab R R

Der mangler
oplysninger om flow/

15 8000 32768 AMA ikke OK tryk. R
16 10000 65536 Live zero-fejl n n
17 20000 131072 Intern fejl n n
18 40000 262144 " Ventilatorfejl "
19 80000 524288 U-fasetab " "
20 100000 1048576 V-fasetab R R
21 200000 2097152 W-fasetab n n
22 400000 4194304 R Lést rotor R
23 800000 8388608 24 V fors. lav R R
24 1000000 16777216 R R R
25 2000000 33554432 n Stremgraense "
26 4000000 67108864 " " "
27 8000000 134217728 R n R
28 10000000 268435456 " " "
29 20000000 536870912 Apparat initialiseret R R
30 40000000 1073741824 n n n
31 80000000 2147483648 Mek. bremse lav R R

Tabel 5.3 Alarmord
1) Denne alarm bruges ikke i FCP 106.
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5.3 Advarselsord

Bit Hex Dec Parameter 16-92 Advarselsord Parameter 16-93 Advarselsord 2
0 1 1 R R

1 2 2 Effektkorttemperatur "

2 4 4 Jordslut.fejl R

3 8 8 n "

4 10 16 Kont. ord TO R

5 20 32 Overstrem "

6 40 64 N "

7 80 128 Motorter. over "

8 100 256 Motor ETR-over Kilremsbrud
9 200 512 Vek.ret. overb. "

10 400 1024 DC undersp. R

1 800 2048 DC oversp. R

12 1000 4096 R R

13 2000 8192 " "

14 4000 16384 Netfasetab R

15 8000 32768 Ingen motortilsl. Auto DC-bremsn.
16 10000 65536 Live zero-fejl n

17 20000 131072 R R

18 40000 262144 R Ventilatoradvarsel
19 80000 524288 n "

20 100000 1048576 R R

21 200000 2097152 " "

22 400000 4194304 R R

23 800000 8388608 24 V fors. lav "

24 1000000 16777216 R R

25 2000000 33554432 Stremgraense "

26 4000000 67108864 Lav temp. "

27 8000000 134217728 R R

28 10000000 268435456 " "

29 20000000 536870912 R R

30 40000000 1073741824 R "

31 80000000 2147483648 R R

Tabel 5.4 Advarselsord

1) Denne alarm bruges ikke i FCP 106.
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5.4 Udvidede statusord

Bit Hex Dec Parameter 16-94 Udv. statusord| Parameter 16-95 Ekst. statusord 2
0 1 1 Rampning off

1 2 AMA kerer Hand/Auto

2 4 Start med uret/mod uret n

3 8 1) 1)

4 10 16 D R

5 20 32 Feedback hgj D

6 40 64 Feedback lav D

7 80 128 Udgangsstrem hgj Styring klar

8 100 256 Udgangsstrom lav Frekv.-omf. klar
9 200 512 Udgangsfrekvens hgj Hurtigt stop
10 400 1024 Udgangsfrekvens lav DC-bremse

1 800 2048 n Stop

12 1000 4096 D D

13 2000 8192 Bremsning Anmodning om Fastfrys udgang
14 4000 16384 D Fastfrys udgang
15 8000 32768 OVC aktiv Jog-anmodning
16 10000 65536 AC-bremse Jog

17 20000 131072 D Start anmodning
18 40000 262144 " Start

19 80000 524288 Reference hgj D

20 100000 1048576 Reference lav Startforsink.
21 200000 2097152 Lokalref./fiernref. Sleep

22 400000 4194304 D Sleep-boost
23 800000 8388608 D Karer

24 1000000 16777216 n Bypass

25 2000000 33554432 n Fire mode
26 4000000 67108864 n Ekstern spaerring
27 8000000 134217728 D Fire mode graense overskredet
28 10000000 268435456 D FlyStart aktiv
29 20000000 536870912 n n

30 40000000 1073741824 D D

31 80000000 2147483648 Database optaget n

Tabel 5.5 Udvidede statusord
1) Denne alarm bruges ikke i FCP 106.

MGO3N201

Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes.

123




Dt

Diagnostik og fejlfinding

VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106

5.5 Fejlfinding

ADVARSEL/ALARM 2, Live zero-fejl

Denne advarsel eller alarm forekommer kun, hvis det er
programmeret i parameter 6-01 Live zero, timeoutfunktion.
Signalet pa en af de analoge indgange er mindre end

50 % af den minimumvaerdi, der er programmeret for den
pagaldende indgang. Denne tilstand kan forarsages af
brud pa ledningerne eller et defekt apparat, der sender
signalet.

Fejlfinding
. Kontrollér tilslutningerne pa alle analoge netforsy-
ningsklemmer.

- Styrekortklemmer 53 og 54 til signaler,
klemme 55 flles.

. Kontrollér, at programmering af frekvensom-
formeren og switchindstillinger passer til den
analoge signaltype.

. Udfer test af indgangsklemmesignalet.

ADVARSEL/ALARM 3, Ingen motortilsl.
No motor is connected to the output of the frequency
converter.

ADVARSEL/ALARM 4, Netfasetab

Der mangler en fase pa forsyningssiden, eller der er for
stor ubalance pa netspaendingen. Denne meddelelse vises
0gsa, hvis der er fejl pa indgangsensretteren. Optioner er
programmeret i parameter 14-12 Funktion ved netubalance.

Fejlfinding
. Kontrollér forsyningsspaending og -stremme til
frekvensomformeren.

ADVARSEL/ALARM 7, DC-overspaending
Hvis DC-link-spaendingen overstiger graensen, tripper
frekvensomformeren efter et stykke tid.

Fejlfinding
° Tilslut en bremsemodstand.

. Forleeng rampetiden.
. Skift rampetypen.

. Aktivér funktionerne i parameter 2-10 Bremse-
funktion.

. @g parameter 14-26 Tripforsinkelse ved vekselret-
terfejl.

. Hvis der opstar en alarm/advarsel under et
stremfald, skal der anvendes kinetisk backup
(parameter 14-10 Netfejl).

ADVARSEL/ALARM 8, DC-underspanding

Hvis DC-link-spaendingen falder til under underspaendings-
graensen, tripper frekvensomformeren efter en fast
tidsforsinkelse. Tidsforsinkelsen varierer afhaengigt af
apparatsterrelsen.

Fejlfinding
. Kontrollér, at forsyningsspaendingen svarer til
frekvensomformerens speaending.

. Udfer test af indgangsspaendingen.
. Udfer test af soft charge-kredslgb.

ADVARSEL/ALARM 9, Vek.ret. overb.

Frekvensomformeren har kart med mere end 100 %
overbelastning i for lang tid og er ved at koble ud.
Teelleren for elektronisk termisk beskyttelse af veksel-
retteren afgiver en advarsel ved 90 % og tripper ved 100 %
med en alarm. Frekvensomformeren kan kun nulstilles, nar
telleren er 0.

Fejlfinding
. Sammenlign den udgangsstrem, der er vist pa
LCP'et, med frekvensomformerens nominelle
strom.

. Sammenlign den udgangsstrem, der vises pa
LCP'et, med den madlte motorstrgm.

. Fa den termiske frekvensomformerbelastning vist
pa LCP'et, og overvag veerdien. Nar den kerer
over frekvensomformerens konstante
stremgraense, skal tzelleren stige. Nar den kerer
under frekvensomformerens konstante
stremgraense, skal tzelleren falde.

ADVARSEL/ALARM 10, Overtemperatur i motor

Ifolge den elektroniske termiske beskyttelse (ETR) er
motoren for varm. Vzelg, om frekvensomformeren skal
afgive en advarsel eller alarm, nar teelleren har naet 100 %
i parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse. Fejlen opstar, nar
motoren kgrer med mere end 100 % overbelastning i for
lang tid.

Fejlfinding
. Kontrollér, om motoren bliver for varm.

. Kontrollér, om motoren er mekanisk overbelastet.

. Kontrollér, at motorstrammen, der er indstillet i
parameter 1-24 Motorstrom, er korrekt.

. Kontrollér, at motordata i parametre 1-20 til 1-25
er indstillet korrekt.

. Hvis en ekstern ventilator er i brug, skal det
kontrolleres, at den er valgt i
parameter 1-91 Ekstern motorventilator.

. Kersel af AMA i parameter 1-29 Automatisk
motortilpasning (AMA) kan optimere frekvensom-
formeren, s& motorens drift er mere ngjagtig, og
reducere den termiske belastning.

ADVARSEL/ALARM 11, Overtemp. i motortermistor
Kontrollér, om termistoren er afbrudt. Vaelg, om frekvens-
omformeren skal afgive en advarsel eller en alarm i
parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse.
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Fejlfinding

. Kontrollér, om motoren bliver for varm.

. Kontrollér, om motoren er mekanisk overbelastet.

. Nar klemme 53 eller 54 anvendes: Kontrollér, at
termistoren er tilsluttet korrekt mellem enten
klemme 53 eller 54 (analog spaendingsindgang)
og klemme 50 (forsyning pa +10 V). Kontrollér
0gsa, at kontakten til klemme 53 eller 54 er
indstillet til spaending. Kontrollér, at

parameter 1-93 Thermistor Source vaelger klemme
53 eller 54.

Kontrollér ved brug af klemme 18, 19, 31, 32 eller
33 (digitale indgange), at termistoren er korrekt
tilsluttet mellem den anvendte digitale klemme
(digital indgang, kun PNP) og klemme 50. Velg,
hvilken klemme der skal anvendes

parameter 1-93 Thermistor Source.

ADVARSEL/ALARM 13, Overstrgm

Frekvensomformerens spidsstremgreense (ca.145-177 % af
frekvensomformerens nominelle strem) er overskredet.
Advarslen varer i ca. 1,5 sek, og frekvensomformeren vil
derefter trippe og afgive en alarm. Rystelser eller hurtig
acceleration med hgjinertibelastninger kan forarsage denne
fejl. Hvis accelerationen under rampe op er hurtig, kan
fejlen ogsa opsta efter kinetisk backup.

Hvis der er valgt udvidet mekanisk bremsestyring, kan trip
nulstilles eksternt.

Fejlfinding
. Afbryd stremmen, og kontrollér, om motorakslen
kan drejes.

Kontrollér, at motorsterrelsen passer til frekvens-
omformeren.

Kontrollér, at motordataene er korrekte i
parametrene 1-20 til 1-25.

ALARM 14, Jordslut.-fejl

Der er pafert strem fra udgangsfaserne til jord, enten i
kablet mellem frekvensomformeren og motoren eller i
selve motoren.

Fejlfinding

. Afbryd stremmen til frekvensomformeren, og
afhjeelp jordingsfejlen.
Kontrollér for jordingsfejl i motoren ved at male

modstanden til jord i motorkablerne og motoren
med et megohmmeter.

ALARM 16, Kortslutning

Der er en kortslutning i motoren eller motorkablerne.
Fejlfinding

Afbryd stremmen til frekvensomformeren, og
reparér kortslutningen.

ADVARSEL/ALARM 17, Styreordstimeout

Der er ingen kommunikation med frekvensomformeren.
Advarslen er kun aktiv, nar parameter 8-04 Styreordstimeout-
funktion IKKE er indstillet til [0] Ikke aktiv.

Hvis parameter 8-04 Styreordstimeoutfunktion er indstillet til
[5] Stop og trip, afgives der en advarsel, hvorefter frekvens-
omformeren ramper ned til stop og derefter viser en alarm.

Fejlfinding
Kontrollér tilslutninger pa kablet til seriel
kommunikation.

@g parameter 8-03 Styreordstimeouttid.

Kontrollér, at kommunikationsudstyret fungerer
korrekt.

Kontrollér, at korrekt EMC-installation blev
gennemfort.

ALARM 30, Motorfase U mangler
Motorfase U mellem frekvensomformeren og motoren
mangler.

Fejlfinding
Afbryd stremmen til frekvensomformeren, og
kontrollér motorfase U.

ALARM 31, Motorfase V mangler
Motorfase V mellem frekvensomformeren og motoren
mangler.

Fejlfinding
Afbryd stremmen fra frekvensomformeren, og
kontrollér motorfase V.

ALARM 32, Motorfase W mangler
Motorfase W mellem frekvensomformeren og motoren
mangler.

Fejlfinding
Afbryd stremmen til frekvensomformeren, og
kontrollér motorfase W.

ALARM 38, Intern fejl
Nar en intern fejl opstar, vises et varenummer, der er
defineret i Tabel 5.6.

Fejlfinding

. Afbryd stremmen, og tilslut den igen.

. Kontrollér, at optionen er korrekt monteret.

. Kontrollér, om der er en lgs ledning eller

manglende ledninger.

Notér varenummeret, fgr leverandgren eller Danfoss-
serviceafdelingen kontaktes.

MGO3N201
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Varen | Tekst Fejlfinding
um-

mer

0 Den serielle port kan ikke [Kontakt leverandgren eller

initialiseres. Danfoss-serviceafdelingen.

256- |Effekt-EEPROM-dataene er | Udskift effektkortet.
258 |defekte eller for gamle.

512- |Intern fejl. Kontakt leverandgren eller

519 Danfoss-serviceafdelingen.

783 |Parametervaerdien uden for |-
min.-/maks.-greenserne

1024~ [Intern fejl. Kontakt leverandgren eller

1284 Danfoss-serviceafdelingen.

1379~ [Intern fejl. Kontakt leverandgren eller

2819 Danfoss-serviceafdelingen.

2561 |Udskift styrekortet -

2820 |LCP stack overflow -

2821 |Overlgb pa seriel port -

2822 |Overlgb pa USB-port -

3072- | Parameterveerdi uden for de |-
5122 |tilladte graenser

5376~ | Intern fejl. Kontakt leverandgren eller

6231 Danfoss-serviceafdelingen.

Tabel 5.6 Interne fejlkoder

ADVARSEL 40, Overbel. af digital udgang klem. 27
Kontrollér belastningen, der er sluttet til klemme 27, eller
fiern kortslutningstilslutningen. Kontrollér

parameter 5-00 Digital I/O-tilstand og

parameter 5-01 Klemme 27, tilstand.

ADVARSEL 41, Overbelastning af digital udgang klemme
29

Kontrollér belastningen, der er sluttet til klemme 29, eller
fiern kortslutningstilslutningen. Kontrollér ogsa

parameter 5-00 Digital I/O-tilstand og

parameter 5-02 Klemme 29, tilstand.

ALARM 46, Gate drive-spaendingsfejl
Forsyningen pa effektkortet er uden for omradet.

Der er tre forsyninger, der er genereret af switch mode-
stremforsyningen (SMPS) pa effektkortet:

° 24 V.

. 5V.

. +18 V.
Fejlfinding

. Kontrollér, om effektkortet er defekt.

ADVARSEL 47, 24 V fors. lav
Forsyningen pa effektkortet er uden for omradet.

Fejlfinding
. Kontrollér, om effektkortet er defekt.

ALARM 51, AMA kontrollér Unom 09 Ihom
Indstillingerne for motorspaending, motorstrem og
motoreffekt er forkerte.

Fejlfinding
. Kontrollér indstillingerne i parametrene 1-20 til 1-
25.

ALARM 52, AMA laV lnom
Motorstremmen er for lav.

Fejlfinding
. Kontrollér indstillingerne i
parameter 1-24 Motorstrem.

ALARM 53, AMA motor for stor
Motoren er for stor til, at AMA kan kare.

ALARM 54, AMA motor for lille
Motoren er for lille til, at AMA kan kere.

ALARM 55, AMA-parameter uden for omrade
AMA kan ikke kere, fordi motorens parametervaerdier ligger
uden for det acceptable omrade.

ALARM 56, AMA afbrudt af bruger
AMA er blevet afbrudt manuelt.

ADVARSEL/ALARM 57, AMA intern fejl
Forseg at genstarte AMA. Gentagne genstarter kan
overophede motoren.

ALARM 58, AMA intern fejl
Kontakt Danfoss-leverandaren.

ADVARSEL 59, Stremgraense

Stremmen er stgrre end veerdien i

parameter 4-18 Stramgreense. Kontrollér, at motordata i
parametre 1-20 til 1-25 er indstillet korrekt. @g
stremgraensen, hvis det er ngdvendigt. Kontrollér, at
systemet kan kere sikkert ved en hgjere graense.

ADVARSEL 60, Ekstern spaerring

Et digitalt indgangssignal angiver en fejltilstand, der er
ekstern for frekvensomformeren. En ekstern sikring har
beordret frekvensomformeren til at trippe. Ryd den
eksterne fejltilstand. Normal drift kan genoptages ved at
pafere 24 V DC pa den klemme, der er programmeret til
ekstern sikring, og nulstille frekvensomformeren.

ALARM 63, Mek. bremse lav
Den faktiske motorstrgm har ikke overskredet bremsefrige-
relsesstream inden for tidsvinduet startforsinkelse.

ALARM 69, Effektkorttemperatur
Temperaturfoleren pa effektkortet er enten for varm eller
for kold.

Fejlfinding
. Kontrollér, at omgivelsestemperaturen for drift er
inden for graenserne.

. Kontrollér, om der er tilstoppede filtre.
. Kontrollér, om ventilatoren virker.

. Kontrollér effektkortet.
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ALARM 80, Frekvensomformer initialiseret til
standardvaerdi

Parameterindstillingerne initialiseres til fabriksindstillingen
efter en manuel nulstilling. Nulstil apparatet for at slette
alarmen.

ALARM 87, Auto DC-bremsn.
Auto DC-bremsning er en beskyttende funktion mod
overspaending ved frilgb.

Fejlfinding
. Kontrollér, at AC-ledningens indgangsspaending
ikke overstiger maksimumgraensen.

ALARM 95, Kilremsbrud 5
Moment er under momentniveauet indstillet til tomgang,

hvilket angiver en spraengt kilerem. Parameter 22-60 Kilrem-

brudsfunktion er indstillet til alarm.

Fejlfinding
o Find fejlen i systemet, og nulstil frekvensom-
formeren, nar fejlen er slettet.

ALARM 99, Blokeret rotor
Rotoren er blokeret.

ALARM 101, Der mangler oplysninger om flow/tryk.
Sensorless pumpetabel mangler eller er forkert.

Fejlfinding
. Download sensorless pumpetabellen igen.

ALARM 126, Roterende motor
Hgj modelektromotorisk spaending. Denne alarm opstar
kun ved kgrsel af AMA pa en PM-motor.

Fejlfinding
° Stop PM-motorens rotor.

ADVARSEL 127, Modelektromotorisk kraft for hg;j

Denne advarsel gaelder kun for PM-motorer. Nar modelek-
tromotorisk kraft overstiger 90 % x Uinvmax
(overspaendingsgraense) og ikke falder til normalt niveau
inden for 5 sek, rapporteres denne advarsel. Advarslen
forbliver synlig, indtil den modelektromotoriske kraft er
tilbbage pd normalt niveau.

ADVARSEL 200, Fire mode

Frekvensomformeren kearer i fire mode. Advarslen slettes,
nar fire mode deaktiveres. Se fire mode-dataene i
alarmloggen.

ADVARSEL 202, Grze. f. F M o.skr.

Ved drift i fire mode er en eller flere alarmtilstande, som
normalt ville trippe apparatet, blevet ignoreret. Drift i
denne tilstand ophaver apparatets garanti. Sluk og taend
for strammen til apparatet for at fjerne advarslen. Se fire
mode-dataene i alarmloggen.
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6 Parameterlister

6.1 Parameteroptioner

6.1.1 Fabriksindstillinger

Andringer under drift
Sand: Parameteren kan andres, mens frekvensomformeren er i drift.
Falsk: Parameteren kan kun andres, nar frekvensomformeren stopper.

2 opseetninger

Alle opsaetninger: Parameteren kan indstilles individuelt i hver af de to opsaetninger. En enkelt parameter kan have to
forskellige datavaerdier.

1 opseetning: Datavaerdien er den samme i alle opsaetninger.

ExpressionLimit
Storrelsesrelateret

N/A
Der er ingen tilgeengelig standardvaerdi.

Konverteringsindeks
Dette tal henviser til et konverteringstal, der bruges ved skrivning eller laesning via en frekvensomformer.

Konv.- [ 100 75 74 70 67 6 5 4 3 2 1 0 -1 -2 -3 -4 -5 -6
indek
s

Konv.-[ 1 3600000 | 3600 [ 60 1/60 | 1000000 | 100000 [ 10000 | 1000 | 100 10 1 0,1 0,01 | 0,001 | 0,0001 | 0,00001 | 0,000001
faktor

Datatype Beskrivelse Type

2 8-bit heltal Int8

3 16-bit heltal Int16

4 32-bit heltal Int32

5 8-bit uden fortegn Uint8

6 16-bit uden fortegn Uint16
7 32-bit uden fortegn Uint32
9 Synlig streng VisStr

33 Normaliseret 2-byte-veerdi N2

35 Bitsekvens af 16 booleske variabler V2

Tabel 6.1 Datatype
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6.1.2 0-** Betjening/display

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek
num s
mer
0-0* Basisindstillinger
0-01 [Sprog [0] English 1 set-up TRUE - Uint8
0-03 | Regionale indstillinger [0] International 1 set-up FALSE - Uint8
0-04 | Driftstilstand ved start [0] Genoptag All set-ups TRUE - Uint8
0-06 | Gridtype ExpressionLimit 1 set-up FALSE - Uint8
0-07 |Auto DC-bremse IT [1] Aktiv 1 set-up FALSE - Uint8
0-1* Driftsopsaetning
0-10 | Aktiv opseetning [1] Opseetning 1 1 set-up TRUE - Uint8
0-11 Progr.opsaetning [9] Aktiv opsaetning 1 set-up TRUE - Uint8
0-12 | Denne opseetning knyttet til [20] Sammenk. All set-ups FALSE - Uint8
0-2* LCP-display
0-20 |Displaylinje 1,1, lille 1602 All set-ups TRUE - Uint16
0-21 |Displaylinje 1,2, lille 1614 All set-ups TRUE - Uint16
0-22 |Displaylinje 1,3, lille 1610 All set-ups TRUE - Uint16
0-23 | Displaylinje 2, stor 1613 All set-ups TRUE - Uint16
0-24 | Displaylinje 3, stor 1502 All set-ups TRUE - Uint16
0-3* Tilpas. LCP-udlaesn.
0-30 |Enhed for tilpasset udlaesning [11 % 1 set-up TRUE - Uint8
0-31 |Tilpasset udlees. min.veerdi 0 CustomReadoutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
0-32 |Tilpasset udlaes. maks.veerdi 100 CustomReadoutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
VisStr[2
0-37 | Displaytekst 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 0]
VisStr[2
0-38 | Displaytekst 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 5]
VisStr[2
0-39 | Displaytekst 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0 5]
0-4* LCP-tastatur
0-40 |[Hand on]-tast pa LCP [1] Akt. alle All set-ups TRUE - Uint8
0-42 | [Auto on] tast pa LCP [1] Akt. alle All set-ups TRUE - Uint8
0-44 | [Off/Reset]-tast pa LCP [1] Akt. alle All set-ups TRUE - Uint8
0-5* Kopier/Gem
0-50 | LCP-kopi [0] Ingen kopi 1 set-up FALSE - Uint8
0-51 Opsaetningskopi [0] Ingen kopi 1 set-up FALSE - Uint8
0-6* Adgangskode
0-60 |Hovedmenu—adgangskode 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16

6.1.3 1-** Belastning og motor

Para [Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

1-0* Gen. indstillinger

1-00 [Konfigurationstilstand [0] Aben slgjfe All set-ups TRUE - Uint8
1-01 | Motorstyringsprincip [1] vwC* All set-ups FALSE - Uint8
1-03 | Momentkarakteristikker [1] Variabelt moment All set-ups FALSE - Uint8
1-06 |Hojredrejende [0] Normal 1 set-up FALSE - Uint8
1-08 | Motor Control Bandwidth ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
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Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek
num s
mer
1-1* Motorvalg
1-10 | Motorkonstruktion [0] Asynchron All set-ups FALSE - Uint8
1-11 | Motorvalg [0] Default Motor Selection All set-ups FALSE - uint8
VisStr(1
1-12 | Motor-ID [Default Motor] All set-ups FALSE 6]
1-14 | Daempningsforstaerkningsfaktor 120 % All set-ups TRUE Int16
1-15 | Lav hastighed, filtertidskonstant ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-16  |Hej hastighed, filtertidskonstant ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-17  |Speaendingsfiltertidskonst. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
1-2* Motordata
1-20 [ Motoreffekt ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-22  [Motorspaending ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-23 [ Motorfrekvens ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-24 | Motorstrgm ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-25 | Nominel motorhastighed ExpressionLimit All set-ups FALSE 67 Uint16
1-26 | Kont. nominelt motormoment ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint32
1-29 | Automatisk motortilpasning (AMA) [0] Ikke aktiv All set-ups FALSE - Uint8
1-3* Av. motordata
1-30 | Statormodstand (Rs) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-33 | Statorlaekreaktans (X1) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-35 Hovedreaktans (Xh) ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-37 | d-akseinduktans (Ld) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-38 | g-akseinduktans (Lq) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-39 | Motorpoler ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
1-4* Av. motordata Il
1-40 [Modelektromot.kraft v. 1000 O/MIN ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-44 | d-axis Inductance Sat. (LdSat) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-45 | qg-axis Inductance Sat. (LgSat) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-46  |Positionsregistrer.forst. 100 % All set-ups TRUE Uint16
1-48 | Current at Min Inductance for d-axis 100 % All set-ups FALSE Int16
1-49 | Strem ved min. induktans 100 % All set-ups FALSE Uint16
1-5* Belast.-uafh. indst.
1-50 | Motormagnetisering ved stilstand 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-52 [ Min. hast. v. normal magnet. [Hz] 1 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
1-55  [U/f-karakteristik - U ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
1-56  |U/f-karakteristik - F ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
1-6* Belastn.-afh. indstilling
1-60 | Belastningskomp. ved lav hastighed 100 % All set-ups TRUE Int16
1-61 [Belastningskomp. ved hgj hast. 100 % All set-ups TRUE Int16
1-62 | Slipkompensering ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
1-63 | Slipkompenseringstidskonstant 0.1s All set-ups TRUE -2 Uint16
1-64 | Resonansdaempning 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-65 | Resonansdemp.tidskonstant 0.005 s All set-ups TRUE -3 Uint16
1-66  [Min. strem ved lav hastighed 50 % All set-ups TRUE 0 Uint32
1-7* Startjusteringer
1-70 | PM-starttilstand [0] Rotorregistrering All set-ups TRUE - Uint8
1-71 Startforsink. 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
1-72  [Startfunktion [2] Frileb/forsink.-tid All set-ups TRUE - Uint8
1-73 | Indkobling pa roterende motor [0] Deaktiveret All set-ups TRUE - Uint8
1-8* Stopjusteringer
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Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

1-80 | Funktion ved stop [0] Frilab All set-ups TRUE - Uint8
1-82 | Min.-hastighed for funktion ved stop [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
1-88 | AC Brake Gain 1.4 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
1-9* Motortemperatur

1-90 |Termisk motorbeskyttelse ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6.1.4 2-** Bremser

Para [Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

2-0* DC-bremse

2-00 |DC-holde-/forvarmn.strom 50 % All set-ups TRUE Uint16
2-01 DC-bremsestrom 50 % All set-ups TRUE Uint16
2-02 [DC-bremseholdetid 10s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-04 | DC-bremseindkoblingshast. [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
2-06 | Parkeringsstrom 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-07 |Parkeringstid 3s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-1* Bremseenergifunkt.

2-10 |Bremsefunktion [0] Ikke aktiv All set-ups TRUE - Uint8
2-16 | AC-bremse, maks stram 100 % All set-ups TRUE -1 Uint16
2-17 | Overspaendingsstyring [2] Aktiveret All set-ups TRUE - Uint8
2-2* Mekanisk bremse

2-20 | Bremsefrigerelsesstrom 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
2-22 | Bremseaktiveringshast. [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
6.1.5 3-** Reference / ramper

Para |Parameterbeskrivelse Standardvaerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

3-0* Referencegraenser

3-02 | Minimumreference 0 ReferenceFeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32
3-03 | Maksimumreference ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-1* Referencer

3-10 | Preset-reference 0% All set-ups TRUE -2 Int16
3-11  |Jog-hastighed [Hz] 5 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
3-12 | Catch up/slow down 0% All set-ups TRUE -2 Int16
3-14 | Preset relativ reference 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-15 | Reference 1-kilde [1] Analog indgang 53 All set-ups TRUE - Uint8
3-16 | Reference 2-kilde [2] Analog indgang 54 All set-ups TRUE - Uint8
3-17 Reference 3-kilde [11] Lokal busreference All set-ups TRUE - Uint8
3-4* Rampe 1

3-41  |Rampe 1, rampe-op-tid ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-42  |Rampe 1, rampe-ned-tid ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-5* Rampe 2

3-51 Rampe 2, rampe-op-tid ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-52 [Rampe 2, rampe-ned-tid ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
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Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

3-8* Andre ramper

3-80 |Jog-rampetid ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-81 Kvikstop rampetid ExpressionLimit 1 set-up TRUE -2 Uint32
3-85 | Check Valve Ramp Time 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
3-87 | Check Valve Ramp End Speed [HZ] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
6.1.6 4-** Greenser/Advarsler

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

4-1* Motorgraenser

4-10 | Motorhastighedsretning [2] Begge retninger All set-ups FALSE - Uint8
4-12 | Motorhastighed, lav graense [Hz] 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
4-14 | Motorhastighed, hgj graense [Hz] ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
4-18 |Stremgreense ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
4-19 | Maks. udgangsfrekvens ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
4-4* Adj. Warnings 2

4-40 |Warning Freq. Low ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 uint16
4-41 | Warning Freq. High ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 uint16
4-5* Just.-advarsler

4-50 | Advarsel, strom lav 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
4-51 Advarsel, stream hgj ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
4-54 | Advarsel, reference lav -4999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-55 | Advarsel, reference hgj 4999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-56 | Advarsel, feedback lav -4999 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
4-57 |Advarsel, feedback hgj 4999 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
4-58 |Manglende motorfasefunktion [1] Aktiveret All set-ups FALSE - Uint8
4-6* Hastighedsbypass

4-61 | Bypass-hastighed fra [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
4-63 | Bypass-hastighed til [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
4-64 | Halvaut. bypassopseetning. [0] Off All set-ups TRUE - Uint8
6.1.7 5-** Digital ind-/udgang

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

5-0* Digital 1/O-tilstand

5-00 |Digital I/O-tilstand [0] PNP - aktiv ved 24 V 1 set-up FALSE - Uint8
5-01 Klemme 27, tilstand [0] Indgang All set-ups TRUE - Uint8
5-02 [Klemme 29, tilstand [0] Indgang All set-ups TRUE - Uint8
5-1* Digitale indgange

5-10 |Klemme 18, digital indgang [8] Start All set-ups TRUE - Uint8
5-11 | Klemme 19, digital indgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-12  |Klemme 27, digital indgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-13 |Klemme 29, digital indgang [14] Jog All set-ups TRUE - Uint8
5-3* Digitale udgange
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Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

5-30 |Klemme 27, digital udgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-31 |Klemme 29, digital udgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-34 | On Delay, Digital Output 0.01 s All set-ups TRUE -2 uint16
5-35 | Off Delay, Digital Output 0.01 s All set-ups TRUE -2 uint16
5-4* Relaeer

5-40 |Funktionsrele ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-41 | ON-forsinkelse, relee 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-42 | OFF-forsinkelse, relae 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-5* Pulsindgang

5-50 |KI. 29 lav frekvens 20 Hz All set-ups TRUE Uint32
5-51 | KI. 29 hgj frekvens 32000 Hz All set-ups TRUE Uint32
5-52  |KI. 29 lav ref/feedb.-veerdi 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
5-53  |KI. 29 hgj ref/feedb.-veerdi ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
5-9* Busstyret

5-90 |Digita| & relaebusstyring 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
6.1.8 6-** Analog ind-/udgang

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

6-0* Analog 1/O-tilstand

6-00 |Live zero, timeoutperiode 10s All set-ups TRUE 0 Uint8
6-01 Live zero, timeoutfunktion [0] Ikke aktiv All set-ups TRUE - Uint8
6-1* Analog indgang 53

6-10 |Klemme 53, lav spaending 0.07 V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-11  [Klemme 53, hgj speending 10V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-12 | Klemme 53, lav stram 4 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-13  [Klemme 53, hgj strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-14 |Klemme 53, lav ref./feedb.-vaerdi 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-15 [Klemme 53, hgj ref./feedb.-veerdi ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-16 |Klemme 53, filtertidskonstant 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint16
6-19 |Terminal 53 mode [1] Spaending 1 set-up TRUE - Uint8
6-2* Analog indgang 54

6-20 |Klemme 54, lav spaending 0.07 V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-21 [Klemme 54, hgj speending 10V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-22 Klemme 54, lav stram 4 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-23 Klemme 54, hgj strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-24 | Klemme 54, lav ref./feedb.-vaerdi 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-25 | Klemme 54, hgj ref./feedb.-veerdi ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-26 | Klemme 54, filtertidskonstant 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint16
6-29 | Klemme 54, tilst [1] Spaending 1 set-up TRUE - Uint8
6-7* Analog/digital udgang 45

6-70 | Klemme 45, tilstand [0] 0-20 mA All set-ups TRUE - Uint8
6-71 Klemme 45, analog udgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
6-72 | Klemme 45, digital udgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
6-73 | Klemme 45, udgang min. skal. 0% All set-ups TRUE -2 Uint16
6-74 |Klemme 45, udgang maks. skal. 100 % All set-ups TRUE -2 Uint16
6-76  |Klemme 45, udgangsbusstyring 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
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Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

6-9* Analog/digital udgang 42

6-90 |Terminal 42 Mode [0] 0-20 mA All set-ups TRUE - Uint8
6-91 |Klemme 42, analog udgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
6-92 | Terminal 42 Digital Output [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
6-93 Klemme 42, udg. maks. skal. 0 % All set-ups TRUE -2 Uint16
6-94 | Klemme 42, udg. maks. skal. 100 % All set-ups TRUE -2 Uint16
6-96 |Klemme 42, udgangsbusstyring 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
6.1.9 8-** Komm. og optioner

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

8-0* Gen. indstillinger

8-01 |Styrested [0] Digital og styreord All set-ups TRUE - Uint8
8-02 | Styrekilde ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-03 | Styre-timeout-tid 1s 1 set-up TRUE -1 Uint16
8-04 | Styretimeoutfunktion [0] Ikke aktiv 1 set-up TRUE - Uint8
8-07 |Diagnoseudlgser [0] Ikke muligt 1 set-up TRUE - Uint8
8-1* Styreordsindst.

8-10 [Styreprofil [0] FC-profil All set-ups TRUE - Uint8
8-14 |Konfigurerbart styreord CTW [1] Profilstandard All set-ups TRUE - Uint8
8-19 | Product Code ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-3* FC-portindstillinger

8-30 |Protokol [0] FC 1 set-up TRUE - Uint8
8-31 Adresse 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-32 |Baud-hast. ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-33 | Paritet/stop-bits ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-35 | Min. svartidsforsinkelse 0.01 s 1 set-up TRUE -3 vint16
8-36  [Maks. svarforsinkelse ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 | Maksimum forsinkelse mellem tegn 0.025 s 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-4* FC MC-protokolsaet

8-40 |Valg af telegram [1] Standard telegram 1 2 set-ups TRUE - Uint8
8-42 | PCD-skrivekonfiguration ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
8-43 | PCD-laesekonfiguration ExpressionLimit 1 set-up TRUE - uint8
8-5* Digital/bus

8-50 |Veelg frilob [3] Logisk ELLER All set-ups TRUE - Uint8
8-51 Kvikstop, valg [3] Logisk ELLER All set-ups TRUE - Uint8
8-52 |Veelg DC-bremse [3] Logisk ELLER All set-ups TRUE - Uint8
8-53 | Veelg start [3] Logisk ELLER All set-ups TRUE - Uint8
8-54 | Vezelg reversering [0] Digital indgang All set-ups TRUE - Uint8
8-55 | Veelg opsaetning [3] Logisk ELLER All set-ups TRUE - Uint8
8-56 |Veelg preset-reference [3] Logisk ELLER All set-ups TRUE - Uint8
8-57 | Profidrive OFF2 Select [3] Logisk ELLER All set-ups TRUE - Uint8
8-58 |Profidrive OFF3 Select [3] Logisk ELLER All set-ups TRUE - Uint8
8-7* BACnet

8-70 | BACnet-enhedsforekomst 1 N/A 1 set-up TRUE Uint32
8-72 | MS/TP Maks. mastere 127 N/A 1 set-up TRUE Uint8
8-73  |MS/TP Maks. info.-rammer 1 N/A 1 set-up TRUE Uint16
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Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek
num s
mer
8-74 |"l-am" -tjeneste [0] Send ved opstart 1 set-up TRUE - Uint8
VisStr[2
8-75 |Initialisering adgangskode [admin] 1 set-up TRUE 0 0]
8-79 | Protocol Firmware version ExpressionLimit 1 set-up FALSE -2 Uint16
8-8* FC-portdiagnose
8-80 |Busmedd.teeller 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-81 Busfejlteeller 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-82 |Slavemedd.-teeller 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-83 |Slavefejlteller 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-84 |Sendte slavemedd. 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-85 |Slave timeout-fejl 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-88 | Nulstil FC-portdiagnose [0] Nulstil ikke 1 set-up TRUE - Uint8
8-9*% Bus jog
8-90 |Bus-jog 1, hastighed 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
8-91 |Bus-jog 2, hastighed 200 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
8-94 |Busfeedback 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int16
6.1.10 9-** PROFIdrive
Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- Type
meter under drift | ringsindek
num s
mer
9-00 [Seetpunkt 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
9-07 |Faktisk veerdi 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
9-15 | PCD-skrivekonfiguration ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint16
9-16 | PCD-laesekonfiguration ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint16
9-18 |Knudeadresse 126 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
9-19 [Drive Unit System Number 1038 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-22 [Valg af telegram [100] None 1 set-up TRUE - Uint8
9-23 [Parametre til signaler 0 All set-ups TRUE - Uint16
9-27 |Parameterredigering [1] Aktiveret 1 set-up FALSE - Uint16
9-28 | Processtyring [1] Aktiver cykl. master 1 set-up FALSE - Uint8
9-44 |Fejlmeddelelsestaeller 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-45 [Fejlkode 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-47 |Fejlnummer 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-52 [Fejltilstandsteeller 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-53 | Profibus-advarselsord 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-63 | Faktisk baud rate [255] Ingen baud-hast. All set-ups TRUE - Uint8
9-64 | Apparatidentidikation 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-65 | Profilnummer 0 N/A All set-ups TRUE 0 OctStr[2]
9-67 |[Styreord 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-68 |Statusord 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-70 |Edit Set-up [9] Aktiv opsaetning 1 set-up TRUE - Uint8
9-71 |Profibus, gem dataveerdier [0] Ikke aktiv All set-ups TRUE - Uint8
9-72 | ProfibusApparatNulst. [0] Ingen handling 1 set-up FALSE - Uint8
9-75 |DO-identifikation 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-80 [Definerede parametre (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-81 [Definerede parametre (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-82 [Definerede parametre (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
MGO3N201 Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes. 135




Dt

Parameterlister

VLT® DriveMotor FCP 106/FCM 106

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

9-83 | Definerede parametre (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-84 | Defin. parametre (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-85 |Defined Parameters (6) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-90 |Andrede parametre (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-91 Andrede parametre (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-92 | Andrede parametre (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-93 | Andrede parametre (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-94 | Andrede parametre (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-99 |Profibus revisionsteeller 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
6.1.11 13-** Intelligent logik

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

13-0* SLC-indstillinger

13-00 |SL styreenh.-tilstand [0] Ikke aktiv 1 set-up TRUE - Uint8
13-01 |Starthaendelse [39] Startkommando 1 set-up TRUE - Uint8
13-02 | Stophaendelse [40] Frekv.-omf. stands 1 set-up TRUE - Uint8
13-03 | Nulstil SLC [0] Nulstil ikke SLC 1 set-up TRUE - Uint8
13-1* Sammenlignere

13-10 | Sammenligner, operand [0] DEAKTIVERET 1 set-up TRUE - Uint8
13-11 |Sammenligner, operator [1] ~ (lig med) 1 set-up TRUE - Uint8
13-12 | Sammenligner, veerdi 0 N/A 1 set-up TRUE -3 Int32
13-2* Timere

13-20 |Timer for SL-styreenhed 0s 1 set-up TRUE -2 Uint32
13-4* Logikregler

13-40 |Logisk regel, boolesk 1 [0] FALSK 1 set-up TRUE - Uint8
13-41 |[Logisk regel, operator 1 [0] DEAKTIVERET 1 set-up TRUE - Uint8
13-42 |Logisk regel, boolesk 2 [0] FALSK 1 set-up TRUE - Uint8
13-43 |Logisk regel, operator 2 [0] DEAKTIVERET 1 set-up TRUE - Uint8
13-44 | Logisk regel, boolesk 3 [0] FALSK 1 set-up TRUE - Uint8
13-5* Tilstande

13-51 |SL styreenhed.-haendelse [0] FALSK 1 set-up TRUE - Uint8
13-52 | SL styreenh.-handling [0] DEAKTIVERET 1 set-up TRUE - Uint8
6.1.12 14-** Specielle funkt.

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

14-0* Vekselretterkobling

14-01 |[Koblingsfrekvens ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-03 | Overmodulering [0] Ikke aktiv All set-ups FALSE - Uint8
14-07 |Dead Time Compensation Level ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
14-08 [Daempningsforstaerkningsfaktor ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint8
14-09 [Dead Time Bias Current Level ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
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Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

14-1* Netforsyn. On/Off

14-10 | Netfejl [0] Ingen funktion All set-ups FALSE - Uint8
14-11 | Netspaending ved netfejl ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-12 | Funktion ved netubalance [0] Trip 1 set-up TRUE - Uint8
14-2* Nulstil.funkt.

14-20 | Nulstillingstilstand [0] Manuel nulstilling All set-ups TRUE - Uint8
14-21 | Automatisk genstarttid 10s All set-ups TRUE 0 Uint16
14-22 | Driftstilstand [0] Normal drift 1 set-up TRUE - Uint8
14-27 [Handling ved vekselretterfejl [1] Advarsel All set-ups TRUE - Uint8
14-28 | Produktionsindstilllinger [0] Ingen handling 1 set-up FALSE - Uint8
14-29 |Servicekode 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
14-3* Stremgraensestyr.

14-30 [Stremgraensestyring, prop.-forst. 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
14-31 [Stremgraensestyring, integr.-tid ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
14-32 [Stremgraensestyring, filtertid ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
14-4* Energioptimering

14-40 |VT-niveau 90 % All set-ups FALSE Uint8
14-41 | Mindste magnetisering for AEO 66 % All set-ups FALSE Uint8
14-44 | d-axis current optimization for IPM 100 % All set-ups TRUE Uint8
14-5* Miljo

14-51 | DC-link-spaendingskompensation [1] Aktiv All set-ups FALSE - Uint8
14-55 | Udgangsfilter [0] Uden filter 1 set-up FALSE - Uint8
14-6* Auto-derate.

14-61 | Funkt. ved vekselretteroverbel. [0] Trip All set-ups TRUE - Uint8
14-63 | Min.-switchfrekvens [2] 2,0 kHz 1 set-up FALSE - Uint8
14-64 |Dead Time Compensation Zero Current Level [0] Deaktiveret All set-ups FALSE - Uint8
14-65 |Speed Derate Dead Time Compensation ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
14-8* Optioner

14-89 |Option Detection | [0] Protect Option Config. 1 set-up TRUE - Uint8
14-9* Fejlindst.

14-90 |Fej|niveau | [3] Triplas All set-ups FALSE - Uint8
6.1.13 15-** Apparatinfo.

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- Type
meter under drift | ringsindeks

num

mer

15-0* Driftsdata

15-00 | Driftstimer 0h 1 set-up TRUE 74 Uint32
15-01 |Kgrte timer 0h 1 set-up TRUE 74 Uint32
15-02 | kWh-teeller 0 kWh 1 set-up TRUE 75 Uint32
15-03 | Antal indkoblinger 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
15-04 |Antal overtemperaturer 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
15-05 | Antal overspaendinger 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
15-06 |Reset kWh-teeller [0] Nulstil ikke 1 set-up TRUE - Uint8
15-07 |Nulstil tzeller for kerte timer [0] Nulstil ikke 1 set-up TRUE - Uint8
15-3* Alarm-log

15-30 |Alarm-log: Fejlkode 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
15-31 | Alarm-log: Veerdi 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
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Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- Type
meter under drift | ringsindeks

num

mer

15-4* Apparatident.

15-40 |FC-type 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[6]
15-41 | Effektdel 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-42 | Spaending 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-43 | Softwareversion 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-44 |Bestilt typekode 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[40]
15-45 |Faktisk typekodestreng 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-46 | Apparatbestillingsnummer 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr([8]
15-48 |LCP-id-nr. 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-49 | SW-id, styrekort 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-50 |SW-id, effektkort 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-51 | Apparatserienummer 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[10]
15-52 | OEM-oplysninger 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[40]
15-53 | Effektkortserienummer 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-57 |Filversion 0 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint8
15-59 (Filnavn 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[16]
15-6* Optionsident.

15-60 |Option monteret ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-61 |Optionens SW-version ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-62 | Optionsbestillingsnr. ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-63 |Optionsserienr. ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 VisStr[18]
15-70 |Option i port A 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-71 |Port A-optionens SW-version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-9* Parameterinfo.

15-92 | Definerede parametre 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
15-97 | Applikationstype 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
15-98 | Apparatident. 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[56]
6.1.14 16-** Dataudlaesninger

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

16-0* Generel status

16-00 [Styreord 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-01 |Reference [enhed] 0 ReferenceFeedbackUnit 1 set-up TRUE -3 Int32
16-02 |Reference [%)] 0 % 1 set-up TRUE -1 Int16
16-03 |statusord 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-05 |Vigtigste faktiske vaerdi [%] 0 % 1 set-up TRUE -2 Int16
16-09 |Tilpas. udlaes. 0 CustomReadoutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
16-1* Motorstatus

16-10 | Effekt [kW] 0 kW 1 set-up TRUE -3 Uint32
16-11 | Effekt [hp] 0 hp 1 set-up TRUE -3 Uint32
16-12 | Motorspaending ov 1 set-up TRUE -1 Uint32
16-13 | Frekvens 0 Hz 1 set-up TRUE -1 Uint32
16-14 | Motorstrgm 0A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-15 | Frekvens [%)] 0% 1 set-up TRUE -1 Uint16
16-16 | Moment [Nm] 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int32
16-18 [Termisk motorbelastning 0 % 1 set-up TRUE 0 Uint8
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meter under drift | ringsindek
num s
mer
16-22 | Moment [%)] 0 % All set-ups FALSE 0 Int16
16-26 | Effekt filtreres [kW] 0 kW 1 set-up FALSE 0 Int32
16-27 | Effekt filtreres [hk] 0 hp 1 set-up FALSE -3 Int32
16-3* Apparatstatus
16-30 | DC Link-spaending ov 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-34 | Kelepl.-temp. 0°C 1 set-up TRUE 100 Int8
16-35 | Termisk inverterbelastning 0 % 1 set-up TRUE 0 Uint8
16-36 | Vekselret. nom. strem 0A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-37 | Vekselret. maks. strom 0A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-38 | SL-styreenh,, tilstand 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
16-39 | Styrekorttemp. 0°C All set-ups FALSE 100 Uint16
16-5* Ref.& feedb.
16-50 [Ekstern reference 0 % 1 set-up TRUE -1 Int16
16-52 |Feedback [enhed] 0 ProcessCtrlUnit 1 set-up TRUE -3 Int32
16-6* Indgange & udgange
16-60 [Digital indgang 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-61 |Klemme 53, koblingsindstilling [0] Strom 1 set-up TRUE - Uint8
16-62 [Analog indgang 53 1 N/A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-63 | Klemme 54, koblingsindstilling [0] Strom 1 set-up TRUE - Uint8
16-64 [Analog indgang 54 1 N/A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-65 |Analog udgang 42 [mA] 0 mA 1 set-up TRUE -2 Uint16
VisStr[4
16-66 |Digital udgang [bin] 0 N/A 1 set-up TRUE 0 |
16-67 |[Frekvensindgang #29 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-71 [Releeudgang [bin] 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-72 |Teeller A 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-73 |Teeller B 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-79 | Analog udgang AO45 0 mA 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-8* Fieldbus- & FC-port
16-80 |Fieldbus, CTW 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-82 |Fieldbus-REF. 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-84 | Komm.-optionsstatusord 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-85 |FC-port, CTW 1 1084 N/A 1 set-up FALSE 0 uint16
16-86 |FC-port, REF 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-9* Diagn.udleaesninger
16-90 |[Alarmord 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-91 [Alarmord 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-92 |Advarselsord 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-93 [Advarselsord 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-94 [Udv. statusord 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-95 | Ekst. statusord 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-97 | Alarm Word 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
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6.1.15 18-** Info og udlaesn.

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- Type

meter under drift | ringsindek

num s

mer

18-1* Fire mode log

18-10 |Fire mode log: Heendelse 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8

18-5* Ref. & Feedb.

18-50 |Sensorless udl. [enhed] 0 SensorlessUnit 1 set-up FALSE -3 Int32

18-51 | Adv. f. hukommelsesmodul, arsag 0 N/A 1 set-up TRUE uint32

18-52 [Hukommelsesmodul, ID 0 N/A All set-ups FALSE VisStr[18]

18-53 [Hukommelsesmodul, funktion [1] Enabled 1 set-up TRUE - Uint8

6.1.16 20-** Frek.omf. lukket slgjfe

Para [Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type

meter under drift | ringsindek

num s

mer

20-0* Feedback

20-00 |Feedback 1-kilde [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8

20-01 |Feedback 1-konvert. [0] Linezer All set-ups TRUE - Uint8

20-12 | Reference-/feedbackenhed ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

20-2* Feedback/Setpoint

20-21 |Seetpunkt 1 0 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32

20-6* Sensorless

20-60 |Sensorless enhed ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
VisStr[2

20-69 |Oplysn. om sensorless 0 N/A 1 set-up TRUE 0 5]

20-8* PI grundindst.

20-81 |PID normal/inv. styring [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8

20-83 |[PID-starthast. [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16

20-84 |Pa referencebéndbredde 5% All set-ups TRUE 0 Uint8

20-9* Pl-regulering

20-91 |PID-anti-windup [1] Aktiv All set-ups TRUE - Uint8

20-93 | PID-proportionalforst. 0.50 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16

20-94 |PID-integrationstid 20 s All set-ups TRUE -2 Uint32

20-97 |Proces PID-feed forward-faktor 0 % All set-ups TRUE 0 Uint16

6.1.17 22-** Appl. Funktioner

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type

meter under drift | ringsindek

num s

mer

22-0* Diverse

22-01 | Effektfiltertid 0.50 s 2 set-ups TRUE -2 Uint16

22-02 |Sleepmode CL Control Mode [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8

22-2* No Flow-det.

22-26 |Ter pumpe-funktion [0] Off All set-ups TRUE - Uint8

22-27 | Ter pumpefors. 10s All set-ups TRUE 0 Uint16

22-3* No Flow-effektoptim.

22-38 |Hgj hast.-effekt [kW] ExpressionLimit All set-ups TRUE 1 Uint32
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Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

22-4* Sleep mode

22-40 |Min. keretid 10s All set-ups TRUE Uint16
22-41 [ Min. Sleep-tid 10s All set-ups TRUE Uint16
22-43 |Wake up-hast. [Hz] 10 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
22-44 | Wake-up-ref./fb-forskel 10 % All set-ups TRUE Uint8
22-45 |Seetpunkt boost 0 % All set-ups TRUE Int8
22-46 |Maks. boost-tid 60 s All set-ups TRUE Uint16
22-47 |Sleep-hastighed [Hz] 0 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
22-48 |Sleep Delay Time 0s All set-ups TRUE Uint16
22-49 |Wake-Up Delay Time 0s All set-ups TRUE Uint16
22-5% Slut pa kurve

22-50 |Slut péd kurve-funktion [0] Off All set-ups TRUE - Uint8
22-51 |Slut pé kurvefors. 10s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-6* Kilrembrudsregistrering

22-60 [Kilrembrudsfunktion [0] Off All set-ups TRUE - Uint8
22-61 |Kilrembrudsmoment 10 % All set-ups TRUE Uint8
22-62 | Kilrembrudsforsinkelse 10 s All set-ups TRUE Uint16
22-8* Flow-kompensation

22-80 |Flow-kompensering [0] Deaktiveret All set-ups TRUE - Uint8
22-81 |Kvadratlineaer kurveapproksimering 100 % All set-ups TRUE 0 Uint8
22-82 |Beregning af arbejdspkt [0] Deaktiveret All set-ups TRUE - Uint8
22-84 |Hast. v. No Flow [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
22-86 |Hast. ved designpkt [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
22-87 |Tryk ved No Flow-hast. 0 N/A All set-ups TRUE -3 Uint32
22-88 |Tryk ved nominel hast. 999999.999 N/A All set-ups TRUE -3 Uint32
22-89 |Flow ved designpunkt 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
22-90 |Flow ved nom. hast. 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6.1.18 24-** Appl.- funktioner 2

Para |Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

24-0* Fire mode

24-00 |Fire mode-funkt. [0] Deaktiv. 1 set-up TRUE - Uint8
24-05 | Presetref. for fire mode 0 % All set-ups TRUE 0 Int16
24-09 |Fire mode, alarmhandt. [1] Trip v kritiske alarmer 1 set-up FALSE - Uint8
24-1* Frekv.-omf. bypass

24-10 |Frekv.-omf. bypassfunkt. [0] Deaktiv. 1 set-up TRUE - Uint8
24-11 | Frekv.-omf. bypassforsink.-tid 0s 1 set-up TRUE 0 Uint16
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6.1.19 30-** Specialfunktioner

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Andring Konverte- | Type
meter under drift | ringsindek

num s

mer

30-2* Awv. startjustering

30-20 Hgjt startmoment-tid ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
30-21 High Starting Torque Current [%] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint32
30-22 [ Last rotorbeskyttelse [1] Aktiv All set-ups TRUE - Uint8
30-23 | Registreringstid for last rotor [s] 1s All set-ups TRUE -2 Uint8
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Indeks Busfeedback 77
A C
Aben slgjfe 40 Coast inverse 58
Aben slgjfe-konfiguration 10
D
A Dataoverforsel 14
Adgangskode 39 Datatype, understgattet 22
Advarsel 117 Dataudlaesninger 97
Advarsel, strem lav 56  DCoversp 118
Advarselsord 100  DCundersp 118
Advarselsord 2 100  DC-bremse 31
AEO 5,92 DC-bremseindkoblingshastighed 50
se ogsa Automatisk energioptimering DC-bremsestrgm 50
Aktivt setup 35 DC-bremsetid 50
Alarm 17 DC-holde-/forvarmn.strgm 50
Alarm-/advarselskodeliste 117 DC-link-kompensation 92
Alarmlog 94 DeviceNet 5
Alarm-log Fejlkode %4 Diagnostik og fejlfinding 117
Alarmord 100 Digital I/O-tilstand 58
Alarmord 2 100 Digital input function 58
AMA 5,118,119,124,126 Digital udgang 99
se ogsa Automatisk motortilpasning .
Display
Analog indgang 53 99 Display 8
Analog indgang Al54 99 Dokumentversion 5
Analog udgang 42 [mA] 99 Driftstilstand 34,91
Analog udgang 45 100 priftstilstand ved start 34
Analogt signal 124
Anbefalet initialisering 14 E
Applikation med aben slgjfe 10 Effekt i hk 97
Auto DC-bremse IT. 35 Effekt i kW. 97
Auto-derate 93 Effektkorttemperatur 119
Automatisk energioptimering 5 Ekstern reference 99
se 0gsa AFO Ekstern speerring 119
Automatisk genstartstid 91 Energioptimering 9
Automat!sk motortilpasning 5,44,118,119 Enhed for tilpasset udlzsning 38
se 0gsa AMA
ETR 6,118
B se ogsa Elektronisk termorelee
External interlock 58
BACnet 76
BACnet-enhedsforekomst 76 F
Baud-hast 73" Fabriksindstilling 128
Belastningskompensering 40 Fasetab 124
Betjeningstast ?  FCmed Modbus RTU 18
Bremse . .
Bremsemodstand 6,124 FC-port diagnostisk 76
Bremsestyring 125 FC-portindstilling 73
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FC-profil
FC-profil 30 |
Protokoloversigt 18
IND 21
Feedback 102
Indeks (IND) 21
Feedback 1-kilde 102
Indgange
Feedback 1-konvert 102 Analog indgang 124
Fejl Digital I/O-tilstand 58
Gate drive-spaending 126 Digital indgang 99,125
Jordfejl 118,125 Indikatorlys 8
Jordslut.-fejl 118 . .
Ingen-flow-registrering 104
Fejlfinding 117,124 o
Initialiser frekvensomformeren 14
Fejlindstillinger. 93 o
Initialisering 91
Fieldbus- & FC-port 100
Inputs
Fieldbus- og frekvensomformerport 100 Digital input 58
Fire mode 58,119, 127 Digital input function 58
Fire mode log 101 Intelligent logik 83
Fire mode-funkt 114  Introduktion 5
Flow-kompensering 110  Inverter switching 90
Forkortelser 5
Freeze output 58 J
Frek.omf. lukket slgjfe 102 Jog 31,58
Frekv.-omf. bypass 115 Jog-hastighed [HZ] 32
Frekvens 98 Jog-rampetid 54
Frekvens [%] 98 K
Frekvensomformeridentifikation 94
. . Kilrembrudsforsinkelse 110
Frekvensomformerport diagnostisk 0
Frilob 31,32 Kilrembrudsfunktion 110
i t
Funktion ved netubalance 91 Kilrembrudsmomen 110
Kilrembrudsregistreri 110
Funktion ved stop 49 frembrudsregistrenng
Funktionskoder, 27 Kilremsbrud 19
KI 18, digital ind 60
Funktionsrelae 62 emme 'gitalindgang
Klemme 19, digital indgang 60
G Klemme 27, digital indgang 61
Gendannelse af fabriksindstilling 14 Klemme 29, digital indgang 61
Guide, applikation med dben slajfe 9 Klemme 42 .
) ) ) Klemme 42 digital udgang 70
Guide, opsaetning med lukket slgjfe 9 Klemme 42 udgang maksimum skalering............ooee. 71
Klemme 42, analog udgang 70
H Klemme 42, udg. min. skal 71
Tilstand, klemme 42 70
Halvaut. b tni 57
alvaut. bypassopsaetning Klemme 45
Hand start 58 Klemme 45 digital udgang 69
Handling ved vekselretterfejl 91 Klemme 45, analog udgang 69
) Klemme 45, udgang maks. skal 70
Hastighedsbypass 56 Klemme 45, udgang min. skal 69
Hold udgangsfrekvensen 31 Klemme 45, udgangsbusstyring 70
Tilstand, klemme 45 69
Hovedmenu 9
Hovedreaktans 44,45
144 Danfoss A/S © 11/2015 Alle rettigheder forbeholdes. MGO3N201



Indeks Programming Guide
Klemme 53 Menutast 8
Klemme 53, ﬁIt.ertldsko.nstan'r 68 Miljo 9
Klemme 53, hgj spaending 67
Klemme 53, hgj stram 67  Minimum sleep-tid 108
Klemme 53, indstilling 99 Minimum svartidsforsinkelse 73
Klemme 53, lav spaending 67 .
Klemme 53, lav stram 67  Minimumreference 52
Tilstand, klemme 53 68 Modbus 5
Klemme 54 Modbus RTU 23
Klemme 54, filtertidskonstant 68 N
Klemme 54, hoj spaending 68 Modbus-kommunikation 18
Klemme 54, hgj strom 68 Modbus-undtagelseskoder. 27
Klemme 54, indstilling. 99 Modulering 56
Klemme 54, lav spaending 68
Klemme 54, lav strgm 68  Moment
Tilstand, klemme 54 68 Konstant moment 5
[%] 98
Klemmer Momentgraense 6
Indgang 124 Variabelt moment 6
Kelepladetemperatur 98 Motor
Konventioner 6 Hgj modelektromotorisk kraft 127
. . - Motordata 124,126
Kopiér parameterindstilling 14 Motoreffekt 126
Kortslutning 118,125 Motorfrekvens 43
Kvadratroden 102 Motorhast., hgj greense 55
] Motorhast., lav graense 55
Kvikmenu 9,13 Motorhastighedsretning 55
Kvikstop rampetid 54 Motormagnetisering ved nulhastighed..........ccccvnnccernnne. 46
KWh-tzell 94 Motoropsaetning 9,13
“teeller Motorspaending 43,98
Motorstatus 97
L Motorstrom 44,98, 126
. Motorstyringsprincip 40
Lees holderegistre (03 hex) 28 Overbelastningsbeskyttelse af MOtOr.........coccveceuneceunecernees 13
Latched start 58 Roterende 127
Term. motor 98
LCP 6,8 :
se ogsa LCP-betjeningspanel Termisk motorbeskyttelse 33,49
LCP-betjeningspanel 6,8 Motorpol 46
se ogsa LCP
LCP-kopi 14,39 N
Litteratur 5 Navigationstast 8
Live zero 67 Netforsyning
. Netfasetab 118
Logisk regel 86 Netfejl 90
Logisk regel, boolesk 2 87 Netforsyn. on/off. 90
. Netspaending ved netfejl 20
Logisk regel, boolesk 3 87 Ubalance i netforsyning 118
Logisk regel, operator 1 86 Nettype 34
i 2
Logisk regel, operator 87 Netvaeerksforbindelse 17
Lokal reference 34 Netvaerkskonfiguration 24
Lukket slojfe 40 Nominel motorhastighed 44
M Nominel vekselretterstrem 98
NPN 58
Maks. boost-tid 109
Nulstil 124,125
Maksimum udgangsfrekvens 55
Nulstil SLC 85
Maksimum vekselretterstrem 98 . .
Nulstillingstilstand 91
Maksimumreference 52
MC-protokolsaet 73
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Reference 2-kilde 53
O Reference 3-kilde 53
Operating data 94 Regional indstilling 34
Opsatningsguide for lukket slgjfe 9,12 Relae 62
Opsaetningskopi 39 Relaeudgang [bin] 100
Overophedning 125 Reset kWh-taeller 94
Oversigt over Modbus RTU 23 Reversing 58
Oversigt, Modbus RTU 23 RS485
Overspanding 94 Installation og opseetning af RS485 16
Overspaendingsstyring 50 RuiS::rsmissive 1o ;z
Overstrgm 118
Overtemperatur. 125 S
P Seetpunkt boost 109
Parameterlister 128 Sammenlfaedet 3
Parameternummer (PNU) 21 Sag::ﬂélglri\gerr\er 85
Paritet/stop-bit 73 Sammenligner, operand 85
PELV 6 Sammenligner, operator. 85
Sammenligner, veerdi 85
Pl grundindst 102 Sensorless 102
PID normal/inv. styring 102 Seriel kommunikation 63
PID-anti-windup 103 g styreenh.-handling 88
PID-feed forward-faktor 103 SL styreenh -tilstand 83
PID-integrationstid 103 SLC setting 83
Pl-proportionalforst 103 Sleep mode 107
Pl-regulering 103 Sleep-hastighed [Hz] 109
PNP >8 Slipkompensering 47
PNU 21 Slut pa kurve 109
Preset ref bit 0 >8 Smart Logic Controller-haendelse 88
Preset ref bit 1 >8 Softwareversion 5,95
Preset ref bit 2 >8 Spaendingsubalance 124
Preset relativ reference 52 Specielle funktioner 92
Preset-reference 52 Speed down 58
PROFIBUS 5 Speed up 58
Pr(I)r? drzrlgr:rztcl r;;g rameter 14 >prog 34
Programmering 8 Start 58
Programmeringssetup 35 Start reversing 58
Protokol 73 Startforsink 48
Pulsindgang, 5-5* 65 Startfunktion 48
Starthaendelse 83
R Statorlaekreaktans 44,45
Rampe 1 rampe op-tid >3 Statormodstanden 45
Rampe 2 rampe ned-tid 54 Status 9
Rampe 2 rampe op-tid 54 Statusord 32,97
RCD 6 Stophandelse 84
Ref. & Feedb 101
Reference 1-kilde 53
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Strem Vigtigste faktiske veerdi 97
Stremklassificering 124 WG+ 6
Udgangsstrem 124
Stremgraensestyring 91
Styring
Styrekort 124
Styreord 30,97
Styreordstimeout 125
Styrested 72
Styre-timeout-tid 72
Switchfrekvens 20
Symboler 5
T
Teeller A 100
Teeller B 100
Teeller for driftstimer 94
Teeller for karte timer. 94
Teeller for opstarter. 94
Teeller for overtemperaturfejl 94
Telegramlaengde (LGE) 19
Termisk belastning 46
Termisk inverterbelastning 98
Termisk motorbeskyttelse 13
Termisk overbelastning 118
Termistor 118
Tilpas. LCP-udlaesn 37
Tilpasset udlaesning 97
Timer 85
Timer for SL-styreenhed 86
Tofingerinitialisering 14
Tor pumpe-funktion 106
Trip 117
Trip reset 91
Triplas 117
U
U/f-karakteristik 47
Udgangsfilter 92
Udvidet statusord 101,123
Udvidet statusord 2 101
\Y
Veelg frilob 74
Valgte aendringer 9
Vek.ret. overb 118
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Hjeelp til nemmere installation

Find hurtigt mere dokumentation pa www.vlt.dk

B Programmeringseksempler

B Programming Guides med
parameterbeskrivelser og fortradning

B Design Guides med hardwarespecifikationer

Vores VLT® Webportal indeholder ogsa omfattende
dokumentation, produktspecifikationer og priser —
tilgaengelig 24/7.

Skriv til vit.dk@danfoss.dk for login.

Danfoss VLT Drives tilbyder danske kurser om
frekvensomformere. Online pa Danfoss Learmning
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Se alle kurser pa www.vlt.dk.

Infoknap
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