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VLT® AutomationDrive FC 301/302

1 Indledning

1.1 Softwareversion fioe
Programming Guide Motorfrekvensen, nar jog-funktionen er aktiveret (via
Softwareversioner: 7.4X, 48.0X digitale klemmer).
fm
Denne Programming Guide kan bruges til alle VLT® Motorfrekvens.
AutomationDrive FC 301/FC 302-frekvensomformere med softwa- fmaks
reversioner 7.4X og 48.0X. Maksimum motorfrekvens.
Se softwareversionsnummeret i parameter 15-43 Softwareversion. fuin
Tabel 1.1 Softwareversion Minimum motorfrekvens.
fmN
1.2 Godkendelser Nominel motorfrekvens (typeskiltdata).
Im
Motorstrem (faktisk).
u ImN
Nominel motorstrem (typeskiltdata).
c\YL/)us (typeskitdata)
nmN
Motorens nominelle hastighed (typeskiltdata).
Ns
. Synkron motorhastighed.
1.3 Ordforklaring
n = 2xpar.1-23x60s
s par.1-39
1.3.1 Frekvensomformer Nslip
Motorslip.
lvit,maks Pun
Maksimum udgangsstrem. Nominel motoreffekt (typeskiltdata i kW eller hk).
lvirn TMN
Nominel udgangsstrom leveret af frekvensomformeren. Nominelt moment (motor)
UvLt,mAKS Um
Maksimal udgangsspeaending. Aktuel motorspaending.
1.3.2 Indgang Uy , .
Nominel motorspaending (typeskiltdata).
Styrekommando Lasrivelsesmoment
Start og stands den tilsluttede motor med LCP'et og de Moment °
digitale indgange. é
Funktionerne er opdelt i to grupper. | Kipgraense o
Funktionerne i gruppe 1 har hgjere prioritet end
funktionerne i gruppe 2.
Gruppe 1 Nulstil, frilebsstop, nulstil og frilebsstop, hurtigt
stop, DC-bremse, stop, [OFF]-tasten.
Gruppe 2 Start, pulsstart, reversering, reverseret start, jog,
fastfrys udgang.
Tabel 1.2 Funktionsgrupper
1.3.3 Motor
o/min
Motor kegrer lllustration 1.1 Lgsrivelsesmoment
Moment genereret pa udgangsaksel og hastighed fra 0
O/MIN til maksimum hastighed pa motor.
4 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. MG33MMO1
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nver
Frekvensomformerens virkningsgrad defineres som
forholdet mellem den afgivne og den modtagne effekt.

Start-deaktiver-kommando
En stopkommando, der tilhgrer styrekommandoerne i
Gruppe 1 - se Tabel 1.2.

Stopkommando
En stopkommando, der tilhgrer styrekommandoerne i
Gruppe 1 - se Tabel 1.2.

1.3.4 Referencer

Analog reference
Et signal, der sendes til de analoge indgange 53 eller 54
(spaending eller strgm).

Binaer reference
Et signal, der sendes til den serielle kommunikationsport.

Preset-reference

En defineret preset-reference, der kan indstilles fra -100 %
til +100 % af referenceomradet. Der kan vealges otte
preset-referencer via de digitale klemmer.

Pulsreference
Et pulsfrekvenssignal, som sendes til de digitale indgange
(klemme 29 eller 33).

Refmaks

Bestemmer forholdet mellem referenceindgangen ved
100 % af fuld skalaveerdi (typisk 10 V, 20 mA) og den
resulterende reference. Maksimumreferencevaerdien
indstilles i parameter 3-03 Maksimumreference.

Refmin

Bestemmer forholdet mellem referenceindgangen ved 0 %
af veerdien (typisk 0 V, 0 mA, 4 mA) og den resulterende
reference. Minimumreferencevaerdien indstilles i

parameter 3-02 Minimumreference.

1.3.5 Diverse

Analoge indgange

De analoge indgange bruges til at styre forskellige
funktioner i frekvensomformeren.

Der findes to typer analoge indgange:
Stremindgang, 0-20 mA og 4-20 mA
Spaendingsindgang, -10 V DC til +10 V DC.

Analoge udgange
De analoge udgange kan levere et signal pa 0-20 mA, 4-
20 mA.

Automatisk motortilpasning, AMA
AMA-algoritmen bestemmer de elektriske parametre for
den tilsluttede motor ved stilstand.

Bremsemodstand

Bremsemodstanden er et modul, som kan absorbere den
bremseeffekt, der genereres ved regenerativ bremsning.
Denne regenerative bremseeffekt gger DC-linkspaendingen,

og en bremsechopper sgrger for at afszette effekten i
bremsemodstanden.

CT-karakteristik

Konstant momentkarakteristik anvendes til alle applika-
tioner, for eksempel transportband, fortreengningspumper
og kraner.

Digitale indgange
De digitale indgange kan bruges til styring af forskellige
funktioner i frekvensomformeren.

Digitale udgange

Frekvensomformeren er forsynet med to Solid State-
udgange, der kan levere et 24 V DC-signal (maksimum 40
mA).

DSP
Digital signalprocessor.

ETR

Elektronisk termorelae er en beregning af termisk
belastning baseret pa aktuel belastning og tid. Den har til
formal at beregne motortemperaturen.

Hiperface®
Hiperface® er et registreret varemaerke tilhgrende
Stegmann.

Initialisering

Hvis der udferes initialisering (parameter 14-22 Drifts-
tilstand), vender frekvensomformeren tilbage til
fabriksindstillingen.

Periodisk driftscyklus

Periodisk drift betyder en sekvens af driftscyklusser. Hver
cyklus bestar af en periode med og en periode uden
belastning. Driften kan vaere enten periodisk drift eller
ikke-periodisk drift.

LCP

LCP-betjeningspanelet er en komplet graenseflade til
styring og programmering af frekvensomformeren.
Betjeningspanelet er aftageligt og kan monteres op til 3 m
(10 fod) fra frekvensomformeren, f.eks. i et frontpanel ved
hjaelp af installationssaetoptionen.

NLCP

Det numeriske betjeningspanel er en graenseflade til
styring og programmering af frekvensomformeren.
Displayet er numerisk, og panelet anvendes til at vise
procesveerdier. NLCP'et har ingen lagrings- og kopifunk-
tioner.

Isb
Mindst betydende bit.

msb
Mest betydende bit.

MCM
Forkortelse for Mille Circular Mil, som er en amerikansk
méleenhed for kabeltvaersnit. 1 MCM = 0,5067 mm?.

MG33MMO1
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Online-/offlineparametre

Andringer af onlineparametre aktiveres, umiddelbart efter
at dataveerdien er aendret. Tryk pa [OK] for at aktivere
andringer af offlineparametre.

Proces PID

PID-styringen opretholder den kraevede hastighed og
temperatur og det gnskede tryk osv. ved at tilpasse
udgangsfrekvensen til den varierende belastning.

PCD
Processtyringsdata.

Stromcyklus
Afbryd netforsyningen, indtil displayet (LCP) slukkes. Tilslut
derefter stremmen igen.

Pulsindgang/trinvis encoder

En ekstern digital pulstransmitter, som benyttes til at
returnere oplysninger om motorhastigheden. Encoderen
anvendes i applikationer, hvor hastighedsstyringen krzever
stor ngjagtighed.

RCD
Fejlstramsafbryder.

Opsaetning

Parameterindstillinger kan gemmes i fire opsaetninger. Skift
mellem de fire parameteropsaetninger og rediger i en
opsaetning, mens en anden er aktiv.

SFAVM
Switchmenster kaldet stator flux-orienteret asynkron
vektormodulering (parameter 14-00 Koblingsmenster).

Slipkompensering

Frekvensomformeren kompenserer for motorslippet ved at
give frekvensen et tilskud, der felger den malte motorbe-
lastning, séledes at motorhastigheden holdes naesten
konstant.

SLC

SLC (Smart Logic Control) er en raekke brugerdefinerede
handlinger, som afvikles, nar den tilknyttede brugerdefi-
nerede haendelse evalueres som sand af SLC. (Se

kapitel 3.13 Parametre: 13-**Intelligent logik).

STW
Statusord.

FC-standardbus
Omfatter RS485-bus med FC-protokol eller MC-protokol. Se
parameter 8-30 Protokol.

THD
Total harmonisk forvreengning angiver det samlede bidrag
fra harmoniske stramme.

Termistor
Temperaturafhaengig modstand, der placeres pa frekvens-
omformeren eller motoren.

Trip
Tilstand, der skiftes til i fejlsituationer, for eksempel hvis
frekvensomformeren udsaettes for en overtemperatur, eller

nadr frekvensomformeren beskytter motoren, processen eller

mekanismen. Frekvensomformeren forhindrer en genstart,
indtil arsagen til fejlen er forsvundet. Genstart frekvensom-
formeren for at annullere triptilstanden. Triptilstand ma
ikke benyttes til personbeskyttelse.

Triplas

Frekvensomformeren benytter denne tilstand i fejlsitua-
tioner for at beskytte sig selv. Frekvensomformer kraever
fysisk indgriben, for eksempel hvis der er en kortslutning
pa udgangen. En triplds kan kun annulleres ved at afbryde
netforsyningen, flerne arsagen til fejlen og tilslutte
frekvensomformeren igen. Genstart forhindres, indtil trip-
tilstanden annulleres ved at aktivere nulstilling. | nogle
tilfeelde kan nulstillingen udfgres automatisk via program-
mering. Triplastilstand ma ikke benyttes til
personbeskyttelse.

VT-karakteristik
Variabel momentkarakteristik, som anvendes til pumper og
ventilatorer.

vvct

Sammenlignet med almindelig spaendings-/frekvensfor-
holdsstyring giver Voltage Vector Control (VVC*) forbedret
dynamik og stabilitet bade ved aendring af hastighedsre-
ference og i forhold til belastningsmomentet.

60° AVM
60° asynkron vektormodulering (parameter 14-00 Koblings-
manster).

Effektfaktor
Effektfaktoren er forholdet mellem |1 og Irms.

\/§XUX11COS¢
V3 XU X Ipys

Effektfaktoren til trefaset styring:

Effekt faktor =

I
Effekt faktor = Nxcospl _ —1€ftersam cospl = 1
Trus Irus

Effektfaktoren angiver, i hvilken grad frekvensomformeren
belaster netforsyningen.

En lavere effektfaktor betyder hgjere Irws for den samme
kW-ydelse.

Iws = B+ BE+B+ .+ 12

Derudover indikerer en hgj effektfaktor, at de forskellige
harmoniske stremme er lave.

DC-spolerne i frekvensomformeren producerer en hgj
effektfaktor, hvilket minimerer belastningen af netforsy-
ningen.

Malposition

Den sidste malposition, der angives via positioneringskom-
mandoer. Profilgeneratoren bruger denne position til at
beregne hastighedsprofilen.

Dnsket position

Den faktiske positionsreference beregnet af profilgene-
ratoren. Frekvensomformeren bruger denne gnskede
position som satpunkt for position PI.

6 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes.
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Faktisk position

Den faktiske position fra en encoder eller en veerdi, som
motorstyringen beregner i aben slgjfe. Frekvensom-
formeren bruger den faktiske position som feedback for
position PI.

Positionsfejl

Positionsfejl er forskellen mellem den faktiske position og
den gnskede position. Positionsfejlen er indgangen for PI-
reguleringens position.

Positionsenhed
Den fysiske enhed for positionsvaerdier.

1.4 Sikkerhed
AADVARSEL

H@JSPANDING

Frekvensomformere indeholder hgjspaending, nar de er
tilsluttet netspaendingen, DC-forsyning eller belastnings-
fordeling. Hvis montering, start og vedligeholdelse
udferes af personale, der ikke er uddannet til det, kan
det resultere i dad eller alvorlig personskade.

. Montering, start og vedligeholdelse ma kun
udfores af personale, der er uddannet til det.

Sikkerhedsforskrifter
. Netforsyningen til frekvensomformeren skal
afbrydes, nar der skal udfgres reparationsarbejde.
Kontrollér, at netforsyningen er afbrudt, og at den
forngdne tid er gaet, inden motoren og
netstikkene flernes. Afladningstiden fremgar af
Tabel 1.3.

. [Off] afbryder ikke netforsyningen og ma derfor
ikke benyttes som en sikkerhedsafbryder.

. Udstyret skal jordes korrekt, brugeren skal
beskyttes imod forsyningsspaending, og motoren
skal beskyttes imod overbelastning i henhold til
gaeldende nationale og lokale bestemmelser.

. Jordlaekstrommen overstiger 3,5 mA. Serg for, at
udstyret jordes korrekt af en autoriseret elektriker.

. Fjern ikke stikkene til motor- og netforsyningen,
nar frekvensomformeren er tilsluttet netforsy-
ningen. Kontrollér, at netforsyningen er afbrudt,
og at den forngdne tid er gaet, inden motoren
og netstikkene fjernes.

. Frekvensomformeren har flere spaendingskilder
end L1, L2 og L3, ndr der er monteret belast-
ningsfordeling (sammenkobling af DC-
mellemkreds) eller ekstern 24 V DC. Kontrollér, at
alle spaendingskilder er afbrudt, og at den
forngdne tid er gdet, inden reparationsarbejde
pabegyndes. Afladningstiden fremgar af Tabel 1.3.

AADVARSEL

UTILSIGTET START

Nar frekvensomformeren er tilsluttet netspaendingen, DC-
forsyningen, eller belastningsfordeling, kan motoren
starte pludseligt. Utilsigtet start under programmering,
service- eller reparationsarbejde kan resultere i dad,
alvorlig personskade eller beskadigelse af udstyr eller
ejendom. Motoren kan starte via en ekstern kontakt, en
fieldbuskommando, et indgangsreferencesignal fra LCP'et
eller efter en slettet fejltilstand.

For at undga utilsigtet motorstart:
. Afbryd frekvensomformeren fra netforsyningen.

. Tryk pa [Off/Reset] pa LCP'et, for program-
mering af parametre.

. Frekvensomformeren, motoren og det drevne
udstyr skal veere fuldstendigt tilsluttet og
samlet, for frekvensomformeren tilsluttes
netspaendingen, DC-forsyningen eller belast-
ningsfordeling.

AADVARSEL

AFLADNINGSTID

Frekvensomformeren indeholder DC-link-kondensatorer,
der kan forblive opladede, selv nar frekvensomformeren
ikke er forsynet med strem. Der kan veere hgjspaending
til stede, selv nar advarselslamperne er slukkede. Det kan
resultere i ded eller alvorlig personskade, hvis der ikke
ventes det angivne tidsrum, efter at strammen er slaet
fra, for der udferes service- eller reparationsarbejde.

1. Stop motoren.

2, Frakobl netspeendingen, permanente magnet-
motorer samt eksterne DC-link-
stroamforsyninger, herunder reservebatterier,

UPS og DC-link-tilslutninger til andre frekvens-

omformere.

3. Vent, indtil kondensatorerne er helt afladede,
for der foretages service- eller reparations-
arbejde. Ventetiden er angivet i Tabel 1.3.

Spaending Minimum ventetid (minutter)

vl
4 7 15

200-240 0,25-3,7 kW - 5,5-37 kW
(0,34-5 hk) (7,5-50 hk)
380-500 0,25-7,5 kW - 11-75 kW
(0,34-10 hk) (15-100 hk)
525-600 0,75-7,5 kW - 11-75 kW
(1-10 hk) (15-100 hk)
525-690 - 1,5-7,5 kW 11-75 kW
(2-10 hk) (15-100 hk)

Tabel 1.3 Afladningstid

MG33MMO1
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BEMARK!

Folg altid instruktionerne i VLT® Frequency Converters -
Safe Torque Off Betjeningsvejledning, nar Safe Torque Off-
funktionen anvendes.

BEM/ERK!

Styresignaler fra eller internt i frekvensomformeren kan i
sjeldne tilfelde blive aktiveret ved en fejl, blive
forsinkede eller fuldstaendigt udeblive. Ved sikkerheds-
kritiske anvendelser, for eksempel ved styring af en
elektromagnetisk bremsefunktion i haeve-/seenkeapplika-
tioner, skal der derfor ikke udelukkende stoles pa disse
styresignaler.

BEM/ERK!

Farlige situationer skal identificeres af maskinprodu-
centen/integratoren, som er ansvarlig for at tage de
ngdvendige forebyggende tiltag i betragtning. Yderligere
overvagnings- og beskyttelsesanordninger kan vaere
omfattet, altid i overensstemmelse med g=ldende
nationale sikkerhedsforskrifter, for eksempel lovgivning
om mekaniske vaerktgjer, bestemmelser om forebyggelse
af ulykker.

Kraner, lifte og hejsevaerker

Der skal altid veere et reservesystem til styring af de
eksterne bremser. Frekvensomformeren kan under ingen
omstandigheder fungere som den primaere sikringskreds.
Opfylder de relevante standarder, for eksempel:

Hejseveerker og kraner: IEC 60204-32
Lifte: EN 81

Beskyttelsestilstand

Nar en hardwaregraense for motorstrom eller DC-link-
spaending er overskredet, skifter frekvensomformeren til
beskyttelsestilstand. Beskyttelsestilstand betyder en
a&ndring af PWM-moduleringsstrategien og en lav switch-
frekvens for at minimere tab. Dette fortseetter i 10 sek efter
den seneste fejl og eger driftssikkerheden og robustheden
for frekvensomformeren, mens fuld kontrol over motoren
genoprettes.

| haeve-/sankeapplikationer er beskyttelsestilstand ikke
anvendelig, fordi frekvensomformeren vil ikke veere i stand
til at forlade denne tilstand igen, og den vil derfor
forlaenge tiden inden aktivering af bremsen, hvilket ikke
anbefales.

Beskyttelsestilstanden kan deaktiveres ved at indstille
parameter 14-26 Tripforsinkelse ved vekselretterfejl til O,
hvilket betyder, at frekvensomformeren straks vil trippe,
hvis en af hardwaregraenserne overskrides.

BEM/ERK!

Deaktivering af beskyttelsestilstand i haeve-/saenkeappli-
kationer (parameter 14-26 Tripforsinkelse ved
vekselretterfejl = 0) anbefales.

8 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes.
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1.5 Elektrisk ledningsfering

xix2 K K A = NI g
1 w6 &7 7 (=
s e e sty e N
- T T =+
input A A 2 - B 4K 4K _ ((PV\é; 22 } : %
1 — OFPI Ly e
DC bus Switch Mode
Power Supply 4 —
24Vdc 1 R+) 82 Brake
130/200mA A R+ resistor
50 (+10V OUT - -
+10Vdc Q ( ) * (R)81
5201
0/-10vdc- — — -
+10Vdc [ V53 (AIN) NH g relay1
ﬁ”; ON=0/4-20mA Y
0/4-20 mA 5202 OFF=0/-10Vdc -
oF1ovde- =754 | ]| 2 +10vdc 240Vac, 2A
+10Vdc ATjjjf*
0/4-20 mA s
o 55 (COM A IN)
~ a
/ / 12 (+24V OUT)
! ! 240Vac, 2A
13 (+24V OUT
| | | \ ( ) P 5-00 400Vac, 2A
\ 1

Analog Output
' 0/4-20 mA

— 24V (NPN)
180N :'X} OV (PNP)

| 24v(NPN)
190N D‘X} OV (PNP)
20 (COMDIN) }

\
27 (D IN/OUT) %24\/('\‘”\])
S801
v | 0V (PNP) o ON=Terminated

NH Z OFF=Open

(N

= ]

(AOUT) 42

5V

24V (NPN)
Y29 @inouT) :'\} OV (PNP)
24V

| |
| |
| * |
| |
| |
S801
|
\ o ; RS-485
| (N RS-485) 69
‘\ | \) | ___ 24V(NPN) Interface
RECL :'\'ﬁ OV (PNP) | (P RS-485) 68
’1 | 24V (NPN)
\ / \ [ mem :'X} OV (PNP)
\

/71;/ - /;[/7/ T;J(DIN)

Illustration 1.2 Skematisk tegning over grundleeggende ledningsfering

RS-485

(COM RS-485) 61

/7J77 : Chassis

L :Earth

\

A = analog, D = digital

Klemme 37 anvendes til Safe Torque Off. Installationsinstruktioner om Safe Torque Off findes i VLT® Frequency Converters -
Safe Torque Off Betjeningsvejledning.

* Klemme 37 er ikke inkluderet i FC 301 (undtagen kapslingstype A1). Relee 2 og klemme 29 har ingen funktion i FC 301.
** Tilslut ikke kabelskaerm.

Meget lange styrekabler og analoge signaler kan i sjeeldne tilfelde og afhaengigt af installationen resultere i 50/60 Hz
jordslgjfer pa grund af stgj fra netforsyningskablerne. Hvis 50/60 Hz jordslgjfer forekommer, skal det overvejes at bryde
skaermen eller at indsaette en 100 nF-kondensator mellem skaermen og kapslingen. Slut de digitale og analoge indgange og
udgange saerskilt til de feelles indgange (klemme 20, 55 og 39) pa frekvensomformeren for at undgd, at jordstremme fra
begge grupper pavirker andre grupper. Indkobling péd den digitale indgang kan for eksempel forstyrre det analoge
indgangssignal.

MG33MMO1 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. 9
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Indgangspolaritet for styreklemmerne O =
. o Y
8 PNP (kilde) S g
> Ledningsfering for digital indgang 8 2 2
S > b= -
+ o =
12 |13 |18 |19 |27 |29 |32 |33 |2 |37 S
[ J [ [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ [ [ ]
. ° ' . . . . ' ° .
i
\
| 4!
[
\

lllustration 1.3 PNP (kilde)

g g =
<>r NPN (plade) g o
[\ Ledningsfering for digital indgang S = . . .
b S Illustration 1.5 Jording af skeermede/armerede styreledninger
12|13 |18 |19 |27 |20 |32 |33 | 20 |37 |
1.5.1 Start/sto
o0 06000 0 0o P
? ®© & 6 06 06 06 0 o , Klemme 18 = parameter 5-10 Klemme 18, digital indgang [8]
| \ Start.
| \ Klemme 27 = parameter 5-12 Klemme 27, digital indgang [0]
| \ Ingen funktion (standard [2] Frilab inverteret).
| \ Klemme 37 = Safe Torque Off (hvis den er tilgeengelig).
\
| 7
\ / § §
‘ ‘ o ~ 130BA155.12
(R A N A I b b
~N
+ o o
——0 0 0 0 — 12[13[18]19(27|29|32|33[20[37
lllustration 1.4 NPN (plade) O|0]0]0|0|O O
[C)][O][)H HC)HOH 1|C (L 1| C T

BEMARK! ﬁ ,,,,, j

Start/Stop Sikker standsning

Styreledninger skal vaere skeermede/armerede.

Se afsnittet Jording af skeermede styrekabler i Design Guiden Hastighed
for at opna korrekt terminering af styrekabler.

Start/Stop

a8
Illustration 1.6 Start/stop

10 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. MG33MMO1
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1.5.2 Pulsstart/-stop

Klemme 18 = parameter 5-10 Klemme 18, digital indgang,
[9] Pulsstart.

Klemme 27= parameter 5-12 Klemme 27, digital indgang, [6]
Stop inverteret.

Klemme 37 = Safe Torque Off (hvis den er tilgeengelig).

130BA156.11

P 5-10 [9]

O[NP 5-12 [6]

>

T

N

+
12113(18[19
—

O

Stop
inverteret

Sikker
standsning

Hastighed

]

Start (18)

Stop
inverteret

Illustration 1.7 Pulsstart/-stop

1.5.3 Hastighed op/hastighed ned

Klemme 29/32 = Hastighed op/ned
Klemme 18 = Parameter 5-10 Klemme 18, digital
indgang [9] Start (standard).

Klemme 27 = Parameter 5-12 Klemme 27, digital
indgang [19] Fastfrys reference.

Klemme 29 = Parameter 5-13 Klemme 29, digital
indgang [21] Hastighed op.

Klemme 32 = Parameter 5-14 Klemme 32, digital
indgang [22] Hastighed ned.

BEM/ERK!

Klemme 29 kun i FC x02 (x = serietype).

27

29

32

37

Illustration 1.8 Hastighed op/hastighed ned

1.5.4 Potentiometerreference

Spaendingsreference via et potentiometer

+24V

Par.5-10

Par.5-12

Par.5-13

Par.5-14

Referencekilde 1 = [1] Analog indgang 53

(standard).

Klemme 53, lav spaending = 0 V.

130BA021.12

Klemme 53, hgj speending = 10 V.
Klemme 53, lav ref./feedb. = 0 O/MIN.
Klemme 53, hgj ref./feedb. = 1.500 O/MIN.
Kontakt 5201 = OFF (U)
130BA154.11 <
E
S
r()
~
3
Hastighed OMDR./MIN. T J’
Ao 39]42]50(53]54]55
O|0|0|0|0|0
IOI IOII DII DI IOII )I
<1 " "x
AT
> | I
/ Referencespaending I | I
/ P6-11 10V — ]
/ e T
%
%
%
7 1k

Illustration 1.9 Potentiometerreference

MG33MMO1
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Indledning VLT® AutomationDrive FC 301/302

1.6 Integreret Motion Controller

Den integrerede motion controller (IMC) muligger positi-
onsstyring. Se kapitel 4 Integreret Motion Controller for
yderligere oplysninger om IMC.

12 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. MG33MMO1
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2 Sadan programmeres frekvensomformeren

2.1 Grafiske og numeriske LCP-
betjeningspaneler

130BA018.13

Nem programmering af frekvensomformeren udferes via
det grafiske LCP (LCP 102). Se frekvensomformerens Design Status
Guide ved brug af det numeriske LCP-betjeningspanel (LCP 1234rpm 10,4A 43,5Hz
101).

D)

LCP'et er opdelt i fire funktionsgrupper: 1 b
1. Grafisk display med statuslinjer. 43,5Hz

2. Menutaster og indikatorlys — sendring af
parametre og skift mellem displayfunktioner.

Run OK c

3. Navigationstaster og indikatorlys.

4. Betjeningstaster og indikatorlys.

5 Stat Quick Main Alarm
atus
Menu Menu

LCP'et kan vise op til fem punkter af driftsdata og samtidig
vise Status.

Displaylinjer:
a. Statuslinje: Statusmeddelelser, der viser ikoner og
grafik.

b. Linje 1-2: Operatgrdatalinjer med brugerdefi-
nerede eller brugervalgte data. Der kan tilfgjes op 3(| On
til én ekstra linje ved at trykke pa [Status].

Warn. @
C Statuslinje: Statusmeddelelser med tekst. &
BEMARK e

Hvis opstart er forsinket, viser LCP'et meddelelsen INITIA-
LISERING, indtil den er klar. Tilfgjelse eller fjernelse af 4
optioner kan forsinke opstart.

lllustration 2.1 LCP

MG33MMO1 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. 13
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VLT® AutomationDrive FC 301/302

2.1.1 LCD-display

Displayet har baggrundslys og i alt seks alfanumeriske
linjer. Displaylinjerne viser omdrejningsretning (pil), den
valgte opsaetning og programmeringssetup. Displayet er
opdelt i tre dele.

@verste del
Den gverste del viser op til to malinger i normal drifts-
status.

Midterste del
Den gverste linje viser op til fem malinger med tilhgrende
enheder uanset status (undtagen ved alarmer/advarsler).

Den nederste del
Den nederste del angiver altid frekvensomformerens
tilstand i statustilstand.

i
@verste del < tatus iy

43 O/MIN 544 A 25,3kw
Midterste del <

Nederste del <

Illustration 2.2 Display

130BP074.10

1,4 Hz

2,9 %

| Effektkorttemp (W29)

Automatisk fiernbetjening kerer

Det aktive setup (valgt som aktivt setup i

parameter 0-10 Aktiv opszetning) vises. Ved programmering
af en anden opsaetning end det aktive setup vises
nummeret pa den programmerede opseetning til hgjre.

Justering af displayets kontrast
Tryk pa [Status] og [A] for at gere displayet markere.
Tryk pa [Status] og [¥] for at gere displayet lysere.

De fleste parameteropsatninger kan andres umiddelbart
via LCP'et, medmindre der er oprettet en adgangskode via
parameter 0-60 Hovedmenu-adgangskode eller via
parameter 0-65 Kvikmenuadgangskode.

Indikatorlys

Ved overskridelse af visse graenseveerdier teendes indika-
torlyset for alarm- og/eller advarsel. En status og en
alarmtekst vises pa LCP'et.

Indikatorlyset On lyser, nar frekvensomformeren far strem
fra netspaendingen, via en DC-busklemme eller en 24 V
ekstern forsyning. Samtidig er baggrundslyset teendt.

. Gron LED/On: Styredelen er aktiv.
. Gul LED/Warn: Angiver en advarsel.

. Blinkende rgd LED/Alarm: Angiver en alarm.

130BP044.10

On
Warn.

Alarm

lllustration 2.3 Indikatorlys

LCP-taster

Betjeningstasterne er opdelt i funktioner. Tasterne under
displayet og indikatorlamperne benyttes til parameterop-
seetning, herunder valg af displayvisning under normal
drift.

o
Quick Mai Al g
| n rm
Status uic a a I
Menu Menu Log =
[=]
(52}

Illustration 2.4 LCP-taster

[Status]

Angiver status for frekvensomformeren og/eller motoren.
Veelg mellem tre forskellige udleesninger ved at trykke pa
[Status]: fem linjers udlzaesninger, fire linjers udlaesninger
eller Smart Logic Control.

Tryk pa [Status] for at veelge visningstilstand eller for at
skifte tilbage til display mode fra enten tilstanden
kvikmenu, hovedmenu eller alarm. Brug ogsa [Status] til at
skifte mellem enkelt eller dobbelt udlaesningstilstand.

[Quick Menu]

Giver hurtig adgang til forskellige kvikmenuer, for
eksempel:
. Min personlige menu.

. Hurtig opsaetning.
. Valgte aendringer.
. Loggings.

Tryk pa [Quick Menu] for at programmere de parametre,
der harer til kvikmenuen. Det er muligt at skifte direkte
mellem kvikmenutilstand og hovedmenutilstand.

[Main Menul]

Anvendes ved programmering af alle parametre.

Det er muligt at skifte direkte mellem tilstandene
hovedmenu og kvikmenu.

Der kan skydes genvej til parametrene ved at holde [Main
Menu] nede i 3 sek. Parametergenvejen giver direkte
adgang til samtlige parametre.

14 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes.
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[Alarm Log]

Viser en alarmliste over de fem seneste alarmer (med
numrene A1-A5). Der fas yderligere oplysninger om en
alarm ved at trykke pad navigationstasterne for at navigere
til alarmnummeret og trykke pa [OK]. Der gives nu
oplysninger om frekvensomformerens tilstand, umiddelbart
for alarmtilstanden opstod.

[Back]
Gar tilbage til det foregdende trin eller lag i navigations-
strukturen.

[Cancel]
Den seneste andring eller kommando annulleres, sa lsenge
displayet ikke har sendret sig.

[Info]

Viser oplysninger om en kommando, en parameter eller en
funktion i et vilkarligt displayvindue. [Info] giver
detaljerede oplysninger, nar der er brug for hjzelp.

Afslut info-tilstanden ved at trykke pa enten [Info], [Back]
eller [Cancel].

lllustration 2.5 Tilbage

lllustration 2.6 Annullér

lllustration 2.7 Info

Navigationstaster

De fire navigationstaster bruges til at navigere mellem de
forskellige valgmuligheder i kvikmenuen, hovedmenuen og
alarmlog. Tryk pa tasterne for at flytte markeren.

[OK]
Benyttes til at veelge en parameter, som er markeret med
markeren, og til at aktivere sendringen af en parameter.

Taster til lokal betjening
Tasterne til lokal betjening er placeret nederst pa LCP'et.

L1 L1 L1

Illustration 2.8 Taster til lokal betjening

130BP046.10

[Hand On]

Giver mulighed for at styre frekvensomformeren via LCP'et.
[Hand On] starter ogsa motoren, og det er nu muligt at
angive motorhastighedsdata med navigationstasterne.
Tasten kan veelges som [1] Aktiveret eller [0] Deaktiveret via
parameter 0-40 [Hand on]-tast pd LCP.

Eksterne stopsignaler, der aktiveres ved hjzelp af
styresignaler eller en fieldbus, tilsidesaetter en start-
kommando via LCP'et.

Folgende styresignaler er stadig aktive, ndr [Hand On] er
aktiveret:
. [Hand On] - [Off] - [Auto Onl.

. Nulstil.

. Frilabsstop, inverteret.

. Reversering.

. Opsaetning, veelg bit 0 - Opsaetning, veelg bit 1.
. Stopkommando fra seriel kommunikation.

. Hurtigt stop.

. DC-bremse.

[Off]

Standser den tilsluttede motor. Tasten kan vaelges som [1]
Aktiveret eller [0] Deaktiveret via parameter 0-41 [Off]-tast pa
LCP. Hvis der ikke er valgt en ekstern stopfunktion, og
[Off]-tasten er inaktiv, kan motoren stoppes, ved at
spaendingen afbrydes.

[Auto On]

Gor det muligt at styre frekvensomformeren via
styreklemmerne og/eller seriel kommunikation. Nar et
startsignal pafgres styreklemmerne og/eller bussen, starter
frekvensomformeren. Tasten kan vaelges som [1] Aktiveret
eller [0] Deaktiveret via parameter 0-42 [Auto on] tast pd LCP.

BEM/ERK!

Et aktivt HAND-OFF-AUTO-signal via de digitale indgange
har hgjere prioritet end betjeningstasterne [Hand On] -
[Auto On].

[Reset]

Anvendes til nulstilling af frekvensomformeren efter en
alarm (trip). Den kan vaelges som [1] Aktiveret eller [0]
Deaktiveret via parameter 0-43 [Reset]-tast pa LCP.

Der kan skydes genvej til parametrene ved at holde tasten
[Main Menu] nede i 3 sek. Parametergenvejen giver direkte
adgang til samtlige parametre.

2.1.2 Hurtig overforsel af
parameterindstillinger mellem flere
frekvensomformere

Nar opsaetningen af en frekvensomformer er gennemfort,
skal dataene gemmes i LCP'et eller pa en pc via MCT 10-
opsaetningssoftware.

MG33MMO1
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130BA027.10

Menu Menu Log

@

Alarm

Illustration 2.9 LCP

Quick Main Alarm
Status

Datalagring i LCP
BEMARK!

Stop motoren, for denne handling udfares.
Sédan lagres data i LCP'et:
1. Ga til parameter 0-50 LCP-kopi.

2. Tryk pa [OK]-tasten.
3. Velg [1] Alle til LCP.
4. Tryk pa [OK]-tasten.

Samtlige parameterindstillinger lagres nu i LCP'et, hvilket
angives i statuslinjen. Tryk pa [OK], nar 100 % er ndet.

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

Dataoverfarsel fra LCP til frekvensomformer
BEMARK!

Stop motoren, for denne handling udfares.
Dataoverfgrsel fra LCP til frekvensomformer:
1. Ga til parameter 0-50 LCP-kopi.

2. Tryk pad [OK]-tasten.
3. Veelg [2] Alle fra LCP.
4. Tryk pa [OK]-tasten.

Parameterindstillingerne, der er lagret i LCP'et, overfgres nu
til frekvensomformeren, hvilket angives i statuslinjen. Tryk
pa [OK], nar 100 % er naet.

2.1.3 Display mode

Ved normal drift kan der kontinuerligt angives op til fem
forskellige driftsvariabler i den midterste del: 1.1, 1.2 og 1.3
samt 2 og 3.

2.1.4 Display mode - valg af
udlaesningstilstande

Der kan skiftes mellem tre forskellige statusudlaesnings-
skaermbilleder ved at trykke pa [Status].

Driftsvariabler med forskellig formatering vises i hvert
enkelt statusskeermbillede senere i dette afsnit.

Tabel 2.1 viser de malinger, der kan knyttes til hver enkelt
driftsvariabel. Nar der er monteret optioner, findes der flere
malinger.

Definér linkene via
. Parameter 0-20 Displaylinje 1,1, lille.
. Parameter 0-21 Displaylinje 1,2, lille.
. Parameter 0-22 Displaylinje 1,3, lille.
. Parameter 0-23 Displaylinje 2, stor.

. Parameter 0-24 Displaylinje 3, stor.

Hver udlzesningsparameter, der vaelges i

parameter 0-20 Displaylinje 1,1, lille til

parameter 0-24 Displaylinje 3, stor, har en tilhgrende skala
og tilhgrende cifre efter et eventuelt decimaltegn. Jo storre
numerisk vaerdi for en parameter, jo feerre cifre vises der
efter decimaltegnet.

Eksempel: Stremudlaesning 5,25 A, 15,2 A, 105 A.

Driftsvariabel Enhed
Parameter 16-00 Styreord hex
Parameter 16-01 Reference [enhed] [Enhed]
Parameter 16-02 Reference [%)] %
Parameter 16-03 statusord hex

Parameter 16-05 Vigtigste faktiske vaerdi [%] | %

Parameter 16-10 Effekt [kW] kW]
Parameter 16-11 Effekt [hp] [hk]
Parameter 16-12 Motorspaending [Vl
Parameter 16-13 Frekvens [Hz]
Parameter 16-14 Motorstrom [A]
Parameter 16-16 Moment [Nm] Nm
Parameter 16-17 Hastighed [O/MIN] [O/MIN]
Parameter 16-18 Termisk motorbelastning %
Parameter 16-20 Motorvinkel

Parameter 16-30 DC Link-spaending \%
Parameter 16-32 Bremseenergi /s kw
Parameter 16-33 Bremseenergi /2 min kw
Parameter 16-34 Kolepl.-temp. °C

Parameter 16-35 Termisk inverterbelastning %

Parameter 16-36 Vekselret. nom. stram A

16 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes.
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Driftsvariabel Enhed Statusskeerm Il

Parameter 16-37 Vekselret. maks. strom A Driftsvariablerne (1.1, 1.2, 1.3 og 2) er vist i lllustration 2.11.
Parameter 16-38 SL-styreenh., tilstand I eksemplet er hastighed, motorstrem, motoreffekt og
Parameter 16-39 Styrekorttemp. °C frekvens valgt som variabler i farste og anden linje.

Parameter 16-40 Logging-buffer fuld =
1(1)

Parameter 16-50 Ekstern reference

=
I
207 O/MIN 5,25A 24,4 kW s
Parameter 16-51 Pulsreference G §
Parameter 16-52 Feedback [enhed] [Enhed] 6,9HZ @
Parameter 16-53 Digi pot-reference
Parameter 16-60 Digital indgang bin
Parameter 16-61 Klemme 53, koblingsind- Vv PRl b beer @
stilling
Parameter 16-62 Analog indgang 53 @
Parameter 16-63 Klemme 54, koblingsind- Vv lustration 2.11 Statusskaerm Il
stilling
Parameter 16-64 Analog indgang 54
Parameter 16-65 Analog udgang 42 [mA] [mA] Statusskaerm Il
Parameter 16-66 Digital udgang [bin] [bin] Denne tilstand viser haendelse og handling for Smart Logic
Parameter 16-67 Pulsindgang #29 [Hz] [Hz] Control. Se kapitel 3.13 Parametre: 13-**Intelligent logik for
Parameter 16-68 Frekvensindgang #33 [Hz] [Hz] yderligere oplysninger.
Parameter 16-69 Pulsudgang #27 [Hz] [Hz] — o
Parameter 16-70 Pulsudgang #29 [Hz] [HZ] 1(0) é
Parameter 16-71 Releeudgang [bin] 778 O/MIN 086 A 40kw %
Parameter 16-72 Teeller A Tilstand: O ikke aktiv O (ikke aktiv) -
Parameter 16-73 Teeller B Eg’f;'r:_
Parameter 16-80 Fieldbus, CTW 1 hex
Parameter 16-82 Fieldbus-REF. 1 hex P e e T
Parameter 16-84 Komm.-optionsstatusord hex Ilustration 2.12 Statusskaerm I
Parameter 16-85 FC-port, CTW 1 hex
Parameter 16-86 FC-port, REF 1 hex
Parameter 16-90 Alarmord 2.1.5 Parameteropsaetning
Parameter 16-92 Advarselsord
Parameter 16-94 Udv. statusord Frekvensomformeren kan anvendes til praktisk talt alle

opgaver. Frekvensomformeren tilbyder et valg mellem to
programming modes:
. Hovedmenutilstand.

Tabel 2.1 Enheder

Statusskeerm |

Denne udlasningstilstand bruges som standard efter start o Kvikmenutilstand.

eller initialisering. Hovedmenuen giver adgang til samtlige parametre.

Tryk pé [Info] for at fa oplysninger om de enheder, der er Kvikmenuen ferer brugeren igennem nogle fa parametre,
knyttet til de viste driftsvariabler (1.1, 1.2, 1.3, 2 og 3). som gor det muligt at betjene frekvensomformeren.
Driftsvariablerne er vist i lllustration 2.10. Parametre kan zendres i enten hovedmenuen eller

kvikmenuen.

799 O/MIN 783A 36,4 kw

130BP041.10

2.1.6 Kvikmenu, hovedfunktioner

Tryk pad [Quick Menu] for at se en liste over de forskellige
omrader, der findes i kvikmenuen.
Automatisk ﬁey'/etje”“ mpning Vaelg Q7 Min personlige menu for at se de valgte personlige
parametre. Disse parametre er valgt i parameter 0-25 Min
@ @ personlige menu. Der kan tilfgjes op til 50 forskellige

parametre i denne menu.

Illustration 2.10 Statusskaerm |

MG33MMO1 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. 17
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ORPM 0.00A

|1 My Personal Menu_
Q2 Quick Setup
Q4 Smart Setup

Q5 Changes Made

130BC916.10

Illustration 2.13 Kvikmenuer

Veelg Q2 Hurtig opsaetning for at ga igennem et udvalg af
parametre for at f3 motoren til at kere naesten optimalt.
Fabriksindstillingen for de andre parametre tager hensyn til
de onskede styrefunktioner og konfigurationen af
signalindgangene/-udgangene (styreklemmer).

Parametervalget foretages med navigationstasterne.
Parametrene i Tabel 2.2 er tilgeengelige.

Parameter 5-12 Klemme 27, digital indgang

0] Ingen funktion”

Parameter 1-29 Automatisk motortil-

Parameter Indstilling
Parameter 0-01 SprogParameter 0-01 Sprog
Parameter 1-20 Motoreffekt [kW] [kW]
Parameter 1-22 Motorspaending V]
Parameter 1-23 Motorfrekvens [Hz]
Parameter 1-24 Motorstrom [A]
Parameter 1-25 Nominel motorhastighed [O/MIN]

[

[

1] Aktivér komplet

pasning (AMA) AMA
Parameter 3-02 Minimumreference O/MIN]
Parameter 3-03 Maksimumreference O/MIN]

Parameter 3-41 Rampe 1, rampe-op-tid

sl

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

[
[
[
[

sl

Parameter 3-13 Referencested

Tabel 2.2 Valg af parametre

1) Hvis klemme 27 er indstillet til [0] Ingen funktion, er det ikke
nedvendigt med en tilslutning til +24 V pa klemme 27.

Veelg Valgte aendringer for oplysninger om:
o De seneste 10 andringer. Brug [A] [Y]-navigati-
onstasterne til at rulle mellem de 10 senest

&ndrede parametre.

. De andringer, der er foretaget siden fabriksind-

stillingen.

Veelg Loggings for oplysninger om displaylinjeudlees-
ningerne. Oplysningerne vises som grafer.

Kun de parametre, der er valgt i parameter 0-20 Displaylinje
1,1, lille og parameter 0-24 Displaylinje 3, stor, kan vises. Der
kan lagres op til 120 prever i hukommelsen til senere brug.

18 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. MG33MMO1
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2.1.7 Indledende idriftsaettelse

Den letteste made at udfere den indledende idriftseettelse pa er ved at trykke pa [Quick Menu] og felge proceduren til
hurtig opsatning med LCP 102 (lees Tabel 2.3 fra venstre mod hgjre). Eksemplet gaelder for applikationer med dben slgjfe.

Tryk pa

Q2 Quick Menu.

Parameter 0-01 SprogParameter 0-01 S
prog

Indstil sprog.

Indstil effekten fra motorens
Parameter 1-20 Motoreffekt [kW] .
typeskilt.

. Indstil spaendingen fra
Parameter 1-22 Motorspaending ¢ Kiltet
ypeskiltet.

Indstil frekvensen fra
Parameter 1-23 Motorfrekvens .
typeskiltet.

Parameter 1-24 Motorstram Indstil stremmen fra typeskiltet.

Parameter 1-25 Nominel motorha-
stighed

Indstil hastighed i O/MIN fra
typeskiltet.

Hvis klemmestandarden er [2]
Frileb inverteret, er det muligt at

Parameter 5-12 Klemme 27, digital @ndre denne indstilling til [0]

indgang Ingen funktion. Det er derefter
ikke nedvendigt med tilslutning
til klemme 27 for at kere AMA.
Indstil den gnskede AMA-
funktion. Aktivér komplet AMA

anbefales.

Parameter 1-29 Automatisk motortil-
pasning (AMA)

eegee.

. Indstil minimumhastigheden for
Parameter 3-02 Minimumreference
motorakslen.

) Indstil maksimumbhastigheden
Parameter 3-03 Maksimumreference
for motorakslen.

Indstil rampe op-tiden med
Parameter 3-41 Rampe 1, rampe-op-tid reference til synkron motorha-

stighed, ns.

Indstil rampe ned-tiden med

Parameter 3-42 Rampe 1, rampe-ned- .
tid reference til synkron motorha-
i

stighed, ns.

Indstil det sted, hvorfra
referencen skal virke.

Parameter 3-13 Referencested

Tabel 2.3 Procedure for hurtig opsaetning
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En anden enkel metode til idriftseettelse af frekvensom-
formeren er ved hjzlp af Smart Application Set-up (SAS),
der ogsa kan findes ved at trykke pa [Quick Menu]. Felg
anvisningerne pa skarmen for at gennemfgre opsaetningen
af de angivne applikationer.

[Info]-tasten kan bruges under karsel af SAS for at se
hjeelpeinformation til de forskellige valg, indstillinger og
meddelelser. Falgende tre applikationer er inkluderet:

. Mekanisk bremse.

. Transportband.
. Pumpe/vent.

Felgende fire fieldbusser kan veelges:
. PROFIBUS.

. PROFINET.
. DeviceNet.

. EtherNet/IP.

BEM/ERK!

Frekvensomformeren ignorerer startbetingelserne, nar
SAS er aktiv.

BEM/ERK!

Smart-opsaetning kerer automatisk ved den forste
opstart af frekvensomformeren eller efter en nulstilling
til fabriksindstillingerne. Hvis der ikke udferes nogen
handlinger, vil skeermen til SAS automatisk forsvinde
efter 10 minutter.

2.1.8 Hovedmenutilstand

Tryk pa [Main Menu] for at komme til hovedmenutil-
standen. Udlaesningen i lllustration 2.14 vises i displayet.
Den midterste og den nederste del af displayet viser en
liste med parametergrupper, som kan veelges ved at trykke
pa tasterne [4] og [Y].

Alle parametre kan @ndres i hovedmenuen. Afhaengigt af
konfigurationsvalget (parameter 1-00 Konfigurationstilstand)
kan nogle parametre imidlertid vaere skjult. Aben slgjfe
skjuler for eksempel alle PID-parametrene, og andre
aktiverede optioner gor flere parametergrupper synlige.

2.1.9 Parametervalg

I hovedmenutilstand er parametrene gruppeopdelt. Veelg
en parametergruppe ved hjeelp af navigationstasterne.

Efter valget af parametergruppe vealges en parameter ved
hjeelp af navigationstasterne.

I den midterste del af displayet vises parameternummer og
-navn sammen med den valgte parametervaerdi.

“ o

7400/MIN 10,64A 101] ~

O

Grundlzeggende indstillinger 0-0* =

g

0-01 Sprog e}
[0] Engelsk

Illustration 2.15 Parametervalg

2.1.10 Andring af data

Proceduren for aendring af data er den samme i
kvikmenuen og hovedmenuen. Tryk pa [OK] for at sendre
den valgte parameter.

Proceduren for aendring af data afhaenger af, om den
valgte parameter repraesenterer en numerisk dataveerdi
eller en tekstveerdi.

2.1.11 Andring af en tekstvaerdi

Hvis den valgte parameter er en tekstveerdi, kan
tekstveerdien aendres ved hjalp af tasterne [4] [V].

s o
1107 O/MIN 384A 1(1) é Flyt markgren til den veerdi, der skal gemmes, og tryk pa
L on
|0-** Betjening/display ‘ <
% Ly =4
1=+ Lastog motor 7400/MIN 10,64 A L0 [
O
2-** Bremser Grundlaeggende indstillinger 0-0* =
o
3 - ** Reference/ramper 0-01 Sprog 8
Illustration 2.14 Hovedmenutilstand
[0] Engelsk
Hver enkelt parameter har et navn og et nummer, som lllustration 2.16 Andring af en tekstveerdi
forbliver ueendrede uanset programming mode. |
hovedmenutilstand er parametrene gruppeopdelt. Parame-
ternummerets forste ciffer (fra venstre) angiver
parametergruppenummeret.
20 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. MG33MMO1
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2.1.12 Andring af en dataveerdi

Hvis den valgte parameter repraesenterer en numerisk
dataveerdi, kan de valgte data aendres ved hjelp af naviga-
tionstasterne [«] [>] og [A] [Y]. Tryk pa tasterne [<] og [»]
for at flytte markeren vandret.

o~ o
113 O/MIN 1,78A 1(1) o
Belastn.-afh. indstilling 1- 6% é
1 - 60 Belastningskomp. ved lav 8
hastighed
1@0 %

L v

lllustration 2.17 Andring af en dataveerdi

Tryk pa tasterne [4] [Y] for at endre dataveerdien. [4] @ger
datavaerdien, og [Y] mindsker datavaerdien. Flyt markgren
til den veerdi, der skal gemmes, og tryk pa [OK].

~ o
7290/MIN 6.21A M S
Belastn.-afh. indstilling 1-6* §
1 - 60 Belastningskomp. ved lav 8
kompensation
0%
\ v
Illustration 2.18 Lagring af en dataveerdi
2.1.13 Uendeligt variabel s&ndring af
numerisk datavaerdi
Veelg et ciffer med [«] [*], hvis den valgte parameter
repraesenterer en numerisk dataveerdi.
2
o
S5 1 RFE S.50A 1o1y =
Startijusteringer 1-7% E
1-7V1 Startfor=ink. S
oo [E]=
e 1

Illustration 2.19 Valg af ciffer

Redigér det valgte ciffer trinlast med [4] [V].
Markegren angiver det valgte ciffer. Anbring markeren pa
det ciffer, der skal gemmes, og tryk pa [OK].

e e o ol

Startijusteringsr
1-71 Startfor=sink.

=
|
=J
%
130BP072.10

oo El=

| b 1

Illustration 2.20 Lagring

2.1.14 Veerdi, trinvis

Visse parametre kan aendres trinvist. Gaelder for:
. Parameter 1-20 Motoreffekt [kW].

. Parameter 1-22 Motorspaending.
. Parameter 1-23 Motorfrekvens.

Disse parametre andres bade som en gruppe numeriske
dataveerdier og som numeriske datavaerdier med trinlgse
andringer.

2.1.15 Afleesning og programmering af
indekserede parametre

Parametrene er indekseret i reekkefglge og kan gennemses
ved at rulle igennem dem.

Parameter 15-30 Fejllogbog: Fejlkode til

parameter 15-32 Alarm-log: Klokkeslaet indeholder en fejllog,
der kan aflaeses. Veelg en parameter, tryk pa [OK], og tryk
pa tasterne [4] [¥] for at rulle igennem vaerdierne i loggen.

For eksempel andres parameter 3-10 Preset-reference
séledes:
1. Veelg parameteren, tryk pa [OK], og tryk pa
tasterne [4] [¥] for at rulle igennem de
indekserede veerdier.

2. En parameterveerdi kan andres ved at vaelge den
indekserede veerdi og trykke pa [OK].

3. Redigér veerdien ved at trykke pa [4] [Y].
4, Tryk pa [OK] for at acceptere den nye indstilling.

5. Tryk pa [Cancel] for at annullere. Tryk pa [Back]
for at forlade parameteren.

2.1.16 Sadan programmeres pa det
numeriske LCP-betjeningspanel

Felgende instruktioner geelder for det numeriske LCP (LCP
101).
Betjeningspanelet er opdelt i fire funktionsgrupper:

MG33MMO1
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1. Numerisk display.

2. Menutaster og indikatorlys — eendring af
parametre og skift mellem displayfunktioner.

3. Navigationstaster og indikatorlys.
4. Betjeningstaster og indikatorlys.

Displaylinje
Statusmeddelelser, der viser ikoner og numerisk veerdi.

Indikatorlys

. Grgn LED/On: Angiver, om styredelen er teendt.

. Gul LED/Warn: Angiver en advarsel.
° Blinkende rgd LED/Alarm: Angiver en alarm.

LCP-taster
[Menu]

Velg en af falgende tilstande:
. Status.

. Hurtig opseetning.

. Hovedmenu.
‘ ——‘ ‘—— ——‘ Setup
1 /|
a) |
— — —
Status Quick Main
Setup Menu

L—

Illustration 2.21 LCP-taster

130BA191.10

Statustilstand

Statustilstand viser status for frekvensomformeren eller
motoren.

Hvis der forekommer en alarm, skifter NLCP automatisk til
statustilstand.

Adskillige alarmer kan vises.

BEMARK!

Parameterkopiering er ikke muligt med LCP 101,
numerisk LCP-betjeningspanel.

rpm
)/\ o Setup 1

Illustration 2.22 Statustilstand
/\ 1 Setup 1

Illustration 2.23 Alarm

Hovedmenu/hurtig opsaetning

Bruges til at programmere alle parametre eller kun
parametrene i kvikmenuen (se ogsa beskrivelsen af LCP
102 i kapitel 2.1 Grafiske og numeriske LCP-betjenings-
paneler).

Nar veerdien blinker, trykkes der pa [4] eller [¥] for at
2&ndre parametervaerdier.

1. Tryk pa [Main Menu] for at veelge hovedmenu.

130BP077.10

130BP078.10

Veelg parametergruppen [xx-__], og tryk pa [OK].

p
3. Veelg parameteren [__-xx], og tryk pa [OK].
4

Hvis parameteren er en array-parameter, veelges
array-nummeret efterfulgt af tryk pa [OK].

5. Veelg den kraevede dataveerdi, og tryk pa [OK].

Parametre med funktionelle valg viser veerdier som for
eksempel [1], [2] osv. Se den enkelte beskrivelse af
parametrene i kapitel 3 Parameterbeskrivelser for en
beskrivelse af de forskellige valgmuligheder.

[Back]

Bruges til at ga baglaens.

[4] [v] bruges til at navigere imellem kommandoer og
inden for parametre.
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=
- ,c\;
M g
] g
P 2 03 Setup 1
|
Status Quick Main
Menu Setup Menu
Illustration 2.24 Hovedmenu/hurtig opsaetning
2.1.17 LCP-taster
Tasterne til lokal betjening er placeret nederst pa LCP'et.
(I (I (I e
g
&
R

Illustration 2.25 LCP-taster

[Hand On]

Giver mulighed for at styre frekvensomformeren via LCP'et.
[Hand On] starter ogsa motoren, og det er nu muligt at
angive motorhastighedsdata med navigationstasterne.
Tasten kan veaelges som [1] Aktiveret eller [0] Deaktiveret via
parameter 0-40 [Hand on]-tast pd LCP.

Eksterne stopsignaler, der aktiveres ved hjzelp af
styresignaler eller en fieldbus, tilsidesaetter en start-
kommando via LCP'et.

Felgende styresignaler er stadig aktive, nar [Hand On] er
aktiveret:
. [Hand On] - [Off] - [Auto On].

. Nulstil.

. Frilgbsstop, inverteret

. Reversering.

. Veelg opsaetning, Isb - Veelg opsaetning, msb.
. Stopkommando fra seriel kommunikation.

. Hurtigt stop.

. DC-bremse.

[Off]

Standser den tilsluttede motor. Tasten kan veelges som [1]

Aktiveret eller [0] Deaktiveret via parameter 0-41 [Off]-tast pd
LCP.

Stop motoren ved at afbryde spaendingen, hvis der ikke er
valgt en ekstern stopfunktion, og [Off]-tasten er inaktiv.

[Auto On]

Muligger styring af frekvensomformeren via
styreklemmerne og/eller seriel kommunikation. Nar et
startsignal paferes styreklemmerne og/eller bussen, starter
frekvensomformeren. Tasten kan veelges som [1] Aktiveret
eller [0] Deaktiveret via parameter 0-42 [Auto on] tast pd LCP.

BEMARK!

Et aktivt HAND-OFF-AUTO-signal via de digitale indgange
har hgjere prioritet end betjeningstasterne [Hand On] og
[Auto Onl].

[Reset]

Anvendes til nulstilling af frekvensomformeren efter en
alarm (trip). Den kan vaelges som [1] Aktiveret eller [0]
Deaktiveret via parameter 0-43 [Reset]-tast pd LCP.

2.1.18 Initialisering til fabriksindstillinger

Der er to mader, hvorpa frekvensomformeren kan initia-
liseres til fabriksindstillingerne.

Anbefalet initialisering (via parameter 14-22 Drifts-
tilstand)
1. Veelg parameter 14-22 Diriftstilstand.

2 Tryk pa [OK].

3 Veelg [2] Initialisering.
4. Tryk pa [OK].
5

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

6. Tilslut netforsyningen igen. Frekvensomformeren
er nu nulstillet.

Parameter 14-22 Driftstilstand initialiserer alt undtagen:
. Parameter 14-50 RFl-filter.

. Parameter 8-30 Protokol.

. Parameter 8-31 Adresse.

. Parameter 8-32 FC-portens baud-hast..

. Parameter 8-35 Min. svartidsforsinkelse.

. Parameter 8-36 Maks. svartidsforsinkelse.

. Parameter 8-37 Maksimum forsinkelse mellem tegn.

. Parameter 15-00 Driftstimer til
parameter 15-05 Antal overspaendinger.

. Parameter 15-20 Baggrundslogbog: Haendelse til
parameter 15-22 Baggrundslogbog: Tid.

. Parameter 15-30 Fejllogbog: Fejlkode til
parameter 15-32 Alarm-log: Klokkesleet.

MG33MMO1
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Manuel initialisering
1. Afbryd netforsyningen, og vent p3, at displayet

gar ud.
2. 2a Hold [Status] — [Main Menu] - [OK] nede
samtidig under opstart af LCP 102,
grafisk display.

2b  Tryk pa [Menu] - [OK] under opstart af
det numeriske display LCP 101.

3. Slip tasterne efter 5 sek.

4. Frekvensomformeren er nu programmeret i
overensstemmelse med fabriksindstillingerne.

Denne procedure initialiserer alt undtagen:
) Parameter 15-00 Driftstimer.

. Parameter 15-03 Antal indkoblinger.
. Parameter 15-04 Antal overtemperaturer.
. Parameter 15-05 Antal overspaendinger.

BEMARK!

Ved en manuel initialisering nulstilles indstillingerne
ogsa for seriel kommunikation, RFl-filter
(parameter 14-50 RFl-filter) og fejllog.
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3 Parameterbeskrivelser

3.1 Parametre: 0-** Betjening/display

Parametre, der er tilknyttet frekvensomformerens 0-01 Sprog
grundlaeggende funktioner, LCP-tastfunktion og LCP- Option: Funktion:
displaykonfiguration. - —
[49] | Russian Indgar i sprogpakke 3
3.1.1 0-0* Basisindstillinger [50] [ Thai Indgar i sprogpakke 2
[51] | Bahasa Indgar i sprogpakke 2
0-01 Sprog Indonesia
Option: Funktion: [52] [ Hrvatski Indgdr i sprogpakke 3

Definerer displaysprog. Frekvensom-

formeren leveres med fire forskellige 0-02 Motorhastighedsenhed

sprogpakker. Engelsk og tysk indgar i alle Option: Funktion:

pakker. Engelsk kan ikke slettes eller m
andres.
Denne parameter kan ikke justeres, mens
[0] * | English Indgar i sprogpakke 1-4 motoren korer.
[1]1 | Deutsch Indgar i sprogpakke 1-4
21 | Francais Inda3r T soroapakke 1 Oplysningerne, der vises i displayet, afhaenger af
I ri
9 progp indstillingerne i parameter 0-02 Motorhastighedsenhed
[3] |Dansk Indgar i sprogpakke 1 og parameter 0-03 Regionale indstillinger. Fabriksind-
- — stillingerne af parameter 0-02 Motorhastighedsenhed
(4] | Spanish Indgar i sprogpakke 1 og parameter 0-03 Regionale indstillinger afhaenger af
EIGETS Indgar i sprogpakke 1 det geografiske omrade, hvor frekvensomformeren er
leveret.
[6] |Svenska Indgar i sprogpakke 1 BEM/ERK.
71 |Nederlands Indgar i sprogpakke 1 Andring af enheden for motorhastighed
nulstiller visse parametre til deres oprindelige
[10] | Chinese Indgar i sprogpakke 2 veerdi. Veelg enheden for motorhastighed
120] | Suomi Indgar i sprogpakke 1 forst, for andre parametre aendres.
(22] | English US Indgér i sprogpakke 4 [0] [O/MI | Veelg for at fa vist motorhastighedsvariabler og
277 | Greek IV N parametre, der benytter motorhastighed (O/MIN).
[11 [Hz Vzelg for at fa vist motorhastighedsvariabler og
(28] | Bras.port Indgér i sprogpakke 4 * parametre, der benytter udgangsfrekvens (Hz).
36] | Sl i Indgar i kke 3 3 R 1TF
Bl | Sonaiey e BBl 0-03 Regionale indstillinger
[39] | Korean Indgar i sprogpakke 2 Option: Funktion:
[40] [ Japanese Indgar i sprogpakke 2 » aFRK
[41] | Turkish Indgér i sprogpakke 4 Denne parameter kan ikke justeres, mens
[42] | Trad.Chinese Indgar i sprogpakke 2 motoren korer.
[43] | Bulgarian Indgar i sprogpakke 3

[0] * | Interna- | Aktivér parameter 1-20 Motoreffekt [kW] til
[44] | Srpski Indgar i sprogpakke 3 tional indstilling af motoreffekt i kW, og indstil
standardvaerdien for

[45] [ Romanian Indgar i sprogpakke 3
parameter 1-23 Motorfrekvens til 50 Hz.
[46] | Magyar Indgar i sprogpakke 3 [11 | USA Aktivér parameter 1-20 Motoreffekt [kW] til
[47] | Czech Indgar i sprogpakke 3 indstilling af motoreffekt i hk, og indstil
standardvaerdien for
[48] | Polski Indgar i sprogpakke 4 parameter 1-23 Motorfrekvens til 60 Hz.
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0-04 Driftstilstand ved start (hand)

Option: Funktion:

Vzelg den driftstilstand, der skal bruges, nar
frekvensomformeren gentilsluttes til
netspaending efter nedlukning i hand on-
tilstand.

[0] | Genoptag Genstart frekvensomformeren, idet de
samme start-/stopindstillinger (pafert via
[Hand On]/[Off]), som blev valgt for
nedlukning af frekvensomformeren,

bevares.

[1] * | Tvangsstop, Genstart frekvensomformeren med en

ref=gl. gemt lokal reference, nar der igen paferes
netspaending, og nar der trykkes pa [Hand

On].

[2] [ Tvangsstop, Nulstil den lokale reference til 0 ved

ved at blive @ndret. parameter 0-51 Opsaetningskopi ger det
muligt at kopiere parameterindstillinger mellem
opsaetninger, hvilket er medvirkende til en hurtigere idrift-
seettelse, hvis tilsvarende parameterindstillinger er
pakraevede i forskellige opseaetninger.

0-10 Aktiv opsaetning

Option: Funktion:

Velg den opsaetning, der skal styre frekvens-
omformerens funktioner.

[0] | Fabriksop-
saetning

Kan ikke aendres. Den indeholder Danfoss-
datasaettet og kan bruges som datakilde,
hvis de gvrige opsaetninger skal gendannes
til en kendt tilstand.

[1] * | Opseetning 1 | [1] Opseetning 1 til [4] Opsatning 4 er de fire
separate parameteropsaetninger. Samtlige

parametre kan programmeres i hver af disse.

3.1.2 0-1* Driftsopsaetning

Definér og kontrollér de enkelte parameteropsaetninger.
Frekvensomformeren har fire parameteropsaetninger, der
kan programmeres uafhaengigt af hinanden. Derfor er
frekvensomformeren meget fleksibel og kan lgse
avancerede styrefunktionsproblemer, hvilket ofte vil spare
udgifter til eksternt styreudstyr. Parameteropsaetninger kan
anvendes til at programmere frekvensomformeren til at
fungere i henhold til en given styreprofil i en opsaetning
(for eksempel motor 1 for horisontal bevaegelse) og en
anden styreprofil i en anden opsaetning (for eksempel
motor 2 for vertikal bevaegelse). Parameteropsaetninger kan
ogsa anvendes af en OEM-maskinproducent til identisk
programmering af de fabrikstilpassede frekvensomformere
til forskellige maskintyper i et sterrelsesomrade, sa de er
indstillet til de samme parametre. Under produktion/idrift-
saettelse skal der blot vaelges en specifik opsaetning,
afhaengigt af hvilken maskine frekvensomformeren
installeres pa.

Det aktive setup (dvs. den opsaetning, som frekvensom-
formeren fungerer med aktuelt) kan valges i

parameter 0-10 Aktiv opsaetning og vises i LCP'et. Ved brug
af multiopsaetning er det muligt at skifte mellem
opsaetninger, mens frekvensomformeren korer eller er
stoppet, via digitale indgange eller serielle kommunikati-
onskommandoer. Hvis det er ngdvendigt at sendre
opsaetninger under korsel, skal det kontrolleres, at
parameter 0-12 Denne opsaetning knyttet til er
programmeret som kraevet. parameter 0-11 Rediger
opsaetning geor det muligt at eendre parametrene inden for
enhver opsatning, mens frekvensomformeren fortsaetter i
det aktive setup, som kan veere en anden end den, der er

ref=0 genstart af frekvensomformeren. 2] |Opsetning 2
5 [3] | Opseetning 3
0-09 Performance Monitor P - 2
. [4] | Opsetning 4
Range: Funktion: [9] | Multio- Valg af fiernstyrede opsaetninger via de
0 %* | [0 - 100 %] | psaetning digitale indgange og den serielle kommuni-

kationsport. Denne opsatning anvender
indstillingerne fra parameter 0-12 Denne
opsaetning knyttet til. Stop frekvensom-
formeren, inden der foretages aendringer af
funktioner med aben eller lukket slgjfe.

Brug parameter 0-51 Opsaeetningskopi til at kopiere en
opseaetning til en anden eller til samtlige opsaetninger. Stop
frekvensomformeren inden skift mellem opsaetninger, hvis
parametre maerket kan ikke aendres under drift har
forskellige veerdier. For at undga konflikter, fordi den
samme parameter har forskellige indstillinger i to
forskellige opsaetninger, kan opsaetningerne sammenkaedes
i parameter 0-12 Denne opsazetning knyttet til. Parametre
med betegnelsen kan ikke kan aendres under drift er maerket
FALSK i parameterlisterne i kapitel 5 Parameterlister.

0-11 Rediger opseetning

Option: Funktion:

Veelger den opsaetning, der skal redigeres
(dvs. programmeres) under driften: det
aktive setup eller en af de inaktive setups.

[0] | Fabriksop-
seetning

Kan ikke redigeres, men er nyttig som
datakilde, hvis de evrige opseetninger skal
returneres til en kendt tilstand.

[1] * | Opseetning 1 [1] Opseet. 1 til [4] Opsaet. 4 kan frit
redigeres under driften uafhaengigt af

hvilken opsaetning, der er aktiv.

[2] | Opseetning 2

[3] | Opseetning 3

[4] | Opseetning 4
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0-11 Rediger opsaetning 0-12 Denne opsatning knyttet til

Option: Funktion: Option: Funktion:
[9] [ Aktiv Kan ogsa redigeres under driften. Den parameterlisterne i kapitel 5 Parameter-
opsatning valgte opsaetning kan redigeres fra lister.

forskellige kilder: LCP, FC RS485, FC USB
eller op til fem fieldbus-steder.

Parameter 0-12 Denne opsatning knyttet
til bruges, nar der er valgt [9] Multio-

i psaetning i parameter 0-10 Aktiv
Opseetning

1

opsaetning. Multiopsaetning bruges til at

skifte fra én opsaetning til en anden

under driften (dvs. nar motoren kerer).
P 0-11 s Eksempel:
Brug multiopsaetning til at skifte fra

2

3

0000 opsaetning 1 til opsaetning 2, mens

W

parameter 0-12 Denne opseetning knyttet
til til [2] Opsaetning 2. Herved startes
130BA199.10 sammenkaedningen.

4 motoren kerer. Programmér forst
Opseetning opsatning 1, og kontrollér herefter, at
1 opsaetning 1 og 2 er synkroniseret
(eller sammenkaedet). Synkroniseringen
2 kan udfgres pa to mader:
[ —
P0O-11 888 1. Skift redigeringsopsaetningen til [2]
3 Opseetning 2 i parameter 0-11 Rediger
4 opsaetning, og indstil
parameter 0-12 Denne opseetning knyttet
Opsaetning til til [1] Opseetning 1. Herved startes
1 sammenkaedningen (synkroniseringen).
2 . E
P0-11 | :
3 5
4
PLC-Fieldbus Illustration 3.2 Opsaetning 1
Opseetning
1
ELLER
2 PO-11 2. Kopiér opsaetning 1 til opsaetning 2
3 fra opseetning 1. Indstil derefter

4

lllustration 3.1 Rediger opsatning

130BP076.10

0-12 Denne opseetning knyttet til

Option: Funktion:

For at undgé konflikter under skift fra lllustration 3.3 Opsatning 2

én opseetning til en anden under
driften kan opsatninger med
parametre, der ikke kan eendres under . . .
X Nar sammenkadningen er udfert, viser
driften, sammenkaedes. Sammenkaed- X
parameter 0-13 Udlaesning: Sammen-
keedede opsaetn. {1,2} for at indikere, at

alle parametre, der ikke kan aendres

ningen sikrer, at parametervaerdier, der
ikke kan eendres under driften, synkro-

niseres ved skift fra én opsatning til en . . .
under driften, nu er ens i opsatning 1

og 2. Hvis der foretages aendringer af
en parameter, der ikke kan aendres

anden under driften. Parametre, der
ikke kan aendres under driften, er identi-

ficeret med betegnelsen FALSK i
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0-12 Denne opsaetning knyttet til

0-14 Udlzesning: Rediger opsaetninger / kanal

Option: Funktion: Range: Funktion:
under driften, for eksempel Dette valg afspejles i
parameter 1-30 Statormodstand (Rs), i parameter 0-11 Rediger opsaetning.
opsatning 2, indferes disse sendringer N En bruger valgte Opsztning 1 via
ogsa automatisk i opsaetning 1. Det er LCP'et
nu muligt at skifte til opsaetning 1 og 2
it A . Alle andre kanaler benytter det
aktive setup.
[0] * [ Ikke
sammenkaedet 0-15 Readout: actual setup
[ |Opseet. 1 Range: Funktion:
[2] |Opseet. 2 - -
5] [Opeet 3 0* [ [0 - 255 ]| Ger det muligt at udleese det aktive setup. Kan
7 Op _ 7 ogsa geres, nar der er valgt [9] Multiopseetning i
41 pseet. parameter 0-10 Aktiv opsaetning.
0-13 Udlzesning: Sammenkaedede opseetn.
Array [5] 3.1.3 0-2* LCP-display
Range: Funktion:
o*| [o- Se en liste over alle de opsztninger, der er kaedet Definér de variabler, der vises i LCP'et.
255 1] sammen vha. parameter 0-12 Denne opsatning
knyttet til. Parameteren har et indeks for hver BEMAERK!
parameteropsatning. Den viste parameterveerdi for For oplysninger om at skrive displaytekster, se:
hvert indeks repraesenterer de opsaetninger, der er
kaedet sammen med parameteropsaetningen. ° Parameter 0-37 Displaytekst 1.
. Parameter 0-38 Displaytekst 2.
Indeks LCP-veerdi
0 o} . Parameter 0-39 Displaytekst 3.
1 {1,2}
g 1.2 0-20 Displaylinje 1,1, lille
3 3
£l Option: Funktion:
4 {4}
Veelg en variabel, som skal vises i
Tabel 3.1 Eksempel p4 sammenkadet displayet i linje 1, venstre position.
opsatning [0] Ingen Der er ikke valgt en displayvaeerdi.
[9] Performance Monitor
0-14 Udlzesning: Rediger opsatninger / kanal [15] |Readout: actual
Range: Funktion: setup
0* [ [-2147483648 | Se indstillingen af parameter 0-11 Rediger [371 | Displaytekst 1
- 2147483647 1 | opseetning for hver af de fire forskellige [38] | Displaytekst 2
kommunikationskanaler. Nar nummeret [39] | Displaytekst 3
vises som hex-nummer, som det er tilfeeldet [748] | PCD Feed Forward
pa LCP'et, repraesenterer hvert nummer en [953] | Profibus-advarselsord
kanal. [1005] | Fejlteeller for
Numrene 1-4 repraesenterer et opsaetnings- udlaesningsaf-
nummer; F betyder fabriksindstilling, og A sendelse
betyder aktivt setup. Kanalraekkefalgen er [1006] | Fejltaeller for
fra hgjre mod venstre: LCP, FC-bus, USB, udlaesningsmod-
HPFB1-5. tagelse
Eksempel: Nummeret AAAAAA21h betyder [1007] | Afbrydelsesteller for
folgende: udlaesningsbus
o Frekvensomformeren modtog [1013] | Advarselsparameter
Opsatning 2 via en fieldbus-kanal. [1230] | Advarselsparameter

[1472] | VLT-alarmord

[1473] | VLT-advarselsord
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0-20 Displaylinje 1,1, lille 0-20 Displaylinje 1,1, lille

Option: Funktion: Option: Funktion:
[1474] | VLT udvidet [1624] | Calibrated Stator
statusord Resistance
[1501] [ Kerte timer [1625] [ Moment [Nm] hgj
[1502] | kWh-tzeller [1630] | DC Link-spaending DC-link-spaending i frekvensom-
[1580] | Kerte timer for formeren.
ventilator [1631] [ System Temp.
[1600] | Styreord Aktuelt styreord. [1632] | Bremseenergi /s Aktuel bremseeffekt, der overfores
[1601] | Reference [enhed] Den totale reference (summen af til en ekstern bremsemodstand.
digital/analog/preset/bus/fastfrys Angivet som en gjebliksveerdi.
ref/catch up og slow-down) i den [1633] | Bremseenergi /2 min | Bremseeffekt, der overfores til en
valgte enhed. ekstern bremsemodstand. Middel-
[1602] | Reference % Den totale reference (summen af effekten beregnes lgbende for de
digital/analog/preset/bus/fastfrys seneste 120 sek.
ref/catch up og slow-down) i [1634] | Kelepl.-temp. Frekvensomformerens aktuelle
procent. kelepladetemperatur. Udkoblings-
[1603] | statusord Aktuelt statusord. graensen er 95 =5 °C, indkobling
45 ©
[1605] | Vigtigste faktiske Faktiske veerdi som en procentdel. sker ved 70 5 °C.
veerdi [%] [1635] | Termisk inverterbe- Belastningen af vekselretterne i
[1606] | Actual Position lastning procent.
[1609] | Tilpas. udles. [1636] | Vekselret. nom. Frekvensomformerens nominelle
[1610] | Effekt [kW] Den faktiske effekt, motoren strom strom.
forbruger i kW.
[1637] [ Vekselret. maks. Frekvensomformerens
[1611] | Effekt [hp] Den faktiske effekt, motoren strom maksimumstram.
forbruger, i hk.
[1638] | SL-styreenh,, tilstand [ Tilstanden for den haendelse,
[1612] | Motorspeaending Den spaending, som tilfgres styreenheden har udfert.
motoren.
[1639] | Styrekorttemp. Styrekortets temperatur.
[1613] | Frekvens Motorfrekvens, dvs. udgangsfre-
. [1645] [ Motor Phase U
kvensen fra frekvensomformeren i
Current
Hz.
[1646] | Motor Phase V
[1614] | Motorstram Motorens fasestram malt som Current
effektiv veerdi. [1647] | Motor Phase W
[1615] | Frekvens [%] Motorfrekvens, dvs. udgangsfre- Current
kvensen fra frekvensomformeren i [1648] | Speed Ref. After
procent. Ramp [RPM]
[1616] | Moment [Nm] Faktisk motormoment 1 Nm. [1650] | Ekstern reference Summen af den eksterne reference
som en procentdel, dvs. summen
[1617] | Hastighed [O/MIN] Hastighed i O/MIN (omdrejninger af analog/puls/bus.
pr. minut), dvs. motorakselha-
. X X [1651] | Pulsreference Frekvens i Hz tilsluttet til de
stigheden i lukket slgjfe.
digitale indgange (18, 19 eller 32,
[1618] [ Termisk motorbe- Termisk belastning pa motoren, 33).
lastning udregnet af ETR-funktionen.
[1652] | Feedback [enhed] Referencevzerdi fra programmerede
[1619] | KTY-felertemperatur digitale indgange.
[1620] | Motorvinkel
- [1653] | Digi pot-reference
[1621] | Torque [%] High Res.
- [1657] | Feedback [RPM]
[1622] | Moment [%] Aktuel motorbelastning som en
. [1660] | Digital indgang Signaltilstandene fra de seks
procentdel af det nominelle
digitale klemmer (18, 19, 27, 29, 32
motormoment.
og 33). Der er 16 bit i alt, men kun
[1623] | Motor Shaft Power seks af dem anvendes. Indgang 18
[kW] svarer til den anvendte bit lsengst
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0-20 Displaylinje 1,1, lille

0-20 Displaylinje 1,1, lille

Option: Funktion: Option: Funktion:
til venstre. Signal lavt = 0, signal [1678] | Analog udg. X45/1
hejt = 1. [mA]
[1661] [ Klemme 53, Indstilling af indgangsklemme 54. [1679] | Analog udg. X45/3
koblingsindstilling Strem = 0, spaending = 1. [mA]
[1680] | Fieldbus, CTW 1 Styreord (CTW), der modtages fra
[1662] | Analog indgang 53 | Den faktiske veerdi pa indgang 53, e —
enten som en reference eller
beskyttelsesveerdi. [1682] | Fieldbus-REF. 1 Den primeere referenceveerdi sendt
med styreord fra busmasteren.
[1663] | Klemme 54, Indstilling af indgangsklemme 54.
koblingsindstilling Strem = 0, spaending = 1. [1684] [ Komm.-optionssta- Udvidet statusord for fieldbus-
tusord kommunikationsoption.
[1664] | Analog indgang 54 Den faktiske veerdi for indgang 54
som reference eller beskyttel- [1685] | FC-port, CTW 1 Styreord (CTW), der modtages fra
ceavezah, busmasteren.
[1665] | Analog udgang 42 Den faktiske veerdi pa udgang 42 i [1686] | FC-port, REF 1 Statusord (STW), sendt til
[MA] mA. Anvend busmasteren.
parameter 6-50 Klemme 42, udgang [1687] | Bus Readout Alarm/
til at veelge den veerdi, der skal Warning
vises. [1689] | Configurable Alarm/
[1666] | Digital udgang [bin] | Den binzere veerdi af alle digitale Warning Word
udgange. [1690] | Alarmord En eller flere alarmer i hex-kode.
[1667] | Frekvensindgang #29 | Den faktiske veerdi for den [1691] | Alarmord 2 En eller flere alarmer i hex-kode.
[Hz] frekvens, der er pafort klemme 29 [1692] | Advarselsord En eller flere advarsler i en hex-
som en impulsindgang. kode.
[1668] | Frekvensindgang #33 | Den faktiske veerdi for den [1693] | Advarselsord 2 En eller flere advarsler i en hex-
[Hz] frekvens, der er pafert klemme 33 kode.
som en impulsindgang.
[1694] | Udv. statusord En eller flere statustilstande i hex-
[1669] | Pulsudgang #27 [Hz] | Den faktiske veerdi for impulser, kode.
der er pafert klemme 27 i digital
udgangstilstand. [1836] | Analog indg. X48/2
[mA]
[1670] | Pulsudgang #29 [Hz] | Den faktiske veerdi for impulser, [1837] | Temp.indg. X48/4
d:r er paf:z;rt kLemme 29 i digital [1838] | Temp.indg. X48/7
udgangstilstand. [1839] | Temp.indg. X48/10
[1671] | Releeudgang [bin] [1843] | Analog udg. X49/7
[1672] | Teeller A Applikationsafhaengigt (for [1844] | Analog udg. X49/9
eksempel SLC-styring). [1845] | Analog udg. X49/11
[1673] | Teeller B Applikationsafhaengigt (for [1860] | Digital Input 2
eksempel SLC-styring). [1870] | Mains Voltage
[1674] | Prec. stop-teeller Viser den faktiske teellervaerdi. [1871] | Mains Frequency
[1872] | Mains Imbalance
[1675] | Analog indg. X30/11 | Den faktiske veerdi for indgang [1875] | Rectifier DC Vol
X30/11 som en r%:ference eller [1890] | Process PID-fejl
beskyttelsesvaerdi. [1891] | Process PID-udgang
[1676] | Analog indg. X30/12 | Den faktiske veerdi for indgang [1892] | Process PID-
X30/12 som en reference eller bgjleudgang
beskyttelsesveerdi. [1893] | Process PID-
[1677] | Analog udgang Den faktiske vaerdi p& udgang forst.skaleringsudg.
X30/8 [mA] X30/8 i mA. Anvend [3019] | Wobbledeltafrekv.
parameter 6-60 Klemme X30/8, skalering
udgang til at veelge den veerdi, der [3110] | Bypass-statusord
skal vises. [3111] | Bypass-driftstimer
[3401] | PCD 1 skriv til MCO
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0-20 Displaylinje 1,1, lille

‘ i

0-20 Displaylinje 1,1, lille

Option: Funktion: Option: Funktion:
[3402] | PCD 2 skriv til MCO [4283] | Safe Status Word
[3403] [ PCD 3 skriv til MCO [4285] | Active Safe Func.
[3404] | PCD 4 skriv til MCO [4286] | Safe Option Info
[3405] | PCD 5 skriv til MCO [9913] | Klartid
[3406] | PCD 6 skriv til MCO [9914] | Paramdb-
[3407] | PCD 7 skriv til MCO forespergsler i ko
[3408] | PCD 8 skriv til MCO [9917] | tCon1 time
[3409] | PCD 9 skriv til MCO [9918] | tCon2 time
[3410] | PCD 10 skriv til MCO [9919] | Time Optimize
[3421] | PCD 1 udlees fra Measure
MCO [9920] | Fan Ctrl deltaT
[3422] | PCD 2 udlaes fra [9921] | Fan Ctrl Tmean
McCO [9922] | Fan Ctrl NTC Cmd
[3423] | PCD 3 udlaes fra [9923] | Fan Ctrl i-term
mco [9924] | Rectifier Current
[3424] | PCD 4 udlaes fra [9952] | PC Debug 0
Mco [9953] | PC Debug 1
[3425] | PCD 5 udlzes fra [9954] | PC Debug 2
Mco [9961] | FPC Debug 0
[3426] | PCD 6 udles fra [9962] | FPC Debug 1
MCO [9963] | FPC Debug 2
[3427] | PCD 7 udlzes fra [9964] | FPC Debug 3
Mco [9965] | FPC Debug 4
[3428] | PCD 8 udlzes fra
[3429] [ PCD 9 udlees fra Vzelg en variabel, som skal vises i displayet i linje 1, midterste
MCO position. Optionerne er de samme som dem, der er angivet for
[3430] | PCD 10 udlees fra parameter 0-20 Displaylinje 1,1, lille.
McCO
(34401 | Digtte nds.
[3441] | Digitale udg. Veelg en variabel, som skal vises i displayet i linje 1, hgjre
[3450] | Faktisk pos. position. Optionerne er de samme som dem, der er angivet for
[3451] | @nsket position parameter 0-20 Displaylinje 1,1, lille.
[3452] | Faktisk masterpo- 0-23 Displaylinje 2, stor
(3453] ;IltanZ—indeksposition Veelg en variabel, som .skal vises i displayet i Iinj:e 2. O'p.tionern'e
er de samme som angivet for parameter 0-20 Displaylinje 1,1, lille.
[3454] | Master-indekspo-
[ 55 || b pes e Vzelg en variabel, som skal vises i displayet i linje 3.
[3456] | Sporingsfejl
[3458] | Faktisk hast. Range: Funktion:
[3459] | Faktisk master-hast. Size [0- |Definér op til 50 parametre, der skal
[3460] | Synkroniseringsstatus related* | 99991 | medtages i Q7 Personlig menu, som er
[3461] | Aksestatus tilgeengelig via [Quick Menu]-tasten pa LCP'et.
[3462] | Programstatus Parametrene vises i Q1 Personlig menu i den
[3464] | MCO 302-status rekkefolge, hvormed de programmeres i
[3465] | MCO 302-styring denne array-parameter. Slet parametre ved at
[3466] | SPI Error Counter indstille veerdien til '0000"
[3470] | MCO-alarmord 1 Med denne funktion opnas der for eksempel
[3471] | MCO alarmord 2 hurtig og enkel adgang til en enkelt eller op
[4235] | S-CRC Value til 50 parametre, der kraever regelmaessige
[4282] | Safe Control Word a&ndringer (for eksempel pa grund af vedlige-
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Range: Funktion: Uden dimensioner
holdelse af anlaeg), eller funktionen kan Hastighed
anvendes af en OEM til at muliggere enkel Gennemstrgmning, volumen
idriftsaettelse af deres udstyr. Gennemstrgmning, masse Lineaer
Hastighed
3.1.4 0-3* Tilpas. LCP-ud| noce
e pas. udiaesn. Temperatur
Tryk Kvadratisk
Det er muligt at tilpasse displayets elementer til forskellige Effekt Kubisk
formal:
. Tilpasset udlaesning. Veerdi proportional med
hastighed (linezer, kvadratisk eller kubisk Tabel 3.2 Hastighedsforhold for forskellige enhedstyper

afhaengigt af den valgte enhed i

parameter 0-30 Enhed for tilpasset udlaesning). 0-30 Enhed for brugerdef. udlzesn.

e Displaytekst. Tekststreng lagret i en parameter. Option: Funktion:
Det er muligt at programmere en
Tilpasset udlaesning e i | ,p 9d, lavet bA
. . o . . veerdl, der sKal vises | displaye a
Den beregnede vaerdi, som skal vises, er baseret pa indstil- . ,p e
j i LCP'et. Veerdien har en lineaer,
lingerne i: kvadratisk eller kubisk relation til
. Parameter 0-30 Enhed for tilpasset udleesning. ) .
hastighed. Denne relation afhaenger af
. Parameter 0-31 Tilpasset udlaes. min.veerdi (kun den valgte enhed (se Tabel 3.2). Den
linezer). faktiske beregnede veerdi kan aflaeses i
. Parameter 0-32 Tilpasset udleaes. maks.veerdi. parameter 16-09 Tilpas. udizs. og/eller
. . vises i displayet ved at veelge [16-09]
. Parameter 4-13 Motorhastighed, hgj graense [O/ ) .
Tilpas. udlees. i
MIN]. parameter 0-20 Displaylinje 1,1, lille til
. Parameter 4-14 Motorhastighed, hgj graense [Hz]. parameter 0-24 Displaylinje 3, stor.
. Faktisk hastighed. [0] * [Ingen
Tilpasset udleesning (veerdi) 2‘ [ %
P 16-09 S [51 | PPM
s = [0 [
Maks. - veerdi - [11] |omdr/min.
P0-32 x\O‘N\ [12] | PULS/s
e 201 |s
‘\35“ -
NS [21] | I/min
P\ b(&‘ N -
e(\\\e N ‘&,)4— [22] | I/tim
X
s &7 ¢ 23] [m¥s
Min.-veerdi ,bé»‘% < 3.
Kun linezere A 5> b\%“ [24] [ m*/min
O q
Er:)l’quer © Motorhastighed [25] | m*/tim
0 Motorhastighed [30] [kg/s
PaTS RPM 31 | ko/min
P4-14(Hz) 321 |kg/tim
Illustration 3.4 Tilpas. udlaes. 33] |Umin
[34] [t/tim
[40] | m/s
Forholdet afhaenger af typen af den enhed, der er valgt i @1 | m/min
parameter 0-30 Enhed for tilpasset udleesning: @51 [m
[60] |°C
[70] | mbar
[71] | bar
[72] | Pa
[73] [kPa
[74] | m WG
[80] | kW
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0-30 Enhed for brugerdef. udlaesn.

0-33 Source for User-defined Readout

‘ i

kun muligt at indstille det til
andet end 0, nar der veelges en
linezer enhed i

parameter 0-30 Enhed for
brugerdef. udleesn.. For
kvadratiske og kubiske enheder
er minimumvaerdien 0.

0-32 Tilpasset udlees. maks.veerdi

Option: Funktion: Option: Funktion:
[120] [ GPM Indtast kilden for brugerdef. udlaesn.
[121] | gal/s [105] | Mom. i forh. t. nom.
[122] | gal/min [240] * | Default Source
[123] | gal/tim
[124] [ cFm 0-37 Displaytekst 1
[125] | fod*/s Range: Funktion:
[126] | fod*/min 0* | [0- |[Indtast en tekst, som kan vises i det grafiske display,
[127] | fod*/tim 251 | ved at veelge [37] Displaytekst 1 i
[130] [ pund/s . Parameter 0-20 Displaylinje 1,1, lille,
[131] | pund/min e Parameter 0-21 Displaylinje 1,2, lille,
[132] | punel/tim P 0-22 Displaylinje 1,3, Il
i = = s
[120] | fods . arameter isplaylinje ille,
[141] | fod/min . Parameter 0-23 Displaylinje 2, stor, eller
[145] [ ft . Parameter 0-24 Displaylinje 3, stor.
[160] | °F
[170] | psi 0-38 Displaytekst 2
[171] | pd/tm2 Range: Funktion:
[172] | tom.vandsgjle(rel) 0* | [0- |Indtast en tekst, som kan vises i det grafiske display,
[173] | ft WG 251] ved at veelge [38] Displaytekst 2 i
[176] | kpsi . Parameter 0-20 Displaylinje 1,1, lille,
[1771 | MPa . Parameter 0-21 Displaylinje 1,2, lille,
[178] | kBar X .. .
(1801 | AK . Parameter 0-22 Displaylinje 1,3, lille,
. Parameter 0-23 Displaylinje 2, stor, eller
0-31 Min.-veerdi f. brugerdef. udlaesning
. Parameter 0-24 Displaylinje 3, stor.
Range: Funktion:
0 CustomRea- [-999999.99 - | Denne parameter angiver 0-39 Displaytekst 3
doutUnit* par. 0-32 minimumvaerdien for den .
Range: Funktion:
CustomRea- brugertilpassede udlaesning " " o vises T d ke disol
doutUnit] fwrss v ailsEne, Bt e 0 [0 - Indtast en tekst, som kan vises i det grafiske display,

25] ved at vaelge [39] Displaytekst 3 i
. Parameter 0-20 Displaylinje 1,1, lille,

. Parameter 0-21 Displaylinje 1,2, lille,
. Parameter 0-22 Displaylinje 1,3, lille,
. Parameter 0-23 Displaylinje 2, stor, eller

. Parameter 0-24 Displaylinje 3, stor.

3.1.5 0-4* LCP-tastatur

Range: Funktion:
100 Custom- | [par. 0-31 - | Denne parameter indstiller den Aktivér, deaktivér og beskyt individuelle taster pa LCP'et
ReadoutUnit* [ 999999.99 maksimale veerdi, der skal vises, med adgangskode.
CustomRea- nar motorhastigheden har naet
doutUnit] den indstillede vaerdi for 0-40 [Hand on]-tast pa LCP
parameter 4-13 Motorhastighed, Option: Funktion:
hej greense [O/MIN] eller [0] | Deaktiveret Der sker ingenting, nar der trykkes pa
parameter 4-14 Motorhastighed, [Hand On]. Veelg [0] Deaktiveret for at
hej graense [Hz] (afhaenger af undga utilsigtet start af frekvensom-
indstillingen i formeren i Hand on-tilstand.
parameter 0-02 Motorhastig-
[1] | Aktiveret LCP'et skifter direkte til Hand on-tilstand,
hedsenhed).
nar der trykkes pa [Hand On].
MG33MMO1 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. 33




Dt

Parameterbeskrivelser

VLT® AutomationDrive FC 301/302

0-40 [Hand on]-tast pa LCP

Option: Funktion:

0-43 [Reset]-tast pa LCP

Option: Funktion:

[2] | Adgangskode Der kraeves en adgangskode, nar der
trykkes pa [Hand On]. Hvis

parameter 0-40 [Hand on]-tast pa LCP er
indeholdt i Min personlige menu, defineres
adgangskoden i parameter 0-65 Kvikmen-
uadgangskode. Ellers skal adgangskoden
defineres i parameter 0-60 Hovedmenu-

adgangskode.

[3] | Hand ikke akt./ | Nar der trykkes én gang pa [Hand On],
akt. skifter LCP'et til Off-tilstand. Nar der trykkes
igen, skifter LCP'et til Hand on-tilstand.

[4] | H ik akt/akt m.
adg.k

Samme som [3], men der kraeves en
adgangskode (se [2] Adgangskode).

[9] | Enabled, ref = 0

0-41 [Off]-tast pa LCP

Option: Funktion:
[0

Deaktiveret

=

Undgar utilsigtet standsning af frekvensom-
formeren.

[1]1 | Aktiveret
[2

—

Adgangskode [ Undgar uautoriseret stop. Hvis

parameter 0-41 [Off]-tast pa LCP er indeholdt i
kvikmenuen, defineres adgangskoden i
parameter 0-65 Kvikmenuadgangskode.

0-42 [Auto on] tast pa LCP
Option: Funktion:

[0] | Deaktiveret

Undgar utilsigtet start af frekvensomformeren
i Auto on-tilstand.

[1] | Aktiveret
[2

—

Adgangskode | Undgar uautoriseret start i Auto on-tilstand.
Hvis parameter 0-42 [Auto on] tast pd LCP er
indeholdt i kvikmenuen, defineres
adgangskoden i parameter 0-65 Kvikmenuad-
gangskode.

0-43 [Reset]-tast pa LCP

Funktion:

Option:

[0] | Deaktiveret Ingen effekt, nér der trykkes pa [Reset].

Undgar tilfeeldig nulstilling af alarm.

[1] | Aktiveret
[2] | Adgangskode

Undgar uautoriseret nulstilling. Hvis
parameter 0-43 [Reset]-tast pa LCP er
indeholdt i kvikmenuen, defineres
adgangskoden i parameter 0-65 Kvikmen-
uadgangskode.

[71 | Aktiveret uden Nulstiller frekvensomformeren uden at

OFF seette den i Off-tilstand.

[8] | Adg.kode uden | Nulstiller frekvensomformeren uden at

OFF saette den i Off-tilstand. Der kraeves en

adgangskode, nar der trykkes pa [Reset]
(se [2] Adgangskode).

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

Aktivér eller deaktivér [Off/Reset]-tasten.

Option: Funktion:
[0] Deaktiveret

[1] Aktiveret

[2] Adgangskode

0-45 [Drive Bypass]-tast pa LCP

Tryk pa [Off], og veelg [0] Deaktiveret for at undga utilsigtet stop
af frekvensomformeren. Tryk pa [Off], og veelg [2] Adgangskode
for at undga uautoriseret bypass af frekvensomformeren. Hvis

parameter 0-45 [Drive Bypass]-tast pa LCP er indeholdt i
kvikmenuen, defineres adgangskoden i parameter 0-65 Pers.
menu-adgangskode.

Option: Funktion:

[0] Deaktiveret Veelg for at deaktivere
tasten.

[1] Aktiveret

[2] Adgangskode

3.1.6 0-5* Kopier/Gem

Kopiér parametre fra og til LCP'et. Anvend disse parametre
til at gemme og kopiere opsatninger fra én frekvensom-
former til en anden.

0-50 LCP-kopi

Option: Funktion:
/C DI/

»
»
Denne parameter kan ikke

justeres, mens motoren korer.

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

Kopierer samtlige parametre i alle
opsatninger fra frekvensomformerens
hukommelse til LCP-hukommelsen.

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

frekvensomformerens hukommelse.

[3] | Sterr-uafh fra LCP | Kopiér kun de parametre, der er
uafhaengige af motorstorrelse.
Sidstnaevnte indstilling kan bruges til
at programmere adskillige frekvensom-
formere med de samme funktioner

uden at pavirke motordataene.

[4] |Fil fra MCO til LCP
[5] |[Fil fra LCP til MCO
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0-50 LCP-kopi

0-61 Adgang til hovedmenu u/ adgangskode

0-51 Opseetningskopi

Option: Funktion:
[0] [Ingen kopi [Ingen funktion.
[1]1 | Kopier til | Kopierer samtlige parametre i den aktuelle
ops. 1 programmeringsopsatning (defineret i
parameter 0-11 Progr.opseetning) til opsaetning 1.
[2] | Kopier til Kopierer samtlige parametre i den aktuelle
ops. 2 programmeringsopsatning (defineret i
parameter 0-11 Progr.opsetning) til opsaetning 2.
[3] | Kopier til Kopierer samtlige parametre i den aktuelle
ops. 3 programmeringsopsatning (defineret i
parameter 0-11 Progr.opseetning) til opsaetning 3.
[4] | Kopier til [ Kopierer samtlige parametre i den aktuelle
ops. 4 programmeringsopsatning (defineret i
parameter 0-11 Progr.opsetning) til opsaetning 4.
[9] | Kopier til Kopierer parametrene i den aktuelle opsaetning
alle til hver af opsaetningerne 1 til 4.

3.1.7 0-6* Adgangskode

0-60 Hovedmenu-adgangskode

Option: Funktion: Option: Funktion:
[6] [Data from DYN to [4] [Bus: ingen adg. [ Adgang til parametre er ikke tilladt via
LCP fieldbus og/eller FC-standardbus.
(7] | Data from LCP to [5] | Alt: skrivebesk. | Skrivebeskyttelsesfunktion for parametre
DYN pa LCP, fieldbus eller FC-standardbus.
[9] | Safety Par. from
LcP [6] [Alt:ingen Ingen adgang fra LCP, fieldbus eller FC-
- - adgang standardbus er tilladt.
[10] [ Delete LCP copy Anvendes til at slette kopien, efter at
forsel er fuldfert. . .
data overforsel er fuldfort Hvis [0] Fuld adgang veelges, ignoreres

parameter 0-60 Hovedmenu-adgangskode,
parameter 0-65 Pers. menu-adgangskode og
parameter 0-66 Adgang til pers. menu u/ adgangskode.

BEMARK!

OEM'er kan fa mere avanceret adgangskodebeskyttelse
ved anmodning.

0-65 Kvikmenuadgangskode

Range: Funktion:
200* | [-9999 - | Definér den adgangskode, der bruges til at fa
9999 | adgang til kvikmenuen via tasten [Quick

Menu]. Hvis parameter 0-66 Adgang til
kvikmenu uden adgangskode er indstillet til [0]
Fuld adgang, ignoreres denne parameter.

0-66 Adgang til kvikmenu uden adgangskode

Hvis parameter 0-61 Adgang til hovedmenu u/ adgangskode er
indstillet til [0] Fuld adgang, ignoreres denne parameter.
Option: Funktion:

[0] * | Fuld adgang

Deaktiverer adgangskoden, der er
defineret i parameter 0-65 Kvikmenuad-
gangskode.

[1] LCP: ingen adg. | Forhindrer uautoriseret redigering af

Menu]. Hvis parameter 0-61 Adgang til
hovedmenu u/ adgangskode er indstillet til [0]
Fuld adgang, ignoreres denne parameter.

0-61 Adgang til hovedmenu u/ adgangskode

Option: Funktion:

Range: Funktion: parametre i Hurtig start-menuen.
100* | [9999 - | Definér den adgangskode, der bruges til at fa [3] Bus: skrivebesk. | Skrivebeskyttelsesfunktioner for
9999 ] adgang til hovedmenuen via tasten [Main kvikmenu-parametre pa fieldbus og/

[0] * | Fuld adgang Deaktiverer adgangskoden, der er defineret

i parameter 0-60 Hovedmenu-adgangskode.

[11 [LCP: ingen adg. | Forhindrer uautoriseret redigering af
parametre i hovedmenuen.

eller FC-standardbus.

[5] Alt: skrivebesk. Skrivebeskyttelsesfunktion for
kvikmenu-parametre pa LCP, fieldbus

eller FC-standardbus.

0-67 Adgang med bus-adgangskode

Range: Funktion:

0*| [0-9999 ]| Anvend denne parameter til at lase frekvensom-
formeren op via fieldbus eller MCT 10-
opsaetningssoftware.

[2] | LCP: ingen adg. | Forhindrer uautoriseret visning og
redigering af parametre i hovedmenuen.

[3] | Bus: skrivebesk. | Skrivebeskyttede funktioner for parametre
pa fieldbus og/eller FC-standardbus.

0-68 Safety Parameters Password

Range: Funktion:

300* | [0 - 9999 ] |

MG33MMO1
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0-69 Password Protection of Safety Parameters

Option: Funktion:
[0] * Deaktiveret
[1] Aktiveret
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3.2 Parametre: 1-** Belastning og motor

3.2.1 1-0* Gen. indstillinger 1-00 Konfigurationstilstand

Option: Funktion:
Definér, om frekvensomformeren karer ved hastigheds- 71 [Udvidet PID- | Specifikke parametre i parametergruppe 7-2*
tilstand eller momenttilstand, og om den interne PID- hast. AS Processtyringsfb. Feedb. til 7-5* Ext. Process PID
styring skal vaere aktiv eller ej. Cirl.
[8] | Udvidet PID- | Specifikke parametre i parametergruppe 7-2*
Option: Funktion: hast. LS Processtyringsfb. Feedb. til 7-5* Ext. Process PID

Veelg det applikationsstyreprincip, der skal Crl.

anvendes, nar en flernreference (for eksempel [9] |Positioning | Aktiverer positioneringstilst.

via analog indgang eller fieldbus) er aktiv. En

fiernreference kan kun veere aktiv, nar [10] | Synchroni- Aktiverer synkroniseringstilstand.

parameter 3-13 Referencested er indstillet til [0] zation

Keedet til hand / auto eller [1] Fjernbetjent. 1-01 Motorstyringsprincip

[0] [ Hast. dben Aktiverer hastighedsstyring (uden feedback- Option: Funktion:

slojfe signalet fra motoren) med automatisk B /CR K

slipkompensering for naesten konstant . X
Denne parameter kan ikke justeres,

hastighed ved varierende belastninger.
mens motoren korer.

Kompenseringer er aktive, men kan
deaktiveres i parametergruppe 1-0* Last/

motor. Hastighedsstyringsparametrene Veelg, hvilket motorstyreprincip der skal

indstilles i parametergruppe 7-0* Hastighed, anvendes.
PID-styr. [o1 | u/f Speciel motortilstand for parallelforbundne
[1] | Hast. lukket | Aktiverer hastighed, lukket slgjfe-styring med motorer i szrlige motorapplikationer. Nar U/f
slgjfe feedback. Opna fuldt holdemoment ved 0 O/ er valgt, kan karakteristikken for styreprin-
MIN. cippet redigeres i parameter 1-55 U/f-

karakteristik - U og parameter 1-56 U/f-
karakteristik - F.

Angiv et feedbacksignal, og indstil PID-hastig-
hedsstyring for @get hastighedsngjagtighed.

Hastighedsstyringsparametrene indstilles i [11 | WC+ Voltage Vector Control-princippet er egnet til

parametergruppe 7-0* Hastighed, PID-styr. de fleste applikationer. Den stgrste fordel ved
[2] [Moment Aktiverer moment, lukket slgjfe-styring med VVC*-drift er, at det anvender en robust

feedback. Kun muligt med Flux med motormodel.

motorfeedback-optionen, [2] | Flux uden Flux Vektorstyring uden encoderfeedback

parameter 1-0T Motorstyringsprincip. foler sikrer enkel installation og robusthed mod

BEM/ERK. pludselige belastningsaendringer.
Dette gaelder kun for FC 302. BEMZARK!

Dette gaelder kun for FC 302.

[3] [ Proces Aktiverer brugen af processtyring i frekvens-
omformeren. Processtyringsparametrene 131 | Flux m. Hoj nojagtighed for hastigheds- og
indstilles i parametergrupperne Processty- motorfeedb. | momentstyring, hvilket passer til de fleste
ringsfb. og 7-3* Proces, PID-reg. kreevende applikationer.

[4] | Moment Aktiverer brugen af moment, dben slgjfe i BEM/ERK

aben slgjfe | vvC*-til 1-01 M ings-
] C*-tilstand (parameter 1-01 Motorstyrings Dette gaelder kun for FC 302.

princip). Moment PID-parametrene indstilles i

parametergruppe 7-1* Moment Pl-styr.

Den bedste akselydeevne opnds normalt med en af de to
Flux Vektor-styringstilstande [2] Flux uden foler og [3] Flux
m. motorfeedb.

[5] | Wobble Aktiverer wobblefunktionen i
parameter 30-00 Wobbletilstand til
parameter 30-19 Wobbledeltafrekv. skalering.

[6] | Overfla- Aktiverer specifikke parametre for overflade-
dewinder spolestyringen i parametergruppe 7-2%
Processtyringsfb. og 7-3* Proces, PID-reg.
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BEMARK! 1-03 Momentkarakteristikker

En oversigt over mulige kombinationer af indstillingerne Option: Funktion:

i parameter 1-00 Konfigurationstilstand og [5] | Constant Denne funktion giver en konstant effekt i

parameter 1-01 Motorstyringsprincip kan findes i Power feltsvaekningsomradet.

kapitel 5.1.3 Aktive/inaktive parametre i forskellige Motortilstandensimomentformianvendes som

styringstilstande. en graense i generatortilstanden. Dette ggres
for at begraense effekten i generatortilstand,

1-02 Flux-motorfeedbackkilde som ellers bliver betydeligt sterre end i
motortilstand, pa grund af den hgje DC-link-

Option: Funktion:
/C Dl

= spaending, der er tilgeengelig i
- generatortilstand.
Denne parameter kan ikke justeres,

Pysal W] = @y [rad/s] x T[Nm]
mens motoren kgrer. ol <

Dette forhold med den konstante effekt er

illustreret i lllustration 3.5:
Veelg den graenseflade, hvor feedback fra

motoren skal modtages. TINm] ~ P[W] 2
.
[1] %] 24 V- A og B kanalencoder, som kun kan tilsluttes nom - o =
nom— — o
encoder de digitale indgangsklemmer 32/33. ‘ =
Programmér klemme 32/33 til Ingen drift. o
T
" |
[2] | MCB 102 Encodermoduloption, som kun kan Gnom 20nom_® [rad/s]

konfigureres i parametergruppe 17-1* Trinv.
9 P aripp lllustration 3.5 Konstant effekt

enc. greefl.

BEM/ERK!
Dette geelder kun for FC 302. = X
1-04 Overbelastningstilstand

ion: Funktion:
[31 [MCB 103 Resolver-granseflademodul (ekstraudstyr), Option unktion ”
»
som kan konfigureres i parametergruppe U £R
17-5* Resolv.-graensef]. Denne parameter kan ikke justeres,

[4] | MCO- Encodergraenseflade 1 for VLT® Motion Control mens motoren kerer.

encoder T [ MCO 305 (ekstraudstyr).
Anvend denne parameter til at konfigurere

[5] [mcCo- Encodergraenseflade 2 for VLT® Motion Control
encoder 2 [ MCO 305 (ekstraudstyr).

frekvensomformeren til enten hgj eller normal

overbelastning. Nar der veelges frekvensomfor-

merstarrelse, skal de tekniske data i

1-03 Momentkarakteristikker betjeningsvejledningen eller Design Guiden altid

Option: Funktion: gennemses, sa man kender den tilgeengelige
B & RK udgangsstrgm.
Denne parameter kan ikke justeres, [0] * [ Hajt Tillader op til 160 % overmoment.
mens motoren korer. moment
[11 | Normalt For store motorer - tillader op til 110 %
Velg den kreevede momentkarakteristik. moment | overmoment.

VT og AEO er begge energibesparelseshand-

linger. 1-05 Lokal konfigurationstilstand

[0] | Konstant Motorakseleffekt giver et konstant moment Option: Funktion:
* moment under variabel hastighedskontrol. Veelg, hvilken applikationskonfigurationstilstand
arameter 1-00 Konfigurationstilstand), dvs.
[1] | Variabelt Motorakseleffekt giver et variabelt moment ip likationsstvre rinfi der skal anvendes. nar
moment under variabel hastighedskontrol. Indstil det 22 s & ’

en lokal (LCP) reference er aktiv. En lokal

variable momentniveau i parameter 14-40 VT- . .
reference kan kun vaere aktiv, nar

nivead. parameter 3-13 Referencested er indstillet til [0]
[2] | Auto Optimerer automatisk energiforbruget ved at Kaedet til hand / auto eller [2] Lokal. Den lokale
energioptim. | minimere magnetisering og frekvens via reference er som standard kun aktiv i lokal-
parameter 14-41 Mindste magnetisering for AEO tilstand.

og parameter 14-42 Mindste AEO-frekvens.
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1-05 Lokal konfigurationstilstand 1-07 Motor Angle Offset Adjust

1-06 Hgjredrejende

1-07 Motor Angle Offset Adjust

Option: Funktion: Range: Funktion:

[0] |Hast, [3] | Off Veelges denne option, deaktiveres den
aben automatiske vinkelforskydning.
slojfe [4] [ Once with | Denne option opdaterer parameter 1-41 Motorvin-

[11 | Hast, Store kelforskydning automatisk, nar vinkelvaerdien er 0.
lukket Denne option gaelder kun for absolutte feedback-
slojfe enheder. Denne funktion anvender

[2] *| Som tilst.- rotordetektering og paferer DC-hold for at gore
par. 1-00 forskydningsjusteringen mere ngjagtig.

Option: Funktion: 3.2.2 1-1* Szerlige indstillinger
BEM/ERK!
Denne parameter kan ikke justeres, mens BEMZERK!
motoren korer. Parametrene i denne parametergruppe kan ikke justeres,
mens motoren korer.
Denne parameter definerer termen med uret,
som svarer til retningspilen i LCP'et. Bruges til let 3.2.3 Opsaetning af asynkron motor
skift af rotationsretning pa akslen uden at skifte
motorkabler. Angiv fglgende motordata. Find oplysningerne pé
[0] * | Normal Motorakslen drejer med uret uret, nar frekvens- motorens typeskilt.
omformeren er tilsluttet U=U, V=V, og W=W til
motoren. 1. Parameter 1-20 Motoreffekt [kW] eller
1-21 M ffekt [HK].
[1]1 |Inverteret | Motorakslen drejer mod uret, nar frekvensom- parameter otoreffekt [HK]
formeren er tilsluttet U=U, V=V, og W=W til Parameter 1-22 Motorspaending.
TEEEER: Parameter 1-23 Motorfrekvens.

2
3
4, Parameter 1-24 Motorstrom.
5

Range: Funktion: Parameter 1-25 Nominel motorhastighed.
BEMAERK! Ved kgrsel med Flux-styreprincip, eller for optimal ydeevne
Denne parameter er kun gyldig for FC 302 i VVC* mode, er det ngdvendigt med ekstra motordata til
og kun i kombination med en PM-motor opsatning af falgende parametre. Find dataene i motorda-
med feedback. tabladet (dataene er normalt ikke tilgaengelige pa
motorens typeskilt). Ker en komplet automatisk motortil-

0* [ [Manual] [Funktionen af denne option afhaenger af typen pas"'”? (AMA) med parameter 1-29 Aut.ometlsk .
af feedbackenhed. Denne option indstiller motortilpasning (AMA) [1] Kompl.motortilp.til, eller indtast
frekvensom former'en til at bruge den motorvin- parametrene manuelt. Parameter 1-36 Jerntabsmodstand
kelforskydning, der er angivet i (Rfe) indtastes altid manuelt.
parameter 1-41 Motorvinkelforskydning, hvis en 1. Parameter 1-30 Statormodstand (Rs).
absolut feedbackenhed anvendes. 2 Parameter 1-31 Ankermodstand (Rr).
Hvis en trinvis feedbackenhed veelges, vil
frekvensomformeren automatisk justere 3 Parameter 1-33 Statorleekreaktans (X1).
motorvinkelforskydningen ved den forste start 4. Parameter 1-34 Ankerleekreaktans (X2).
efter opstart, eller nar motordataene aendres. 5 Parameter 1-35 Hovedreaktans (Xh).

[1] | Auto Frekvensomformeren justerer motorvinkelforskyd- 6 Parameter 1-36 Jerntabsmodstand (Rfe).
ningen automatisk ved den forste start efter
opstart, eller nar motordataene aendres, uanset o . . .
hvilken feedbackenhed der er valgt. Dette Applikationsspecifik justering ved korsel af VVC*
betyder, at optionerne Manual og Auto er VVC* er den mest robuste betjeningstilstand. | de fleste
i o dEn e anasln situationer opnas optimal ydeevne uden yderligere

justeringer. Ker en komplet AMA for at opna den bedste
[2] | Auto Frekvensomformeren justerer motorvinkelforskyd- ydeevne
Every ningen automatisk ved hver start, eller nar
Start motordataene andres.
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Applikationsspecifik justering ved kersel af Flux
Flux-styreprincip er det foretrukne styreprincip for optimal
akselydeevne i dynamiske applikationer. Udfgr en AMA, da
denne betjeningstilstand kraever praecise motordata.
Afheaengigt af applikationen kan det veere ngdvendigt med
yderligere justeringer.

Se Tabel 3.3 for applikationsrelaterede anbefalinger.

Applikation Indst.

Lavinerti-applikationer Behold de beregnede vaerdier.

Parameter 1-66 Min. strem ved lav
hastighed.
@g stremmen til en veerdi mellem

Hajinerti-applikationer

standard og maksimum afhaengigt af
applikationen.

Indstil rampetiderne iht. applika-
tionen. For hurtig rampe op
medferer overstrom eller
overmoment. For hurtig rampe ned
forarsager overspaendingstrip.

Parameter 1-66 Min. strem ved lav
hastighed.
@g stremmen til en veerdi mellem

Hoj belastning ved lav
hastighed

standard og maksimum afhaengigt af
applikationen.

Applikation uden Justér parameter 1-18 Min. Current at

belastning No Load for at opnd en mere jaevn
motordrift ved at reducere moment-

rippel og vibration.

Kun Flux Sensorless- Justér parameter 1-53 Modelskifte-

styreprincip frekvens.

Eksempel 1: Hvis motoren oscillerer
ved 5 Hz og dynamisk ydeevne
kraeves ved 15 Hz, indstilles
parameter 1-53 Modelskiftefrekvens til
10 Hz.

Eksempel 2: Hvis applikationen
indebaerer dynamiske belastnings-
andringer ved lav hastighed,
reduceres parameter 1-53 Modelskif-
tefrekvens. Vlurdér motorfunktionen
for at sikre, at modelskiftefrekvensen
ikke begraenses for meget.
Symptomer pa ukorrekt modelskifte-
frekvens er motoroscilleringer, eller

hvis frekvensomformeren tripper.

Tabel 3.3 Anbefalinger for Flux-applikationer

3.2.4 PM-motoropsaetning

BEM/ERK!

Kun gyldig for FC 302.
Dette afsnit beskriver, hvordan en PM-motor sattes op.

Indledende programmeringstrin
Aktivér PM-motordrift ved at veelge [1] PM,ikke-udpraeg.SPM
i parameter 1-10 Motorkonstruktion.

Programmering af motordata

Nar der er valgt PM-motor, er de motorrelaterede
parametre i parametergruppe 1-2* Motordata, 1-3* Av.
Motordata, og 1-4* Av. Motordata Il aktive.

De ngdvendige data kan findes pd motorens typeskilt og i
motordatabladet.

Programmér felgende parametre i den angivne reekkefglge:

1. Parameter 1-24 Motorstrem.

2 Parameter 1-25 Nominel motorhastighed.

3. Parameter 1-26 Kont. nominelt motormoment.
4 Parameter 1-39 Motorpoler.

Ker en komplet AMA med parameter 1-29 Automatisk
motortilpasning (AMA) [1] Kompl.motortilp.til. Hvis en
komplet AMA ikke udfgres, skal folgende parametre
konfigureres manuelt:

1. Parameter 1-30 Statormodstand (Rs)
Angiv statorviklingsmodstanden for stjerne-
punktet (Rs). Hvis kun fase-fase-data er
tilgeengelige, skal fase-fase-vaerdien divideres med
2 for at fa stjernepunktsvaerdien.

2. Parameter 1-37 d-akseinduktans (Ld)
Angiv PM-motorens d-akseinduktans
(stjernepunkt).
Hvis kun fase-fase-data er tilgeengelige, skal fase-
fase-veerdien divideres med 2 for at fa
stjernepunktsvaerdien.

3. Parameter 1-40 Modelektromot.kraft v. 1000 O/MIN.
Angiv PM-motorens fase-fase-modelektromo-
toriske kraft ved 1.000 O/MIN (RMS-veerdi).
Modelektromotorisk kraft er den spaending, der er
genereret af en PM-motor, nar der ikke er
tilsluttet en frekvensomformer, og akslen drejes
eksternt. Denne angives normalt for nominel
motorhastighed eller for 1.000 O/MIN malt
mellem to faser. Hvis veerdien ikke er tilgeengelig
for en motorhastighed pa 1.000 O/MIN, beregnes
den korrekte veerdi som felger:

Hvis modelektromotorisk kraft er for eksempel
320 V ved 1.800 O/MIN, kan den beregnes ved
1.000 O/MIN som felger:

Modelektromotorisk kraft = (spaending/O/
MIN)x1.000 = (320/1.800)x1.000 = 178.
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Test af motordrift

1. Start motoren ved lav hastighed (100-200 O/
MIN). Hvis motoren ikke kerer, skal installationen,
generel programmering og motordata
kontrolleres.

2. Kontrollér, om startfunktionen i
parameter 1-70 PM-starttilstand passer til applikati-
onskravene.

Rotordetektering

Denne funktion anbefales til applikationer, hvor motoren
starter fra stilstand, for eksempel pumper eller
transportband. P4 nogle motorer hgres en lyd, nar
frekvensomformeren udferer en rotordetektering. Dette
skader ikke motoren.

Parkering

Denne funktion anbefales til applikationer, hvor motoren
kerer ved lav hastighed, for eksempel ved vindmelleeffekt i
ventilatorapplikationer. Parameter 2-06 Parkeringsstrem og
parameter 2-07 Parkeringstid kan justeres. @g fabriksindstil-
lingen for disse parametre for applikationer med hgj inerti.

Applikationsspecifik justering ved keorsel af VVC*

VVC* er den mest robuste betjeningstilstand. | de fleste
situationer opnas optimal ydeevne uden yderligere
justeringer. Ker en komplet AMA for at opna den bedste
ydeevne.

Start motoren ved nominel hastighed. Kontrollér PM-
indstillingerne for VVC*, hvis applikationen ikke karer
korrekt. Tabel 3.4 indeholder anbefalinger til forskellige
applikationer.

Applikation Indst.

Lavinerti-applikationer @g parameter 1-17 Speendingsfilter-
tidskonst. med faktor 5-10.

Reducér parameter 1-14 Deempnings-

Igelastning/IMotor < 5

forstaerkning.
Reducér parameter 1-66 Min. strom
ved lav hastighed (<100 %).

Lavinerti-applikationer Behold standardvaerdierne.

50 >lgelastning/IMotor > 5

Hgjinerti-applikationer @g parameter 1-14 Deempningsfor-

IBelastning/IMotor>50 steerkning, parameter 1-15 Lav
hastighed, filtertidskonstant, og
parameter 1-16 Hgj hastighed, filter-

tidskonstant

Applikation Indst.

Hoj belastning ved lav @g parameter 1-17 Speendingsfilter-
hastighed tidskonst.

<30 % (nominel hastighed) | @g parameter 1-66 Min. strom ved lav
hastighed for at justere startmoment.
100 % strem giver nominelt
moment som startmoment. Denne
parameter er uafhaengig af
parameter 30-20 Hgjt startmoment-tid
og parameter 30-21 High Starting
Torque Current [%]. Korsel ved
stremniveau hgjere end 100 % i
laengere tid kan overophede
motoren.

Tabel 3.4 Anbefalinger til forskellige applikationer

Hvis motoren begynder at oscillere ved en bestemt
hastighed, @ges parameter 1-14 Daempningsforstaerkning. @g
veerdien i sma trin. Afhaengigt af motoren kan denne
parameter indstilles til mellem 10-100 % hgjere end
standardveerdien.

Applikationsspecifik justering ved kgrsel af Flux
Flux-styreprincip er det foretrukne styreprincip for optimal
akselydeevne i dynamiske applikationer. Udfer en AMA, da
denne betjeningstilstand kraever praecise motordata.
Afhaengigt af applikationen kan det veaere ngdvendigt med
yderligere justeringer.

Se kapitel 3.2.3 Opsaetning af asynkron motor for applikati-
onsspecifikke anbefalinger.

3.2.5 SynRM-motoropsaetning med VVC*

Dette afsnit beskriver opsaetning af en SynRM-motor med
VVCH.

BEMZERK!

Guiden SmartStart deekker den grundleeggende konfigu-
ration af SynRM-motorer.

Indledende programmeringstrin
For at aktivere SynRM-motordrift vaelges [5] Sync. Reluktans
i parameter 1-10 Motorkonstruktion.

Programmering af motordata

Efter at de indledende programmeringstrin er udfert, er de
SynRM-motorrelaterede parametre i parametergruppe 7-2*
Motordata, 1-3* Av. Motordata, og 1-4* Av. Motordata Il
aktive. Brug motortypeskiltsdataene og motordatabladet til
at programmere fglgende parametre i den angivne
reekkefolge:

1. Parameter 1-23 Motorfrekvens.

2 Parameter 1-24 Motorstrom.

3. Parameter 1-25 Nominel motorhastighed.
4

Parameter 1-26 Kont. nominelt motormoment.
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Ker komplet AMA med parameter 1-29 Automatisk motortil-
pasning (AMA) [1] Kompl.motortilp.til eller angiv felgende
parametre manuelt:

1. Parameter 1-30 Statormodstand (Rs).
2 Parameter 1-37 d-akseinduktans (Ld).
3 Parameter 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat).
4. Parameter 1-45 g-axis Inductance Sat. (LqSat).
5 Parameter 1-48 Inductance Sat. Point.

Applikationsspecifikke justeringer

Start motoren ved nominel hastighed. Hvis applikationen
ikke karer korrekt, skal SynRM-indstillingerne for VVC*
kontrolleres. Tabel 3.5 angiver applikationsspecifikke
anbefalinger:

Applikation Indst.

Motorstgrrelser mindre Undga korte rampe ned-tider.

end 18 kW

Tabel 3.5 Anbefalinger til forskellige applikationer

Hvis motoren begynder at oscillere ved en bestemt
hastighed, @ges parameter 1-14 Daempningsforstaerknings-
faktor. @g veerdien for deempningsforsteerkning i sma trin.
Afhaengigt af motoren kan denne parameter indstilles til
mellem 10-100 % hgjere end standardveerdien.

1-10 Motorkonstruktion

Option: Funktion:

Veelg motorkonstruktionstypen.

Applikation Indst.

[0] * | Asynkron Anvendes til asynkrone motorer.

Lavinerti-applikationer @g parameter 1-17 Spaendingsfilter-
tidskonst. med faktor 5-10.

Reducér parameter 1-14 Deempnings-

Igelastning/IMotor < 5

forstaerkning.
Reducér parameter 1-66 Min. strom
ved lav hastighed (<100 %).

Lavinerti-applikationer Behold standardvaerdierne.

50 >lgelastning/IMotor > 5

Hgjinerti-applikationer @g parameter 1-14 Deempningsfor-

IBelastning/IMotor>50 steerkning, parameter 1-15 Lav
hastighed, filtertidskonstant, og
parameter 1-16 Hgj hastighed, filter-

tidskonstant

[11 | PM,ikke-
udpraeg.SPM

Anvendes til udpraegede eller ikke-
udpreegede PM-motorer.

PM-motorer er opdelt i to grupper med
enten overflademonterede (SPM) / ikke-
udpraegede magneter, eller med indvendigt
monterede (IPM) / udpraegede magneter.

BEMARK!

Dette gaelder kun for FC 302.

Hoj belastning ved lav @g parameter 1-17 Speendingsfilter-
hastighed tidskonst.

<30 % (nominel hastighed) | @g parameter 1-66 Min. strem ved lav
hastighed for at justere startmoment.
100 % strom giver nominelt
moment som startmoment. Denne
parameter er uafhaengig af
parameter 30-20 Hgjt startmoment-tid
og parameter 30-21 High Starting
Torque Current [%]. Korsel ved
stromniveau hgjere end 100 % i
laengere tid kan overophede
motoren.

[5] |Sync.
Reluctance

Anvendes til synkrone reluktansmotorer.

BEMZERK!

Dette geelder kun for FC 302.

Denne option er fuldt ud funktions-
dygtig i firmware-version 7.31 og
nyere. Se Danfoss, fer denne funktion
anvendes i en frekvensomformer med
en tidligere firmware-version.

1-11 Motormodel

Option: Funktion:

Dynamiske applikationer |@g parameter 14-41 Mindste magneti-
sering for AEO i hgjdynamiske
applikationer. Ved at justere
parameter 14-41 Mindste magneti-
sering for AEO sikres en god balance
mellem energieffektivitet og
dynamik. Justér

parameter 14-42 Mindste AEO-
frekvens for at angive den
minimumfrekvens, hvorved frekvens-
omformeren skal anvende mindst

magnetisering.

: /CDI

Denne parameter er kun gyldig for FC
302.

Indstiller automatisk fabriksvaerdierne for den
valgte motor. Hvis standardveerdi Std.
Asynchron anvendes, skal indstillingerne
foretages manuelt i henhold til valget i
parameter 1-10 Motorkonstruktion.

[1] |[Std.
Asynkron

Standardmotormodel, nar [0] Asynkron er valgt
i parameter 1-10 Motorkonstruktion.

[2] | Std. PM,
non salient | veelges i parameter 1-10 Motorkonstruktion.

Kan veelges, nar [1] PM, ikke-udprseg.SPM

[10] | Danfoss
OGD LA10 | veelges i parameter 1-10 Motorkonstruktion. Kun
tilgeengelig for T4, T5 i 1,5-3 kW. Indstillinger
indlaeses automatisk for denne specifikke

Kan veelges, nar [1] PM, ikke-udprseg.SPM

motor.
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1-11 Motormodel

Option: Funktion:
[11] | Danfoss Kan veelges, nar [1] PM, ikke-udpraeg.SPM
OGD V210 | veelges i parameter 1-10 Motorkonstruktion. Kun

tilgeengelig for T4, T5 i 0,75-3 kW. Indstillinger
indlaeses automatisk for denne specifikke

motor.

1-14 Daempningsforsteerkningsfaktor
Range: Funktion:
140 [0 -

%* 250 %]

Daempningsforsteerkning stabiliserer PM-
maskinen, sa den kerer jeevnt og stabilt. Veerdien
for deempningsforsteerkningen styrer PM-
maskinens dynamiske ydeevne. Hgj
deempningsforsteerkning giver en hgj dynamisk
ydeevne, og lav deempningsforsteerkning giver en
lav dynamisk ydeevne. Den dynamiske ydeevne
er tilknyttet maskindata og belastningstype. Hvis
deempningsforsteerkningen er for hgj eller lav,

bliver styringen ustabil.

1-15 Lav hastighed, filtertidskonstant

Range: Funktion:
Size [0.01 - 20 [ Denne tidskonstant anvendes under
related* s] 10 % nominel hastighed. Opna hurtig

styring gennem en kort deempnings-
tidskonstant. Hvis denne veerdi er for
kort, kan det dog gere styringen
ustabil.

1-16 Hpgj hastighed, filtertidskonstant

Range: Funktion:
Size [0.01 - 20 | Denne tidskonstant benyttes over 10 %
related* s] nominel hastighed. Opna hurtig styring

gennem en kort deempningstids-
konstant. Hvis denne vzerdi er for kort,

3.2.6 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.

BEM/ERK!

Folgende parametre har ingen effekt, nar
parameter 1-10 Motorkonstruktion er indstillet til [1]
PM, ikke-udpr.SPM, [2] PM, udpr. IPM, [5] Sync. Reluctance:

. Parameter 1-20 Motoreffekt [kW].
. Parameter 1-21 Motoreffekt [HK].
. Parameter 1-22 Motorspaending.

. Parameter 1-23 Motorfrekvens.

1-20 Motoreffekt [kW]

Range: Funktion:

Size [0.09 - B FRK

related* 1300000 | panne parameter kan ikke justeres,
kW1

mens motoren korer.

Indtast den nominelle motoreffekt i kW,
som fremgar af motortypeskiltsdataene.
Standardvaerdien svarer til frekvensomfor-
merens nominelle ydelse.

Denne parameter er synlig i LCP'et, hvis
parameter 0-03 Regionale indstillinger er
indstillet til [0] International.

1-21 Motoreffekt [HK]

related* s] rippelstrom og systemresonans i
beregningen af forsyningsspaendingen.
Uden dette filter kan riplerne i
strommen forvanske den beregnede
spaending og pavirke systemets

stabilitet.

1-18 Min. Current at No Load

Funktion:

Range:

kan det dog ggre styringen ustabil. Range: Funktion:
; . Size [0.09 - Indtast den nominelle motoreffekt i hk
1-17 Spandingsfiltertidskonst. related* | 3000.00 ud fra motortypeskiltsdataene. Standard-
Range: Funktion: hpl vardien svarer til apparatets nominelle
Size [0.001 - T | Reducerer pavirkningen fra hgjfrekvent ydelse. Denne parameter er synlig i

0 %*| [0 - 50 %] | Justér denne parameter for at opna en mere

jeevn motordrift.

LCP'et, hvis parameter 0-03 Regionale
indstillinger er indstillet til [1] US.

1-22 Motorspaending

Range: Funktion:
Size [10 - 1000 [ Indtast den nominelle
related* V] motorspaending i henhold til motorty-

peskiltsdata. Standardveerdien svarer
til apparatets nominelle ydelse.

MG33MMO1

Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. 43




Dt

Parameterbeskrivelser

VLT® AutomationDrive FC 301/302

1-23 Motorfrekvens

1-29 Automatisk motortilpasning (AMA)

frekvensomformerens udgangsfrekvens
begraenset til 590 Hz.

Veelg motorfrekvensveerdien fra motortypeskil-
tsdataene. Hvis der veelges en anden veerdi end
50 Hz eller 60 Hz, skal de belastningsuaf-
haengige indstillinger i

parameter 1-50 Motormagnetisering ved stilstand
tilpasses til parameter 1-53 Modelskiftefrekvens.
For drift ved 87 Hz med 230/400 V-motorer
indstilles typeskiltdata til 230 V/50 Hz. Tilpas
parameter 4-13 Motorhastighed, haj graense [O/
MIN] og parameter 3-03 Maksimumreference for
at kere ved 87 Hz.

1-24 Motorstrem

Range: Funktion:
Size [0.10 - Indtast den nominelle motorstrgm,
related* 10000.00 Al som fremgar af motortypeskil-

tsdataene. Dataene anvendes til
beregning af moment, overbelast-
ningsbeskyttelse af motor osv.

1-25 Nominel motorhastighed

Range: Funktion:

[10 - Indtast vaerdien for den nominelle

60000 RPM]

Size
related* motorhastighed, som fremgar af
motortypeskiltsdataene. Dataene
bruges til beregning af motorkompen-

sering. Nmn = Ns - Nslip.

1-26 Kont. nominelt motormoment

Range: Funktion:

Size [0.1 - Indtast veerdien fra motortypeskiltsdataene.

related* | 10000 Standardvaerdien svarer til den nominelle
Nm] ydelse. Denne parameter er tilgeengelig, nar

parameter 1-10 Motorkonstruktion er
indstillet til [1] PM,ikke-udpraeg.SPM, [2] PM,
udpraeget IPM, [5] Sync. Reluctance, dvs.
parameteren er kun gyldig for PM-motorer
og ikke-udpreegede SPM-motorer.

1-29 Automatisk motortilpasning (AMA)

Option: Funktion:

: /Dl
Denne parameter kan ikke justeres,
mens motoren korer.

AMA-funktionen optimerer motorens
dynamiske ydeevne ved automatisk at

Range: Funktion: Option: Funktion:

Size [20 - ([]a; TRK optimere de avancerede motorparametre

related* | 1000 Fra softwareversion 6.72 og senere er (parameter 1-30 Statormodstand (Rs) til
Hz] parameter 1-35 Hovedreaktans (Xh)), nar

motoren star stille.

Aktivér AMA-funktionen ved at trykke pa
[Hand On], nar der er valgt Aktivér
komplet AMA eller [2] Aktivér begraenset
AMA. Se ogsa afsnittet Automatisk
motortilpasning i Design Guiden. Efter en
normal sekvens viser displayet: Tryk pd
[OK] for at afslutte AMA. Efter tryk pa
[OK] er frekvensomformeren klar til drift.

[0] | Ikke aktiv

[1] | Kompl.motortilp.til

Udfarer
. AMA for statormodstand Rs,

. Rotormodstand Ry,

. Statorlaekreaktans X1,

. Rotorlaekreaktans Xz, og
. Hovedreaktans Xnh.

Veelg ikke denne option, hvis der
benyttes et LCAfilter imellem frekvensom-
formeren og motoren.

FC 301: Komplet AMA omfatter ikke Xn-
maling for FC 301. | stedet bestemmes
Xn-veerdien fra motordatabasen. Rs er
den bedste justeringsmetode (se 7-3* Av.
motordata).

Det anbefales at indhente de avancerede
motordata fra motorproducenten for at
indtaste dem i

parameter 1-31 Ankermodstand (Rr) til
parameter 1-36 Jerntabsmodstand (Rfe) for
bedste ydeevne.

Komplet AMA kan ikke udferes pa
permanente magnetmotorer.

[2] | Red. mot.tilpas. til

Udfgrer en begraenset AMA pa stator-
modstanden Rs udelukkende i systemet.
Denne option er tilgeengelig for standard
asynkrone motorer og ikke-udpraegede
PM-motorer.

BEMARK!

. For at opna den bedst mulige tilpasning for
frekvensomformeren skal AMA gennemfgares pa
en kold motor.

. AMA kan ikke udferes, mens motoren karer.

. AMA kan ikke kgre med et tilsluttet sinusfilter.
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BEMARK!

Det er vigtigt at indstille motorparametergruppe i 7-2*
Motordata korrekt, da disse udger en del af AMA-
algoritmen. Udfer en AMA for at opna optimal dynamisk
motorydeevne. Det kan tage op til 10 minutter,
afhaengigt af motorens nominelle effekt.

BEMARK!

Undga at generere eksternt moment under udferelse af
AMA.

BEM/ERK!

Hvis en af indstillingerne i parametergruppe 17-2*
Motordata @ndres, skifter parameter 1-30 Statormodstand
(Rs) til parameter 1-39 Motorpoler (de avancerede
motorparametre) tilbage til fabriksindstillingen.

BEM/ERK!

AMA fungerer fejlfrit pa en motorstorrelse ned, virker
typisk pa to motorstarrelser ned, fungerer sjeldent pa
tre storrelser ned og aldrig pa fire storrelser ned. Husk,
at ngjagtigheden for de malte motordata vil veere
darligere ved drift pa motorer, der er mindre end
nominel frekvensomformerstorrelse.

3.2.7 1-3* Av. motordata

Parametre for avancerede motordata. Kontrollér, at
motordataene i parameter 1-30 Statormodstand (Rs) til
parameter 1-39 Motorpoler passer til motoren. Fabriksindstil-
lingerne er baseret pa standardmotorveerdier. Hvis
motorparametrene ikke indstilles korrekt, kan der opsta en
defekt i frekvensomformersystemet. Hvis motordataene er
ukendte, anbefales det at kgre en AMA (automatisk
motortilpasning). Se parameter 1-29 Automatisk motortil-
pasning (AMA).

Parametergrupper 1-3* Av. motordata og 1-4* Av. motordata
Il kan ikke justeres, mens motoren kgrer.

BEM/ERK!

En simpel kontrol af veerdien af summen af X1 + Xh
udfgres ved at dele linje til linje-motorspaendingen ved
kvadratroden (3) og dividere dens veerdi med
motorstremmen uden belastning. [VL-L/kvadratrod(3)]/In.
= X1 + Xh, se lllustration 3.6. Disse vaerdier er vigtige for
at magnetisere motoren korrekt. For hgjpolede motorer
anbefales det kraftigt at udfere denne kontrol.

P 1-30 P1-33 P1-34 E
h R X15 X285 8
<
o 1— — B
' i
|
\
| Uy P 1-36 P1-35 P1-31
| Rre Xh R
|
\
O .

Illustration 3.6 Diagram, der svarer til motor for en asynkron
motor

1-30 Statormodstand (Rs)

Range: Funktion:
Size [0.0140 - | Indstil statormodstandsveerdien
related* | 140.0000 | (stjernepunkt). Indtast veerdien fra
Ohm] motordatabladet, eller udfer en AMA pa
en kold motor.
BEMAERK!

Til udpreegede PM-motorer:

AMA er ikke tilgaengelig.

Hvis kun fase-fase-data er tilgaen-
gelige, skal fase-fase-veerdien
divideres med 2 for at opna stjerne-
punktsveerdien. Det er ogsa muligt
at male veerdien med et ohmmeter.
Dette tager ogsa kablets modstand i
betragtning. Dividér den malte
veerdi med 2, og indtast resultatet.

BEMARK!

Parametervaerdien opdateres efter
hver momentkalibrering, hvis [3]
Forste start med lagring eller [4] Hver
start med lagring er valgt i
parameter

parameter 1-47 Momentkal. ved lav
hastighed

1-31 Ankermodstand (Rr)

Range: Funktion:

Size [0.0100 W

related* |- Parameter 1-31 Ankermodstand (Rr)
100.0000 | 5 ingen effekt, nar

Chml parameter 1-10 Motorkonstruktion er
indstillet til [1] PM,ikke-udpr.SPM, [5]
Sync. Reluctance.

Indstil rotormodstandsvaerdien R for at
forbedre akselydeevnen ved at benytte en
af disse metoder:
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1-31 Ankermodstand (Rr)

Range: Funktion:

1-34 Ankerlxekreaktans (X2)

Range: Funktion:

. Ker en AMA pa en kold motor.
Frekvensomformeren maler
veerdien fra motoren. Alle kompen-
seringer nulstilles til 100 %.

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

. Anvend R-fabriksindstillingen.
Frekvensomformeren etablerer
indstillingen baseret pa motortype-
skiltsdataene.

1-33 Statorleekreaktans (X1)

Range: Funktion:
Size [0.0400 - | Indstil motorens statorleekreaktans med en
related* | 400.0000 | af disse metoder:

Ohm] . Ker en AMA pa en kold motor.

Frekvensomformeren maler
vaerdien fra motoren.

. Indtast Xj-vaerdien manuelt.
Indhent veerdien fra motorleve-
randgren.

. Anvend Xi-fabriksindstillingen.
Frekvensomformeren etablerer
indstillingen baseret pa motorty-
peskiltsdataene.

Se lllustration 3.6.

BEMARK!

Parameterveerdien opdateres efter
hver momentkalibrering, hvis [3]
Forste start med lagring eller [4] Hver
start med lagring er valgt i parameter
parameter 1-47 Momentkal. ved lav
hastighed

BEMARK!

Denne parameter er kun relevant for
asynkrone motorer.

1-34 Ankerlekreaktans (X2)

Range: Funktion:
Size [0.0400 - | Indstil motorens rotorleekreaktans med en
related* | 400.0000 | af disse metoder:

Ohm] . Ker en AMA pa en kold motor.

Frekvensomformeren maler
veaerdien fra motoren.

. Indtast Xz-vaerdien manuelt.
Indhent veerdien fra motorleve-
randaren.

. Anvend X»-fabriksindstillingen.
Frekvensomformeren etablerer
indstillingen baseret pa motorty-
peskiltsdataene.

Se Illustration 3.6.

BEMZRK!

Parameterveerdien opdateres efter
hver momentkalibrering, hvis [3]
Forste start med lagring eller [4] Hver
start med lagring er valgt i parameter
parameter 1-47 Momentkal. ved lav
hastighed

BEMZERK!

Denne parameter er kun relevant for
asynkrone motorer.

1-35 Hovedreaktans (Xh)

Range: Funktion:
Size [ 1.0000 - Indstil motorens hovedreaktans ved
related* | 10000.0000 | hjeelp af en af disse metoder:

Ohm] 1. Ker en AMA pa en kold motor.

Frekvensomformeren maler
veerdien fra motoren.

2. Indtast Xp-veerdien manuelt.
Indhent veerdien fra motorle-
verandaren.

3. Brug Xn-fabriksindstillingen.
Frekvensomformeren etablerer
indstillingen baseret pa
motortypeskiltsdataene.

1-36 Jerntabsmodstand (Rfe)

Range: Funktion:

Size [O- Indtast den tilsvarende jerntabsmod-

related* | 10000.000 standsvaeerdi (Rre) for at kompensere for
Ohm] jerntab i motoren.

Ree-veerdien kan ikke findes ved at
udfgre en AMA.

Rre -veerdien er isaer vigtig i momentsty-
ringsapplikationer. Hvis Rre er ukendt,
skal parameter 1-36 Jerntabsmodstand
(Rfe) forblive i fabriksindstilling.

1-37 d-akseinduktans (Ld)

Range: Funktion:

Size [0.0 - Angiv PM-motorens d-akseinduktans

related* | 1000.0 (stjernepunkt). Veerdien fas fra databladet
mH] for den permanente magnetmotor.

Hvis kun fase-fase-data er tilgeengelige, skal
fase-fase-veerdien divideres med 2 for at
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1-37 d-akseinduktans (Ld)

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

Tabel 3.6 Antal poler for normale hastighedsomrader

Tabel 3.6 viser antallet af poler for normale hastigheds-
omrader for forskellige motortyper. Definér motorer, der er
konstrueret til andre frekvenser, seerskilt. Veerdien for
motorpolen er altid et lige tal, da det henviser til antallet
af poler, ikke polpar. Frekvensomformeren opretter den
indledende indstilling for parameter 1-39 Motorpoler
baseret pa parameter 1-23 Motorfrekvens og

parameter 1-25 Nominel motorhastighed.

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

Range: Funktion: Range: Funktion:
opna stjernepunktsveerdien. Det er ogsa Modelektromotorisk kraft er den spaending,
muligt at male veerdien med et der er genereret af en PM-motor, nar der
induktansmeter. Dette ogsa vil tage hensyn ikke er tilsluttet en frekvensomformer, og
til kablets induktans. Dividér den malte akslen drejes eksternt. Modelektromotorisk
vaerdi med 2, og indtast resultatet. kraft angives normalt for nominel motorha-
Denne parameter er kun aktiv, nar stighed eller for 1.000 O/MIN malt mellem
parameter 1-10 Motorkonstruktion er to faser. Hvis veerdien ikke er tilgeengelig for
indstillet til [1] PM,ikke-udpraeg.SPM en motorhastighed pa 1.000 O/MIN,
(permanent magnetmotor) eller [5] Sync. beregnes den korrekte veerdi som folger.
Reluctance. Hvis modelektromotorisk kraft er for
Anvend denne parameter for et valg med eksempel 320 V ved 1.800 O/MIN, kan den
én decimal. Anvend parameter 30-80 d- beregnes ved 1.000 O/MIN:
akseinduktans (Ld) for et valg med tre Eksempel
decimaler. Kun Modelektromotorisk kraft 320 V ved 1.800
FC 302. O/MIN. Modelektromotorisk kraft =
BEM/ERK (spaending/O/MIN)*1.000 = (320/1.800)*1.000
= 178.
Parametervaerdien opdateres efter
hver momentkalibrering, hvis [3] Denne parameter er kun aktiv, nar
Forste start med lagring eller [4] Hver parameter 1-10 Motorkonstruktion er
start med lagring er valgt i parameter indstillet til valg, der aktiverer PM-motorer
parameter 1-47 Momentkal. ved lav (FETENEE AT,
hastighed BEMARK!
Ved brug af PM-motorer anbefales det
et anvends bremssmodstande
Range: Funktion:
Size related* | [0.000 - 1000 Angiv veerdien for g-aksein-
mH] duktansen. Se motordatabladet. Range: Funktion:
0*| [-32768 | Angiv den korrekte forskydningsvinkel mellem PM-
- 32767 ] | motoren og indekspositionen (med en
Range: Funktion: omdrejning) eller den monterede encoder eller
Size related* | [2-128] | Indtast antallet af motorpoler. resolver. Veerdiomradet for 0-32.768 svarer til 0-2
X pi (radians). Sddan opnas forskydningsvinkel-
Poler |~nn@ 50 Hz ~nn@ 60 Hz veerdien: Efter opstart af frekvensomformeren skal
> 2700-2880 3250-3460 der pafgres DC-hold, og veerdien for
4 1350-1450 1625-1730 parameter 16-20 Motorvinkel skal indtastes i denne
6 |700-960 840-1153 parameter.

Denne parameter er kun aktiv, nar
parameter 1-10 Motorkonstruktion er indstillet til [7]
PM,ikke-udpraeg.SPM (permanent magnetmotor).

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

Range: Funktion:
" nominelle veerdi.
Size [0 - Indstil den nominelle modelektromotoriske
related* [ 9000 V] | kraft for motoren, nar der keres 1.000 O/
MIN.
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1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat)

1-47 Momentkal. ved lav hastighed

parameter have samme vaerdi som
parameter 1-38 g-akseinduktans (Lg). Hvis
motorleverandgren oplyser en indukti-
onskurve, skal der indtastes en
induktionsveaerdi pa 200 % af den
nominelle veerdi.

Range: Funktion: Option: Funktion:
Size [0 - Denne parameter svarer til induktans- ° Parameter 1-30 Statormodstand (Rs).
related* 1000 mH] | maetningen af Lqg. Ideelt set vil denne . Parameter 1-33 Statorlzkreaktans (X1)

. Parameter 1-34 Ankerleekreaktans (X2).

. Parameter 1-37 d-akseinduktans (Ld).

1-48 Inductance Sat. Point

Range: Funktion:

1-46 Positionsregistrer.forst.

Range: Funktion:

100 %*

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

onsmalingen.

1-47 Momentkal. ved lav hastighed

Option: Funktion:

Anvend denne parameter til at optimere momente-
stimatet i hele hastighedsomradet. Det estimerede
moment er baseret pa akseleffekten, Paksel = Pm - Rs
* |2, Sgrg for, at Rs-vaerdien er korrekt. Rs-vaerdien i
denne formel svarer til effekttabet i motor, kabel
og frekvensomformer. Nar denne parameter er
aktiv, beregner frekvensomformeren Rs-veerdien,
nar den starter, hvilket sikrer et optimalt momente-
stimat og dermed optimal ydeevne. Anvend denne
funktion i de tilfelde, hvor det ikke er muligt at
justere parameter 1-30 Statormodstand (Rs) pa hver
frekvensomformer for at kompensere for
kabellzengde, frekvensomformertab og temperatu-
rafvigelse pa motor.

[0] | Fra

[11] 1. start
efter denne veerdi indtil nulstilling ved en stremcyklus.

Kalibrerer ved forste start efter opstart og holder

opstart

[2] | Hver
start mulig &ndring i motortemperaturen siden sidste

Kalibrerer ved hver start og kompenserer for en

opstart. Veerdien nulstilles efter en stremcyklus.

[3] | 1st start | Frekvensomformeren kalibrerer momentet ved den
with forste start efter opstart. Denne option bruges til
store at opdatere motorparametre:

. Parameter 1-30 Statormodstand (Rs).
. Parameter 1-33 Statorleekreaktans (X1).
. Parameter 1-34 Ankerleekreaktans (X2).

. Parameter 1-37 d-akseinduktans (Ld).

[4] | Every Frekvensomformeren kalibrerer momentet ved hver
start start og kompenserer for en mulig sendring i
with motortemperaturen siden sidste opstart. Denne
store option bruges til at opdatere motorparametre:

Size related* | [1 - 500 %] | Induktansmaetningspunkt.

3.2.8 1-5% Belast.-uafh. indst.

1-50 Motormagnetisering ved stilstand

Denne parameter er ikke synlig i LCP'et.

Range: Funktion:
* 300 %]

Parameter 1-50 Motormagnetisering ved
stilstand har ingen effekt, nar
parameter 1-10 Motorkonstruktion = [1]
PM, ikke-udpr.SPM.

Anvend denne parameter sammen med
parameter 1-51 Min. hast. v. normal magnet. [0/
MIN] for 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 indstil-
lingen er for lav, skal momentet for motorakslen

reduceres.
Mag. strem
100%
Par.1-50
Par.1-51 Hz
130BA045.11 Par.1-52 RPM

lllustration 3.7 Motormagnetisering
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1-51 Min. hast. v. normal magnet. [O/MIN] 1-53 Modelskiftefrekvens

Denne parameter er ikke synlig i LCP'et. Range: Funktion:

Range: Funktion: Denne model anvendes, nar

Size [0 - W parameter 1-00 Konfigurationstilstand er
% indstillet til [71] Hast. lukket slgjfe eller [2]

related =LY Parameter 1-51 Min. hast. v. normal

Moment, og parameter 1-01 Motorstyringsprincip
er indstillet til [3] Flux m. motorfeedb. Med
denne parameter er det muligt at foretage en

Y magnet. [O/MIN] har ingen effekt,
nar parameter 1-10 Motorkon-
struktion = [1] PM,ikke-udpraeg.SPM.

justering af skiftepunktet, hvor frekvensom-
formeren skifter mellem Flux-model 1 og Flux-
Indstil den pakreevede hastighed for model 2, hvilket er nyttigt i nogle falsomme
normal magnetiseringsstrem. Hvis hastigheds- og momentstyringsapplikationer.
hastigheden er indstillet lavere end
motorsliphastigheden, har

parameter 1-50 Motormagnetisering ved
stilstand og parameter 1-51 Min. hast. v.
normal magnet. [O/MIN] ingen betydning.

fua

Anvend denne parameter sammen med
parameter 1-50 Motormagnetisering ved Illustration 3.10 Parameter 1-00 Konfigurati-
stilstand. Se Tabel 3.6. onstilstand = [1] Hast. lukket slgjfe eller [2]

Moment og parameter 1-01 Motorstyrings-

1-52 Min. hast. v. normal magnet. [Hz] princip = [3] Flux m. motorfeedb.

Range: Funktion:
Size [O- Indstil den pakrzaevede frekvens for
related* 250.0 Hz] | normal magnetiseringsstrgm. Hvis Variabel strom - Flux-model - Sensorless

frekvensen er indstillet lavere end Denne model anvendes, nar
parameter 1-00 Konfigurationstilstand er
indstillet til [0] Hast. dben slgjfe, og

parameter 1-01 Motorstyringsprincip er indstillet
til [2] Flux uden foler.

| hastighed, aben slgjfe i Flux mode,

bestemmes hastigheden af stremmalingen.

motorslipfrekvensen, er

parameter 1-50 Motormagnetisering ved

stilstand inaktiv.

Anvend denne parameter sammen med
parameter 1-50 Motormagnetisering ved

stilstand. Se Illustration 3.7.

Under fhorm X 0,1 kerer frekvensomformeren pa

1-53 Modelskiftefrekvens en variabel strammodel. Over fnorm X 0,125
kerer frekvensomformeren pa Flux-model.

Range: Funktion:
Size [4- |13 R K P x01 fup X012
F . .
related” 1180 | panne parameter kan ikke justeres, it
Hz] e

mens motoren korer.

Skift af Flux-model e

Indtast frekvensvaerdien for skift mellem to lllustration 3.11 Parameter 1-00 Konfigurati-
modeller til bestemmelse af motorhastighed. onstilstand = [0] Hast. dben slojfe,

Vzelg den veerdi, der er baseret pa indstil- parameter 1-01 Motorstyringsprincip = [2]
lingerne i parameter 1-00 Konfigurationstilstand Flux uden faler

og parameter 1-01 Motorstyringsprincip.

Der er to muligheder:

e Skift mellem Flux-model 1 og Flux- 1-54 Voltage reduction in fieldweakening

model 2, eller Range: Funktion:
D skift mellem variabel strgmtilstand og OV*| [0-100 [Veerdien af denne parameter reducerer den
Flux-model 2. V] maksimale spaending, der er tilgeengelig for

BEM/AZERK: Flux af motoren i feltsvaekning, hvilket giver

momentet mere spanding. @gning af veerdien
Dette geelder kun for FC 302. o p_ 2k _g .
oger risikoen for stilstand ved hgj hastighed.

Flux-model 1 - Flux-model 2
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1-55 U/f-karakteristik - U

Array [6]

Range: Funktion:

Size [0 - Indtast spaendingen ved hvert

related* 1000 V] | frekvenspunkt for manuelt at definere en

u/f-karakteristik, der svarer til motoren.
Frekvenspunkterne defineres i

parameter 1-56 U/f-karakteristik - F.

Denne parameter er en array-parameter [0—
5], og der er kun adgang til denne, nar
parameter 1-01 Motorstyringsprincip er
indstillet til [0] U/L.

1-56 U/f-karakteristik - F

Array [6]

Range: Funktion:

Size [O- Indtast frekvenspunkterne for manuelt at

related* 1000.0 definere en u/f-karakteristik, der svarer til
Hz] motoren.

Spaendingen ved hvert punkt defineres i
parameter 1-55 U/f-karakteristik - U.

Denne parameter er en array-parameter
[0-5], og der er kun adgang til denne, nar
parameter 1-01 Motorstyringsprincip er
indstillet til [0] U/A.

Motorspaending 130BA166.10

Parameter 1-55 [x]

A
1555 —————— — — — — — — — —
1554 ——— — — — — — — —

1-55[3)}— — — — — — — —

I

I

I

1-55[2]} — — — — :

1-55[1]}— — | |
1-55[0] I
|

1-56  1-56  1-56
[0] [1] [2]

| |-

1-56 1-56

[3] [4] [5]
Udgangsfrekvens
Parameter 1-56 [x]

lllustration 3.12 U/f-karakteristik

1-57 Torque Estimation Time Constant

Range: Funktion:

150 ms* | [50 - 1000 B FRK
ms]

Denne parameter er kun gyldig
med softwareversion 48.XX.

Indtast tidskonstanten for momente-
stimatet under modelskiftepunktet i
Flux Sensorless og styreprincip.

1-58 Indk p rot mot testimpulsstr

Range: Funktion:
Size [O - >
200 %]

/E Dl

related* Denne parameter er kun tilgengelig i

VVC*.

BEM/ERK!

Denne parameter har kun en effekt pa
PM-motorer.

Indstiller stramniveauet for de flying start-
testpulser, der anvendes til at registrere
motorretningen. 100 % betyder Imn. Justér
veerdien til at veere hgj nok til at undga
stgjpavirkning, men lav nok til at undgd at
pavirke ngjagtigheden (strammen skal
kunne falde til nul fer den naeste puls).
Reducér vaerdien for at reducere det
genererede moment.

Standard er 30 % for asynkrone motorer,
men kan variere for PM-motorer. For at
justere PM-motorer optimeres veerdien for
modelektromotorisk kraft og d-aksein-
duktansen.

1-59 Indk pa rot mot testimpulsfrek

Range: Funktion:
Size [0 -
500 %]

Asynkron motor: Indstil frekvensen for de
related* flying start-testpulser, der anvendes til at
registrere motorretningen. For asynkrone
motorer betyder en veerdi pa 100 %, at
slippet fordobles. @g denne veerdi for at
reducere det genererede moment.

For synkrone motorer er denne veerdi
procentdelen nmn af den fritkerende motor.
Over denne veerdi udferes flying start altid.
Under denne vaerdi veelges starttilstanden i

parameter 1-70 PM-starttilstand.

3.2.9 1-6* Belastn.-afh. Indstilling

1-60 Belastningskomp. ved lav hastighed

Range: Funktion:
100 %* | [O - Indtast den procentvise veerdi for at
300 %] kompensere for spaending i forhold til

belastning, nar motoren kerer ved lav
hastighed, og opna optimal u/f-karakteristik.
Motorstarrelsen afger det frekvensomrade,
hvori denne parameter er aktiv.

Omskifter
<10 Hz

Motorstarrelse
0,25-7,5 kW
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Um

Par.1-60 Par.1-61

100%

130BA046.11

60%

0%

£
Udgngs- out

Frekvensskift frekvens

Illustration 3.13 Omskifter

1-61 Belastningskomp. ved hgj hast.

Range: Funktion:
100 %*| [O - Indtast den procentvise vaerdi for at
300 %] kompensere for spaending i forhold til

belastning, nar motoren kerer ved hgj
hastighed, og opna optimal u/f-karakteristik.
Motorsterrelsen afger det frekvensomrade,
hvori denne parameter er aktiv.

1-63 Slipkompenseringstidskonstant

Range: Funktion:

Indtast reaktionshastigheden for slipkompen-
sering. En hgj veerdi giver en langsom
reaktion, og en lav veerdi giver en hurtig
reaktion. Hvis der opstar problemer med
lavfrekvensresonans, skal der anvendes en
leengere tidsindstilling.

1-64 Resonansdaempning

Range: Funktion:

100 | [0- [[a; FRK

%" 1300 | parameter 1-64 Resonansdsempning har
%]

ingen effekt, nar parameter 1-10 Motorkon-
struktion = [1] PM,ikke-udpraeg.SPM.

Indtast resonansdeempningsveerdien. Indstil
parameter 1-64 Resonansdeempning og

parameter 1-65 Resonansdeemp.tidskonstant for at
eliminere hgjfrekvente resonansproblemer. @g
veerdien af parameter 1-64 Resonansdeempning for at
reducere resonansoscilleringen.

1-65 Resonansdeemp.tidskonstant

Tabel 3.7 Omkoblingsfrekvens

1-62 Slipkompensering

Range: Funktion:
Size [-500 | Indtast den procentvise veerdi for slipkompen-
related* |- sering for at kompensere for tolerancer i

500 %] | veerdien nmn. Slipkompensering beregnes
automatisk, dvs. pa grundlag af den nominelle
motorhastighed nmn.

Denne funktion er ikke aktiv, nar

parameter 1-00 Konfigurationstilstand er
indstillet til [7] Hast. lukket slgjfe eller [2]
Moment momentstyring med hastigheds-
feedback, eller nar

parameter 1-01 Motorstyringsprincip er indstillet

til [0] U/f speciel motortilstand.

1-63 Slipkompenseringstidskonstant

Range: Funktion:
Motorsterrelse Omskifter 5 [5 [ 4 RK
0,25-7,5 kW >10 Hz ms* |- 30 | parameter 1-65 Resonansdaemp.tidskonstant
ms]

har ingen effekt, nar
parameter 1-10 Motorkonstruktion = [1]
PM,ikke-udpr.SPM.

Indstil parameter 1-64 Resonansdeempning og
parameter 1-65 Resonansdaemp.tidskonstant for at
eliminere hgjfrekvente resonansproblemer. Indtast
den tidskonstant, der giver den bedste deempning.

1-66 Min. strem ved lav hastighed

Range: Funktion:
Size [1- | Angiv minimummotorstrammen ved lav
related* | 200 % [ hastighed, se parameter 1-53 Modelskifte-

] frekvens. Hvis denne strem gges, forbedres

motormoment ved lav hastighed.

Parameter 1-66 Min. strom ved lav hastighed
aktiveres udelukkende, nar

parameter 1-00 Konfigurationstilstand [0] Hast.
dben slgjfe. Frekvensomformeren kerer med

Range: Funktion: konstant strem gennem motoren for
Size [0.05 Mm hastigheder under 10 Hz.
related” 1-5sI | parameter 1-63 Slipkompenseringstids- For hastigheder over 10 Hz styrer Flux-
konstant har ingen effekt, nar motormodellen i frekvensomformeren
parameter 1-10 Motorkonstruktion = [1] motoren. Parameter 4-16 Momentgraense for
PM, ikke-udpr.SPM. motordrift og/eller parameter 4-17 Moment-
greense for generatordrift justerer automatisk
parameter 1-66 Min. strem ved lav hastighed.
Parameteren med den hgjeste veerdi justerer
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1-66 Min. strom ved lav hastighed

Range: Funktion:

parameter 1-66 Min. strom ved lav hastighed.
Stremindstillingen i parameter 1-66 Min. strem
ved lav hastighed er sammensat af den
momentgenererede strom og magnetiserings-
strommen.

Eksempel: Indstil parameter 4-16 Moment-
greense for motordrift til 100 % og

parameter 4-17 Momentgreense for genera-
tordrift til 60 %. Parameter 1-66 Min. strem ved
lav hastighed justeres automatisk til ca. 127 %,
afhaengigt af motorstarrelsen.

1-67 Belastningstype

Denne parameter er kun gyldig for FC 302.

Option: Funktion:
[0] * | Passiv Til transportband, ventilatorer og
belastning pumpeapplikationer.

[1]1 | Aktiv belastning | Anvendes til haeve-/seenkeapplikationer.
Denne option lader frekvensomformeren
rampe op ved 0 O/MIN. Nar [1] Aktiv
belastning er valgt, indstilles

parameter 1-66 Min. strom ved lav
hastighed til et niveau, der svarer til det
maksimale moment.

1-68 Minimuminerti

Range: Funktion:

0 kgm?* [ [0.0000 - Indtast motorinertien for at opna en
10000.0000 forbedret momentudlzesning og
kgm?] saledes et bedre estimat over det

mekaniske moment pa motorakslen.
Kun tilgeengelig for Flux-styreprincip.

1-69 Maksimuminerti

Range: Funktion:
related* 10000.0000 Kun gyldlg for FC 302.
kgm?]

Denne parameter kan ikke
justeres, mens motoren kgrer.

Kun aktiv i Flux aben slgjfe. Anvendt
til at beregne accelerationsmomentet
ved lav hastighed. Anvendt i
momentgraensestyreenheden.

3.2.10 1-7* Startjusteringer

1-70 PM-starttilstand

Veelg starttilstand. Dette geres for at initialisere VVC*-styrekernen
for tidligere fritkerende PM-motorer. Begge valg estimerer
hastigheden og vinklen. Kun aktiv for PM- og SynRM-motorer i
VVCH

Option: Funktion:

[0] * [ Rotorregistrering | Beregner rotorens elektriske vinkel og
bruger dette som et startpunkt.
Standardvalg for VLT® AutomationDrive-
applikationer.

[1] | Parkeringstid Parkeringsfunktionen pafgrer DC-strem
over statorviklingen og roterer rotoren til
elektrisk nulposition (typisk valgt for
HVAC-applikationer). Parkeringsstram og
tid konfigureres i

parameter 2-06 Parkeringsstrom og

parameter 2-07 Parkeringstid.

1-71 Startforsink.

Range: Funktion:
0s*[ [0-25.5 |Denne parameter henviser til startfunktionen
s] valgt i parameter 1-72 Startfunktion.

Indtast den ngdvendige tidsforsinkelse, inden
accelerationen pabegyndes.

1-72 Startfunktion

Option: Funktion:

Veelg startfunktionen under startforsinkelse.
Denne parameter er knyttet til
parameter 1-71 Startforsink..

[0] | DC-hold/ Tilferer strgm til motoren med en DC-
fors.-tid holdestream (parameter 2-00 DC-holdestrem)

under startforsinkelsestiden.

[1] | DC- Tilferer strem til motoren med en DC-
bremse/ bremsestrem (parameter 2-01 DC-bremsestrom)
fors.-tid under startforsinkelsestiden.

[2] | Frilgb/ Motoren kerer i frilgb under startforsinkel-

* forsink.-tid | sestiden (vekselretter deaktiveret).

[3] | Starthast Kun muligt med VVC*.

ur Tilslut funktionen beskrevet i

parameter 1-74 Starthastighed [O/MIN] og
parameter 1-76 Startstrem i startforsinkel-
sestiden.

Uanset hvilken veerdi, der er pafert af reference-
signalet, pafgrer udgangshastigheden
indstillingen fra starthastigheden i

parameter 1-74 Starthastighed [O/MIN] eller
parameter 1-75 Starthastighed [Hz], og udgangs-
strommen svarer til indstillingen fra
startstremmen i parameter 1-76 Startstrem.
Denne funktion anvendes typisk i haeve-/
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1-72 Startfunktion

‘ i

1-73 Indkobling pa roterende motor

Option: Funktion: Option: Funktion:
sankeapplikationer uden modvaegt og iseer i motor er aktiveret, bruges parameter 1-58 Indk
applikationer med en konusmotor, hvor starten p rot mot testimpulsstr og parameter 1-59 Indk
er med uret, efterfulgt af rotation i referenceret- pd rot mot testimpulsfrek til at specificere
ningen. betingelserne for flying start.
[4] | Horisontal | Kun muligt med VVC*. [2] [ Altid aktiveret
drift For at opna funktionen beskrevet i [3] | Enabled Ref.
parameter 1-74 Starthastighed [O/MIN] og Dir.
parameter 1-76 Startstrem under startforsinkel- [4] | Enab. Always
sestiden. Motoren roterer i referenceretningen. Ref. Dir.
Hvis referencesignalet er lig nul (0), ignoreres
parameter 1-74 Starthastighed [O/MIN], og B EM/ER K'
udgangshastigheden er lig nul (0). Udgangs- Denne funktion anbefales ikke til haeve-/seenkeapplika-
stremmen svarer til indstillingen for tioner.
startstrammen i parameter 1-76 Startstrom. For effektniveauer over 55 kW skal der anvendes Flux
- - mode for at opna den bedste ydeevne.
[5] | VVC+/Flux | Kun for funktionen beskrevet i
med uret parameter 1-74 Starthastighed [O/MIN]. Starts-
tremmen beregnes automatisk. Denne funktion BEM/ERK
anvender kun starthastigheden i startforsinkel- For at opna den bedste flying start-ydelse skal de
sestiden. Uanset hvilken vaerdi, der er pafert af avancerede motordata, parameter 1-30 Statormodstand
referencesignalet, er udgangshastigheden lig (Rs) til parameter 1-35 Hovedreaktans (Xh), vaere korrekte.
med indstillingen fra starthastigheden i
parameter 1-74 Starthastighed [O/MIN]. [3]
Starthast ur og [5] VWC*/Flux med uret anvendes .
o o ) Range: Funktion:
typisk i haeve-/seenkeapplikationer. [4] Horisontal
i enyend e n kA tonermes Size [0 - Indstil en starthastighed for motoren. Efter
modvaegt og horisontal bevaegelse. related* | 600 startsignalet springer udgangshastigheden
RPM] til den indstillede veerdi. Indstil startfunk-
[6] | Heevmek. Til anvendelse af mekaniske bremsestyrings- tionen i parameter 1-72 Startfunktion til [3]
Bremsfrig. | funktioner (parameter 2-24 Stopforsinkelse til Starthast ur, [4] Horisontal drift eller [5] VWC*/
parameter 2-28 Boost-faktorforst). Denne Flux med uret, og indstil en startforsinkel-
parameter er kun aktiv i Flux-styreprincippet, i sestid i parameter 1-71 Startforsink.
en tilstand med motorfeedback eller sensorless
[7] | VVC+/Flux Range: Funktion:
EEUREEEY Size [O- Denne parameter kan anvendes til haeve-/
related* | 500.0 saenkeapplikationer (konusanker). Indstil en
. . Hz] starthastighed for motoren. Efter startsignalet
Option: Funktion: springer udgangshastigheden til den
L'm indstillede veerdi. Indstil startfunktionen i
Denne parameter kan ikke justeres, parameter 1-72 Startfunktion til [3] Starthast
mens motoren korer. ur, [4] Horisontal drift eller [5] VVCy/Flux med
uret, og indstil en startforsinkelsestid i
Denne funktion ger det muligt at fange en parameter 1-71 Startforsink..
motor, som roterer frit som folge af et
[0] | Deaktiveret Ingen funktion Range: Funktion:
0 [0- | Visse motorer, som for eksempel konusanker-
[1] | Aktiveret Aktiverer frekvensomformeren til at fange og A* | par. motorer, har behov for ekstra stram/starthastighed
styre en roterende motor. 1-24 for at frigere rotoren. Dette ekstra boost opnas ved
Nar parameter 1-73 Indkobling pa roterende Al at indstille den nedvendige strom i
motor er aktiveret, har parameter 1-76 Startstram. Indstil
parameter 1:71 Startforsink. og parameter 1-74 Starthastighed [O/MIN]. Indstil
parameter 1-72 Startfunktion ingen funktion. parameter 1-72 Startfunktion til [3] Starthast ur og [4]
Nar parameter 1-73 Indkobling pa roterende
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1-76 Startstrom 1-80 Funktion ved stop

Range: Funktion: Option: Funktion:

Horisontal drift, og indstil en startforsinkelsestid i 1.000 kW = 2,5 sek
parameter 1-71 Startforsink..

[4] | DC-speending | Nar motoren er standset, definerer
Denne parameter kan anvendes til haeve-/saenkeap- uo parameter 1-55 U/f-karakteristik - U [0]
plikationer (konusanker). spaendingen ved 0 Hz.

[5] | Coast at low Nar referencen er under

3.2.11 1-8* Stopjusteringer reference parameter 1-81 Min.-hast. for funktion v. stop
[O/MIN], afbrydes motoren fra frekvensom-

1-80 Funktion ved stop formeren.

Option: Funktion: [6] | Motorcheck,
Veelg frekvensomformerfunktionen efter en alarm
stopkommando, eller efter hastigheden er 1-81 Min.-hast. for funktion v. stop [O/MIN]
rampet ned til inéstillingerne i . Range: Funktion:
parameter 1-81 Min.-hast. for funktion v. stop - - -
[O/MIN]. Size related [0 - 600 Indstil den hastighed, der skal
RPM] aktivere parameter 1-80 Funktion ved
[0] | Frileb Lader motoren rotere i frilab. Motoren stop.
* afbrydes fra frekvensomformeren.
[1] | DC-hold/ Forsyner motoren med en DC-holdestram 1-82 Min.-hastighed for funktion ved stop [Hz]
motorforvarm. | (se parameter 2-00 DC-holdestrem). Range: Funktion:
121 | Motorcheck Kontrollerer, om der er tilsluttet en motor. Size related*| [0 - 20.0 Indstil den udgangsfrekvens, hvor
- il o Hz] parameter 1-80 Funktion ved stop
[3] | Formagneti- pbygger et magnetisk felt, mens motoren skal aktiveres.
sering er stoppet. Herved kan motoren producere
moment hurtigt ved efterfelgende startkom- 1-83 Praecis stopfunktion
mandoer (kun asynkrone motorer). Denne . ;
formagnetiseringsfunktion hjeelper ikke den Option: Funktion:
allerfarste startkommando. » FRK
Der findes to forskellige lgsninger til Denne parameter kan ikke justeres,
formagnetisering af maskinen til den farste mens motoren korer.
startkommando: Kun gyldig for FC 302.
1. Start frekvensomformeren med en
0 O/MIN-reference, og vent 2-4 [0] | Preecist Kun optimal nar driftshastigheden, for
rotortidskonstanter, for hastigheds- * | rampestop | eksempel for transportbandet, er konstant.
referencen gges. Dette er en dben slgjfe-styring. Opnar hgj
2. Indstil parameter 1-71 Startforsink. repetitiv praecision ved stoppunktet.
til den gnskede formagnetise- [1] | Teellerstop | Teeller antallet af pulser, typisk fra en encoder,
ringstid (2-4 rotortidskonstanter, se m/nul og genererer et stopsignal, efter at et forpro-
beskrivelsen af tidskonstanter grammeret antal pulser, som er defineret i
senere i dette afsnit). parameter 1-84 Tallerveerdi for preecist stop, er
3. Indstil parameter 1-72 Startfunktion modtaget ved klemme 29 eller klemme 33.
til enten [0] DC-hold eller [1] DC- Dette er en direkte feedback med ensrettet
e, lukket slgjfe-styring.
Teellerfunktionen er aktiveret (starter timing) pa
4. Indstil DC-hold eller DC-bremse- . . .
flanken af startsignalet (nar det skifter fra stop
stromstyrken (parameter 2-00 DC- . . .
til start). Efter hvert praecist stop nulstilles det
holdestrom eller parameter 2-01 DC- .
b i . antal pulser, der er talt under rampe ned til 0
remsestrem) til at veere lig |_pre- O/MIN.
mag = Unom/(1,73 x Xh)
. [2] | Teellerstop | Samme som [2] Teellerstop m/nul, men antallet
Prgverotortidskonstanter = .
(Xh+X2)/(6,3*Freq_nom*Rr) u/nul af pulser, der er talt under rampe ned, til 0 O/
§ i MIN, treekkes fra den teellerveerdi, der er
1 kW = 0,2 sek . ) . .
indtastet i parameter 1-84 Teellerveerdi for praecist
10 kW = 0,5 sek
stop.
100 kW = 1,7 sek
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1-83 Prazecis stopfunktion 1-84 Teellervaerdi for pracist stop

internt, nar den aktuelle hastighed er lavere
end maksimumhastigheden (indstillet i
parameter 4-19 Maks. udgangsfrekvens).
Forsinkelsen beregnes pa grundlag af frekvens-
omformerens referencehastighed og ikke pa
grundlag af den faktiske hastighed. Kontrollér,
at frekvensomformeren har rampet op, for det
hastighedskompenserede stop aktiveres.

[4] | Kom kont. | Samme som Hast.-komp stop, men efter hvert

[5] | Kom kont
st. u/ nul

Samme som Hast.-komp stop, men antallet af
pulser, der er talt under rampe ned, til 0 O/
MIN, treekkes fra den teellervaerdi, der er
indtastet i parameter 1-84 Teellerveerdi for praecist
stop.

Denne nulstillingsfunktion kan anvendes til at
kompensere for den ekstra distance under
rampe ned og til at reducere indvirkningen af
det gradvise slid pa mekaniske dele.

De precise stopfunktioner er en fordel i applikationer, hvor
hej preecision er pakraevet.

Hvis en standardstopkommando benyttes, bestemmes
ngjagtigheden af den interne opgavetid. Dette er ikke
tilfeldet ved brug af den pracise stopfunktion. Den fijerner
afhaengigheden af opgavetiden og @ger ngjagtigheden
markant.

Frekvensomformerens tolerance ses normalt af dens
opgavetid. Ved at anvende dens sarlige praecise
stopfunktion er tolerancen imidlertid uafhaengig af
opgavetiden, da stopsignalet straks afbryder udferelsen af
frekvensomformerprogrammet. Den praecise stopfunktion
giver en hgj reproducerbar forsinkelse, fra stopsignalet er
afgivet, indtil rampe ned starter. Kor en test for at finde
denne forsinkelse, da den er summen af foler, PLC,
frekvensomformer og mekaniske dele.

For at sikre hgjst mulig ngjagtighed skal der veere mindst
10 cyklusser under rampe ned, se:
. Parameter 3-42 Rampe 1, rampe-ned-tid.

. Parameter 3-52 Rampe 2, rampe-ned-tid.
. Parameter 3-62 Rampe 3, rampe-ned-tid.
. Parameter 3-72 Rampe 4, rampe-ned-tid.

Den pracise stopfunktion indstilles her og aktiveres fra DI
ved klemme 29 eller klemme 33.

Option: Funktion: Range: Funktion:
Denne nulstillingsfunktion kan anvendes til at 100000* | [O - Indtast den teellerveerdi, der skal
kompensere for den ekstra distance under 999999999 | anvendes i den integrerede praecise
rampe ned og til at reducere indvirkningen af stopfunktion, parameter 1-83 Preecis
det gradvise slid pd mekaniske dele. stopfunktion.
[3] | Hast.-komp | Stopper pa preecist samme punkt, uanset den D (el i il allgre sz e
stop aktuelle hastighed. Stopsignalet forsinkes A 22) @iy 28 e 110 Lk

BEMARK!

Anvendes ikke til valgmulig-
hederne [0] Praecist rampestop og
[3] Hast.-komp stop i

parameter 1-83 Preecis
stopfunktion.

1-85 Hast.komp.fors. ved praec. stop

st. m/nul pracist stop nulstilles antallet af pulser, der er Range: Funktion:
talt under rampe ned til 0 O/MIN. 10 ms* | [0 - 100 | Indtast forsinkelsestiden for fglere, PLC'er osv.
ms] til brug i parameter 1-83 Praecis stopfunktion. |

hastighedskompenseret stoptilstand har
forsinkelsestiden ved forskellige frekvenser en
stor indflydelse pa stopfunktionen.

BEMARK!

Anvendes ikke til valgmulighederne [0]
Praecist rampestop, [1] Teellerstop m/nul
og [2] Teellerstop u/nul i

parameter 1-83 Preecis stopfunktion.

3.2.12 1-9* Motortemperatur

1-90 Termisk motorbeskyttelse

Option

Funktion:

Termisk motorbeskyttelse kan implementeres
ved hjeelp af en reekke teknikker:

. Via en PTC-fgler i motorviklingerne,
der er tilsluttet en af de analoge
eller digitale indgange
(parameter 1-93 Termistorkilde). Se
kapitel 3.2.13 PTC-termistortilslutning.

. Via en KTY-faler i motorviklingerne,
der er tilsluttet en analog indgang
(parameter 1-96 KTY-termistorres-
source). Se kapitel 3.2.14 KTY-
folertilslutning.

. Via beregning (ETR = elektronisk
termorelae) af den termiske
belastning, baseret pa den aktuelle
belastning og tid. Den beregnede
termiske belastning sammenlignes
med den nominelle motorstram Iu,n
og den nominelle motorfrekvens

MG33MMO1
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1-90 Termisk motorbeskyttelse

Option:

Funktion:

fmn. Se kapitel 3.2.15 ETR og
kapitel 3.2.16 ATEX ETR.

. Via en mekanisk termisk kontakt
(Klixon-type). Se kapitel 3.2.17 Klixon.

Til det nordamerikanske marked: ETR-
funktionerne sikrer overbelastningsbeskyttelse
af motoren, klasse 20, i overensstemmelse
med NEC.

[0] [Ingen
beskyttelse

En konstant overbelastet motor, nar der ikke
kraeves en advarsel eller et trip af frekvensom-
formeren.

[1] [ Termistorad-
varsel

Aktiverer en advarsel, nar en tilsluttet
termistor eller KTY-foler i motoren reagerer i
tilfeelde af en overtemperatur i motoren.

[2] | Termistor-
trip

Stopper (tripper) frekvensomformeren, nar
den tilsluttede termistor eller KTY-foler i
motoren reagerer i tilfeelde af en overtem-
peratur i motoren.

Termistorens udkoblingsvaerdi skal veere mere
end 3 kQ.

Der kan indbygges en termistor (PTC-fgler) i
motoren med henblik pa beskyttelse af
viklinger.

[3] [ ETR-advarsel
1

Beregner belastningen, nar opsaetning 1 er
aktiv, og aktiverer en advarsel i displayet, nar
motoren er overbelastet. Programmér et
advarselssignal via en af de digitale udgange.

[4] |ETR trip 1

Beregner belastningen, nar opsaetning 1 er
aktiv, og stopper (tripper) frekvensom-
formeren, nar motoren er overbelastet.
Programmér et advarselssignal via en af de
digitale udgange. Signalet vises i tilfeelde af
en advarsel, og hvis frekvensomformeren
tripper (termisk advarsel).

[5] [ ETR-advarsel
2

[6] |ETR trip 2

[7] | ETR-advarsel
3

BEMARK!

Hvis [20] ATEX ETR veelges, skal instruktionerne, der er
beskrevet i det dedikerede kapitel i Design Guiden, og de
instruktioner, der er givet af motorproducenten, folges.

BEMARK!

Hvis [20] ATEX ETR velges, skal
parameter 4-18 Stromgraense indstilles til 150 %.

3.2.13 PTC-termistortilslutning

R |
(al

4000

3000

1330

550

250

\_/

9 [c]

Ynominel5"C| ®nominel+5°C
Pnominel

-20°C

175HA183.10
Illustration 3.14 PTC-profil

Anvend en digital indgang og 10 V som forsyning:
Eksempel: Frekvensomformeren tripper, ndr motortempe-
raturen er for hgj.
Parameteropsaetning:
. Indstil parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse til
[2] Termistor-trip.

. Indstil parameter 1-93 Termistorkilde til [6] Digital
indgang.

[8] |ETR trip 3

[9] | ETR-advarsel
4

[10] [ ETR trip 4

[20] | ATEX ETR

Aktiverer den termiske overvagningsfunktion
for Ex-e-motorer til ATEX. Aktiverer
parameter 1-94 ATEX ETR cur.lim. speed
reduction, parameter 1-98 ATEX ETR interpol.
points freq. og parameter 1-99 ATEX ETR
interpol points current.

[21] | Advanced
ETR

o023
OO
1S O[g]+10v

130BA152.10

OOlE
OO
OOl&

OFF

© O
OO
eJellN

@)
@)
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{i} oN -
R

PTC/termistor <800 & >2.7 kQ

lllustration 3.15 PTC-termistortilslutning - Digital indgang
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Anvend en analog indgang og 10 V som forsyning:
Eksempel: Frekvensomformeren tripper, nar motortempe-
raturen er for hgj.
Parameteropsaetning:
o Indstil parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse til
[2] Termistor-trip.

. Indstil parameter 1-93 Termistorkilde til [2] Analog
indgang 54.

130BA153.11

42 55

OFF

OO
HO O3] +10v
OO

ON

"y

PTC/termistor <3.0 kQ

>3.0 kQ
Illustration 3.16 PTC-termistortilslutning - Analog indgang

Indgang Forsynings- Graenseveerdier
digital/analog |speending for udkobling

Digital Vv <800 0=2,7 kQ
Analog 0V <3,0 kQ=3,0 kKQ

Tabel 3.8 Graensevaerdier for udkobling

BEMARK!

Kontrollér, at den valgte forsyningsspaending svarer til
specifikationen for det anvendte termistorelement.

3.2.14 KTY-felertilslutning

BEMARK!

Kun FC 302.

KTY-felere anvendes iseer i servomotorer med permanent
magnet (PM-motorer) i forbindelse med dynamisk justering
af motorparametre som statormodstand

(parameter 1-30 Statormodstand (Rs)) for PM-motorer og
rotormodstand (parameter 1-31 Ankermodstand (Rr)) for
asynkrone motorer afhaengigt af viklingstemperaturen.
Beregningsformlen er:

Rs = Rsygoc x (1 + a,, xAT) [Q] hvor a, = 0.00393

KTY-folere kan bruges til beskyttelse af motorer
(parameter 1-97 KTY-greenseniveau).

FC 302 kan handtere tre typer KTY-folere, der defineres i
parameter 1-95 KTY-falertype. Den faktiske folertemperatur
kan udlaeses fra parameter 16-19 KTY-falertemperatur.

4500

4000

130BB917.10

3500

3000

2500

2000

Resistance [Ohm]

1500

1000

500

Temperature [°C]

lllustration 3.17 Valg af KTY-type

KTY type 1 — == =KTY type 2

KTY-foler 1: 1 kQ ved 100 °C (for eksempel Philips KTY
84-1)

KTY-feler 2: 1 kQ ved 25 °C (for eksempel Philips KTY 83-1)
KTY-foler 3: 2 kQ ved 25 °C (for eksempel Infineon KTY-10)

BEMZARK!

Hvis motorens temperatur udnyttes gennem en termistor
eller en KTY-foler, overholdes PELV ikke, hvis der er
kortslutninger mellem motorviklinger og foler. Tilfoj
ekstra isolering til feleren for at overholde PELV.

3.2.15 ETR

Beregningerne estimerer behovet for en lavere belastning
ved en lavere hastighed grundet mindre kgling fra den
ventilator, der er indbygget i motoren.

MG33MMO1
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Illustration 3.18 ETR-profil

3.2.16 ATEX ETR

VLT® PTC-termistorkort MCB 112 tilbyder ATEX-godkendt
overvagning af motortemperaturen. Alternativt kan et

eksternt ATEX-godkendt PTC-beskyttelsesapparat anvendes.

BEMARK!

Anvend kun ATEX Ex-e-godkendte motorer til denne
funktion. Se motorens typeskilt, godkendelsescertifikat,
datablad, eller kontakt motorproducenten.

Det er vigtigt, at der er visse begraensninger ved styring af
en Ex-e-motor med forgget sikkerhed. Parametrene, der
skal programmeres, illustreres i Tabel 3.9.

Funktion Indstilling
Parameter 1-90 Termisk motorbe- |[20] ATEX ETR
skyttelse

Parameter 1-94 ATEX ETR cur.lim. 20%
speed reduction

Parameter 1-98 ATEX ETR interpol.
points freq.

Parameter 1-99 ATEX ETR interpol
points current

Motorens typeskilt.

Parameter 1-23 Motorfrekvens Indtast den samme veerdi
som for parameter 4-19 Maks.

udgangsfrekvens.

Funktion Indstilling
Parameter 5-19 Klemme 37 Sikker |[4] PTC 1 Alarm

standsning

Parameter 14-01 Koblingsfrekvens | Kontrollér, at standardvaer-
dierne opfylder kravene fra
motorens typeskilt. Hvis ikke,
skal der anvendes et
sinusfilter.

Parameter 14-26 Tripforsinkelse ved | 0
vekselretterfejl

Tabel 3.9 Parametre

BEMARK!

Sammenlign minimumswitchfrekvensen, der er angivet af
motorproducenten, med frekvensomformerens
minimumswitchfrekvens, standardvaerdien i

parameter 14-01 Koblingsfrekvens. Hvis frekvensom-
formeren ikke overholder dette krav, skal der benyttes et
sinusfilter.

Der kan findes oplysninger om ATEX ETR termisk
overvagning i Applikationsanvisning FC 300 ATEX ETR
Thermal Monitoring Function.

3.2.17 Klixon

Den termiske afbryder af typen Klixon anvender en
KLIXON®-metaldisk. Varmen, som er skabt af strammen
gennem disken, forarsager et trip ved en forudbestemt
overbelastning.

Anvend en digital indgang og 24 V som forsyning:
Eksempel: Frekvensomformeren tripper, nar motortempe-
raturen er for hgj.

Parameteropsaetning:
. Indstil parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse til
[2] Termistor-trip.

. Indstil parameter 1-93 Termistorkilde til [6] Digital
indgang.

130BA151.10

=z
< 0o OFF
29|32(33|20

S OlJg] +24v
I
U
IE

o3
OO
@)
@)
@)
O O[Y

Parameter 4-19 Maks. udgangs- Motorens typeskilt, muligvis

frekvens reduceret for lange

motorkabler, sinusfilter eller

7y

PTC/termistor

<6.6 kQ >10.8 kQ
reduceret forsynings- lllustration 3.19 Termistorforbindelse
spaending.
Parameter 4-18 Stremgreense Tvunget til 150 % ved 1-90
[20]
Parameter 5-15 Klemme 33, digital |[80] PTC-kort 1
indgang
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1-91 Ekstern motorventilator

1-94 ATEX ETR cur.lim. speed reduction

Option: Funktion: Range: Funktion:
[0] * [ Nej | Ingen ekstern ventilator er pakraevet, dvs. motoren 0 %*| [0 - 100 %] | Kun synlig, hvis parameter 1-90 Termisk
derates ved lav hastighed. motorbeskyttelse er indstillet til [20].
1 J A d kst t tilat kst . . P
(- jJa nvender en ekstern motorventilator (ekstern Konfigurér reaktionen for drift i Ex-e-stremgraense.
ventilation), sa derating af motoren er ikke pakraevet .
4 lav hastighed. D ‘ | Hustration 3.18 ( 0 %: Frekvensomformeren aendrer intet, bortset fra at
Ve1 a: asf'gl € .h én gwte l:rve Hius mllon ’ dUd udstede advarsel 163 ATEX ETR cur.lim.warning.
= 1 xfw.n) folges, hvis motorstrommen er lavere en >0 %: Frekvensomformeren udsteder advarsel 163 ATEX ETR
nominel motorstrem (se parameter 1-24 Motorstrom). . . .
) ) i cur.lim.warning og reducerer motorhastigheden efter rampe
Hvis motorstreammen overstiger den nominelle strem, .
o ) ) ) 2 (parametergruppe 3-5* Rampe 2).
reduceres driftstiden stadig, som hvis der ikke var
monteret en ventilator.
Eksempel:
1-93 Termistorkilde Aktuel reference = 50 O/MIN
Onti Funkti Parameter 1-94 ATEX ETR cur.lim. speed reduction = 20 %
ption: unktion: y Resulterende reference = 40 O/MIN
». /ED
»
. . 1-95 KTY-folertype
Denne parameter kan ikke justeres, : .
mens motoren korer. Option: Funktion:
Veelg den anvendte type KTY-feler. Kun FC 302.
BEMAERK! [0] * | KTY-faler 1 | 1 kQ ved 100 °C.
Digital indgang skal indstilles til [0] 111 | KTY-faler 2 | 1 kQ ved 25 °C.
PNP - aktiv ved 24 V'i [21 |KTY-foler 3 |2 kQ ved 25 °C
. . . foler e .
parameter 5-00 Digital I/0-tilstand. Y
1-96 KTY-termistorressource
Veelg den indgang, som termistoren (PTC- Ooti Funkti
foler) skal kobles til. Der kan ikke veelges en ption: unktion:
analog indgangsoption [1] Analog indgang L'm
53 eller [2] Analog indgang 54, hvis den Kun gyldig for FC 302.
analoge indgang allerede er i brug som
referencekilde (valgt i Veelg analog indgang 54, der skal bruges som
parameter 3-15 Reference 1-kilde, KTY-fglerindgang. Klemme 54 kan ikke veelges
parameter 3-16 Reference 2-kilde, eller som KTY-kilde, hvis den ellers anvendes som
parameter 3-17 Reference 3-kilde). reference (se parameter 3-15 Referenceressource
N&r VLT® PTC-termistorkort MCB 1 til parameter 3-17 Referenceressource 3).
112anvendes, skal [0] Ingen altid veelges.
BEMZARK!
*|1 . .
[01* | Ingen Tilslutning af KTY-feler mellem klemme
L} hoee o 54 og 55 (GND). Se lllustration 3.17.
indgang 53
[2] | Analog
. [0] * [ Ingen
indgang 54 z e
3] | Digital LI r: .
. indgang
indgang 18
2ail) 54
[4] | Digital
indgang 19 BEMARK!
[5] |Digital Kun gyldig for FC 302.
indgang 32
6 Digital
(6] . K 1-97 KTY-graenseniveau
indgang 33
Range: Funktion:
BEM/ERK' 80 °C* | [-40 - 140 °C] | Veelg KTY-folerens graenseniveau for

Kun gyldig for FC 302.

termisk motorbeskyttelse.
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1-98 ATEX ETR interpol. points freq.

Range: Funktion:

[0 - 1000.0 HZ] [ [3: T RK
Kun gyldig for FC 302.

Size related*

Definition af termisk begraens-
ningskurve.

Indtast de fire frekvenspunkter [Hz] fra motorens typeskilt i
dette array. Tabel 3.10 viser eksemplet med frekvens-/
strempunkter.

BEMZERK!

Alle frekvens-/streamgraensepunkter fra motorens
typeskilt eller datablad skal programmeres.

100%

130BB909.10

80%

40%

5Hz 15 Hz 25 Hz 50 Hz
Illustration 3.20 Eksempel pa ATEX ETR termisk begraens-

ningskurve.
x-aksen: fm [Hz]
y-aksen: Im/lm,n x 100 [%]

Parameter 1-98 ATEX ETR interpol. |Parameter 1-99 ATEX ETR
points freq. interpol points current
[0] =5Hz [0]=40%

[11=15Hz [11=80%

[2] = 25 Hz [2]=100%

[3] =50 Hz [31=100%

Tabel 3.10 Interpolationspunkter

Alle driftspunkter under kurven er altid tilladt. Over kurven
er de imidlertid kun tilladt i en begraenset periode, der
beregnes som en funktion af overbelastningen. Hvis
motorstrgmmen er stgrre end 1,5 gange den nominelle
strom, slukkes der omgaende.

1-99 ATEX ETR interpol points current

Kun synlig, hvis parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse er
indstillet til [20] eller [21].

Range: Funktion:

Size related*

Kun gyldig for FC 302.

Definition af termisk begraens-
ningskurve. Der findes et eksempel
under parameter 1-98 ATEX ETR
interpol. points freq..

Brug de fire strempunkter [A] fra motorens typeskilt.
Veerdierne skal beregnes som en procentdel af den
nominelle motorstram, Im/lmn X 100 [%], og indsaettes i
dette array.

Sammen med parameter 1-98 ATEX ETR interpol. points freq.
udger de en tabel (f [Hz],I [%)]).

BEMARK!

Alle frekvens-/stremgraensepunkter fra motorens
typeskilt eller datablad skal programmeres.

3.2.18 PM-indstillinger

Hvis [2] Std. PM, non salient er valgt i
parameter 1-10 Motorkonstruktion, skal motorparametrene
indtastes manuelt i felgende raekkefglge:

1. Parameter 1-24 Motorstrem.

Parameter 1-26 Kont. nominelt motormoment.

Parameter 1-25 Nominel motorhastighed.

p

3

4, Parameter 1-39 Motorpoler.

5 Parameter 1-30 Statormodstand (Rs).

6 Parameter 1-37 d-akseinduktans (Ld).

7 Parameter 1-40 Modelektromot.kraft v. 1000 O/MIN.

Folgende parametre er tilfgjet for PM-motorer.
1. Parameter 1-41 Motorvinkelforskydning.

Parameter 1-07 Motor Angle Offset Adjust.
Parameter 1-14 Daempningsforstaerkningsfaktor.
Parameter 1-47 Momentkal. ved lav hastighed.
Parameter 1-58 Indk p rot mot testimpulsstr.
Parameter 1-59 Indk pd rot mot testimpulsfrek.
Parameter 1-70 PM-starttilstand.

Parameter 30-20 Hgjt startmoment-tid.

v ©® N O U A W N

Parameter 30-21 High Starting Torque Current [%].
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BEMAERK! Justér startmoment i parameter 1-66 Min. stram ved lav
Standardparametre skal stadig konfigureres (for hastighed. Ved 100 % fas nominelt moment som
eksempel parameter 4-19 Maks. udgangsfrekvens). startmoment.

Applikation Indstillinger

Lavinertiapplikationer @g parameter 1-17 Spaendingsfilter-

Igelastning/IMotor < 5 tidskonst. med faktor 5-10.

Reducér parameter 1-14 Deempnings-
forstaerkning.

Reducér parameter 1-66 Min. strom
ved lav hastighed (<100 %).

Lavinertiapplikationer Behold de beregnede vaerdier.

50 >lgelastning/IMotor > 5

Hgjinertiapplikationer @g parameter 1-14 Deempningsfor-
Ielastning/IMotor > 50 steerkning, parameter 1-15 Lav

hastighed, filtertidskonstant, og
parameter 1-16 Hgj hastighed, filter-

tidskonstant
Hoj belastning ved lav @g parameter 1-17 Speendingsfilter-
hastighed tidskonst.

<30 % (nominel hastighed) | @g parameter 1-66 Min. strem ved lav
hastighed (>100 % i laengere tid kan
overophede motoren).

Tabel 3.11 Anbefalinger til VVC+-applikationer

Hvis motoren begynder at oscillere ved en bestemt
hastighed, @ges parameter 1-14 Daeempningsforstaerkning. @g
veerdien i sma trin. Afhaengigt af motoren kan en god
veerdi for denne parameter veere 10 % eller 100 % hgjere
end standardvaerdien.

Justér startmoment i parameter 1-66 Min. stream ved lav
hastighed. Ved 100 % fas nominelt moment som
startmoment.

Applikation Indstillinger

Lavinertiapplikationer Behold de beregnede vzerdier.

Hajinertiapplikationer Parameter 1-66 Min. strem ved lav
hastighed.

@g hastigheden til en veerdi mellem
standard og maksimum afhaengigt af
applikationen.

Indstil rampetiderne iht. applika-
tionen. For hurtig rampe op
medferer overstram/overmoment.
For hurtig rampe ned forarsager
overspandingstrip.

Hoj belastning ved lav Parameter 1-66 Min. strem ved lav
hastighed hastighed.

@g hastigheden til en veerdi mellem
standard og maksimum afhaengigt af

applikationen.

Tabel 3.12 Anbefalinger for Flux-applikationer
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3.3 Parametre: 2-** Bremser

3.3.1 2-0* DC-bremse

Parametergruppe til konfiguration af DC-bremsen og DC-
holdefunktionerne.

2-00 DC-holdestram

Range: Funktion:
%* | 160

Maksimumvzerdien afhaenger af den
nominelle motorstrem.

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

Lave veerdier for DC-hold producerer storre
stromme end forventet med storre motoref-
fektstorrelser. Denne fejl gges i takt med
motoreffekten.

%]

Indtast en veerdi for holdestrem som en procentdel
af den nominelle motorstrem Iun indstillet i
parameter 1-24 Motorstrem. 100 % DC-holdestrem
svarer til Imn.

Denne parameter 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 | [0- |[3 FRK
%* | 1000

Maksimumveerdien afhzaenger af den
nominelle motorstrgm.

Undga 100 % strem for laenge. Det kan
beskadige motoren.

%]

Indtast en veerdi for stram som en procentdel af
den nominelle motorstrem Iun, se

parameter 1-24 Motorstrem. 100 % DC-bremsestrom
svarer til Imn.

DC-bremsestrem pafgres med en stopkommando,
nar hastigheden er lavere end den graense, der er
indstillet i parameter 2-03 DC-bremseindkoblingshast.
[omdr./min.]; nar funktionen Inverteret DC-bremse
er aktiv, eller via den serielle kommunikationsport.
Bremsestremmen er aktiv i den periode, der er
indstillet i parameter 2-02 DC-bremseholdetid.

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.

2-03 DC-bremseindkoblingshast. [omdr./min.]

Range: Funktion:
Size [0 - par. | Indstil DC-bremseindkoblingshastigheden
related* 4-13 RPM] | til aktivering af den DC-bremsestrem, der

er indstillet i parameter 2-01 DC-
bremsestrem ved en stopkommando.

2-04 DC-bremseindkoblingshast. [Hz]

Range: Funktion:

Size [0- B FRK

related” | par. 4-14 | pgrameter 2-04 DC-bremseindko-
Hz]

blingshast. [Hz] har ingen effekt, nar
parameter 1-10 Motorkonstruktion =
[1] PM,ikke-udpr.SPM.

Indstil DC-bremseindkoblingshastigheden til
aktivering af den DC-bremsestrem, der er
indstillet i parameter 2-01 DC-bremsestrem
efter en stopkommando.

2-05 Maksimumreference

Range: Funktion:
Size [ par. 3-02 -
999999.999
ReferenceFeed-
backUnit]

Dette er en adgangsparameter til
related* parameter 3-03 Maksimumreference
for zeldre produkter. Maksimumrefe-
rencen er den hgjeste veerdi, der
kan opnas ved at leegge samtlige
referencer sammen. Maksimumrefe-
renceenheden passer til den option,
der er valgt i

parameter 1-00 Konfigurationstilstand
0g apparatet i

parameter 3-01 Reference-/feedback-
enhed.

2-06 Parkeringsstrom

Range: Funktion:
50% | [O-
* 1000 %]

Indstil stremmen som en procentdel af den
nominelle motorstram,

parameter 1-24 Motorstrem. Anvendes ved
aktivering i parameter 1-70 PM-starttilstand.

2-07 Parkeringstid

Range: Funktion:
3s¥| [0.1-60 [Indstil varigheden af parkeringsstremmen, der
s] er indstillet i parameter 2-06 Parkeringsstrem, nar

den er aktiveret.
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3.3.2 2-1* Bremseenergifunkt.

2-12 Bremseeffektgraense (kW)

Parametergruppe til valg af dynamiske bremseparametre.
Kun gyldigt for frekvensomformere med bremsechopper.

2-10 Bremsefunktion

Option:

Funktion:

[0] | Ikke aktiv

Der er ikke monteret en bremsemodstand.

[1] | Modstands-
bremse

Der er indbygget en bremsemodstand i
systemet for udledning af overskydende
bremseenergi som varme. Ved tilslutning af en
bremsemodstand kan en hgjere DC-link-
spaending under bremsning (generatordrift)
tillades. Modstandsbremsefunktionen er kun
aktiv i frekvensomformere med en indbygget
dynamisk bremse.

[2] | AC-bremse

Veelges for at forbedre bremsning uden brug
af en bremsemodstand. Denne parameter
styrer en overmagnetisering af motoren ved
kersel med en generatorisk belastning. Denne
funktion kan forbedre OVC-funktionen. Nar de
elektriske tab i motoren gges, kan OVC-
funktionen @ge bremsemomentet uden at
overstige overspaendingsgransen.

BEMARK!

AC-bremsen er ikke sa effektiv som
dynamisk bremsning med modstand.
AC-bremse er for VVC* i bade aben og
lukket slgjfe.

2-11 Bremsemodstand (ohm)

effektovervdgning. Denne parameter er kun
aktiv i frekvensomformere med en
indbygget dynamisk bremse.

Anvend denne parameter for vaerdier uden
decimaler. Anvend

parameter 30-81 Bremsemodst. (ohm) for et
valg med to decimaler.

2-12 Bremseeffektgraense (kW)

Range:

Funktion:

Felgende formel kan benyttes til at
beregne parameter 2-12 Bremseeffektgraense
(kW).

U V] x ty,ls]
Ry, [Q] % Ty, [s]

Py, gnsIW1 =
Pbrgns er den gennemsnitlige bremseeffekt,
der afseettes i bremsemodstanden. Ror er
modstanden for bremsemodstanden. tyr er
den aktive bremsetid inden for perioden
pa 120 sek., Tor.

Ubr er DC-spaendingen, hvor bremsemod-
standen er aktiv. Dette afhaenger af
apparatet pa felgende made:
T2-apparater: 390 V

T4-apparater: 810 V

T5-apparater: 810 V

T6-apparater: 943 V/1.099 V for D- og F-
kapslinger

T7-apparater: 1.099 V

BEMARK!

Hvis Ror ikke er kendst, eller hvis Tor
er forskellig fra 120 sek, er den mest
praktiske metode at kgre bremseap-
plikationen, udlaese

parameter 16-33 Bremseenergi /2 min
og derefter angive

+ 20 % i parameter 2-12 Bremseef-
fektgraense (kW).

2-13 Bremseeffektovervagning

Range: Funktion: Option: Funktion:
Size [5.00 - Indstil bremsemodstandsvaerdien i Q. Denne parameter er kun aktiv i frekvens-
related* [65535.00 | Veerdien bruges til overvagning af effekt til arifeiman e an Bamse,

Ohm] bremsemodstand i parameter 2-13 Bremse-

Denne parameter aktiverer overvagning af
effekten til bremsemodstanden. Effekten
beregnes pa grundlag af modstanden
(parameter 2-11 Bremsemodstand (ohm)),
DC-link-spaendingen og modstandens
driftstid.

[0] * | Ikke aktiv

Det er ikke ngdvendigt med en bremseef-
fektovervagning.

[1] [ Advarsel

Aktiverer en advarsel i displayet, nar

Range: Funktion: effekten, som overfgres i lgbet af
Size [0.001 - | Parameter 2-12 Bremseeffektgraense (kW) er driftstiden, overstiger 100 % af overvag-
related* | 2000.000 |den forventede gennemsnitseffekt, der ningsgraensen
kW] afsaettes i bremsemodstanden over en (parameter 2-12 Bremseeffektgreense (kW)).
periode pa 120 sek. Den bruges som Advarslen forsvinder, nar den overferte
overvagningsgraense i effekt falder under 80 % af overvagnings-
parameter 16-33 Bremseenergi /2 min og graensen.
angiver dermed, hvornér en advarsel/alarm [2] | Trip 120s Tripper frekvensomformeren og viser en
Sl diighies: alarm, nar den beregnede effekt overstiger
100 % af overvagningsgraensen.
MG33MMO1 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. 63




Dt

Parameterbeskrivelser VLT® AutomationDrive FC 301/302

2-13 Bremseeffektovervagning 2-15 Bremsekontrol

Option: Funktion: Option: Funktion:
[3]1 [Advarsel og Aktiverer begge ovenstdende, herunder 3. Hvis DC-link-rippelstremmens amplitude
trip advarsel, trip og alarm. under bremsning er lavere end DC-link-
[4] |Warning 30s rippelstreammens amplitude for
(51 | Trip 305 bremsning + 1 %: Bremsekontrol har
svigtet ved at returnere en advarsel eller
[6] |Warning & trip
alarm.
30s
71 |Warning 60s 4. Hvis DC-link-rippelstremmens amplitude
8] |Trip 60s under bremsning er hgjere end DC-link-
[9] | Warning & trip rippelstrammens amplitude for
605 bremsning + 1 %: Bremsekontrol er OK.
[10] [ Warning 300s [0] |Ikke Overvager bremsemodstand og bremse-IGBT for
[11] [ Trip 300s * aktiv kortslutning under driften. Hvis der opstér en
[12] | Warning & trip kortslutning, vises Alarm 25 Bremsemodstand
300s kortsluttet.
[13] | Warning 600s [1] [ Advarsel [Overvager bremsemodstand og bremse-IGBT for
[14] | Trip 600s en kortslutning og kerer en test for afbrydelse af
[15] | Warning & trip bremsemodstand under opstart.
600s [2] | Trip Overvager kortslutninger eller afbrydelse af
Hvis effektovervagning er indstillet til [0] Ikke aktiv eller [1] bremsemodstanden eller en kortslutning af
Advarsel, forbliver bremsefunktionen aktiv, selv hvis bremse-IGBT'en. Hvis der opstér en fejl, kobler
overvagningsgraensen overstiges. Dette kan fore til termisk frekvensomformeren ud og viser samtidig en
overbelastning af modstanden. Det er ogsa muligt at alarm (triplast).
generere en advarsel via et relze/en digital udgang. [3] | Stop og | Overvdger kortslutninger eller afbrydelse af

Malengjagtigheden for effektovervagningen afhaenger af
nejagtigheden af modstanden for modstanden (bedre end

20 %). frekvensomformeren ned til frileb og tripper

2-15 Bremsekontrol derefter. Der vises en triplasalarm (for eksempel

advarsel 25, 27 eller 28).

trip bremsemodstanden eller en kortslutning af
bremse-IGBT'en. Hvis der opstér en fejl, ramper

Option: Funktion:
Parameter 2-15 Bremsekontrol er kun aktiv i [4] | AC- Overvager kortslutninger eller afbrydelse af
frekvensomformere med en indbygget dynamisk bremse bremsemodstanden eller en kortslutning af
bremse. bremse-IGBT'en. Hvis der opstar en fejl, foretager

frekvensomformeren en kontrolleret rampe ned.

Veelg t f test agningsfunktion f t
e1g Bypen at test og overvaghingstiinkiion for a Denne option er kun tilgeengelig for FC 302.

kontrollere tilslutningen til bremsemodstanden,

eller om der er en bremsemodstand til stede, og [5] | Triplas
vis derefter en advarsel eller alarm i tilfelde af en
. BEMZERK!

Fjern en advarsel, der er opstaet med [0] lkke aktiv eller
BEMARK! [1] Advarsel, ved at genstarte netforsyningen. Fejlen skal
Bremsemodstandens afbrydelsesfunktion forst rettes. For [0] Ikke aktiv eller [1] Advarsel bliver
testes under opstart. Bremse-IGBT-testen frekvensomformeren ved med at kore, selv om der er
udferes imidlertid, nar der ikke bremses. fundet en fejl.

En advarsel eller et trip afbryder bremse-

funktionen. 2-16 AC-bremse maks. stram

Range: Funktion:

100 %* | [0 - 1000.0 %] | Indtast den maksimalt tilladelige stram
ved brug af AC-bremsning for at undga

Testreekkefolgen er:

1. DC-link-rippelstremmens amplitude

males i 300 ms uden bremsning.
overophedning af motorviklingerne.

2. DC-link-rippelstremmens amplitude

males i 300 ms, mens bremsen er
aktiveret.
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BEM/AZARK! For at styre mekanisk bremsning er det ngdvendigt med

Parameter 2-16 AC-bremse maks. strom har ingen effekt, en relzeudgang (relae 01 eller relze 02) eller en

nar parameter 1-10 Motorkonstruktion= [1] PM,ikke- programmeret digital udgang (klemme 27 eller 29). Denne

udpraeg.SPM. udgang skal som regel vaere lukket i perioder, hvor
frekvensomformeren ikke kan holde motoren, for eksempel

o ; pga. en for stor belastning. | parameter 5-40 Funktionsrelee,
2V MR IR parameter 5-30 Klemme 27, digital udgang eller

Option: Funktion: parameter 5-31 Klemme 29, digital udgang veelges [32]
Overspaendingsstyringen (OVC) reducerer Mekanisk bremsestyring for applikationer med en elektro-
risikoen for, at frekvensomformeren tripper magnetisk bremse. Nar [32] Mekanisk bremsestyring velges,
ved en overspaending pa DC-linket, der er den mekaniske bremsning lukket fra start, og indtil
skyldes generativ effekt fra belastningen. udgangsstremmen er over det niveau, der er valgt i

[0] * | Deaktiveret Ingen OVC kraevet. par.ameter 2-20 Brems.efrlgzrelsess.tmm. EJnder .en standsning

aktiveres den mekaniske bremsning, nar hastigheden er

(11| Aktiv (ikke Aktiverer OVC, undtagen nér et stopsignal under det niveau, der er angivet i parameter 2-21 Bremse-

v.stands) anvendes til at stoppe frekvensom- aktiveringshast. [O/MIN]. Hvis frekvensomformeren gar i
formeren. alarmtilstand, en overstremssituation eller en overspaen-

21 | Aktiveret Aktiverer OVC. dingssituation, indkobler den mekaniske bremsning

ojeblikkeligt. Dette er ogsa tilfeeldet i forbindelse med Safe
BEMARK! Torque Off.
OVC ma ikke veere aktiveret i haeve-/seenkeapplikationer.

2-18 Bremsekontrolbetingelse Beskyttelsestilstands- og tripforsinkelsesfunktioner

Range: Funktion: (parameter 14-25 T:.':p-for‘smkelse ved momenegrae.nse og

parameter 14-26 Tripforsinkelse ved vekselretterfejl) kan

[0] * | Ved opstart Bremsekontrol udferes ved opstart. . R . S

forsinke aktiveringen af den mekaniske bremsning i en

[11 | Efter frilgbssit. | Bremsekontrol udferes efter frilgbssitua- alarmtilstand. Disse funktioner skal deaktiveres i haeve-/

tioner. senkeapplikationer.

2-19 Over-voltage Gain

Range: Funktion:

100 %* [10 - 200 %] | Veelg overspaendingsforstaerkning.

3.3.3 2-2* Mekanisk bremse

Parametre til styring af driften af en elektromagnetisk
(mekanisk) bremse. Dette kraeves typisk i haeve-/sankeap-
plikationer.
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Start l1=o0n
klemme 18 O=off
Par 1-71

Startforsinkelsestid

Akselhastighed T

Par 2-21
Bremseaktiverings

hastighed

|Par 1-74
Starthastighed

(S

Udgangsstrgm 4

Formagnetiserings-

—

strom eller AN

\

DC-holdestrgm

Par 1-76 Startstrem/
Par 2-23 Par 2-00 DC-holdestrgm
Bremseforsinkelsestid

/
Par 2-20

Reaktionstid EMK-bremse

Bremsefriggrelsesstrom

on
Relay 01 /
off
Mekanisk bremse ¢
1ast
Mekanisk bremse
fri >

Illustration 3.21 Mekanisk bremsning

2-20 Bremsefrigorelsesstram

Range: Funktion:

Tid

2-22 Bremseaktiveringshast. [Hz]

Range: Funktion:

Size [0 -
related* | par. mekaniske bremsning, nar en starttilstand er
16-37 Al | til stede. Fabriksveerdien er den
maksimumstrgm, som vekselretteren kan

Indstil motorstremmen til frigerelse af den

levere til den pageeldende effektstorrelse.
Den gvre graense er angivet i
parameter 16-37 Vekselret. maks. strom.

BEMARK!

Nar udgangen mekanisk bremse-
styring er valgt, men der ikke er
tilsluttet mekanisk bremsning,
fungerer funktionen ikke ved fabriks-
indstilling pa grund af for lav

motorstrem.
2-21 Bremseaktiveringshast. [O/MIN]
Range: Funktion:
Size [0 - par. |Indstil den motorhastighed, den
related* 4-53 RPM] | mekaniske bremsning skal aktiveres ved,

nar en stoptilstand er til stede. @vre
hastighedsgraense angives i
parameter 4-53 Advarsel, hastighed hgj.

Size related* | [0 - 5000.0 Hz] | Indstil motorfrekvensen for
aktivering af mekanisk bremsning,

nar en stoptilstand er til stede.

2-23 Bremseaktiveringsforsinkelse

Range: Funktion:

0s*| [0- |Indtast bremseforsinkelsestiden for frilob efter rampe
5s] ned-tiden. Akslen holdes ved stilstand med fuldt
holdemoment. Kontrollér, at den mekaniske

bremsning har last lasten, fer motoren gar i frilobs-
tilstand. Se Mekanisk bremsestyring i Design Guiden.

For at justere overgangen af belastningen til den
mekaniske bremsning indstilles

parameter 2-23 Bremseaktiveringsforsinkelse og
parameter 2-24 Stopforsinkelse.

Indstilling af bremseforsinkelsesparametre pavirker
ikke momentet. Frekvensomformeren registrerer ikke,
at den mekaniske bremsning holder belastningen.

Efter indstilling af parameter 2-23 Bremseaktiverings-
forsinkelse falder momentet til nul efter et par
minutter. Den pludselige momentaendring medferer
bevaegelse og stgj.

2-24 Stopforsinkelse

Range: Funktion:
0s*| [0-5 |Indstil tidsintervallet fra det tidspunkt, hvor
s] motoren standses, indtil bremsen lukker.
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2-24 Stopforsinkelse beskytte den mekaniske bremse, iseer hvis flere

frekvensomformere er forbundet til den samme

Range: Funktion:
: - - aksel.

For at justere overgangen af belastningen til den
mekaniske bremsning indstilles . Ingen rampe op for feedback bekraefter, at den
parameter 2-23 Bremseaktiveringsforsinkelse og mekaniske bremse er dben.
parameter 2-24 Stopforsinkelse. e Forbedret belastningsstyring ved stop. Hvis
Denne parameter er en del af standsningsfunk- veerdien i parameter 2-23 Bremseaktiveringsfor-
tionen. sinkelse er for lille, aktiveres Advarsel 22 H/s mk

brems, og momentet far ikke lov til at rampe ned.

2-25 Bremsefrigorelsestid e Overgangen, hvor motoren overtager belast-

Range: Funktion: ningen fra bremsen, kan konfigureres.

0.20 s*| [0 - 5 s] | Denne veerdi definerer det tidsrum, det tager Parameter 2-28 Boost-faktorforst. kan @ges for at
for den mekaniske bremse at &bne. Denne minimere bevaegelse. For at opna en jeevn
parameter skal fungere som en timeout, nar overgang andres indstillingen fra hastigheds-
bremsefeedback aktiveres. styring til positionsstyring under omkoblingen.

- Indstil parameter 2-28 Boost-faktorforst.
3.3.4 Mekanisk haeve-/senkebremse til 0 for at aktivere positionsstyring
under parameter 2-02 DC-bremseholdetid
Dette aktiverer parameter 2-30 Position P
Start Proportional Gain til
parameter 2-33 Speed PID Start Lowpass
Filter Time, som er PID-parametre til
positionsstyring.

Den mekaniske haeve-/seenkebremsestyring understgatter
folgende funktioner:
. To kanaler til mekanisk bremsefeedback for
yderligere beskyttelse mod utilsigtet adfaerd som
folge af et gdelagt kabel.

. Overvagning af mekanisk bremsefeedback under
den komplette cyklus. Dette hjzelper med til at

Boost-faktorfors.
p.2-28

o~
N
q
<2
~
~ 3
AN )
N
N AN
\ AN
MotorHastighed T | I I
Formagnet. Momentrampe Bremse Rampe 1 opp. 3-41 Rampe 1 nedp.3-42 © Stop Aktiver
Tid | Frigivelse | | Forsinkelse| ~ Bremse
| P.2:27 | Tid | | P-2-24 | Forsinkelse
p.2-25 p.2-23
Momentref. 2-26 - 4 - - - - - - - - - - = = = = - — - — - = = =
| | |
| | |
| | |
Momentref.
} f
| | |
Relae }
T | |
|
|

ForsteerkningBoost

| f
| |
| |
L | |

2

I
|

Mek.Bremse |
I 3
|

Illustration 3.22 Bremsefriggrelsessekvens for den mekaniske haeve-/seenkebremsestyring
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Parameter 2-26 Moment-reference til parameter 2-33 Speed
PID Start Lowpass Filter Time er kun tilgeengelige for den
mekaniske haeve-/senkebremsestyring (Flux med
motorfeedback).

2-26 Moment-reference

Range: Funktion:

0% | [-300 [Veerdien definerer det moment, der pafgres imod

@ - den lukkede mekaniske bremse for udlgsning.
300 %] [ Momentet/belastningen pa en kran er positiv og

mellem 10-160 %. For at opna det bedste
startpunkt indstilles parameter 2-26 Moment-
reference til ca. 70 %.

Momentet/belastningen pa et hejseveerk kan veere
bade positivt og negativt og mellem -160 % og
+160 %. For at opna det bedste startpunkt
indstilles parameter 2-26 Moment-reference til 0 %.
Jo hgjere momentfejlen er

(parameter 2-26 Moment-reference vs. faktisk
moment), jo mere bevaegelse under belastnings-
overgangen.

2-27 Moment-rampetid
Range: Funktion:

0.2 s*

[0 - 5 s] [ Veerdien definerer varigheden for moment-
rampen i retning med uret. Veerdien 0 aktiverer
meget hurtig magnetisering i Flux-styreprin-
cippet.

2-28 Boost-faktorforst.

Range: Funktion:
1= | [0- Kun aktiv i Flux lukket slgjfe. Funktionen sikrer en
4] jeevn overgang fra momentstyringstilstand til hastig-

hedsstyringstilstand, nar motoren overtager
belastningen fra bremsen.

@ges for at minimere bevaegelse. Aktivér avanceret
mekanisk bremse (parametergruppe 2-3* Adv. Mech
Brake) ved at indstille parameter 2-28 Boost-
faktorforst. til 0.

2-29 Torque Ramp Down Time

Range: Funktion:

0 s* | [0-55] | Momentets rampe ned-tid.

3.3.5 2-3* Adv. Mech Brake

Parameter 2-30 Position P Start Proportional Gain til
parameter 2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time kan
indstilles til meget jeevn overgang fra hastighedsstyring til
positionsstyring under parameter 2-25 Bremsefrigorelsestid -
tiden fra belastningen overfgres fra den mekaniske bremse
til frekvensomformeren. Parameter 2-30 Position P Start
Proportional Gain til parameter 2-33 Speed PID Start Lowpass
Filter Time er aktiverede, nar parameter 2-28 Boost-

faktorforst. er indstillet til 0. Se /llustration 3.22 for
yderligere oplysninger.

2-30 Position P Start Proportional Gain

Funktion:
[ 10.0000 - 1.0000 ] |

Range:
0.0000*

2-31 Speed PID Start Proportional Gain
Funktion:
[ 10.0000 - 1.0000 ] |

Range:
0.0150*

2-32 Speed PID Start Integral Time
Range:
200.0 ms*

Funktion:
| [1.0 - 20000.0 ms] |

2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time
Range:
10.0 ms*

Funktion:
[ 10.1-100.0 ms] |

2-34 Zero Speed Position P Proportional Gain

Funktion:

[0.0000 - b 2
1.0000 ]

Range:
0.0000*

Denne parameter er kun
tilgeengelig med softwareversion
48.XX.

Indtast proportionalforstaerkningen
for positionsstyring ved stilstand i
hastighedstilstand.
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3.4 Parametre: 3-** Reference / ramper

Parametre til referencehandtering, definition af begraens- 3-01 Reference-/feedback-enhed

nlanger szj\mt konfiguration af frekvensomformerens reaktion Option: Funktion:
pa aendringer. -
[41] | m/min
[45] [m
3.4.1 3-0* Referencegraenser 1601 |°C
[70] | mbar
3-00 Referenceomrade 711 | bar
Option: Funktion: 721 |Pa
Veelg omradet for referencesignalet og feedback- [73] [kPa
signalet. Signalveerdier kan veere udelukkende [74] [ m WG
positive, eller positive og negative. Minimum- 801 | kw
greensen kan have en negativ veerdi, medmindre [7] [120] | GPM
Hast. lukket slgjfe eller [3] Proces veelges i 11211] gal/s
parameter 1-00 Konfigurationstilstand. [122] | gal/min
[0] | Min - Veelg omradet for referencesignalet og feedback- [123] [ gal/tim
Maks signalet. Signalveerdier kan veere udelukkende [124] | CFM
positive, eller positive og negative. Minimum- [125] | fod®/s
graensen kan have en negativ veerdi, medmindre [1] [126] | fod*/min
Hast. lukket slgjfe eller [3] Proces veelges i [127] | fod*/tim
parameter 1-00 Konfigurationstilstand. [130] | pund/s
[1] | - Maks - | For bade positive og negative vardier (begge [131] | pund/min
+ Maks | retninger, i forhold til parameter 4-10 Motorhastig- [132] | pund/tim
hedsretning). [140] [ fod/s
[141] [ fod/min
3-01 Reference-/feedback-enhed 11451 | ft
Option: Funktion: [150] | pund fod
Vaelg den enhed, der skal anvendes i [160] | °F
PID-processtyringsreferencer og - [170] | psi
feedbacks. [171] | pd/tm2
Parameter 1-00 Konfigurationstilstand [172] | tom.vandsajle(rel.)
skal vaere enten [3] Proces eller [8] [173]1 | ft WG
Udvidet PID-hast. LS. 11801 | HK
(0] _|Ingen 3-02 Minimumreference
S R Funkti
21 |o/MIN ange: unktion:
B3] Az Size [-999999.999 - | Indtast minimumreferencen.
4] Nm related* | par. 3-03 Minimumreferencen er den laveste
51 PPV ReferenceFeed- | veerdi, der kan opnas ved at leegge
- backUnit] samtlige referencer sammen.
[10] [ 1/min - . .
S Minimumreferencen er kun aktiv, hvis
Rl parameter 3-00 Referenceomrdde er
201 Vs indstillet til 0] Min.- Maks.
[21] [I/min - ;
221 |tim Minimumreferenceenheden passer til:
231 [mils . Konfigurationen af '
[24] | m*/min parameter 1-00 Konfigurati-
— onstilstand: til [1] Hast. lukket
251 |m®/tim slajfe, O/MIN; til [2] Moment,
[30] [ka/s Nm.
[31] | kg/min )
321 |kg/tim . Enheden valgt i
- parameter 3-01 Reference-/
[33] [t/min
feedback-enhed.
[34] | t/tim
[40] | m/s
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3-02 Minimumreference

3-05 On Reference Window

Range: Funktion: Range: Funktion:
Hvis optionen [10] Synkronisering er . Hastighedstilstand: Hastig-
valgt i parameter 1-00 Konfigurations- hedsvindue for pa
tilstand, definerer denne parameter reference-status.
maksimumhastighedsafvigelsen, nar . T w v S
offset-positionen defineret i vindue for p4 reference-
parameter 3-26 Master Offset udferes. SEE
303 Maksimumreference . Positionstilstand: Hastig-
. hedsvindue for on target-
Range: Funktion: .
status. Se ogsa
Size [ par. 3-02 - Indtast maksimumreferencen. parameter 3-08 On Target
related* [ 999999.999 Maksimumreferencen er den hgjeste Window
ReferenceFeed- | veerdi, der kan opnas ved at laegge
backUnit] samtlige referencer sammen. 3-06 Minimum Position
Maksimumreferenceenheden passer Range: Funktion:
s ~100000 [-2000000000 W
. Konfigurationen, der er ~ _
valgt i CustomRea 2000000000 Denne parameter er kun
doutUnit2* CustomRea- : .
parameter 1-00 Konfigurati- doutUnit2] tilgaengelig med software-
. . version 48.XX.
onstilstand: til [1] Hast. lukket
slajfe, O/MIN; til [2] Moment,
Nm. Indtast minimumpositionen.
. Denne parameter definerer
. Enheden valgt i - o -
positionsomradet i linezer
parameter 3-00 Reference- .
o aksetilstand
omrdde. o .
(parameter 17-76 Position Axis
Hvis [9] Positionering er valgt i Mode) og i positionsgraense-
parameter 1-00 Konfigurationstilstand, funktionen
definerer denne parameter standard- (parameter 4-73 Position Limit
hastigheden for positionering. Function).
3-04 Refel'encefunktion 3-07 Maximum Position
Option: Funktion: Range: Funktion:
[0] | Sum Opsummerer bade eksterne og preset-referen- 100000 B R K
cekilder. - x
CustomBea [-2000000000 Denne parameter er kun
[1] | Ekstern/ Anvend enten preset- eller ekstern referen- doutUnit2* - 2000000000 tilgaengelig med software-
Preset cekilde. CustomRea- | /arsion 48.XX.
Skift mellem ekstern og preset via en doutUnit2]
kommando eller en digital indgang. Indtast maximumpositionen.
Denne parameter definerer positi-
3-05 On Reference Window onsomradet i linezer og
Range: Funktion: aksetilstand
Size [0 - 999999.999 ([ FRK (parameter 17-76 Position Axis
% - M d .
related Referen.ceFeed Denne parameter er kun ode)
backUnit] tilgaengelig med software- Positionsomrédegraense:
version 48.XX. e  Linezr:
Parameter 3-06 Minimum
Indtast tolerancevinduet for Pa Position til
reference eller on target-status. parameter 3-07 Maximum
Afhaengigt af optionen, der er valgt Position.
i parameter 1-00 Konfigurations- . Rotation: 0-
tilstand, definerer denne parameter parameter 3-07 Maximum
folgende: Position.
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3-07 Maximum Position

3-10 Preset-reference

‘ i

3.4.2 3-1* Referencer

Veelg preset-reference(r). Veelg Preset-ref. bit 0/1/2 [16], [17]
eller [18] for de tilsvarende digitale indgange i parameter-
gruppe 5-1* Digitale indgange.

3-10 Preset-reference

Range: Funktion: Array [8]
Positionsgraensefunktionen bruger Omréde: 0-7
denne parameter Range: Funktion:
(parameter 4-73 Position Limit ference) programmeres, beregnes preset-
Function). referencen som en procentdel af hele
referenceomradet, dvs. pa grundlag af forskellen
3-08 On Target Window mellem Refvaks og Refwin. Derefter fgjes veerdien
Range: Funktion: til Refwin. Ved brug af preset-referencer skal
5 CustomRea- [o- FZ!‘!!E:!&' preset-reference bit 0/1/2 [16], [17] eller [18]
it2* veelges for de tilsvarende digitale indgange i
doutUnit2 2000000000 Denne parameter er kun 9 X D -tg/ - gang
- . X arametergruppe 5-1* Digitale indgange.
C“Stom.Rea tilgeengelig med software- P 9ripp: g gang
contli2] version 48.XX. 130BA149.10
Frekvensomformeren betragter
positioneringen som fuldendt 12 (+24V)
og sender on target-signalet, Preset 76543210
nar den faktiske position er
. L .p . $——— —10101010 29 [P 5-13=Preset-ref. bit 0]
inden for indstillingerne i
parameter 3-08 On Target 411001100 —@32 [P 5-14=Preset-ref. bit 1]
Window og varigheden af
parameter 3-09 On Target Time, L — 11110000 33 [P 5-15=Preset-ref. bit 2]
og nar den faktiske hastighed
er mindre end
parameter 3-05 On Reference
Window. lllustration 3.23 Preset-reference
3-09 On Target Time
Range: Funktion: Preset-ref. bit 2 1 0
1 ms*| [0 - 60000 B ERK Preset-ref. 0 0 0 0
] Denne parameter er kun Preset-ref. 1 0 0 !
tilgeengelig med softwareversion Preset-ref. 2 0 1 0
48.XX. Preset-ref. 3 0 1 1
Preset-ref. 4 1 0 0
Indtast tiden for evaluering af on target- Preset-ref. 5 1 0 1
vinduet. Se ogs& parameter 3-08 On Preset-ref. 6 1 1 0
Target Window. Preset-ref. 7 1 1 1

Tabel 3.13 Preset-reference bits

3-11 Jog-hastighed [Hz]

Range: Funktion:
Size [0 - par. Ved jog-hastighed forstas en fast
related* 4-14 Hz] udgangshastighed, som frekvensom-

formeren kerer med, nar jog-

Array [8] funktionen aktiveres.
Omrade: 0-7 Se ogsa parameter 3-80 Jog-rampetid.
Range: Funktion:
9 unxt 3-12 Catch up/slow down
0 % -100 | Indtast op til otte forskellige preset-referencer N
ot . & < p Range: Funktion:
8 - (0-7) i denne parameter ved hjelp af array-
v . - - -
100 %] | programmering. Preset-referencen angives som en 0% [0 Indtast en procentvzerdi (relativ), som enten vil
o . . .
procentdel af vardien Refyaxs 100 %] | blive lagt til eller trukket fra den.faktlske reference
(parameter 3-03 Maksimumreference). Hvis en e iy pr el SIOW'.dC.)W”' HV'S elal & Vel
Refuwin forskellig fra O (parameter 3-02 Minimumre- catch up via en af de digitale indgange
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3-12 Catch up/slow down v
YA

. Relativ Resulterende
Range: Funktion: X |zoxaxvioo [ faktisk
] reference

130BA059.12

(parameter 5-10 Klemme 18, digital indgang til
parameter 5-15 Klemme 33, digital indgang), vil lllustration 3.24 Preset relativ reference
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 procentveaerdien (relativ) blive trukket

130BA278.10

fra den totale reference. Opna udvidet funktio-
nalitet med DigiPot-funktionen. Se

parametergruppe 3-9* Digitalt pot.-meter.

3-13 Referencested

Option: Funktion:

\
\
\
\
\
Veelg det referencested, der skal aktiveres. -100 0 * 100 %

[0] | Keedet til Anvend lokal reference i hand mode, eller lllustration 3.25 Faktisk reference

* hand / auto fiernreference i auto mode.

[1] [Fjernbetjent Anvend fjernreference i bade hand-on mode

0g auto-on mode. 3-15 Referenceressource 1

[2] | Lokal Anvend lokalreference i bade hand-on Option: Funktion:

mode og auto-on mode. Veelg den referenceindgang, der skal

BEMAERK! benyttes til det forste referencesignal.
Nar den er indstillet til [2] Lokal, vil Parameter 3-15 Referenceressource 1,

frekvensomformeren starte igen med
denne indstilling efter en nedlukning.

parameter 3-16 Referenceressource 2 og
parameter 3-17 Referenceressource 3
definerer op til tre forskellige referen-
cesignaler. Summen af disse

[3] |Linked to H/A | Vzelg denne for at aktivere FFACC-faktoren i
MCO parameter 32-66 Accelerationsfremfering. Ved

referencesignaler definerer den

faktiske reference.
at aktivere FFACC reduceres rystelser, og

overgangen fra bevaegelsesstyreenheden til [0] |Ingen funktion
styrekortet i frekvensomformeren sker [1] [Analog indgang 53
hurtigere. Dette medfgrer hurtigere [2] |Analog indgang 54
svartider for dynamiske applikationer og [7] | Frekvensindgang 29
positionsstyring. Se VLT® Motion Control [8] | Frekvensindgang 33
MCO 305 Betjeningsvejledning for flere [11] | Lokal busreference
oplysninger om FFACC. [20] | Digitalt pot.-meter

[21] | Analog indg. X30-11 | VLT® Universal I/O MCB 101

3-14 Preset relativ reference .
[22] | Analog indg. X30-12 | VLT® Universal I/O MCB 101

Range: Funktion:

0% | [-100 | Den faktiske reference, X, forages eller mindskes [29] | Analog indg. X48/2

3 - med procentdelen Y, der er indstillet i 3-16 Referenceressource 2
100 %]

parameter 3-14 Preset relativ reference. N N
Option: Funktion:

Dette resulterer i den faktiske reference Z. Den Veelg den referenceindgang, der skal

faktiske reference (X) er summen af de indgange, benyttes til det andet referencesignal.

der er valgt i: Parameter 3-15 Referenceressource 1,

* et - ligharanes IRt parameter 3-16 Referenceressource 2 og
. Parameter 3-16 Reference 2-kilde. parameter 3-17 Referenceressource 3

. Parameter 3-17 Reference 3-kilde. definerer op til tre forskellige referen-
cesignaler. Summen af disse

. Parameter 8-02 Styrekilde.

referencesignaler definerer den

faktiske reference.

[0] |Ingen funktion
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3-16 Referenceressource 2

3-18 Relativ skalering, referenceressource

Option: Funktion: Option: Funktion:
[1]1 | Analog indgang 53 v E
[2] [ Analog indgang 54 ngti;*vnoo Lgeé?iierende g
[7] | Frekvensindgang 29 reference @
[8] | Frekvensindgang 33 X X
Illustration 3.26 Resulterende faktisk
[11] | Lokal busreference
reference
[20] | Digitalt pot.-meter
[21] | Analog indg. X30-11
[22] | Analog fndg. X30-12 [0] * [ Ingen funktion
[29] | Analog indg. X48/2 7 |l anelen Mekeng
5
Option: Funktion: 21 | Analog indgang
Veelg den referenceindgang, der skal >
. . . [7]1 | Frekvens-
benyttes til det tredje referencesignal. .
Parameter 3-15 Referenceressource 1, indgang 29
parameter 3-16 Referenceressource 2 og (8] | Frekvens-
parameter 3-17 Referenceressource 3 indgang 33
definerer op til tre forskellige referen- i | Lol
cesignaler. Summen af disse busreference
referencesignaler definerer den [20] | Digitalt pot.-
faktiske reference. meter
[21] | Analog indg.
[0] |Ingen funktion X30-11
[1] | Analog indgang 53 [22] | Analog indg.
[2] | Analog indgang 54 X30-12
[7]1 | Frekvensindgang 29 129] | Analog indg.
[8] | Frekvensindgang 33 X48/2
[11] | Lokal busreference
201 | Digialt por-meter
[21]1 | Analog indg. X30-11 Range: Funktion:
[22] | Analog indg. X30-12 Size [0 - par. | Indtast en veerdi for jog-hastighed njog,
[29] | Analog indg. X48/2 related* | 4-13 som er en fast udgangshastighed.
- - RPM] Frekvensomformeren kerer med denne
hastighed, nar jog-funktionen aktiveres.
Option: Funktion: Maksimumgraensen er defineret i
> FRK parameter 4-13 Motorhastighed, haj graense
Denne parameter kan ikke justeres, [O/MIN].
R G e Se ogsa parameter 3-80 Jog-rampetid.
Veelg en variabel veerdi, der skal fgjes til 3.4.3 3-2* References Il
den faste veerdi (defineret i
parameter 3-14 Preset relativ reference).
Summen af den faste og den variable .
veerdi (maerket Y i lllustration 3.26) ganges Range: Funktion:
med den faktiske reference (maerket X i 0 CustomRea- [-2000000000 - |/ FRK
lllustration 3.26). Dette produkt fajes doutUnit2* 2000000000 Denne parameter er kun
derefter til den faktiske reference (X+X*Y/ e tilgeengelig med softwa-
100) for at give den resulterende faktiske doutUnit2] reversion 48.XX.
reference.
Array [8]
Indstil op til otte malposi-
tioner. Velg mellem de otte
forudindstillede positioner
ved hjeelp af digitale
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3-20 Preset Target

3-24 Master Lowpass Filter Time

version 48.XX.

Indtast malpositionen i touch
probe-positioneringstilstand.
Denne parameter definerer
afstanden fra den registrerede
haendelse i touch probe-
foleren til den endelige

Range: Funktion: Range: Funktion:
indgange eller fieldbus- Indtast tidskonstanten for beregning af
styreordet. masterhastighed i synkroniserings-
tilstand.
0 CustomRea- | [-2000000000 |[[3 FRK Range: Funktion:
doutUnit2* - 2000000000 Denne parameter er kun 65536% | [128 - 65536 ] |[» FRK
U tilgeengelig med software- Denne parameter er kun
el | tilgeengelig med softwareversion

48.XX.

Indtast oplgsningen for fieldbus-master-
signalet (fieldbus-reference 1) i
synkroniseringstilstand.

3-26 Master Offset

Denne parameter er kun tilgaengelig
med softwareversion 48.XX.

Parameter 3-22 Master Scale Numerator og
parameter 3-23 Master Scale Denominator
definerer gearudvekslingsforholdet mellem
master og follower i synkroniseringstilstand.

L. _ Par.3-22
Master omdrejninger = Par. 3-23

x Follower omdrejninger

3-23 Master Scale Denominator

malposition i positionsenheder. Range: Funktion:

TR T . 0 CustomRea- > FRK

a aster >cale Numerator .
322 Master Saale Numerator [ P [ o RO
Range: Funktion: _ i X
g . 2000000000 | jjgzengelig med software-
* _ » (= I - .
1+| [-2000000000 [[3 CustomRea- | \/arsion 48.XX.
- 2000000000 ] doutUnit2]

Range: Funktion:
1* [ [-2000000000 - B FRK
UL ] Denne parameter er kun

tilgeengelig med software-
version 48.XX.
Se parameter 3-22 Master Scale
Numerator.

3-24 Master Lowpass Filter Time

Range: Funktion:

20 ms* | [1 - 2000 ms] | [3 FRK

Denne parameter er kun
tilgeengelig med softwareversion
48.XX.

Indtast positionsoffset mellem
master og follower i sy. Veerdien
tilfejes follower-positionen ved
hver aktivering af en digital
indgang med optionen [113]
Enable Reference eller bit 5 i
fieldbus-styreordet.

Parameter 3-02 Minimumre-
ference definerer den maksimale
afvigelse fra den faktiske master-
hastighed under udferelsen af
offset.

3-27 Virtual Master Max Ref

Range: Funktion:

50.0 [0.0- ([ FRK

a2 U Denne parameter er kun tilgeengelig
Hz]

med softwareversion 48.XX.

Indtast maksimumreferencen for den virtuelle
master. Den faktiske reference er indstillet
relativt til denne veerdi, idet kilden valgt i
parameter 3-15 Referenceressource 1 eller
fieldbus-reference 1 bruges. Omdrejningsret-
ningen styres af signalet fremad/reverseret pa
en digital indgang eller fieldbus. Anvend
parametergruppe 3-6* Ramp 3 til at konfigurere
acceleration og deceleration.
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3.4.4 Ramper 3-40 Rampe 1, type

_AN¥
3-4 Rampe 1 Option: Funktion:
BEMARK!
Hvis [1] Konst. ryk f S-rampe veelges, og
referencen @&ndres under rampning, kan
rampetiden blive forleenget for at opna
en rykfri bevaegelse, hvilket kan

For hver af de fire ramper (parametergrupper 3-4* Rampe 1,
3-5% Rampe 2, 3-6* Rampe 3 og 3-7* Rampe 4) skal fglgende
rampeparametre konfigureres:

. Rampetype

. Rampetider (varighed af acceleration og decele- resultere i en laengere start- eller
ration) og stoptid.
. Niveau for rykkompensering for S-ramper. Yderligere justering af S-rampeforhold
eller skift af initiatorer kan blive

Start med at indstille de linezere rampetider, der svarer til

lllustration 3.27 og lllustration 3.28. G

Veelg rampetype afhaengigt af kravene til

o
RPM E forlgbet af acceleration/deceleration.
@Q q q a
Pa13 < En lineaer rampe giver en konstant acceleration
o
2 under rampning. En S-rampe giver en ikke-

High-limit
Refe I % -
eerencneS

P4-11
Low limit /

T T linezer acceleration og kompenserer for ryk i
| applikationen.

\

: I [0] * | Lineaer
[ p3x \ | [ p3x | Time [11 | Konst. ryk [Acceleration med lavest muligt ryk.
| famp®Up 1 || Bempgobown f S-rampe
\ tace Lo T e 1 [2] [Konst. tid f [ S-rampe baseret pa vaerdierne i

lllustration 3.27 Linezre rampetider S-fampe parameter 3-41 Rampe 1, rampe-op-tid og
parameter 3-42 Rampe 1, rampe-ned-tid.

Hvis S-ramperne veelges, skal niveauet for de kraevede ikke- 3-41 Rampe 1, rampe-op-tid

linezere rykkompenseringer indstilles. Indstil Range: Funktion:

rykkompenseringen ved at definere proportionen af rampe Size [0.01 - | Indtast rampe op-tiden, dvs. accelerati-
op- og rampe ned-tider, hvor accelerationen og decelera- related* [ 3600 s] | onstiden fra 0 O/MIN til den synkrone
tionen er variable (dvs. stigende eller faldende). S- motorhastighed ns. Veelg en rampe op-tid,
rampeaccelerations- og decelerationsindstillingerne er der forhindrer udgangsstremmen i at
defineret som en procentdel af den faktiske rampetid. overstige stremgraensen i

parameter 4-18 Stromgreense under rampning.
Veerdien 0,00 svarer til 0,01 sek i hastigheds-

o
Hastighed % tilstand. Se rampe ned-tid i
= parameter 3-42 Rampe 1, rampe-ned-tid.
Rampe (X) a
777777 S-rampeforhold - taec [5] X g [0/MIN]
Rampe (X) Par.3-41 = 2" ST -
S-rampeforhold [ ‘ ved decel.slut Rampe () vef [0/MIN]
ved acc.slut | ‘ | S-rampe- "
Zi?n':: éX) . ‘ | | f,z r;ol d 3-42 Rampe 1, ramp-ned-tld
- - Ryk kompenseret \ - Range: Funktion:
forhold Y | Pent ‘ decel.slut ange tio
ved acc.— | \ | ‘ Size [0.01 [ Indtast rampe ned-tiden, dvs. decelerati-
lut i i | . .
s ! ‘ \ [ ‘ ‘ ‘ related* |- 3600 [ onstiden fra den synkrone motorhastighed ns
Rampe (X) . q 2
op.gd — [ R,?Qﬂ?d(") — s] til 0 O/MIN. Veelg en rampe ned-tid, saledes

lllustration 3.28 Linezere rampetider at der ikke opstéar overspaending i veksel-
retteren pa grund af regenerativ motordrift,
og sa den genererede strgm ikke overstiger
den stremgraense, der er indstillet i
parameter 4-18 Stromgreense. Veerdien 0,00
svarer til 0,01 sek i hastighedstilstand. Se
rampe op-tid i parameter 3-41 Rampe 1,
rampe-op-tid.

tgec [S] x ng [0/MIN]

Par.3-42 = ref [0/MIN]
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3-45 Rampe 1 S-rampeforhold ved acc.-start

3-50 Rampe 2, type

accelerationsmomentet tiltager. Jo stgrre den
procentuelle veerdi er, desto sterre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der faerre
momentryk i applikationen.

3-46 Rampe 1 S-rampeforhold ved acc.-slut

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe op-tid
99 %] (parameter 3-41 Rampe 1, rampe-op-tid), hvor

accelerationsmomentet aftager. Jo sterre den
procentuelle veerdi er, desto sterre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der faerre
momentryk i applikationen.

3-47 Ramp1 S-rampfh v.dec.start

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe ned-tid
99 %] (parameter 3-42 Rampe 1, rampe-ned-tid), hvor

decelerationsmomentet tiltager. Jo stgrre den
procentuelle veerdi er, desto starre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der ferre
momentryk i applikationen.

3-48 Rampe 1 S-rampeforhold ved decel.-slut

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe ned-tid
99 %] (parameter 3-42 Rampe 1, rampe-ned-tid), hvor

decelerationsmomentet aftager. Jo sterre den
procentuelle veerdi er, desto sterre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der ferre
momentryk i applikationen.

3.4.5 3-5* Rampe 2

Ved valg af rampeparametre, se parametergruppe 3-4*
Rampe 1.

3-50 Rampe 2, type

Option: Funktion:
Veelg rampetype afhaengigt af kravene til
forlgbet af acceleration/deceleration. En lineaer
rampe giver en konstant acceleration under
rampning. En S-rampe giver en ikke-lineaer
acceleration og kompenserer for ryk i applika-
tionen.

[0] * | Lineaer

[11 [Konst. ryk f | Acceleration med lavest muligt ryk.

S-rampe

Range: Funktion: Option: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe op-tid [2] | Konst. tid f | S-rampe baseret pa veerdierne i
99 %] (parameter 3-41 Rampe 1, rampe-op-tid), hvor S-rampe parameter 3-51 Rampe 2, rampe-op-tid og

parameter 3-52 Rampe 2, rampe-ned-tid.

BEMARK!

Hvis [1] Konst. ryk f S-rampe velges, og referencen
@ndres under rampning, kan rampetiden blive forleenget
for at opna en rykfri bevaegelse, hvilket kan resultere i
en lengere start- eller stoptid.

Yderligere justering af S-rampeforhold eller skift af
initiatorer kan blive ngdvendig.

3-51 Rampe 2, rampe-op-tid

Range: Funktion:
Size [0.01 - | Indtast rampe op-tiden, dvs. accelerati-
related* | 3600 s] |onstiden fra 0 O/MIN til den synkrone

motorhastighed ns. Veelg en rampe op-tid,
saledes at udgangsstrammen ikke overstiger
strgmgraensen i parameter 4-18 Stremgraense
under rampning. Veerdien 0,00 svarer til 0,01
sek i hastighedstilstand. Se rampe ned-tid i
parameter 3-52 Rampe 2, rampe-ned-tid.

_ taee[s1xng [0/MIN]
Par.3-51 = ~ ref [O/MIN]

3-52 Rampe 2, rampe-ned-tid

Range: Funktion:
Size [0.01 [ Indtast rampe ned-tiden, dvs. decelerati-
related* |- 3600 |[onstiden fra den nominelle motorhastighed

s] ns til 0 O/MIN. Veelg en rampe ned-tid,
saledes at der ikke opstar overspaending i
frekvensomformeren pa grund af regenerativ
motordrift, og s& den genererede strom ikke
overstiger den stremgraense, der er indstillet i
parameter 4-18 Stremgreense. Veerdien 0,00
svarer til 0,01 sek i hastighedstilstand. Se
rampe op-tid i parameter 3-51 Rampe 2,
rampe-op-tid.

_ taee s xng [0/MIN]
Par.3-52 = ~ ref [O/MIN]

3-55 Rampe 2 S-rampeforhold ved acc.-start

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe op-tid
99 %] (parameter 3-51 Rampe 2, rampe-op-tid), hvor

accelerationsmomentet tiltager. Jo sterre den
procentuelle veerdi er, desto starre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der feerre
momentryk i applikationen.
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3-56 Rampe 2 S-rampeforhold ved acc.-slut

3-61 Rampe 3, rampe-op-tid

accelerationsmomentet aftager. Jo sterre den
procentuelle veerdi er, desto sterre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der faerre
momentryk i applikationen.

3-57 Ramp2 S-rampfh v.dec.start

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe ned-tid
99 %] (parameter 3-52 Rampe 2, rampe-ned-tid), hvor

decelerationsmomentet tiltager. Jo stgrre den
procentuelle veerdi er, desto sterre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der ferre
momentryk i applikationen.

3-58 Rampe 2 S-rampeforhold ved decel.-slut

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe ned-tid
99 %] (parameter 3-52 Rampe 2, rampe-ned-tid), hvor

decelerationsmomentet aftager. Jo stgrre den
procentuelle veerdi er, desto storre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der ferre
momentryk i applikationen.

3.4.6 3-6* Rampe 3

Konfiguration af rampeparametre, se 3-4* Rampe 1.

3-60 Rampe 3, type

Range: Funktion: Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe op-tid Size [0.01 - [ Indtast rampe op-tiden, som er accelerati-
99 %] (parameter 3-51 Rampe 2, rampe-op-tid), hvor related* | 3600 s] | onstiden fra 0 O/MIN til den synkrone

motorhastighed ns. Veelg en rampe op-tid,
saledes at udgangsstremmen ikke overstiger
stremgraensen i parameter 4-18 Stramgraense
under rampning. Veerdien 0,00 svarer til 0,01
sek i hastighedstilstand. Se rampe ned-tid i
parameter 3-62 Rampe 3, rampe-ned-tid.

3-62 Rampe 3, rampe-ned-tid

Range: Funktion:

Size [0.01 |Indtast rampe ned-tiden, som er decelerati-

related* |- 3600 | onstiden fra den nominelle motorhastighed
s] ns til 0 O/MIN. Veelg en rampe ned-tid,

saledes at der ikke opstar overspaending i
vekselretteren pa grund af regenerativ
motordrift, og s& den genererede strom ikke
overstiger den stremgraense, der er indstillet i
parameter 4-18 Stremgraense. Vaerdien 0,00
svarer til 0,01 sek i hastighedstilstand. Se
rampe op-tid i parameter 3-61 Rampe 3,
rampe-op-tid.

tyec [s] x ng [0/MIN]

Par.3-62 = _Tefml_

3-65 Rampe 3 S-rampeforhold ved acc.-start

Option: Funktion:
Veelg rampetype afhaengigt af kravene til
forlobet af acceleration og deceleration. En
linezer rampe giver en konstant acceleration
under rampning. En S-rampe giver en ikke-
linezer acceleration og kompenserer for ryk i
applikationen.
[0] * | Lineeer
[1]1 | Konst. ryk f | Accelererer med lavest muligt ryk.
S-rampe
[2] | Konst. tid f | S-rampe baseret pa veerdierne i
S-rampe parameter 3-61 Rampe 3, rampe-op-tid og
parameter 3-62 Rampe 3, rampe-ned-tid.

BEMARK!

Hvis [1] Konst. ryk f S-rampe veelges, og referencen
ndres under rampning, kan rampetiden blive forlaenget
for at opna en rykfri bevaegelse, hvilket kan resultere i
en laengere start- eller stoptid.

Yderligere justering af S-rampeforhold eller skift af
initiatorer kan blive ngdvendig.

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe op-tid
99 %] (parameter 3-61 Rampe 3, rampe-op-tid), hvor

accelerationsmomentet tiltager. Jo sterre den
procentuelle veerdi er, desto starre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der feerre
momentryk i applikationen.

3-66 Rampe 3 S-rampeforhold ved acc.-slut

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe op-tid
99 %] (parameter 3-61 Rampe 3, rampe-op-tid), hvor

accelerationsmomentet aftager. Jo stgrre den
procentuelle veerdi er, desto starre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der faerre
momentryk i applikationen.

3-67 Ramp3 S-rampfh v.dec.start

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe ned-tid
99 %] (parameter 3-62 Rampe 3, rampe-ned-tid), hvor

decelerationsmomentet tiltager. Jo stgrre den
procentuelle veerdi er, desto sterre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der ferre
momentryk i applikationen.
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3-68 Rampe 3 S-rampeforhold ved decel.-slut

3-72 Rampe 4, rampe-ned-tid

procentuelle veerdi er, desto sterre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der faerre
momentryk i applikationen.

3.4.7 3-7* Rampe 4

Konfiguration af rampeparametre, se parametergruppe 3-4*
Rampe 1.

3-70 Rampe 4, type

Option: Funktion:
Veelg rampetype afhaengigt af kravene til
forlobet af acceleration og deceleration. En
linezer rampe giver en konstant acceleration
under rampning. En S-rampe giver en ikke-
linezer acceleration og kompenserer for ryk i
applikationen.
[0] * | Lineaer
[11 [Konst. ryk f | Accelererer med lavest muligt ryk.
S-rampe
[2] |Konst. tid f | S-rampe baseret pa veerdierne i
S-rampe parameter 3-71 Rampe 4, rampe-op-tid og
parameter 3-72 Rampe 4, rampe-ned-tid.

BEMARK!

Hvis [1] Konst. ryk f S-rampe veelges, og referencen
2ndres under rampning, kan rampetiden blive forlaenget
for at opna en rykfri bevaegelse, hvilket kan resultere i
en laengere start- eller stoptid.

Yderligere justering af S-rampeforhold eller skift af
initiatorer kan blive ngdvendig.

3-71 Rampe 4, rampe-op-tid

Range: Funktion:
Size [0.01 - | Indtast rampe op-tiden, dvs. accelerati-
related* | 3600 s] | onstiden fra 0 O/MIN til den nominelle

motorhastighed ns. Veelg en rampe op-tid,
saledes at udgangsstremmen ikke overstiger
stremgraensen i parameter 4-18 Stromgraense
under rampning. Veerdien 0,00 svarer til 0,01
sek i hastighedstilstand. Se rampe ned-tid i
parameter 3-72 Rampe 4, rampe-ned-tid.

toce [s] X ng [0/MIN]

Par.3-71 = _[_]_ref 0/ MIN

Range: Funktion: Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe ned-tid Size [0.01 |Indtast rampe ned-tiden, som er decelerati-
99 %] (parameter 3-62 Rampe 3, rampe-ned-tid), hvor related* |- 3600 |onstiden fra den nominelle motorhastighed
decelerationsmomentet aftager. Jo sterre den s] ns til 0 O/MIN. Veelg en rampe ned-tid,

saledes at der ikke opstar overspaending i
vekselretteren pa grund af regenerativ
motordrift, og s& den genererede strom ikke
overstiger den stremgreense, der er indstillet i
parameter 4-18 Stromgreense. Veerdien 0,00
svarer til 0,01 sek i hastighedstilstand. Se
rampe op-tid i parameter 3-71 Rampe 4,
rampe-op-tid.

tyec [s] x ng [0/MIN]

Par.3-72 = _Tefml_

3-75 Rampe 4 S-rampeforhold ved acc.-start

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe op-tid
99 %] (parameter 3-71 Rampe 4, rampe-op-tid), hvor

accelerationsmomentet tiltager. Jo sterre den
procentuelle veerdi er, desto starre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der feerre
momentryk i applikationen.

3-76 Rampe 4 S-rampeforhold ved acc.-slut

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe op-tid
99 %] (parameter 3-71 Rampe 4, rampe-op-tid), hvor

accelerationsmomentet aftager. Jo stgrre den
procentuelle veerdi er, desto starre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der feerre
momentryk i applikationen.

3-77 Ramp4 S-rampfh v.dec.start

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe ned-tid
99 %] (parameter 3-72 Rampe 4, rampe-ned-tid), hvor

decelerationsmomentet tiltager. Jo sterre den
procentuelle veerdi er, desto sterre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der ferre
momentryk i applikationen.

3-78 Rampe 4 S-rampeforhold ved decel.-slut

Range: Funktion:
50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe ned-tid
99 %] (parameter 3-72 Rampe 4, rampe-ned-tid), hvor

decelerationsmomentet aftager. Jo stgrre den
procentuelle veerdi er, desto sterre rykkompen-
sering opnas, og saledes opstar der ferre
momentryk i applikationen.
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3.4.8 3-8* Andre ramper o/min °
g
=

3-80 Jog-rampetid R
Range: Funktion: P413o/min|
hgj greense
Size [0.01 | Indtast jog-rampetiden, dvs. accelerations-/ -
Reference
related* |- 3600 | decelerationstiden mellem 0 O/MIN og den P1-25 \;
sl nominelle motorfrekvens ns. Serg for, at den motorhastighed \
resulterende udgangsstrem, der er kraevet for ) !
P4-110o/min | . _ __ — .
den givne jog-rampetid, ikke overstiger lav greense !
stremgreensen i parameter 4-18 Stremgraense. | :
Jog-rampetiden starter efter aktivering af et 1 \ Tid
jog-signal via LCP'et, en valgt digital indgang ! p3.81 |
eller den serielle kommunikationsport. Nar jog- ! Qrampé
tilstand er deaktiveret, gaelder de normale : Qstop |
rampetider.
Illustration 3.30 Kvikstop rampetid
o
o/min S
g
3 3-82 Kvikstop rampetype
P 4-13 o/min - .o .
hojgranse I — — — — — — — — — — — - Option: Funktion:
P1-25 Veelg rampetype afhaengigt af kravene til
motorhastighed ‘ | forlgbet af acceleration og deceleration.
P3-19 | | En linezer rampe giver en konstant accele-
jog-hastighed | — | | ~ ration under rampning. En S-rampe giver
P4-11 o/min- — - T - 11— - - en ikke-linezer acceleration og
lav graense | g | | G | kompenserer for ryk i applikationen.
| P3-80 | | P3-80 | [0] * | Linezer
| Rampe | | Rampe |
op-tid ‘ _ nedtid [11 | Konst. ryk f S-
. I . 1 I 1 rampe
Illustration 3.29 Jog-rampetid 2] | Konst. tid f 5
rampe
Par. 380 < t10g [5] x 0, [0/MIN] 3-83 Kvikstop S-rampeforh. ved decel. Start
ar. 3 =59 = Nog hastighed (par. 3 - 19) [0/MIN] R Funki
o 2 ange: unktion:
3-81 Kvikstop rampetid 9
Range: Funktion: 50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe ned-tid
9¢: : 99 %) (parameter 3-42 Rampe 1, rampe-ned-tid), hvor
Size [0.01 - [ Indtast rampe ned-tiden for hurtigt stop, dvs. decelerationsmomentet tiltager. Jo sterre den
related* [ 3600 s] | decelerationstiden fra den synkrone procentuelle vaerdi er, desto storre rykkompen-
motorhastighed til 0 O/MIN. Serg for, at der sering opnés, og saledes opstar der faerre
ikke opstar overspaending i vekselretteren pa momentryk i applikationen.
grund af regenerativ motordrift, der er
kreevet for at opna den givne rampe ned-tid. 3-84 Kvikstop S-rampeforh. ved decel. slut
Serg ogsa for, at den genererede strom, der N
. Range: Funktion:
er kraevet for at opna den givne rampe ned-
tid, ikke overstiger stromgraensen (indstillet i 50 %*| [1- Indtast den andel af den totale rampe ned-tid
parameter 4-18 Stromgraense). Hurtigt stop 99 %] (parameter 3-42 Rampe 1, rampe-ned-tid), hvor
aktiveres med et signal pé en valgt digital decelerationsmomentet aftager. Jo sterre den
indgang eller via den serielle kommunikati- procentuelle veerdi er, desto sterre rykkompen-
onsport sering opnas, og saledes opstar der feerre
momentryk i applikationen.
3-89 Ramp Lowpass Filter Time
Anvend denne parameter til at indstille, hvor jeevnt hastigheden
andres.
Range: Funktion:
1 ms* [1 - 200 ms]
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3.4.9 3-9* Digitalt pot.-meter

Med det digitale potentiometer kan den faktiske reference
@ges eller reduceres ved at justere opsaetningen af de
digitale indgange med funktionerne forgg, reducer eller
ryd. For at aktivere funktionen skal mindst én digital
indgang indstilles til forag eller reducer.

Hastighed 130BA158.11

¢———— P3-95 ——»

Tid (s)
Forog
Illustration 3.31 @g den faktiske reference
Hastighed =
(o)}
wn
<
o
o
N R

! P3-95
4‘ \
i f
| ’—‘—Tid (s)
Reducer

[
Foreg 4'_L|‘ \—

Illustration 3.32 @g/reducer den faktiske reference

3-90 Trinstorrelse

Range: Funktion:

0.10 [0.01 -
%* 200 %]

Indtast den trinvise storrelse, der kraeves ved
forgg/reducer, som en procentdel af den
synkrone motorhastighed, ns. Hvis forag/
reducer aktiveres, forgges eller reduceres den
resulterende reference med den veerdi, der er
indstillet i denne parameter.

3-91 Rampetid

Range: Funktion:
1 [0 - Indtast rampetiden, dvs. tidsintervallet for justering
s* [ 3600 s] | af referencen fra 0-100 % af den specificerede

digitale potentiometerfunktion (Forgg, Reducer eller
Ryd).

Hvis foreg/reducer er aktiveret i leengere tid end
den rampeforsinkelsesperiode, der er angivet i
parameter 3-95 Rampeforsinkelse, rampes den
faktiske reference op/ned iht. denne rampetid.
Rampetiden er defineret som den tid, det tager at
justere referencen trinvis, som angivet i

parameter 3-90 Trinstgrrelse.

3-92 Effektretablering

Option: Funktion:

[0] * [ Ikke aktiv | Nulstiller den digitale potentiometerreference til
0 % efter opstart.

[11 | Aktiv Gendanner den seneste digitale potentiometer-

reference ved opstart.

3-93 Maksimumgraense

Range: Funktion:
100 %* [ [-200 - Indstil den tilladte maksimumvaerdi for den
200 %)] resulterende reference. Dette anbefales,

hvis det digitale potentiometer anvendes
til finjustering af den resulterende
reference.

3-94 Minimumgreense

Range: Funktion:
-100 %* | [-200 - Indstil den mindste tilladte veerdi for den
200 %] resulterende reference. Dette anbefales,

hvis det digitale potentiometer anvendes
til finjustering af den resulterende
reference.

3-95 Rampeforsinkelse

Range: Funktion:
Size [0 - |Indtast den nedvendige forsinkelse fra
related* |0 ] aktivering af den digitale potentiometer-

funktion, indtil frekvensomformeren begynder
at rampe referencen. Referencen begynder at
rampe med en forsinkelse pa 0 ms, nar foreg/
reducer aktiveres. Se ogsa
parameter 3-91 Rampetid.
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3.5 Parametre: 4-** Graenser/Advarsler

3.5.1 4-1* Motorgraenser

Definerer motorens moment-, strem- og hastighedsgreense,
samt frekvensomformerens reaktion, nar disse graenser
overskrides.

En greense kan generere en meddelelse i displayet. En
advarsel vil altid generere en meddelelse i displayet eller
pa fieldbussen. En overvagningsfunktion kan aktivere en
advarsel eller et trip, hvorefter frekvensomformeren vil
stoppe og generere en alarmmeddelelse.

4-10 Motorhastighedsretning

Option: Funktion:

¢
BEM/ER

Denne parameter kan ikke justeres, mens
motoren kgorer.

Veelg den kraevede motorhastighedsretning.
Anvend denne parameter for at undga ugnsket
reversering. Nar parameter 1-00 Konfigurations-
tilstand er indstillet til [3] Proces, indstilles
parameter 4-10 Motorhastighedsretning til [0] Med
uret som standard. Indstillingen i

parameter 4-10 Motorhastighedsretning begraenser
ikke mulighederne for indstilling af

parameter 4-13 Motorhastighed, hgj greense [O/
MIN].

[0] | Med uret | Referencen indstilles til omdrejning med uret.
Reverseringsindgangen (standardklemme 19) skal
veere dben.

[1] | Imod uret | Referencen indstilles til omdrejning mod uret.
Reverseringsindgangen (standardklemme 19) skal
vaere lukket. Hvis reversering kraeves, mens
reverseringsindgangen er dben, kan motorret-
ningen andres ved hjalp af

parameter 1-06 Hgjredrejende.

[2] | Begge Muligger at motoren kan rotere i begge
retninger | retninger.

4-11 Motorhastighed, lav greense [O/MIN]

Range: Funktion:

Size [0 - par. | Indtast den minimale graense for

related* 4-13 motorhastigheden. Motorhastighedens
RPM] nedre graense kan indstilles, sa den svarer

til producentens anbefalede minimummo-
torhastighed. Den nedre graense for
motorhastighed ma ikke overstige indstil-
lingen i parameter 4-13 Motorhastighed,
haj graense [O/MIN].

4-12 Motorhastighed, lav greense [Hz]

Range: Funktion:
Size [O- Indtast den minimale graense for motorha-
related* par. 4-14 | stigheden. Den nedre graense for

Hz] motorhastighed kan indstilles, sa den

svarer til motorakslens mindste udgangs-
frekvens. Den nedre graense for
motorhastighed ma ikke overstige indstil-
lingen i parameter 4-14 Motorhastighed, haj
greense [Hz].

4-13 Motorhastighed, hgj graense [O/MIN]

Range: Funktion:
Size [ par. Indtast maksimumgraensen for motorha-
related* 4-11 - stighed. Motorhastighed, hgj greense
60000 kan indstilles, s& den svarer til
RPM] producentens maksimale nominelle

motorhastighed. Den gvre motorhastig-
hedsgraense skal overstige indstillingen i
parameter 4-11 Motorhastighed, lav
greense [O/MIN].

4-14 Motorhastighed, hgj graense [Hz]

Range: Funktion:

Size [ par. Indtast den gvre graense for motorha-

related* [ 4-12 - stighed i Hz. Parameter 4-14 Motorhastighed,
par. 4-19 | hgj greense [Hz] kan indstilles, sa den svarer
Hz] til producentens anbefalede maksimale

motorhastighed. Motorhastighed, hgj
graense, skal overstige veerdien i
parameter 4-12 Motorhastighed, lav greense
[Hz]. Udgangsfrekvensen ma ikke overstige
10 % af switchfrekvensen

(parameter 14-01 Koblingsfrekvens).

Range:

4-16 Momentgraense for motordrift

Funktion:

Size related*

[0 - 1000.0 %] | Denne funktion begraenser

momentet pa akslen for at
beskytte den mekaniske instal-
lation.

[52)

EMARK!

Hvis man aendrer parameter 4-16 Momentgreense for
motordrift, nar parameter 1-00 Konfigurationstilstand er
indstillet til [0] Hast. dben slgjfe, genjusteres

parameter 1-66 Min. strom ved lav hastighed automatisk.

[52)

EMARK!

Momentgraensen reagerer pa det faktiske, ikke-filtrerede
moment, herunder momentspidser. Dette er ikke det
moment, der ses fra LCP'et eller fieldbussen, da det er

filtreret.
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4-17 Momentgraense for generatordrift 4-20 Momentgraensefaktorkilde

Range: Funktion: Option: Funktion:
100 %* [ [0 - 1000.0 %] | Denne funktion begraenser momentet onstilstand er i Hast. dben slgjfe eller Hast.
pa akslen for at beskytte den lukket slgjfe.
mekaniske installation. [0] * | Ingen funkt
[2] |Ana.ind. 53
|
[4] | Ana.ind. 53
Range: Funktion: inv
Size (1o0- |3 ERK [6] |Ana.ind. 54
related* | 1000.0 | yyjs 120] ATEX ETR vaelges i (8] |Ana.ind. 54
g parameter 1-90 Termisk motorbe- inv
skyttelse, skal [10] [ Ana. ind.
parameter 4-18 Stramgreense X30-11
stromgraense indstilles til 150 %. [12] | Ana. ind.
X30-11 inv
Dette er en sand stramgraensefunktion, der [14] | Ana. ind.
fortseetter inden for det oversynkrone X30-12
omrade. Pa grund af feltsvaekning falder [16] | Ana. ind.
motormomentet ved stremgraensen X30-12 inv
imidlertid tilsvarende, nar stigningen i . x
spaendingen stopper over motorens synkroni-
serede hastighed. Option: Funktion:
Veelg en analog indgang for skalering af
indstillingerne i parameter 4-19 Maks.
Range: Funktion: udgangsfrekvens 0-100 % (eller omvendt).
Size - m Signalniveauerne, der svarer til 0 % og
N 100 %, defineres i den analoge indgangs-
related i'z;) Denne parameter kan ikke justeres, skalering, for eksempel parametergruppe
mens motoren korer. 6-1* Analog indgang 1. Denne parameter
er kun aktiv, nar parameter 1-00 Konfigu-
BEMAERK! rationstilstand er i [4] Moment dben slgjfe.
Den maksimale udgangsfrekvens ma [0] * | Ingen funkt
ikke overstige 10 % af vekselretterens 21 | Ana. ind. 53
switchfrekvens [41 |Ana. ind. 53 inv
(parameter 14-01 Koblingsfrekvens). 6] | Ana. ind. 54
[8] | Ana.ind. 54 inv
Seetter en gvre graense for udgangsfrekvens af [10] | Ana. ind. X30-11
hensyn til sikkerheden ved applikationer, hvor [12] | Ana. ind. X30-11
overhastighed skal undgas. Denne graense er inv
den gvre i alle konfigurationer (uafhaengigt af [14] [ Ana. ind. X30-12
indstillingen i parameter 1-00 Konfigurations- -
tilstand). [16] .Ana. ind. X30-12
inv
Option: Funktion: Veelg indgangskilden til funktionen i parameter 2-15 Bremse-
Veelg en analog indgang for skalering af kontrol. Hvis flere frekvensomformere udfgrer en bremsekontrol
indstillingerne i parameter 4-16 Moment- samtidig, vil modstanden i nettet medfere et spaendingsfald pa
graense for motordrift og netforsyningen eller i DC-linket, og en falsk bremsekontrol kan
parameter 4-17 Momentgreense for genera- opstd. Anvend en ekstern stramfgler pa hver bremsemodstand.
tordrift fra 0-100 % (eller inverteret). Hvis en applikation kraever en 100 % gyldig bremsekontrol,
Signalniveauerne, der svarer til 0 % og tilsluttes foleren til en analog indgang.
100 %, defineres i den analoge indgangs- Option: Funktion:
el fisn @ eees perdmE g [0] * DC-link voltage Frekvensomformeren udferer
6-1* Analog indgang 1. Denne parameter er en bremsekontrol ved at
kun aktiv, nar parameter 1-00 Konfigurati- overvage DC-link-
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4-23 Brake Check Limit Factor Source 4-30 Motorfeedbacktabfunktion

Veelg indgangskilden til funktionen i parameter 2-15 Bremse- Option: Funktion:
kontrol. Hvis flere frekvensomformere udfarer en bremsekontrol Vaelg, hvilken handling frekvensom-
samtidig, vil modstanden i nettet medfere et spaendingsfald pa formeren skal udfgre, hvis der registreres
netforsyningen eller i DC-linket, og en falsk bremsekontrol kan en feedbackfejl. Den valgte handling skal
opstd. Anvend en ekstern stromfgler pa hver bremsemodstand. finde sted, nar feedbacksignalet er
Hvis en applikation kraever en 100 % gyldig bremsekontrol, forskelligt fra udgangshastigheden af den
tilsluttes foleren til en analog indgang. vardi, der er indstillet i
Option: Funktion: parameter 4-31 Motorfeedbackhastig-
speendingen. hedsfejl i lengere tid end den veerdi, der
Frekvensomformeren péfarer er indstillet i parameter 4-32 Timeout for
strem i bremsemodstanden, motorfeedbacktab.
hvilket reducerer DC-link- [0] | Deaktiveret
spaendingen. [1] | Advarsel
[ Analog Input 53 Valg en ekstern stramfgler [2] | Trip
til bremseovervagning. [3]1 |Jog

[4] | Fastfrys udgang
[5] |Maks. hast.
[6] | Skift til aben

4-24 Brake Check Limit Factor slojfe

[2] Analog Input 54 Velg en ekstern stremfoler
til bremseovervagning.

. 7] | Vel n. 1
Range: Funktion: (7] | Veelg opset
[8] | Veelg opseetn. 2
98 % | [0 - Indtast den graensefaktor, som
[9] | Veelg opseetn. 3
* 100 %] | parameter 2-15 Bremsekontrol anvender ved
[10] | Veelg opseetn. 4

udfarsel af bremsekontrol. Frekvensomformeren

[11] | stop & trip

bruger graensefaktoren, afhaengigt af valget i

parameter 4-23 Brake Check Limit Factor Source: Advarsel 90 Feedbackoverv .er aktiv, s snart veerdien i

[0] DC-link-spaending - frekvensomformeren parameter 4-31 Motorfeedbackhastighedsfejl er overskredet,
anvender faktoren til EEPROM-dataene i DC-linket. uanset indstillingen iparameter 4-32 Timeout for motorfeed-
[7] Analog indgang 53 eller [2] Analog indgang 54 - backtab. Advarsel/alarm 61 Feedbackfejl er tilknyttet
bremsekontrollen mislykkes, hvis motorfeedbacktabsfunktionen.

indgangsstremmen pa den analoge indgang er

lavere end den maksimale indgangsstrem ganget
med graensefaktoren. Range: Funktion:

300 RPM* | [1 - 600 RPM] | Veelg maksimum tilladte fejl i
hastighed (udgangshastighed vs.
feedback).

| folgende konfiguration mislykkes bremsekon-
trollen eksempelvis, hvis indgangsstrammen er
lavere end 16 mA:

. En stremtransducer med et omrade pa
4-20 mA er tilsluttet analog indgang 53.

. Parameter 4-24 Brake Check Limit Factor
er indstillet til 80 %.

3.5.2 4-3* Motorhast. mon.

Parametergruppen omfatter overvagning og handtering af
motorfeedbackenheder, som for eksempel encodere,
resolvers osv.

4-30 Motorfeedbacktabfunktion

Option: Funktion:

Denne funktion anvendes til overvagning
med henblik pa overensstemmelse i
feedbacksignal, dvs. hvis feedbacksignalet
er tilgeengeligt.
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Hastighed
(omdr./min.)

'}

Naktuel

l——— p4-32 ————» Tid
[sek.]

130BA221.10
Illustration 3.33 Motorfeedbackhastighedsfejl

4-32 Timeout for motorfeedbacktab

Range: Funktion:
Size [0 -
related* 60 s]

Indstil den timeoutvaerdi, der tillader, at
hastighedsfejlen, der er indstillet i
parameter 4-31 Motorfeedbackhastighedsfejl,
overskrides, for aktivering af den funktion,
der er valgt i parameter 4-30 Motorfeedback-
tabfunktion.

4-34 Sporingsfejlfunktion

Option: Funktion:

Denne funktion anvendes til at overvage, at
applikationen fglger den forventede hastigheds-
profil. | lukket slgjfe sammenlignes
hastighedsreferencen til PID med encoder-
feedback (filtreret). | dben slojfe kompenseres
hastighedsreferencen til PID for slip og sammen-
lignes med den frekvens, der sendes til motoren
(parameter 16-13 Frekvens).

Reaktionen aktiveres, hvis den malte forskel er
mere end angivet i parameter 4-35 Sporingsfejl
for det tidsrum, der er angivet i

parameter 4-36 Sporingsfejl timeout.

En sporingsfejl i lukket slgjfe er ikke et tegn pa,
at der er en fejl med feedbacksignalet. En
sporingsfejl kan skyldes momentgraense ved for
store belastninger.

[0] | Deaktiver

[1] | Advarsel

[2] | Trip

[3] | Trip efter
stop

Advarsel/Alarm 78 Sporingsfejl er knyttet til sporingsfejlfunk-
tionen.

4-35 Sporingsfejl

Range Funktion:
10 [1-600 |[Indtast den maksimalt tilladte hastighedsfejl
RPM* RPM] mellem motorhastigheden og udgangen for

rampe, nar der ikke rampes. | aben slgjfe er
motorhastigheden estimeret, og i lukket
slgjfe er det feedback fra encoder/resolver.

4-36 Sporingsfejl timeout

Range: Funktion:

1s*[ [0-60s]

Indtast det timeout-tidsrum, hvori en fejl storre
end den veerdi, der er indstillet i
parameter 4-35 Sporingsfejl, er tilladt.

4-37 Sporingsfejlsrampning

Range: Funktion:
100 [1-600 [Indtast den maksimalt tilladte hastig-
RPM* RPM] hedsfejl mellem motorhastigheden og

udgangen for rampen under rampning. |
aben slgjfe er motorhastigheden estimeret,
og i lukket slgjfe er det encoderen, der
maler hastigheden.

4-38 Sporingsfejl rampetimeout

Range: Funktion:

1 s*| [0 - 60 s] | Indtast det timeout-tidsrum, hvori en fejl starre
end den veerdi, der er indstillet i

parameter 4-37 Sporingsfejlsrampning, er tilladt
under rampning.

4-39 Sporingsfejl efter rampetimeout

Range: Funktion:

5s*| [0 - 60 s] | Indtast det timeout-tidsrum efter rampning,
hvor parameter 4-37 Sporingsfejlsrampning og
parameter 4-38 Sporingsfejl rampetimeout stadig
er aktive.
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3.5.3 4-4* Speed Monitor

4-43 Motor Speed Monitor Function

Option: Funktion:
4-43 Motor Speed Monitor Function [5] | Maks. hast.
Option: Funktion: [6] | Skift til aben
B » slajfe
Denne parameter er kun tilgeengelig i 71| velg
N opsaetn. 1
Flux-styreprincippet.
[8] | Veelg
opsaetn. 2
Veelg, hvordan frekvensomformeren skal
o Oere . [9] |Veelg
reagere, nar overvagningsfunktionen for
. . . opseetn. 3
motorhastighed registrerer overhastighed
eller forkert rotationsretning. (10} | veelg
Nar overvagningen af motorhastighed er ops&tn. 4
aktiv, registrerer frekvensomformeren en fejl, [11] | stop & trip
hvis folgende betingelser er sande for en [12] [ Trip/Warning | Frekvensomformeren afgiver alarm 101 Speed
tidsperiode, der er specificeret i monitor under kersel, og advarsel 101 Speed
parameter 4-45 Motor Speed Monitor Timeout: monitor i stop- eller frilgbstilstand. Denne
e Den faktiske hastighed er forskellig option er kun tilgeengelig ved drift med
fra referencehastigheden i lukket slojfe.
parameter 16-48 Speed Ref. After [13] | Trip/Catch Veelg, hvornar der er behov for at fange en
Ramp [RPM]. belastning, for eksempel nar mekanisk
. Forskellen mellem hastighederne bremsning fejler. Denne option er kun
overskrider vaerdien i tilgeengelig i lukket slgjfe.
parameter 4-44 Motor Speed Monitor Frekvensomformeren tripper og afgiver alarm
Max. 101 Speed monitor under kersel. | stoptilstand
fanger frekvensomformeren en roterende
Ved hastighed med lukket slgjfe er den . .
. ) belastning og afgiver advarsel 101 Speed
faktiske hastighed feedbacken fra encoderen, monitor
malt i den tidsperiode, der er defineret i -
) . | catch-tilstand anvender frekvensom-
parameter 7-06 Hastighed, PID-lavpasfiltertid. | .
. ) . . formeren holdemoment til at kontrollere
aben slgjfe er den faktiske hastighed den i . .
nulhastigheden pa en potentielt defekt
estimerede motorhastighed. . X
bremse (lukket slgjfe). Send et nyt startsignal
:R::e" L 3 til frekvensomformeren for at forlade denne
7 s g tilstand. Frilgb eller Safe Torque Off afslutter
SE———— = 0gsd denne funktion.
“nRef e # e
4-44 Motor Speed Monitor Max
Massiv  |Parameter 16-48 Speed Ref. After Range: Funktion:
linje Ramp [RPM] 100 [10 - 500 |[» FRK
S.tllplet Parar.neter 4-44 Motor Speed RPM* RPM] Kun tilgaengelig for Flux-
linje Monitor Max styreprincip.
”Iu;t'jatlon 3..I?I:4dHas':|gh.e(:‘sr:f:renI:el °9 Indtast den maksimum tilladte hastig-
maksimum tilladte hastighedsforske hedsafvigelse mellem den faktiske
mekaniske akselhastighed og veerdien i
parameter 16-48 Speed Ref. After Ramp
[0] * | Deaktiveret [RPM].
[1]1 | Advarsel Frekvensomformeren afgiver advarsel 101
Speed monitor, nar hastigheden ligger uden
for greensen.
[2]1 | Trip Frekvensomformeren tripper og afgiver alarm
101 Speed monitor.
[3] |[Jog
[4] | Fastfrys
udgang
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4-45 Motor Speed Monitor Timeout 4-51 Advarsel, stream hgj

Range: Funktion: Range: Funktion:

0.1s*[ [0-60 |]a FRK samt pa releeudgang 01 eller 02 (kun FC
s] 302). Se lllustration 3.35.

Kun tilgeengelig for Flux-styreprincip.

. 4-52 Advarsel, hastighed lav
Indtast den timeout-periode, hvori en afvigelse,

der er indstillet i parameter 4-44 Motor Speed Range: Funktion:

Monitor Max, er tilladt. Timeren for denne 0 RPM* [ [O - par. [ Indtast veerdien niav. Nar motorhastigheden

parameter nulstilles, hvis afvigelsen opharer 4-53 RPM] | overstiger denne graense, viser displayet

med at overskride vaerdien i Hastighed lav. Signaludgangene kan

parameter 4-44 Motor Speed Monitor Max programmeres til at give et statussignal pa
klemme 27 eller 29 (kun FC 302) samt pa
releeudgang 01 eller 02 (kun FC 302).

3.5.4 4-5* Just.-advarsler

4-53 Advarsel, hastighed hgj
Anvend disse parametre til at justere advarselsgraenser for

Range: Funktion:
strom, hastighed, reference og feedback. - - 5

Size [ par. 4-52 | Indtast nHgs-veerdien. Nar motorha-
Advarsler vises pa LCP'et og kan programmeres til at veere related* |- 60000 stigheden overstiger denne veerdi, viser
udgange eller til udlaesning via fieldbus i det udvidede RPM] displayet Hastighed hgj. Signalud-
statusord. gangene kan programmeres til at give

et statussignal pa klemme 27 eller 29

Imotor A § samt pa releeudgang 01 eller 02. Se
§ Illustration 3.35.
1 I 1 T -
LYV IS S R ew_ ) L
(P 4-18) i | % | i 4-54 Advarsel, reference lav
! | 1 ! .
(P T_agl)____;___: _____ I _%__:____Er_ Range: Funktion:
i | % | i -999999.999* | [-999999.999 - | Indtast den nedre reference-
| : % : | par. 4-55 ] greense. Nar den faktiske
| —.——— | OMRA T I
! : : ! reference er under denne
I 1
i | % | i greaense, viser displayet Refiav.
I Lo / L__d :
*® ,';f‘s’o)" it el el o % -1 Signaludgangene kan
i : % : i programmeres til at give et
P % I | Nmotor [0/MIN] statussignal p& klemme 27 eller
AMIN LAY REF nugy  MWAX 29 (kun FC 302) samt pa
(P 4-11) (P 4-52) (P 4-53) (P 4-13) releeudgang 01 eller 02 (kun FC
Illustration 3.35 Justerbare advarsler 302).

4-55 Advarsel, reference hgj

4-50 Advarsel, stram lav Range: Funktion:

Range: Funktion: 999999.999* | [ par. 4-54 - Indtast den gvre referencegraense.
0 A*| [0 - par. | Indtast ILav -veerdien. Nar motorstremmen 999999.999 ] Nar den faktiske reference
4-51 A] falder under denne greense, viser displayet overstiger denne greense, viser
Strem lav. Signaludgangene kan programmeres displayet Refngj. Signaludgangene
til at give et statussignal pa klemme 27 eller 29 kan programmeres til at give et
(kun FC 302) samt pa releeudgang 01 eller 02 statussignal pa klemme 27 eller 29
(kun FC 302). Se lllustration 3.35. (kun FC 302) samt pa releeudgang
01 eller 02 (kun FC 302).

4-51 Advarsel, stram hg;j

Size [ par. 4-50 | Indtast Ings-veerdien. Ndr motorstrammen Range: Funktion:
related* - par. overstiger denne graense, viser displayet Size [-999999.999 - Indtast den nedre feedback-
16-37 Al Strom hgj. Signaludgangene kan related* | par. 4-57 grense. Nar feedback falder
programmeres til at give et statussignal ReferenceFeed- under denne graense, viser
pa klemme 27 eller 29 (kun FC 302) backUnit] displayet Feedbiav. Signalud-

gangene kan programmeres til
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4-56 Advarsel, feedback lav 4-58 Manglende motorfasefunktion

Range: Funktion: Option: Funktion:
at give et statussignal pa > FRK
Ll 277 e 22 (Lo (e S02) Kun tilgaengelig for FC 302 Flux lukket
samt pa releeudgang 01 eller 02 slojfe
(kun FC 302).
4-57 Advarsel, feedback hgj [5]1 | Motor Frekvensomformeren registrerer automatisk, nar
Check motoren er afbrudt, og genoptager driften, nar

Range: Funktion: motoren er tilsluttet igen.

Size [ par. 4-56 - Indtast den gvre feedback-
related* | 999999.999 graense. Nar feedback overstiger B EM/ER K
ReferenceFeed- denne graense, viser displayet Kun gyldig for FC 302.
backUnit] feedbackhg;. Signaludgangene
kan programmeres til at give et
statussignal pa klemme 27 eller
29 (kun FC 302) samt pa Option: Funktion:
releeudgang 01 eller 02 (kun FC B FRK
302). Denne parameter kan ikke justeres, mens

; motoren korer.
4-58 Manglende motorfasefunktion

Option: Funktion: BEMAERK

/C DI/

- Kun gyldig for FC 302.
Denne parameter kan ikke justeres, mens

motoren korer.

Anvend denne parameter til at registrere den
manglende motorfase under motorstilstand. Viser

Den manglende motorfase-funktion registrerer, alarm 30 U-fasetab, alarm 31 V-fasetab eller alarm 32
om motorfasen mangler, mens motoren roterer. W-fasetab i tilfelde af en manglende motorfase
Viser alarm 30, 31 eller 32 i tilfeelde af en under stilstand. Anvend denne funktion, for en
manglende motorfase. Aktivér denne funktion for mekanisk bremse frigares. Aktivér denne funktion
at undgé motorskade. for at undgé motorskade.
Se ogsa kapitel 3.5.5 Kombinationer af parametrene Se ogs kapitel 3.5.5 Kombinationer af parametrene
4-58 og 4-59. 4-58 og 4-59.

[0] [ Deaktiv. | Frekvensomformeren udsteder ikke en alarm for 0] |Ikke
manglende motorfase. Anbefales ikke pa grund af * aktiv AFORSIGTIG
risiko for motorskade. RISIKO FOR MOTORSKADE

Brug af denne option kan medfgre

[11| Trip 100 | For en hurtig registreringstid og alarm i tilfeelde

motorskade.
ms af en manglende motorfase.

21| Trip 1000 Frekvensomformeren udsteder ikke en alarm for

ms manglende motorfase.
[31| Trip Seerlig option, der er relevant for applikationer
100ms med kraner, hvor en lille belastning szenkes [1] | Aktiv | Frekvensomformeren kontrollerer, om alle tre
3ph hvilket betyder, at frekvensomformeren undgar motorfaser er til stede inden hver start. Kontrollen
detec. falsk detektering af manglende motorfase. Lielizires e EEET e oy kel g A

Denne option er en reduceret version af option motorer. For PM- og SynRM-motorer udferes

[1] Trip 100 ms.
Manglende en-fase handteres som i option [1]

kontrollen som en del af positionsdetekteringen.

Nar parameter 4-59 Motor Check At Start er indstillet til [1]
Aktiv, ma parameter 4-58 Manglende motorfasefunktion ikke
indstilles til falgende optioner:

Trip 100 ms. Tre-fasedetektering er reduceret
sammenlignet med option [7] Trip 100 ms.
Tre-fasedetekteringen fungerer kun ved opstart
og i det lave hastighedsomrade, hvor en
betydelig stram laber, hvorved falske trips ved lav ® [0] Deaktiv.

motorstrem undgas. . [5] Motor check.
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3.5.5 4-6* Hastighedsbypass

Nogle systemer kraever, at visse udgangsfrekvenser eller -
hastigheder undgas pa grund af resonansproblemer i
systemet. Der kan undgas maksimum fire frekvens- eller
hastighedsomrader.

4-60 Bypass-hastighed fra [O/MIN]

Array [4]

Range: Funktion:

Size related*| [0 - par. Nogle systemer kraever, at visse
4-13 RPM] udgangshastigheder undgas pa

grund af resonansproblemer i
systemet. Angiv nedre graenser for

4-70 Position Error Function

Option: Funktion:

position og den gnskede position. Positions-
fejlen er indgangen for Pl-reguleringens
position.

[0] * [ Deaktiveret | Frekvensomformeren overvager ikke positions-
fejlen.

[11 | Advarsel Frekvensomformeren afgiver en advarsel, nar
den maksimalt tilladte positionsfejl overskrides.

Frekvensomformeren fortsaetter driften.

[2] | Trip Frekvensomformeren tripper, nar den

maksimalt tilladte positionsfejl overskrides.

4-71 Maximum Position Error

Array [4]
Range: Funktion:
Size related*| [0 - par. Nogle systemer kraever, at visse
4-14 Hz] udgangsfrekvenser eller -hastigheder

undgas pa grund af resonanspro-
blemer i systemet. Angiv nedre
grenser for de hastigheder, der skal
undgas.

4-62 Bypass-hastighed til [O/MIN]

Array [4]

Range: Funktion:

Size related* | [0 - par. Nogle systemer kreaever, at visse
4-13 RPM] udgangshastigheder undgas pa

grund af resonansproblemer i
systemet. Angiv gvre graenser for
de hastigheder, der skal undgas.

4-63 Bypass-hastighed til [Hz]

Array [4]

Range: Funktion:

Size related* | [0 - par. Nogle systemer kreever, at visse
4-14 Hz] udgangshastigheder undgas pa

grund af resonansproblemer i
systemet. Angiv gvre graenser for de
hastigheder, der skal undgas.

3.5.6 4-7* Position Monitor

4-70 Position Error Function

Option: Funktion:

de hastigheder, der skal undgas. Range: Funktion;
61 B hastighed fra [H 1000 CustomRea- [-2000000000 - 2000000000
4-61 Bypass-hastighed fra [Hz] doutUnit2* CustomReadoutUnit2]

: /Dl

Denne parameter er kun tilgeengelig
med softwareversion 48.XX.

Veelg den funktion, der aktiveres, nar positions-
fejlen overskrider den maksimalt tilladte vaerdi.

Positionsfejl er forskellen mellem den faktiske

4-72 Position Error Timeout

Range: Funktion:
0.100 [0.000 - |[3 FRK
s* 60.000 s]

Denne parameter er kun tilgaengelig
med softwareversion 48.XX.

Hvis fejlen, der er defineret i

parameter 4-71 Maximum Position Error, er til
stede i leengere tid end tiden i denne
parameter, aktiverer frekvensomformeren
den funktion, der er valgt i

parameter 4-70 Position Error Function.

4-73 Position Limit Function

Option: Funktion:
BEM/ERK!
J
Denne parameter er kun tilgeengelig med
softwareversion 48.XX.
Veelg den funktion, der aktiveres, nar positions-
fejlen ligger uden for de graenser, der er
defineret i parameter 3-06 Minimum Position og
parameter 3-07 Maximum Position.

[0] | Disabled Frekvensomformeren overvager ikke positions-
grenserne.

[1] | Warning Frekvensomformeren afgiver en advarsel, nar

positionen ligger uden for greenserne.

[2] | Warning &
Trip den indstillede malposition ligger uden for

Frekvensomformeren afgiver en advarsel, nar

grenserne. Frekvensomformeren starter positio-
neringen og tripper, nar positionsgraensen er
naet.

[3] | Abs. Pos.
8 Mode Stop

Frekvensomformeren overvager kun positions-
grenserne i absolut positioneringstilstand.
Frekvensomformeren afgiver en advarsel og
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4-73 Position Limit Function

Option: Funktion:

stopper ved positionsgreensen, nar malposi-
tionen ligger uden for positionsgraenserne.

[4] | Abs. Pos. Frekvensomformeren overvager kun positions-
Md. Stop & [ greenserne i absolut positioneringstilstand.

Trip Frekvensomformeren stopper ved positions-
graensen og tripper, nar malpositionen ligger
uden for positionsgraenserne.

[5] | Position Nar den indstillede malposition ligger uden for
Stop positionsgraensen, bruger frekvensomformeren
positionsgraensen som malposition. Denne
option fungerer i alle driftstilstande, herunder
hastigheds- og momentstyring. Frekvensom-
formeren afgiver en advarsel, nar den er ved
positionsgraensen.

[6] | Position Nar den indstillede malposition ligger uden for
Stop & Trip | positionsgraensen, bruger frekvensomformeren
positionsgraensen som malposition. Denne
option fungerer i alle driftstilstande, herunder
hastigheds- og momentstyring. Frekvensom-
formeren tripper, nar den er ved
positionsgraensen.

[7] | Speed Nar den indstillede malposition ligger uden for
Stop positionsgraenserne, udfgrer frekvensom-
formeren en rampe-ned og stopper ved
positionsgraensen. Denne option fungerer i alle
driftstilstande. Frekvensomformeren afgiver en
advarsel ved stop.

[8] | Speed Nar den indstillede malposition ligger uden for
Stop & Trip | positionsgraenserne, udferer frekvensom-
formeren en rampe-ned og stopper ved
positionsgraensen. Denne option fungerer i alle
driftstilstande. Frekvensomformeren tripper ved
stop.
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3.6 Parametre: 5-** Digital ind-/udgang
3.6.1 5-0* Digital 1/0O-tilstand

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

5-00 tal 1/O-tilstand

Gruppe 1 Nulstil, frilgbsstop, nulstil og frilabsstop, hurtigt
stop, DC-bremse, stop og [Off]-tasten.

Gruppe 2 Start, pulsstart, reversering, reverseret start, jog og
fastfrys udgang.

Tabel 3.14 Funktionsgrupper

Option:  Funktion:
r D Digital indgangs- Veelg Klemme
- funktion
Udfer en stramfyklus for at aktivere Ingen funktion 0l Alle, Klemme 32, 33
parameteren, sa snart den er blevet sendret. Reset o] Ale
Inverteret frilob [2] Alle, klemme 27
De digitale indgange og programmerede digitale Frilob og reset inv. B3] Alle
udgange kan forprogrammeres til brug i enten PNP- Kvikstop, inverteret 7 Ale
eller NPN-systemer. -
DC-bremse inv. [5] Alle
[0] * [ PNP [ Handling ved positive retningspulser (4). PNP- Stop inverteret [6] Alle
systemer traekkes ned til GND. Start 18] Alle, klemme 18
[11 [NPN [ Handling ved negative retningspulser (¢). NPN- Pulsstart [9] Alle
systemer traekkes op til +24 V internt i Reversering [10] Alle, klemme 19
frekvensomformeren. Start reverseret [11] Alle
Start mulig fremad [12] Alle
Start muig rev, w3 |ie
Option: Funktion: Jog [14] Alle, klemme 29
B EM/ERK. Preset-reference til [15] Alle
Denne parameter kan ikke justeres, mens Presetref. bit 0 (el Alle
otorenikorer Preset-ref. bit 1 [17] Alle
Preset-ref. bit 2 [18] Alle
[0] * | Indgang | Definerer klemme 27 som en digital indgang. Fastfrys reference (9] Alle
Fastfrys udgang [20] Alle
[11 | Udgang | Definerer klemme 27 som en digital udgang. Hastighed op 21] Alle
Hastighed ned [22] Alle
Opseting valg b0 | [aie
Option: Funktion: Opszetning, veelg 1 [24] Alle
> FRK Praecist stop, inv. [26] 18, 19
Denne parameter er kun tilgeengelig for FC Preecis start, stop [27] 18,19
302. Catch up [28] Alle
Slow down [29] Alle
[0] * | Indgang | Definerer klemme 29 som en digital indgang. Teellerindgang [30] 29, 33
— Pulse edge triggered [31] 29, 33
[11 [Udgang | Definerer klemme 29 som en digital udgang.
Pulsindgang [32] 29, 33
Rampebit 0 [34] Alle
3.6.2 5-1* Digitale indgange Rampebit 1 35] Alle
Praecis pulsstart [40] 18, 19
De digitale indgange kan bruges til at vaelge forskellige Puls preec. stop inv. [41] 18, 19
funktioner i frekvensomformeren. Alle digitale indgange Ekstern sikring [51] _
kan indstilles til de funktioner, der er angivet i Tabel 1.2. DigiPot-foragelse [55] Alle
DigiPot-reduktion [56] Alle
Funktionerne i gruppe 1 har hgjere prioritet end DigiPot-ryd [57] Alle
funktionerne i gruppe 2. DigiPot haev/seenk [58] Alle
Teeller A (op) [60] 29, 33
Teeller A (ned) [61] 29, 33
Nulstil teeller A [62] Alle
Teeller B (op) [63] 29, 33
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Digital indgangs- Veelg Klemme frekvensomformeren. Logisk 0=frilgbsstop og
funktion nulstilling.
Teeller B (ned) [64] 29, 33 [4] | Kvikstop, Inverteret indgang (NL). Genererer en
Nulstil teeller B [65] Alle inverteret standsning i overensstemmelse med
Mek. bremsefeedb. [70] Alle rampetiden for hurtigt stop, der er indstillet i
Mek. bremsefeedb. veks.r. [71] Alle parameter 3-81 Kvikstop rampetid. Nar motoren
PID-fejl invert. 721 Alle standser, kan akslen rotere i frilgb. Logisk
PID-nulst. | del 73] |Alle o geion)
PID-aktiv [74] Alle [5] | DC-bremse [ Inverteret indgangssignal til DC-bremsning
MCO-specifik 175] ~ inv. (NL). Standser motoren ved at pafgre den en
PTC-Kort 1 [80] Alle DC-strgm i en bestemt periode. Se
Profidrive OFF2 1] — parameter 2-01 DC-bremseftr@m ti.I
Profidrive OFF3 2] parameter 2-03 DC-bremseindkoblingshast.
.roh r|ved 5 - _” [omdr./min.]. Funktionen er kun aktiv, nar
ng. t Load Detection (541 Alle vaerdien i parameter 2-02 DC-bremseholdetid er
Mains Loss [96] 32,33 forskellig fra 0. Logisk 0=DC-bremse.
Mains Loss Inverse [%7] 32,33 [6] | Stop Funktionen Stop inverteret. Genererer en
Start edge triggered [98] _ inverteret stopfunktion, nar den valgte klemme skifter
Safety option reset (100] - fra logisk niveau 1 til logisk niveau 0.
Enable master offset [108] - . . .
- Standsning gennemfgres i henhold til den
Start virtual master [109] - i
- valgte rampetid:
Start homing [1101 Alle . Parameter 3-42 Rampe 1, rampe-ned-
Activate touch [111] Alle tid
Relative position [112] Alle , . y
ter 3-52 2, -ned-
Enable reference [113] Alle ‘ t:rame e ampe <, rampe-ne
id,
Sync. to Pos. Mode [114] Alle
Home sensor [115] 18, 32, 33 . Parameter 3-62 Rampe 3, rampe-ned-
Home sensor inverse [116] 18, 32, 33 tid, og
Touch sensor [117] 18, 32, 33 . Parameter 3-72 Rampe 4, rampe-ned-
Touch sensor inverse [118] 18, 32, 33 tid.
Speed mode [119] - BEM/ERK

Nar frekvensomformeren har naet
momentgraensen og har modtaget en

VLT® AutomationDrive FC 301/FC 302 standardklemmer er stopkommando, er det ikke sikker,t, at
18, 19, 27, 29, 32 og 33. VLT® Universal I/0 MCB 101- 12T SET B £17 6] I g o
klemmer er X30/2, X30/3 og X30/4. digital udgang med [27] Mom.-greense &

Klemme 29 fungerer som en udgang, men kun i FC 302. stop for at sikre, at fl:ekvensom-
formeren standser. Tilslut denne

digitale udgang til en digital indgang,
der er konfigureret til frilgb.

Tabel 3.15 Digital indgangsfunktion

Funktioner, som kun gzelder for en enkelt digital indgang,
er angivet i den tilknyttede parameter.

[8] | Start (Standard, digital indgang 18): Veelg start til

L . - en start/stop-kommando. Logisk 1 = start,
Alle digitale indgange kan programmeres til disse rustop o

. logisk 0 = stop.

funktioner: 9 P
[9] | Pulsstart Hvis der pafgres en puls i minimum 2 ms,
% I I starter motoren. Motoren standser, nar

Ingen Ingen ri ion pa signaler, der sen i X X X

(o1 - gi ) klge Belddton (o) el Gl samels ¢ inverteret stop aktiveres, eller der afgives en
nktion mmen. - . S

unktio emme nulstillingskommando (via en digital indgang).

[1]1 | Reset Nulstiller frekvensomformeren efter en trip/

[10

Reversering | (Standard, digital indgang 19): Skifter rotati-

alarm. lkke alle alarmer kan nulstilles. . o .
onsretning pa motorakslen. Veelg logisk 1 for

[2] | Inverteret (Standard, digital indgang 27): Frilgbsstop, at reversere. Reverseringssignalet skifter kun

frilab L eiet D e nggseiel (DL Feismen- rotationsretning. Det aktiverer ikke startfunk-

formeren lader motoren rotere i frilob. Logisk tionen. Vaelg begge retninger i

0=frilabsstop. parameter 4-10 Motorhastighedsretning.

[3] | Frileb og Nulstilling og frilebsstop inverteret indgang Funktionen er ikke aktiv med processen

reset inv. (NL). Lader motoren rotere i frilob og nulstiller lukket slgjfe.
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[11] | Start Anvendes til start/stop og til reversering pa BEMAERK!
reverseret den samme ledning. Signaler pa start er ikke

Hvis Fastfrys udgang er aktiv, kan

tilladt samtidig. frekvensomformeren ikke standses via et

[12] | Start mulig [ Friger bevaegelser mod uret og muligger lavt [8] Start-signal. Stop frekvensom-
fremad retninger med uret. formeren via en klemme, der er

[13] | Start mulig [ Friger beveegelser med uret og muligger programmeret til [2] Frilob inverteret eller
rev. retninger mod uret. [3] Frilgb og reset inv.

[14] | Jog (Standard, digital indgang 29): Aktivér jog-

[21

Hastighed | Veelg [21] Hastighed op og [22] Hastighed ned til

hastighed. Se parameter 3-11 Jog-hastighed op digital styring af hastighed op/ned (motorpoten-
[Hz]. . . .
tiometer). Aktivér funktionen ved at vaelge
[15] | Preset- Skifter mellem ekstern reference og preset-

enten [19] Fastfrys reference eller [20] Fastfrys

reference til | reference. Det forudsaettes, at [1] Ekstern/ udgang. Hvis Hastighed op/ned aktiveres i

preset er valgt i parameter 3-04 Reference- mindre end 400 ms, gges/formindskes den heraf

funktion. Logisk 0 = ekstern reference er aktiv; e s meE (1 T [

logisk 1 = en af de otte preset-referencer er Hastighed op/ned er aktiveret i mere end 400

aktive. ms, vil den resulterende reference felge indstil-

[16] | Preset-ref. Preset-reference bit 0, 1 og 2 giver mulighed lingen i rampe op/ned-parametrene 3-x1/3-x2.

bit 0 for at veelge mellem en af de otte preset-
referencer i henhold til Tabel 3.16. Shut down Catch up
[17] | Preset-ref. Det samme som [16] Preset-ref. bit 0. Uzendret hastighed 0 0
bit 1 Reduceret med %-vaerdi 1 0
[18] | Preset-ref. Det samme som [16] Preset-ref. bit 0. Foraget med %-veerdi 0 1
bit 2 Reduceret med %-veerdi 1 1
Preset-ref. bit 2 1 0 Tabel 3.17 Shut Down/Catch Up
Preset-ref. 0 0 0 0
Preset-ref. 1 0 0 1 [22] | Hastighed ned [ Samme som [21] Hastighed op.
Preset-ref. 2 0 1 0 [23] | Opsaetning, Veelg [23] Opsaetning, veelg 0 eller [24]
Preset-ref. 3 0 1 1 veelg bit 0 Opseetning, veelg 1 for at veelge mellem en
Preset-ref. 4 1 0 0 af de fire opseetninger. Indstil
Preset-ref. 5 1 0 1 parameter 0-10 Aktiv opszetning til
Preset-ref. 6 1 1 0 Multiopsaetn.
Preset-ref. 7 1 1 1 [24] | Opseetning, (Standard, digital indgang 32): Samme som
veaelg 1 [23] Opsaetning, veelg 0.
Tabel 3.16 Preset-reference bit [26] | Preecist stop, [ Sender et inverteret stopsignal, nar den
inv. preecise stopfunktion er aktiveret i
[19] | Fastfrys Fastfryser den faktiske reference, som nu er parameter 1-83 Preecis stopfunktion.
reference | udgangspunkt/betingelse for, at [21] Hastighed Funktionen Praecis stop, inverteret er
op og [22] Hastighed ned kan benyttes. Hvis tilgeengelig for klemme 18 eller 19.
Hastighed op/ned anvendes, fglger hastigheds- [27] | Preecis start, | Anvendes nar [0] Precist rampestop er valgt
endringen altid rampe 2 (parameter 3-51 Rampe stop i parameter 1-83 Praecis stopfunktion.
2, rampe-op-tid og parameter 3-52 Rampe 2, Funktionen Pracis start, stop er tilgeengelig
rampe-ned-tid) i omradet 0- for klemmerne 18 og 19.
parameter 3-03 Maksimumreference. Preecis start sgrger for, at den vinkel, som
[20] | Fastfrys Fastfryser den faktiske motorfrekvens (Hz), som rotoren drejer i fra stilstand til reference, er
udgang nu er udgangspunkt/betingelse for, at [27] den samme for hver start (for samme
Hastighed op og [22] Hastighed ned kan rampetid, samme satpunkt). Denne
benyttes. Hvis Hastighed op/ned anvendes, funktion er lig det pracise stop, hvor
folger hastighedsaendringen altid rampe 2 vinklen, som rotoren drejer i fra reference til
(parameter 3-51 Rampe 2, rampe-op-tid og stilstand, er den samme for hvert stop.
parameter 3-52 Rampe 2, rampe-ned-tid) i Nar [1] Taellerstop m/nul eller [2] Teellerstop
omréadet O-parameter 1-23 Motorfrekvens. u/nul i parameter 1-83 Praecis stopfunktion
anvendes:
Frekvensomformeren har brug for et praecist
stopsignal, fer veerdien fra
parameter 1-84 Teellerveerdi for praecist stop
nas. Hvis dette signal ikke leveres, stopper
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frekvensomformeren ikke, nar veerdien i Preset-rampebit 1 0
parameter 1-84 Teellerveerdi for preecist stop Rampe 1 0 0
nds. Rampe 2 0 1
Udlgser preecis start, stop udlgses af en Rampe 3 1 0
digital indgang. Funktionen er tilgeengelig Rampe 4 1 1
for klemmerne 18 og 19.
[28] | Catch up Forgger referencevaerdien med en Tabel 3.18 Preset-rampebit
procentdel (relativ), der er indstillet i
parameter 3-12 Catch up/slow down. [40] | Preecis En preecis pulsstart kreever kun en puls pa
[29] | Slow down Reducerer referenceveerdien med en pulsstart 3 ms pa klemme 18 eller 19.
procentdel (relativ), der er indstillet i Nar [1] Teellerstop m/nul eller [2] Teellerstop
parameter 3-12 Catch up/slow down. u/nul i parameter 1-83 Praecis stopfunktion
[30] | Tellerindgang | Praecis stopfunktion i parameter 1-83 Praecis anvendes.
stopfunktion fungerer som tellerstop eller Naér referencen nas, aktiverer frekvensom-
som hastighedskompenseret tallerstop med formeren internt det praecise stopsignal
eller uden nulstilling. Teellerveerdien skal internt. Dette betyder, at frekvensom-
indstilles i parameter 1-84 Tellerveerdi for formeren udferer preecist stop, nar
praecist stop. teellerveerdien for
[31] | Pulse edge Teeller antallet af pulsflanker pr. provetid. parameter 1-84 Teellerveerdi for preecist stop
triggered Dette giver en hgjere oplasning ved hgjere nds.
frekvenser, men er ikke sa praecis ved lavere [41] | Puls preec. Sender et aflast stopsignal, nar den
frekvenser. Anvend dette pulsprincip til stop inv. praecise stopfunktion er aktiveret i
encodere med lav oplgsning (for eksempel parameter 1-83 Preecis stopfunktion.
30 PPR). Funktionen aflast og preecist inverteret
e ML © stop er tilgeengelig pa klemme 18 eller 19.
sampetime | | | e [51] | Ekstern sikring [ Denne funktion ger det muligt at sende en
@ ekstern fejl til frekvensomformeren. Denne
= fejl behandles pa samme made som en
lllustration 3.36 Pulsflanker pr. provetid alarm, der er udlgst internt.
[55] [DigiPot- Forggelse-signal til den digitale potentio-
foregelse meterfunktion, der er beskrevet i
[32] | Pulse time- Maler varigheden mellem pulsflanker. Dette parametergruppe 3-9* Digitalt pot.- meter.
based giver en hgjere oplgsning ved lavere [56] | DigiPot- Reducér signalet til den digitale potentio-
frekvenser, men er ikke sa praecis ved reduktion meterfunktion, der er beskrevet i
hgjere frekvenser. Dette princip har en parametergruppe 3-9* Digitalt pot.- meter.
afbrydelsesfrekvens, som ger det uegnet til [57]1 | DigiPot-ryd Rydder den digitale potentiometerre-
encodere med lave oplgsninger (for ference, der er beskrevet i parametergruppe
eksempel 30 PPR) ved lave hastigheder. 3-9* Digitalt pot.- meter.
[60] | Teeller A (kun klemme 29 eller 33). Indgang til
Speedrpm] Speedrpm] é trinvis teelling i SLC-teelleren.
’/_\ m Eé [61] |Teeller A (kun klemme 29 eller 33). Indgang til
a Time[sec] b Timelsed & trinvis nedteelling i SLC-tzelleren.
a: Lav encodero- b: Standardencodero- [62] | Nulstil teeller | Indgang til nulstilling af teeller A.
plasning plesning A
[63] |Teeller B (kun klemme 29 eller 33). Indgang til
e — —— o trinvis teelling i SLC-teelleren.
%:T"‘”T % [64] | Teeller B (kun klemme 29 eller 33). Indgang til
T merudes ZT,T;‘Q‘,TZ;% trinvis nedteelling i SLC-tzelleren.
= [65] [ Nulstil teeller | Indgang til nulstilling af teeller B.
lllustration 3.37 Varigheden mellem B
pulsflanker [70] | mek. Bremsefeedback til haeve-/szenkeapplika-
bremsefeedb. [ tioner: Indstil
parameter 1-01 Motorstyringsprincip til [3]
[34] | Rampebit 0 Giver mulighed for at veelge mellem en af Flux m. motorfeedb, indstil
de fire tilgeengelige ramper i overens- parameter 1-72 Startfunktion to [6] Haeevmek.
stemmelse med Tabel 3.18. Bremsfrig.
[35] [ Rampebit 1 Samme som [34] Rampebit 0.
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[71] | Mek. Inverteret bremsefeedback til haeve-/ end) detekteringsniveauet, gges udgangs-
bremsefeedb. | seenkeapplikationer. hastigheden, og kinetisk backup forbliver
veks.r aktiv. Send et statussignal til frekvensom-

[72] [PID-fejl invert. | Nar den er aktiveret, inverterer denne formeren for at undga denne situation. Nér
option den resulterende fejl fra proces PID- et signal pa den digitale indgang er lav (0),
reguleringen. Kun tilgaengelig, hvis slukker frekvensomformeren kraftigt for
parameter 1-00 Konfigurationstilstand er kinetisk backup.
indstillet til [6] Overfladewinder, [7] Udvidet BEM/ERK_

PID-hast. AS eller [8] Udvidet PID-hast. LS. Kun tilgaengelig for pulsindgange pa

[73] [PID-nulst. | del | Nar den er aktiveret, nulstiller denne klemme 32/33.
option |-delen af proces PID-reguleringen. [97] | Mains Loss Nar et signal pa den digitale indgang er
Svarer til parameter 7-40 Process PID I-del .

o . . ) Inverse lav (1), slukker frekvensomformeren kraftigt
nulstilling. Kun tilgzngelig, hv'_s for kinetisk backup. Se beskrivelsen i [96]
parameter 1-00 Konfigurationstilstand er ' X i i

. Mains loss for yderligere informationer.
indstillet til [6] Overfladewinder, [7] Udvidet
PID-hast. AS eller [8] Udvidet PID-hast. LS. BEMARK!

[74] | PID-aktiv Aktiverer den udvidede proces PID- Kun tilgaengelig for pulsindgange pa
regulering. Svarer til parameter 7-50 Process klemme 32/33.

PID udvidet PID. Kun tilgeengelig, hvis [98] [ Start edge Startkommando udlest af flanke. Holder
parameter 1-00 Konfigurationstilstand er triggered startkommandoen i live. Kan anvendes til
indstillet til [7] Udvidet PID-hast. AS eller [8] en start-tryktast.

Udvidet PID-hast. LS. [100] | Safe Option Nulstiller sikkerhedsoptionen. Kun

[80] | PTC-kort 1 Alle digitale indgange kan indstilles til [80] Reset tilgeengelig nar sikkerhedsoptionen er
PTC-kort 1. Dog ma kun én digital indgang monteret.
indstilles til dette. [108] | Enable master | Denne option er kun gyldig med software-

[91] | Profidrive Funktionen er den samme som den offset version 48.XX.

OFF2 tilsvarende styreordsbit for Profibus/ Aktiverer master offset, der er valgt i
Profinet-optionen. parameter 3-26 Master Offset, nar

[92] [ Profidrive Funktionen er den samme som den parameter 17-93 Master Offset Selection har

OFF3 tilsvarende styreordsbit for Profibus/ valgmulighederne fra [1] Absolute til [5]
Profinet-optionen. Relative Touch Sensor.

[94] [ Light Load Evakueringstilstand for lifte eller elevatorer. [109] | Start virtual Denne option er kun gyldig med software-

Detection Denne funktion magnetiserer motoren, for master version 48.XX.
den mekaniske bremse dbnes. Bevaegelsen Starter virtual master, der er konfigureret i
starter i den retning (op eller ned), der er parameter 3-27 Virtual Master Max Ref.
defineret i VLT® Lift Controller MCO 361, [110] | Start homing | Denne option er kun gyldig med software-
ved hjeelp af hastigheden i version 48.XX.
parameter 30-27 Light Load Speed [%)]. Starter homing-funktionen, der er valgt i
Denne bevaegelse forsaetter i det tidsrum, parameter 17-80 Homing Function. Skal
der er angivet i parameter 30-25 Light Load forblive hgj, indtil homing er udfert, ellers
Delay [s], mens stremmen males. Hvis annulleres homing.
motorstremmen overstiger reference- [111] | Aktivér touch | Denne option er kun gyldig med software-
stremmen i parameter 30-26 Light Load version 48.XX.
Current [%], blokeres liften. Retningen Aktiverer overvagning af touch sensor-
reverseres efter forsinkelsestiden, der er indgangen.
angivet i parameter 30-25 Light Load Delay [112] | Relative Denne option er kun gyldig med software-
[s]. For at denne funktion skal kere er det position version 48.XX.
ngdvendigt med en start- eller reverseret Denne option vaelger mellem absolut og
startkommando, samt at dette digitale relativ positionering. Denne option er
input veelges. gyldig for den naeste positionerings-
BEM/ERK, kommando.
Flying start overskriver light load [113] | Enable Denne option er kun gyldig med software-
detection. reference version 48.XX.

[96] | Mains Loss Veelg for at forbedre kinetisk backup. Posiltlonenngsnlstand: Frf-:-l.wens-omformeren
N&r netspeendingen gar tilbage il et ak°t|vere.r.den valgte positioneringstype og
niveau, der er tzet pa (men stadig lavere malposmo? og starter bevaegelsen mod

det nye mal. Bevaegelsen starter enten
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omgaende, eller nar den aktive positio- 5-11 Klemme 19, digital indgang
nering er udfert afhaengigt af

Option: Funktion:

indstillingerne i parameter 17-90 Absolute - -
. ) [10] * | Reversering | Funktionerne er beskrevet under parameter-
Position Mode og parameter 17-91 Relative

Position Mode.

Synkroniseringstilstand: Et hgjt signal laser 5-12 Klemme 27, digital indgang
den faktiske follower-position til den

gruppe 5-1* Digitale indgange.

) . Option: Funktion:
faktiske master-position. Followeren starter

. . [2] * [ Inverteret frilob | Funktionerne er beskrevet under parame-
og indhenter masteren. Et lavt signal

tergruppe 5-1* Digitale indgange.

stopper synkroniseringen, og followeren

[114] [ Sync. to Pos. | Denne option er kun gyldig med software- Option:  Funktion:
Mode version 48.XX. - =Y,

Veelg positionering i synkroniserings- U
tilstand. Denne parameter er kun tilgaengelig for FC

[115] [ Home sensor | Denne option er kun gyldig med software- 302.
version 48.XX. Veelg funktionen blandt de tilgeengelige digitale
Normalt dben kontakt til definition af indgange og de ekstra optioner [60] Teeller A (op), [61]
home-positionen. Funktionen er defineret i Teeller A (ned), [63] Teeller B (op) og [64] Teeller B (ned).
parameter 17-80 Homing Function. Kun Teellere anvendes i Smart Logic Control-funktioner.
tilgeengelig ved digitale indgange 18, 32 [14] * | Jog | Funktionerne er beskrevet under parametergruppe
og 33. 5-1* Digitale indgange.

[116] [ Home sensor | Denne option er kun gyldig med software-

5-14 Klemme 32, digital indgang

inv. version 48.XX.

Normalt lukket kontakt til definition af Option: Funktion:
home-positionen. Funktionen er defineret i Velg funktionen blandt de tilgeengelige digitale
parameter 17-80 Homing Function. Kun indgange.
tilgaengelig ved digitale indgange 18, 32 Ingen funktion | Funktionerne er beskrevet under parameter-
og 33. gruppe 5-1* Digitale indgange.

[117] [ Touch sensor | Denne option er kun gyldig med software-
verson 48X
Normalt dben kontakt. Fungerer som en Option: Funktion:
reference for touch probe-positionering. Veelg funktionen blandt de tilgeengelige
Kun tilgeengelig ved digitale indgange 18, digitale indgange og de ekstra optioner [60]
32 og 33. Teeller A (op), [61] Teeller A (ned), [63] Teeller B

[118] [ Touch sensor | Denne option er kun gyldig med software- (op) og [64] Tzller B (ned). Teellere anvendes i
version 48.XX. Smart Logic Control-funktioner.
Normalt lukket kontakt. Fungerer som en [0] * [ Ingen Funktionerne er beskrevet under parameter-
reference for touch probe-positionering. funktion gruppe 5-1* Digitale indgange.
Kun tilgeengelig ved digitale indgange 18,

[119] | Speed mode | Denne option er kun gyldig med software- Option: Funktion:
version 48.XX. [0] * | Ingen Denne parameter er aktiv, nar options-
Veelg hastighedstilstand, nar [9] Positioning funktion modulet VLT® Universal I/O MCB 101 er
eller [10] Synchronization er valgt i monteret i frekvensomformeren.
parameter 1-00 Konfigurationstilstand. Funktionerne er beskrevet under parameter-
Hastighedsreference er indstillet af referen- gruppe 5-1* Digitale indgange.
ceressource 1 eller fieldbus REF1 relativt til
parameter 3-03 Maksimumreference.

. Option: Funktion:
5-10 Klemme 18, digital indgang
[0] * | Ingen Denne parameter er aktiv, nar options-

Option: _ Funktion: funktion modulet VLT® Universal I/0 MCB 101 er

monteret i frekvensomformeren.

[8] * | Start | Funktionerne er beskrevet under parametergruppe
5-1* Digitale indgange.

Funktionerne er beskrevet under parameter-

gruppe 5-1* Digitale indgange.
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5-18 Klemme X30/4, digital indgang 5-19 Klemme 37 Sikker standsning

Option: Funktion: Anvend denne parameter til at konfigurere funktionen Safe
[0] * | Ingen Denne parameter er aktiv, nar options- Torque Off. En advarselsmeddelelse far frekvensomformeren til at
funktion modulet VLT® Universal 1/0 MCB 101 er lade motoren frilabe og aktiverer automatisk genstart. En

monteret i frekvensomformeren alarmmeddelelse far frekvensomformeren til at lade motoren

Funktionerne er beskrevet under parameter- frilobe og kraever en manuel genstart (via en fieldbus, Digital I/0

gruppe 5-1* Digitale indgange. eller ved at trykke pa [RESET] p& LCP'et). N&r VLT® PTC-termis-

torkort MCB 112 er monteret, konfigureres PTC-optionerne for at

5-19 Klemme 37 Sikker standsning opné de fuldstaendige fordele ved héndtering af alarmen.

Anvend denne parameter til at konfigurere funktionen Safe Option: Funktion:

Torque Off. En advarselsmeddelelse far frekvensomformeren til at frilob, nar Safe Torque OFf er

lade motoren frilobe og aktiverer automatisk genstart. En aktiveret (Klemme 37 ikke aktiv).
Nar kredslgbet til Safe Torque Off

igen indkobles, fortsaetter frekvens-

alarmmeddelelse far frekvensomformeren til at lade motoren
frilobe og kraever en manuel genstart (via en fieldbus, Digital /0
eller ved at trykke p3 [RESET] pa LCP'et). Nar VLT® PTC-termis-
torkort MCB 112 er monteret, konfigureres PTC-optionerne for at

omformeren uden manuel
nulstilling, medmindre en digital

opna de fuldsteendige fordele ved handtering af alarmen. indgang indstillet til [80] PTC-kort 1
Option: Funktion: stadig er aktiv.
[1] Sikker standsns.al. | Frekvensomformeren kerer i frileb, 18] PTC 1 & Relze A/W | Denne option gor det muligt at

nar Safe Torque Off er aktiveret. svande an lemsinsiien & @

Manuel nulstilling fra LCP, en digital alarm og en advarsel.

indgang eller fieldbus.

[9] PTC 1 & Relee W/A | Denne option ger det muligt at
anvende en kombination af en

[3] Adv. - sikker Frekvensomformeren karer i frilab,
stands. nar Safe Torque Off er aktiveret
(klemme 37 ikke aktiv). Nar
kredslgbet til Safe Torque Off igen

alarm og en advarsel.

indkobles, fortseetter frekvensom-
formeren uden manuel nulstilling.

[4] PTC 1 Alarm Frekvensomformeren kerer i frilgb,
nar Safe Torque Off er aktiveret.
Manuel nulstilling fra LCP, en digital
indgang eller fieldbus.

[5] PTC 1 Advars. Frekvensomformeren karer i frilab,
nar Safe Torque Off er aktiveret
(klemme 37 ikke aktiv). Nar
kredslgbet til Safe Torque Off igen
indkobles, fortseetter frekvensom-
formeren uden manuel nulstilling,
medmindre en digital indgang
indstillet til [80] PTC-kort 1 stadig er
aktiv.

[6] PTC 1 & Relee A Denne option bruges, nar VLT®
PTC-termistorkort MCB 112
sammen med en stop-tast sendes
via et sikkerhedsrelae til klemme
37. Frekvensomformeren kerer i
frileb, nar Safe Torque Off er
aktiveret. Manuel nulstilling fra LCP,
en digital indgang eller fieldbus.

[7] PTC 1 & Relee W Denne option bruges, nar VLT®
PTC-termistorkort MCB 112
sammen med en stop-tast sendes
via et sikkerhedsrelee til klemme
37. Frekvensomformeren kerer i
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BEMARK!

Optionerne [4] PTC 1 Alarm til [9] PTC 1 & Relae W/A er
kun tilgeengelige, ndr MCB 112 er tilsluttet.

BEMARK!

Ved at veelge Auto Reset/Warning aktiveres automatisk

genstart af frekvensomformeren.

5-22 Klemme X46/5, digital indgang

Option: Funktion:
[0] * [ Ingen Denne parameter er aktiv, nar options-
funktion modulet VLT® Udvidet relaekort MCB 113 er

monteret i frekvensomformeren.
Funktionerne er beskrevet under parameter-

Funktion Num | PTC Relze
mer
Ingen funktion [0] - -
Sik. stands.al. neE (- Safe Torque Off
[A68]
Sik. standsn.adv. [31 |- Safe Torque Off
[We8]
PTC 1 Alarm [4] PTC 1 Safe Torque |-
Off [A71]
PTC 1 Advars. [5] PTC 1 Safe Torque |-
Off [W71]
PTC 1 & Relee A [6] PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off
Off [A71] [A68]
PTC 1 & Relee W [71 PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off
Off [W71] [W68]
PTC 1 & Relee A/W |[8] PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off
Off [A71] [wWe8]
PTC 1 & Relee W/A |[9] PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off
Off [W71] [A68]

Tabel 3.19 Oversigt over funktioner, alarmer og advarsler

W betyder advarsel, og A betyder alarm. Se afsnittet Alarmer og

advarsler under Fejlfinding i Design Guiden eller i Betjeningsvejled-

ningen for oplysninger.

En farlig fejl i forbindelse med Safe Torque Off udlgser

alarm 72, Farlig fejl.
Se Tabel 6.1.

5-20 Klemme X46/1, digital indgang

Option: Funktion:
[0] * | Ingen Denne parameter er aktiv, nar options-
funktion modulet VLT® Udvidet relaekort MCB 113 er

monteret i frekvensomformeren.
Funktionerne er beskrevet i parameter-
gruppe 5-1* Digitale indgange.

5-21 Klemme X46/3, digital indgang

gruppe 5-1* Digitale indgange.

5-23 Klemme X46/7, digital indgang

Option: Funktion:
[0] * [ Ingen Denne parameter er aktiv, nar options-
funktion modulet VLT® Udvidet relaekort MCB 113 er

monteret i frekvensomformeren.
Funktionerne er beskrevet under parameter-
gruppe 5-1* Digitale indgange.

5-24 Klemme X46/9, digital indgang

Option: Funktion:
[0] * [ Ingen Denne parameter er aktiv, nar options-
funktion modulet VLT® Udvidet relaekort MCB 113 er

monteret i frekvensomformeren.
Funktionerne er beskrevet under parameter-

gruppe 5-1* Digitale indgange.

5-25 Klemme X46/11, digital indgang

Option: Funktion:
[0] * [ Ingen Denne parameter er aktiv, nar options-
funktion modulet VLT® Udvidet relaekort MCB 113 er

monteret i frekvensomformeren.
Funktionerne er beskrevet under parameter-
gruppe 5-1* Digitale indgange.

5-26 Klemme X46/13, digital indgang

Option: Funktion:
[0] * [ Ingen Denne parameter er aktiv, nar options-
funktion modulet VLT® Udvidet relaekort MCB 113 er

monteret i frekvensomformeren.
Funktionerne er beskrevet under parameter-

gruppe 5-1* Digitale indgange.

3.6.3 5-3* Digitale udgange

De to halvlederbaserede digitale udgange er felles for
klemme 27 og 29. Indstil I/0-funktionen for klemme 27 i
parameter 5-01 Klemme 27, tilstand, og indstil 1/0-
funktionen for klemme 29 i parameter 5-02 Klemme 29,

tilstand.
Option: Funktion:
[0] * [ Ingen Denne parameter er aktiv, nar options- BEM/‘ERK
funktion modulet VLT® Udvidet releekort MCB 113 er X . . .
) Disse parametre kan ikke justeres, nar motoren kgrer.

monteret i frekvensomformeren.
Funktionerne er beskrevet i parameter-
gruppe 5-1* Digitale indgange.
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[0] Ingen funktion Standard for alle digitale udgange og [17] [ Over hastighed, Udgangshastigheden er hgjere end
releeudgange. hej indstillingen i parameter 4-53 Advarsel,

[1] Styring klar Styrekortet er klar, for eksempel: hastighed hgj.

Feedback fra en frekvensomformer, der [18] | Udenf. Feedbacksignalet er uden for det

styres af en 24 V ekstern forsyning tilbagef.omr. omrade, der er indstillet i

(VLT® 24 v DC-forsyning MCB 107), og parameter 4-56 Advarsel, feedback lav og
hvor netforsyningen til apparatet ikke parameter 4-57 Advarsel, feedback hgj.
registreres. [19] | Under tilbagef., Feedback er under den graense, der er

[2] | Frekvensom- Frekvensomformeren er klar til drift og lav indstillet i parameter 4-56 Advarsel,

former klar péferer styrekortet et forsyningssignal. feedback lav.

[31 | Frekv. klar/flernst | Frekvensomformeren er klar til drift og [20] [ Over tilbagef, hgj | Feedback er over den greense, der er
er i Auto on-tilstand. indstillet i parameter 4-57 Advarsel,

[4] | Aktivér/ingen Klar til drift. Der er ikke afgivet en start- feedback hgj.

adv. eller stopkommando (start/deaktiver). [21] | Termisk advarsel | Den termiske advarsel udlgses, nar
Der er ingen aktive advarsler. temperaturen overstiger graensen i

[5] VLT kerer Motoren kerer, og der er et enten motoren, frekvensomformeren,
akselmoment. bremsemodstanden eller termistoren.

[6] |Kerer/ingen adv. |Udgangshastigheden er hgjere end den [22] [Klar, ingen term/ | Frekvensomformer er klar til drift, og
hastighed, der er indstillet i adv. der foreligger ingen advarsel om
parameter 1-81 Min.-hast. for funktion v. overtemperatur.
stop [O/MIN]. Motoren kerer, og der er [23] | Fjernb. klar/ingen | Frekvensomformer er klar til drift og er
ingen advarsler. TA i Auto on-tilstand. Der foreligger ingen

[71 [Keriomr/ingen | Motoren kgrer inden for de program- advarsel om overtemperatur.

adv. merede strom-/hastighedsomrader, der [24] [Klar, ingen over/ | Frekvensomformeren er klar til drift, og
er indstillet i parameter 4-50 Advarsel, underspaending netspandingen ligger inden for det
strom lav til parameter 4-53 Advarsel, angivne spandingsomrade (se afsnittet
hastighed hgj. Der er ingen advarsler. Generelle specifikationer i Design Guiden

[8] |Ker pa ref/ingen |Motoren kerer ved referencehastighed. for frekvensomformeren).

adv. Ingen advarsler. [25] | Reversering Motoren kearer (eller er klar til at kore)

[91 |Alarm Udgangen aktiveres af en alarm. Der er med uret, nar logisk = 0, og mod uret
ingen advarsler. nar logisk = 1. Udgangen zendres, nar

[10] [Alarm eller Udgangen aktiveres af en alarm eller en reverseringssignalet paferes.

advarsel advarsel. [26] |[Bus OK Aktiv kommunikation (ingen timeout)

[11] |Ved moment- Den momentgraense, der er indstillet i via den serielle kommunikationsport.

greensen parameter 4-16 Momentgraense for [27] [Mom.-grense & | Anvend i forbindelse med frilgbsstop
motordrift eller parameter 4-17 Moment- stop 0g i momentgrzensetilstand. Hvis

greense for generatordrift, er overskredet. frekvensomformeren har modtaget et

[12] [Uden for Motorstrammen er uden for det stopsignal og er ved momentgreensen,

strgmomr. omrade, der er indstillet i er signalet logisk 0.
parameter 4-18 Stramgreense. [28] | Bremse, ingen br [ Bremsen er aktiv, og der er ingen

[13] [Under strem, lav | Motorstrammen er lavere end den adv advarsler.
veerdi, der er indstillet i [29] [Bremse klar, 0 fejl | Bremsen er klar til drift, og der er ingen
parameter 4-50 Advarsel, stram lav. fejl.

[14] [Over strgam, hgj | Motorstrammen er hgjere end den [30] |[Bremsefejl (IGBT) | Udgangen er logisk 1, ndr bremse-
veerdi, der er indstillet i IGBT'en er kortsluttet. Funktionen
parameter 4-51 Advarsel, stram hgj. benyttes til at beskytte frekvensom-

[15] | Uden for hastig- | Udgangsfrekvensen er uden for det formeren i tilfeelde af fejl pa

hedsomradet frekvensomrade, der er indstillet i bremsemodulerne. Anvend udgangen/
parameter 4-52 Advarsel, hastighed lav relzeet til at koble netspaendingen fra
og parameter 4-53 Advarsel, hastighed frekvensomformeren.
hgj. [31]1 |Relee 123 Relzeet er aktiveret, nar [0] Styreord er
[16] |Under hastighed, | Udgangshastigheden er lavere end valgt i parametergruppe 8-** Komm. og
lav indstillingen i parameter 4-52 Advarsel, optioner.
hastighed lav. [32] | Mekanisk Aktiverer styring af en ekstern mekanisk
bremsestyring bremse. Se Design Guiden for frekvens-
omformeren for oplysninger om
mekanisk bremsestyring.
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[33] [ Sikker standsning | Angiver, at Safe Torque Off er aktiveret som SAND, bliver udgangen hgj. Ellers
aktiv (kun FC pa klemme 37. bliver den lav.
302) [70] [ Logisk regel 0 Se parametergruppe 13-4* Logikregler.

[35] | Ekstern spaerring Hvis den logiske regel 0 evalueres som

[40] [Uden for ref.- Aktiv, ndr den faktiske hastighed ligger SAND, bliver udgangen hgij. Ellers bliver

omrade uden for indstillingerne i den lav.
parameter 4-52 Advarsel, hastighed lav til [71] | Logisk regel 1 Se parametergruppe 13-4* Logikregler.
parameter 4-55 Advarsel, reference hgj. Hvis den logiske regel 1 evalueres som

[41] |Under reference, | Aktiv, ndr den faktiske hastighed er SAND, bliver udgangen hgj. Ellers bliver

lav under hastighedsreferenceindstillingen. den lav.

[42] |Over ref, hgj Aktiv, nar den faktiske hastighed er [72] | Logisk regel 2 Se parametergruppe 13-4* Logikregler.
over hastighedsreferenceindstillingen. Hvis den logiske regel 2 evalueres som

[43] | Udvidet PID- SAND, bliver udgangen hgj. Ellers bliver

graense den lav.

[45] | Busstyring Styrer udgangen via bus. Udgangstil- [73] | Logisk regel 3 Se parametergruppe 13-4* Logikregler.
standen indstilles i Hvis den logiske regel 3 evalueres som
parameter 5-90 Digital & relaebusstyring. SAND, bliver udgangen hgij. Ellers bliver
Udgangstilstanden bevares, hvis en bus den lav.
time-out opstar. [74] | Logisk regel 4 Se parametergruppe 13-4* Logikregler.

[46] |Busstyr, 1 hvis t.o | Styrer udgangen via bus. Udgangstil- Hvis den logiske regel 4 evalueres som
standen indstilles i SAND, bliver udgangen hgj. Ellers bliver
parameter 5-90 Digital & relzebusstyring. den lav.

Udgangstilstanden indstilles til hgj (on), [75] | Logisk regel 5 Se parametergruppe 13-4* Logikregler.
hvis en bus time-out opstar. Hvis den logiske regel 5 evalueres som

[47]1 | Busstyr., 0 hvis t.o | Styrer udgangen via bus. Udgangstil- SAND, bliver udgangen hgj. Ellers bliver
standen indstilles i den lav.
parameter 5-90 Digital & releebusstyring. [80] |SL digital udgang | Se parameter 13-52 SL styreenh.-
Udgangstilstanden indstilles til lav (off), A handling. Udgangen bliver hgj, ndr
hvis en bus time-out opstar. Smart Logic Action [38] Indst. dig. udg.

[51] [ MCO-styret Aktiv nar en VLT® Avanceret Kaskades- A hej udferes. Udgangen bliver lav, nar
tyreenhed MCO 102 eller VLT® Motion Smart Logic Action [32] Indst. dig. udg.
Control MCO 305 er tilsluttet. A lav udferes.

Udgangen styres fra en option. [81] [SL digital udgang | Se parameter 13-52 SL styreenh.-

[55] |Pulsudgang B handling. Indgangen bliver hgj, nar

[60] [Sammenligner 0 | Se parametergruppe 13-1* Sammen- Sm'art Logic Action [39] Indst. dig. udg. B
lignere. Hvis sammenligner O evalueres hoj udf¢re?. Indgangen bliver lav, nar
som SAND, bliver udgangen hgj. Ellers Smart Logic Action [33] Indst. dig. udg. B
bliver den lav. lav udfores.

[61] | Sammenligner 1 | Se parametergruppe 13-1*% Sammen- I e
lignere. Hvis sammenligner 1 evalueres < e I.ndgarjgen bliver haj,.nar
som SAND, bliver udgangen haj. Ellers Smart Logic Action [40] Indst. dig. udg.
bliver den lav. C hgj udferes. Indgangen bliver lav, nar

[62] [Sammenligner 2 | Se parametergruppe 13-1* Sammen- Smart Logic Action [34] Indst. dig. udg.

. . . C lav udferes.

lignere. Hvis sammenligner 2 evalueres

som SAND, bliver udgangen hgj. Ellers [83] [SL digital udgang | Se parameter 13-52 SL styreenh.-
Slfver aem e D handling. Indgangen bliver hgj, nar

[63] [Sammenligner 3 | Se parametergruppe 13-1* Sammen- smart Logic Action [41] Indst. dig. udg.

. . . D hgj udfgres. Indgangen bliver lav, nar
lignere. Hvis sammenligner 3 evalueres i . )

som SAND, bliver udgangen haj. Ellers Smart Logic Action [35] Indst. dig. udg.
bliver den lav. — D lav udfores.

[64] | Sammenligner 4 | Se parametergruppe 13-1* Sammen- [84] [SL digital udgang | Se parameter 13-52 SL styreenh.-

. . . E handling. Indgangen bliver hgj, nar
lignere. Hvis sammenligner 4 evalueres i . :
som SAND, bliver udgangen haj. Ellers Smart Logic Action [42] Indst. dig. udg. E
bliver den lav hej udferes. Indgangen bliver lav, nar
. Smart Logic Action [36] Indst. dig. udg.

[65] [Sammenligner 5 | Se parametergruppe 13-1* Sammen- mart Logic Action [36] Indst. dig. udg. E
. . . lav udferes.
lignere. Hvis sammenligner 5 evalueres
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[85] |SL digital udgang | Se parameter 13-52 SL styreenh.- busforbindelsen til en digital indgang
F handling. Indgangen bliver hgj, nar eller Hand On eller Auto On), og der
Smart Logic Action [43] Indst. dig. udg. F ikke foreligger en aktiv stop- eller
hgj udferes. Indgangen bliver lav, nar startkommando.
Smart Logic Action [37] Indst. dig. udg. F [124] | Kerer reverseret [ Udgangen er hgj, hvis frekvensom-
lav udferes. formeren kerer mod uret (det logiske
[90] | kWh counter Sender en puls (200 ms pulsbredde) til produkt af statusbittene kgrer OG
pulse udgangsklemme, nar kWh-taeller reverseret).
andres (parameter 15-02 kWh-teeller). [125] | Frekvensom- Udgangen er hgj, nér frekvensom-
[96] | Reverse After Denne option er kun tilgeengelig med former i hand formeren er i Hand on-tilstand (angivet
Ramp softwareversion 48.XX. mode af LED'en over [Hand On]).
Angiver om rotationsretningen ber [126] | Apparat - auto Udgangen er hgj, nér frekvensom-
reverseres. Afhaenger af om hastigheds- formeren er i Auto on-tilstand (angives
referencen er positiv eller negativ efter af LED'en over [Auto On]).
rampen, der er specificeret i [151] | ATEX ETR- Kan velges, hvis parameter 1-90 Termisk
parameter 16-48 Speed Ref. After Ramp stromalarm motorbeskyttelse er indstillet til [20]
[RPM]. ATEX ETR eller [21] Avanceret ETR. Hvis
[98] | Virtual Master Dir. | Denne option er kun tilgeengelig med Alarm 164 ATEX ETR cur.lim.alarm er
softwareversion 48.XX. aktiv, er effekten 1.
Et virtuelt master-signal der styrer [152] | ATEX ETR- Kan valges, hvis parameter 1-90 Termisk
rotationsretningen for followere. frekvensalarm motorbeskyttelse er indstillet til [20]
[120] | Lokal ref. aktiv Udgangen er hgj, nar ATEX ETR eller [21] Avanceret ETR. Hvis
parameter 3-13 Referencested = [2] Lokal. Alarm 166 ATEX ETR cur.lim.alarm er
aktiv, er effekten 1.
Referencested Lokal Fjernref. [153] | ATEX ETR- Kan veelges, hvis parameter 1-90 Termisk
indstillet i ref. aktiv stromadvarsel motorbeskyttelse er indstillet til [20]
parameter 3-13 | - aktiv | [121] ATEX ETR eller [21] Avanceret ETR. Hvis
Referencested [120] Alarm 163 ATEX ETR cur.lim.warning er
Referencested: 1 0 Sl = e
Lokal [154] | ATEX ETR- Kan vaelges, hvis parameter 1-90 Termisk
parameter 3-13 R frekvensadvarsel | motorbeskyttelse er indstillet til [20]
eferencested [2] ATEX ETR eller [21] Avanceret ETR. Hvis
Lokal Advarsel 165 ATEX ETR freq.lim.warning
Referencested: 0 1 er aktiv, er effekten 1.
Fjernbetjent [188] [ AHF Capacitor Kondensatorerne aktiveres ved 20 %
parameter 3-13 R Connect (hysterese pa 50 % giver et interval pa
eiferencefted i 10-30 %). Kondensatorerne afbrydes
Fjernbetjent under 10 %. Slukningsforsinkelsen er 10
Referencested: sek., og der genstartes, hvis den
Keedet til Hand/ nominelle effekt stiger til over 10 %
Auto under forsinkelsen. Parameter 5-80 AHF-
Hand ! 0 kond.gentilslut.forsin. bruges til at sikre
Hand=off 1 0 en minimal slukningstid for kondensa-
Auto=off 0 0 torerne.
Auto 0 1 [189] | Ekst. ventila- Det interne program til intern ventila-
torstyr. torstyring overfares til denne udgang
Tabel 3.20 Lokal ref. aktiv for at muliggere styring af en ekstern
ventilator (relevant ved keling af
[121] | Fjernref. aktiv Udgangen bliver hgj, hvis hojtrykskanaler).
parameter 3-13 Referencested = [1] [190] | Safe Function
Fjernbetjent eller [0] Keedet til hand / -
auto, samtidig med at LCP'et er i Auto [191] | Safe Opt. Reset
on-tilstand. Se Tabel 3.20. req.
[122] | Ingen alarmer Udgangen bliver hgj, hvis der ikke [1921 [ RS Flipflop 0 Se parametergruppe 13-1% Sammen-
foreligger en alarm. lignere.
[123] | Startkomm. aktiv [ Udgangen bliver hgj, hvis der foreligger [1931 | RS Flipflop 1 Se parametergruppe 13-1* Sammen-
en aktiv startkommando (dvs. via lignere.
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[194]

RS Flipflop 2

Se parametergruppe 13-1* Sammen-
lignere.

[195]

RS Flipflop 3

Se parametergruppe 13-1* Sammen-
lignere.

[196]

RS Flipflop 4

Se parametergruppe 13-1* Sammen-
lignere.

[197]

RS Flipflop 5

Se parametergruppe 13-1* Sammen-
lignere.

[198]

RS Flipflop 6

Se parametergruppe 13-1* Sammen-
lignere.

[199]

RS Flipflop 7

Se parametergruppe 13-1* Sammen-
lignere.

[221]

IGBT-cooling

Anvend denne funktion til at handtere
overstrgmstrip. Nar frekvensomformeren
registrerer en overstrgmssituation, viser
den alarm 13 Overstrom og udlgser en
nulstilling. Hvis overstremssituationen
indtreeder tre gange i traek, viser
frekvensomformeren alarm 13
Overstrgm og initierer en forsinkelse pa
tre minutter inden naeste nulstilling.

[222]

Homing OK

Denne option er kun tilgeengelig med
softwareversion 48.XX.

Homing udfgres med den valgte
homing-funktion

(parameter 17-80 Homing Function).

[223

On Target

Denne option er kun tilgeengelig med
softwareversion 48.XX.

Positionering er fuldendt, og on target-
signalet sendes, nar den faktiske
position er inden for indstillingerne i
parameter 3-05 On Reference Window og
varigheden af parameter 3-09 On Target
Time, og nar den faktiske hastighed
ikke overstiger parameter 3-05 On
Reference Window.

[224]

Position Error

Denne option er kun tilgeengelig med
softwareversion 48.XX.

Positionsfejlen overstiger veerdien i
parameter 4-71 Maximum Position Error i
den tid, der er indstillet i

parameter 4-72 Position Error Timeout.

[225]

Position Limit

Denne option er kun tilgeengelig med
softwareversion 48.XX.

Positionen er uden for de greenser, der
er indstillet i parameter 3-06 Minimum
Position og parameter 3-07 Maximum
Position.

[226]

Touch on Target

Denne option er kun tilgeengelig med
softwareversion 48.XX.

Malpositionen nas i touch probe-positi-
onstilstand.

[227]

Touch Activated

Denne option er kun tilgeengelig med
softwareversion 48.XX.

Touch probe-positionering er aktiv.
Frekvensomformeren overvager touch
probe-falerindgangen.

5-30 Klemme 27, digital udgang

Option:

Funktion:

[0] *

Ingen funktion

Funktionerne er beskrevet i parameter-
gruppe 5-3* Digitale indgange.

5-31 Klemme 29, digital udgang

Option:

Funktion:

Denne parameter er kun gaeldende
for FC 302.

[o] *

Ingen funktion

Funktionerne er beskrevet i parameter-
gruppe 5-3* Digitale indgange.

5-32 Klem X30/6, digi ud (MCB 101)

Option:

Funktion:

[0]

Ingen funktion

Denne parameter er aktiv, nar
optionsmodulet VLT®
Universal I/0 MCB 101 er
monteret i frekvensom-
formeren. Funktionerne er
beskrevet i parametergruppe
5-3* Digitale indgange.

Styring klar

Frekv.-omf. klar

Frekv. klar/fiernst

[4] Frigivet/ingen adv.
[5] Korer

[6] Kerer/0 adv.

[7] Ker i omr./ingen adv.
[8] Kor pé ref/ingen adv
[9] Alarm

[10] [ Alarm eller advarsel
[11] | Ved momentgraensen
[12] | Uden for stramomr.
[13] | Under strem, lav

[14] [ Over strem, hgj

[15] [Uden forhastighedsomradet
[16] [ Under hastighed, lav
[17] [ Over hastighed, hgj
[18] [ Udenf. tilbagef.omr.
[19] [Under tilbagef, lav
[20] [ Over tilbagef., hgj
[21] | Termisk advarsel

[22] [Klar, ingen term/adv.
[23] | Fjernb. klar/ingen TA
[24] [ Klar, spaending OK
[25] | Reversering

[26] | Bus OK

[27] | Mom.-greense & stop
[28] [ Bremse, ingen br adv
[29] [ Bremse Klar, O fejl
[30] | Bremsefejl (IGBT)

[31] | Relee 123

[32] [ Mek. br. kontr.
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5-32 Klem X30/6, digi ud (MCB 101)

Option:

Funktion:

5-32 Klem X30/6, digi ud (MCB 101)

Option:

Funktion:

[33] | Sikker stands. aktiv

ATEX ETR freq. warning

[90] [kWh counter pulse

Sender en puls (200 ms
pulsbredde) til udgangs-
klemme, nar kWh-teeller
a&ndres (parameter 15-02 kWh-
teeller).

]
[38] [ Motorfeedbackfejl [188] [ AHF Capacitor Connect
[39] [Sporingsfejl [189] | Ekst. ventilatorstyr.
[40] | Uden for ref-omrade [190] | Safe Function active
[41] [ Under reference, lav [191] [ Safe Opt. Reset req.
[42] | Over ref, hoj [192] | RS Flipflop 0
[43] [Udvidet PID-greense [193] [ RS Flipflop 1
[45] | Busstyring [194] | RS Flipflop 2
[46] [Busstyr., 1 hvis t.o [195] | RS Flipflop 3
[47] |[Busstyr., 0 hvis t.o [196] | RS Flipflop 4
[50] | On Reference [197] | RS Flipflop 5
[55] [Pulsudgang [198] | RS Flipflop 6
[60] | Sammenligner 0 [199] | RS Flipflop 7
[61] [Sammenligner 1 [222] [ Homing Ok Denne option er kun
[62] |Sammenligner 2 tilgeengelig med software-
[63] |Sammenligner 3 version 48.XX.
[64] | Sammenlign 4 [223] [ On Target Denne option er kun
[65] | Sammenlign 5 tilgeengelig med software-
[70] | Logisk regel 0 version 48.XX.
0] |[legEsicgs | [224] | Position Error Denne option er kun
[72] | Logisk regel 2 tilgeengelig med software-
(73] | Logisk regel 3 version 48.XX.
[74] | Logikregel 4
75 |llosisaea 5 [225] | Position Limit Denne option er kun
[80] | SL digital udgang A tilga.engelig med software-
version 48.XX.
[81] |SL digital udgang B
[82] |sL digital udgang C [226] | Touch on Target Denne option er kun
[83] |SL digital udgang D tilgeengelig med software-
[84] |SL digital udgang E version 48.XX.
[85] |SL digital udgang F [227] [ Touch Activated Denne option er kun

tilgeengelig med software-
version 48.XX.

5-33 Klem X30/7 digi udg (MCB 101)

Option:

Funktion:

[96] [ Reverse After Ramp

Denne option er kun
tilgeengelig med software-
version 48.XX.

[98] | Virtual Master Dir.

Denne option er kun
tilgeengelig med software-
version 48.XX.

[120] | Lokal ref. aktiv

[121] | Fjernref. aktiv

[122] [ Ingen alarmer

[123] | Startkommando aktiv

[124] | Kerer reverseret

[125] | Apparat - hand

[126] | Apparat - auto

[151] | ATEX ETR cur. alarm

[152] [ ATEX ETR freq. alarm

[153] | ATEX ETR cur. warning

[0]

Ingen funktion

Denne parameter er aktiv, nar
optionsmodulet VLT®
Universal I/0 MCB 101 er
monteret i frekvensom-
formeren. Funktionerne er
beskrevet i parametergruppe
5-3* Digitale indgange.

[1] Styring klar

[2] Frekv.-omf. klar

[3] Frekv. klar/fjernst

[4] Frigivet/ingen adv.
[5] Karer

[6] Karer/0 adv.

[7] Ker i omr./ingen adv.
[8] Ker pa ref/ingen adv
[9] Alarm

[10]

Alarm eller advarsel
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5-33 Klem X30/7 digi udg (MCB 101)

5-33 Klem X30/7 digi udg (MCB 101)

Option: Funktion: Option: Funktion:

[11] | Ved momentgraensen [122] | Ingen alarmer

[12] | Uden for stremomr. [123] | Startkommando aktiv

[13] | Under strem, lav [124] | Kerer reverseret

[14] [ Over strem, hgj [125] [ Apparat - hand

[15] [Uden forhastighedsomradet [126] | Apparat - auto

[16] [Under hastighed, lav [151] [ ATEX ETR cur. alarm

[17] [ Over hastighed, hgj [152] [ ATEX ETR freq. alarm

[18] [Udenf. tilbagef.omr. [153] | ATEX ETR cur. warning

[19] [Under tilbagef. lav [154] [ ATEX ETR freq. warning

[20] [ Over tilbagef., hgj [189] | Ekst. ventilatorstyr.

[21] | Termisk advarsel [190] | Safe Function active

[22] [Klar, ingen term/adv. [191] [ Safe Opt. Reset req.

[23] [Fjernb. klar/ingen TA [192] | RS Flipflop 0

[24] [ Klar, spaending OK [193] [ RS Flipflop 1

[25] [Reversering [194] | RS Flipflop 2

[26] | Bus OK [195] | RS Flipflop 3

[27] | Mom.-greense & stop [196] | RS Flipflop 4

[28] [ Bremse, ingen br adv [1971 | RS Flipflop 5

[29] [Bremse Klar, O fejl [198] | RS Flipflop 6

[30] | Bremsefejl (IGBT) [199] | RS Flipflop 7

[31] | Relee 123

[32] | Mek. br. kontr. 3.6.4 5-4* Releeer

[33] |[Sikker stands. aktiv

[39] | Sporingsfejl Parametre til konfigurering af timing og udgangsfunktioner
[40] | Uden for ref-omrade for releeerne.

[41] | Under reference, lav

.

[42] | Over ref,, hgj

[43] [Udvidet PID-greense Option: Funktion:

[45] | Busstyring Relae1 [0], Relee 2 [1].

[46] |Busstyr, 1 hvis to VLT® Udvidet relaekort MCB 113: Relze 3
[47] | Busstyr, 0 hvis to [2], Relae 4 [3], Relee 5 [4], Relee 6 [5].
[51] | MCO-styret VLT® Relaekort MCB 105: Relee 7 [6],
[60] | Sammenligner 0 Relze 8 [7], Relze 9 [8].

[61] | Sammenligner 1 [0] Ingen funktion Alle digitale udgange og releeudgange
[62] | Sammenligner 2 er fabriksindstillet til Ingen funktion.
[63] | Sammenligner 3 [1 Styring klar Styrekortet er klar, for eksempel:

[64] | Sammenlign 4 Feedback fra en frekvensomformer, hvor
[65] [Sammenlign 5 styringen leveres af en ekstern 24 V-
[70] | Logisk regel 0 forsyning (VLT® 24 V DC-forsyning MCB
[71] | Logisk regel 1 107), og hvor netforsyningen til

[72] | Logisk regel 2 frekvensomformeren ikke registreres.
[73] [Logisk regel 3 [2] Frekv.-omf. klar Frekvensomformeren er klar til drift.
[74] | Logikregel 4 Netforsyning og styreforsyninger er OK.
[75] |Logikregel 5

[80] |SL digital udgang A [3] Frekv. klar/flernst | Frekvensomformeren er klar til drift og
[81] |SL digital udgang B er i Auto on-tilstand.

[82] [SL digital udgang C [4] | Frigivet/ingen Klar til drift. Der er ikke pafert start-
[83] |SL digital udgang D adv. eller stopkommandoer (start/deaktiver).
184] |SL digital udgang E Der er ingen aktive advarsler.

[85] |SL digital udgang F [51 |Kerer Motoren kerer, og der er et

[120] | Lokal ref. aktiv akselmoment.

[121] | Fjernref. aktiv
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5-40 Funktionsrelze 5-40 Funktionsrelze

Option: Funktion: Option: Funktion:

[6] Kerer/0 adv. Udgangshastigheden er hgjere end den [20] [ Over tilbagef., Feedback er over den greense, der er
hastighed, der er indstillet i hgj indstillet i parameter 4-57 Advarsel,
parameter 1-81 Min.-hast. for funktion v. feedback hgj.
stop [O/MIN]. Motoren kerer, og der er [21] | Termisk advarsel | Termisk advarsel udlgses, nar
ingen advarsler. temperaturen overstiger graensen i

[7] Ker i omr./ingen | Motoren kerer inden for de program- enten motor, frekvensomformer,

adv. merede strem-/hastighedsomrader, der bremsemodstand eller den tilsluttede
er indstillet i parameter 4-50 Advarsel, termistor.
L e @) (PG 410 AAeai, [22] |Klar, ingen term/ | Frekvensomformer er klar til drift, og
T ) (EfED eI, adv. der foreligger ingen advarsel om
[8] Kor pé ref/ingen | Motoren kerer ved referencehastighed. overtemperatur.
adv Ingen advarsler. [23] | Fjernb. klar/ingen | Frekvensomformeren er klar til drift og

[9] Alarm Udgangen aktiveres af en alarm. Ingen TA er i Auto on-tilstand. Der foreligger
advarsler. ingen advarsel om overtemperatur.

[10] | Alarm eller Udgangen aktiveres af en alarm eller en [24] |Klar, spaending Frekvensomformer er klar til drift, og

advarsel advarsel. OK netspaendingen ligger inden for det

[11] |Ved moment- Den momentgraense, der er indstillet i angivne spaendingsomride (se afsnittet

graensen parameter 4-16 Momentgraense for Generelle specifikationer i Design Guiden).
motordrift eller parameter 4-17 Moment- [25] [ Reversering Motoren kearer (eller er klar til at kere)
graense for generatordrift, er overskredet. med uret, nar logisk = 0, og mod uret

[12] | Uden for Motorstrammen er uden for det nar logisk = 1. Udgangen zndres, si

stremomr. omrade, der er indstillet i snart reverseringssignalet paferes.
parameter 4-18 Stromgreense. [26] [ Bus OK Aktiv kommunikation (ingen timeout)

[13] | Under strem, lav | Motorstremmen er lavere end den via den serielle kommunikationsport.
vaerdi, der er indstillet i [27] | Mom.-greense & | Anvend i forbindelse med frilgbsstop og
parameter 4-50 Advarsel, strom lav. stop frekvensomformer i momentgraense-

[14] [Over strem, hgj | Motorstremmen er hgjere end den 5] G i e s e [T
veerdi, der er indstillet i S EX SRS R G
parameter 4-51 Advarsel, strom h. momentgraensen, er signalet logisk 0.

[15] | Uden forhastig- | Udgangshastigheden/-frekvensen er (28] | Bremse, ingen br | Bremsen er aktiv, og der er ingen

hedsomradet uden for det frekvensomrade, der er adv advarsler.
indstillet i parameter 4-52 Advarsel, [29] | Bremse klar, O Bremsen er klar til drift, og der er ingen
hastighed lav og fejl fejl.
e e G el et i [30] [Bremsefejl (IGBT) | Udgangen er logisk 1, nar bremse-
[16] [Under hastighed, | Udgangshastigheden er lavere end IGBT'en er kortsluttet. Funktionen
lav indstillingen i parameter 4-52 Advarsel, bruges til at beskytte frekvensom-
hastighed lav. formeren i tilfeelde af fejl pa
[17] | Over hastighed, | Udgangshastigheden er hgjere end bremsemodulet. Den digitale
hoj indstillingen i parameter 4-53 Advarsel, udgang/det digitale relz kan benyttes
e til at koble netspaendingen fra frekvens-
omformeren.

[18] | Udenf. Feedbacksignalet er uden for det

tilbagef omr. omrade, der er indstillet i [31] [Relee 123 Den digitale udgang/det digitale relee er
parameter 4-56 Advarsel, feedback lav og LT, el [ Sl e i
parameter 4-57 Advarsel, feedback hgj. P arc-Jmeterg RS T &
optioner.
[19] [Under tilbagef., Feedback er under den graense, der er
lav sl i | ey 4o At [32] [ Mek. br. kontr. Valg af mekanisk bremsestyring. Nar
feedback lav. valgte parametre i parametergruppe 2-2*
Mekanisk bremse er aktive. Udgangen
skal forstaerkes for at fore stremmen til
spolen i bremsen. Lases normalt ved at
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5-40 Funktionsrelze 5-40 Funktionsrelze

Option: Funktion: Option: Funktion:
tilslutte et eksternt relee til den valgte Udgangstilstanden indstilles til hgj (on),
digitale udgang. hvis en bus time-out opstar.
[33] | Sikker stands. BEMAZERK! [47] |Busstyr, 0 hvis | Styrer udgangen via bus. Udgangstil-
aktiv Denne option er kun tilgeengelig t.o standen indstilles i
for EC 302. parameter 5-90 Digital & relaebusstyring.
Udgangstilstanden indstilles til lav (off),
. . hvis en bus time-out opstar.
Angiver, at Safe Torque Off er aktiveret
pa klemme 37. [50] [On Reference
[36] | Styreord bit 11 Aktiverer relee 1 ved styreord fra [60) | Sammenligner O | Se parametergruppe 13-1% Sammen-
. lignere. Hvis sammenligner 0 i SLC er
fieldbus. Ingen anden funktionel
o i : SAND, bliver udgangen hgj. Ellers bliver
pavirkning i frekvensomformeren. Typisk
I . den lav.
applikation: Styrer hjelpeapparat fra
fieldbus. Funktionen er gyldig, nar [0] [61] [Sammenligner 1 | Se parametergruppe 13-1* Sammen-
FC-profil i parameter 8-10 Styreordsprofil lignere. Hvis sammenligner 1 i SLC er
er valgt. SAND, bliver udgangen hgj. Ellers bliver
- - den lav.
[37] [ Styreord bit 12 Aktiverer relee 2 (kun FC 302) ved et
styreord fra fieldbus. Ingen anden [62] | Sammenligner 2 | Se parametergruppe 13-1* Sammen-
funktionel pavirkning i frekvensom- lignere. Hvis sammenligner 2 i SLC er
formeren. Typisk applikation: Styrer SAND, bliver udgangen hgij. Ellers bliver
hjaelpeapparat fra fieldbus. Funktionen den lav.
< ol et 2 ekl | [63] [Sammenligner 3 | Se parametergruppe 13-1* Sammen-
parameter 8-10 Styreordsprofil er valgt. lignere. Hyis sammenligner 3 i SLC er
[38] | Motorfeed- Fejl i hastighedsfeedbackslgjfe fra SAND, bliver udgangen hgj. Ellers bliver
backfejl motor, der kerer i lukket slgjfe. den lav.
Udgangen kan med tiden anvendes til [64] [Sammenlign 4 Se parametergruppe 13-1* Sammen-
at forberede skift af frekvensom- lignere. Hvis sammenligner 4 i SLC er
formeren i dben slgjfe i nadstilfaelde. SAND, bliver udgangen hj. Ellers bliver
[39] [ Sporingsfejl Nar forskellen mellem beregnet den lav.
At e @i el ik eitiel e [65] | Sammenlign 5 Se parametergruppe 13-1* Sammen-
parameter 4-35 Sporingsfejl er storre end lignere. Hvis sammenligner 5 i SLC er
der.1 el G @ eltefl Ll e SAND, bliver udgangen hgj. Ellers bliver
Ly den lav.
[40] [Uden for ref.- Aktiv, nar den faktiske hastighed ligger [70] | Logisk regel 0 Se parametergruppe 13-4* Logikregler.
omrade uden for indstillingerne i Hvis den logiske regel 0 i SLC er SAND,
parameter 4-52 Advarsel, hastighed lav til bliver udgangen hej. Ellers bliver den
parameter 4-55 Advarsel, reference hgj. lav.
[41] | Under reference, | Aktiv, nar den faktiske hastighed er 711 | Logisk regel 1 Se parametergruppe 134" Logikregler,
lav under hastighedsreferenceindstillingen. Hvis den logiske regel 1 i SLC er SAND,
[42] | Over ref,, hgj Aktiv, nar den faktiske hastighed er over bliver udgangen hgj. Ellers bliver den
hastighedsreferenceindstillingen. lav.
[43] [ Udvidet PID- [72] | Logisk regel 2 Se parametergruppe 13-4* Logikregler.
greense Hvis den logiske regel 2 i SLC er SAND,
[45] | Busstyring Styrer digital udgang/relee via bus. bliver udgangen hgj. Ellers bliver den
Udgangstilstanden indstilles i lav.
parameter 5-90 Digital & releebusstyring. [73] [Logisk regel 3 Se parametergruppe 13-4* Logikregler.
Udgangstilstanden bevares i tilfelde af Hvis den logiske regel 3 i SLC er SAND,
bus time-out. bliver udgangen hgj. Ellers bliver den
[46] | Busstyr., 1 hvis Styrer udgangen via bus. Udgangstil- lav.
to standen indstilles i [74] | Logikregel 4 Se parametergruppe 13-4* Logikregler.
parameter 5-90 Digital & releebusstyring. Hvis den logiske regel 4 i SLC er SAND,
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Option: Funktion: Option: Funktion:
bliver udgangen hgj. Ellers bliver den Referencested Lokal Fjernref.
lav. indstillet i ref. aktiv
[75] [Logikregel 5 Se parametergruppe 13-4* Logikregler. parameter 3-13 aktiv (1211
Hvis den logiske regel 5 i SLC er SAND, Referencested [1201]
bliver udgangen hgj. Ellers bliver den Referencested: ! 0
| Lokal
av.
parameter 3-13 R
[80] | SL digital Se parameter 13-52 SL styreenh.- eferencested [2]
udgang A handling. Udgang A er lav ved Smart Lokal
Logic Actic.)n [32.]. Udgang A er hgj ved Referencested: 0 1
Smart Logic Action [38]. Fjernbetjent
[81] [SL digital Se parameter 13-52 SL styreenh.- parameter 3-13 R
udgang B handling. Udgang B er lav ved Smart eferencested [1]
Logic Action [33]. Udgang B er hgj ved Fjernbetjent
Smart Logic Action [39]. Referencested:
[82] | SL digital Se parameter 13-52 SL styreenh.- Keedet il Hand/
udgang C handling. Udgang C er lav ved Smart Auto
Logic Action [34]. Udgang C er hgj ved Hand ! 0
Smart Logic Action [40]. Hand=off 1 0
Auto=off 0 0
[83] [SL digital Se parameter 13-52 SL styreenh.- Auto 0 ]
u
udgang D handling. Udgang D er lav ved Smart
Logic Action [35]. Udgang D er hgj ved Tabel 3.21 Lokal ref. aktiv
Smart Logic Action [47].
[84] |SL digital Se parameter 13-52 SL styreenh.- [121] | Fjernref. aktiv Udgangen bliver hgj, hvis
udgang E handling. Udgang E er lav ved Smart parameter 3-13 Referencested = [1]
Logic Action [36]. Udgang E er hgj ved Fjernbetjent eller [0] Keedet til hand /
Smart Logic Action [42]. auto, samtidig med at LCP'et er i Auto
on-tilstand. Se Tabel 3.21.
[85] [ SL digital Se parameter 13-52 SL styreenh.-
udgang F handling. Udgang F er lav ved Smart [122] [ Ingen alarmer Udgangen bliver hgj, hvis der ikke
Logic Action [37]. Udgang F er hgj ved foreligger en alarm.
Smart Logic Action [43]. [123] | Startkommando | Udgangen er hgj, nar startkommandoen
[96] | Reverse After Denne option er kun tilgaengelig med aktiv er hgj (dvs. via digital indgang, busfor-
Ramp softwareversion 48.XX. bindelse eller [Hand On] eller [Auto
Se beskrivelsen i kapitel 3.6.3 5-3* Onl), og et stop er sidste kommando.
Digitale udgange. [124] | Kerer reverseret | Udgangen er hgj, hvis frekvensom-
[98] | Virtual Master Denne option er kun tilgeengelig med formeren kerer mod uret (det logiske
Dir. softwareversion 48.XX. produkt af statusbittene karer OG
Se beskrivelsen i kapitel 3.6.3 5-3* reverseret).
Digitale udgange. [125] | Apparat - hand [ Udgangen er hgj, nar frekvensom-
[120] | Lokal ref. aktiv Udgangen bliver hgj, nar formeren er i Hand on-tilstand (angivet
parameter 3-13 Referencested = [2] Lokal, af LED'en over [Hand On]).
eller nér parameter 3-13 Referencested = [126] | Apparat - auto Udgangen er hgj, nér frekvensom-
[0] Kzedet til hand / auto, samtidig med formeren er i Auto on-tilstand (angivet
at LCP'et er i Hand on-tilstand. af LED'en over [Auto Onl).
[151] | ATEX ETR cur. Kan veelges, hvis parameter 1-90 Termisk
alarm motorbeskyttelse er indstillet til [20] ATEX
ETR eller [21] Avanceret ETR. Hvis alarm
164 ATEX ETR cur.lim.alarm er aktiv, er
effekten 1.
[152] | ATEX ETR freq. Kan veelges, hvis parameter 1-90 Termisk
alarm motorbeskyttelse er indstillet til [20] ATEX
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Option: Funktion: Option: Funktion:
ETR eller [21] Avanceret ETR. Hvis alarm position er inden for indstillingerne i
166 ATEX ETR cur.lim.alarm er aktiv, er parameter 3-05 On Reference Window og
effekten 1. varigheden af parameter 3-09 On Target
[153] | ATEX ETR cur. Kan veelges, hvis parameter 1-90 Termisk Time, og nar den faktiske hastighed ikke
warning motorbeskyttelse er indstillet til [20] ATEX ov.erstiger parameter 3-05 On Reference
ETR eller [21] Avanceret ETR. Hvis alarm Window.
163 ATEX ETR cur.lim.warning er aktiv, er [224] | Position Error Denne option er kun tilgeengelig med
effekten 1. softwareversion 48.XX.
[154] | ATEX ETR freq. Kan veelges, hvis parameter 1-90 Termisk Positionsfejlen overstiger verdien i
warning motorbeskyttelse er indstillet til [20] ATEX e 4l SR (Fesdieln (el |
ETR eller [21] Avanceret ETR. Hvis den tid, der er indstillet i
advarsel 165 ATEX ETR freq.lim.warning er CEICHIE G AN IR s
aktiv, er effekten 1. [225] | Position Limit Denne option er kun tilgeengelig med
[188] | AHF Capacitor softwareversion 48.XX.
Connect Positionen er uden for de graenser, der
[189] | Ekst. ventila- Det interne program til intern ventila- er ihijti”et i parameter 3-06 Mir.wimum
torstyr. torstyring overfgres til denne udgang POS’.U.O” og parameter 3-07 Maximum
for at muliggere styring af en ekstern Position.
ventilator (relevant ved kgling af [226] [ Touch on Target | Denne option er kun tilgeengelig med
hajtrykskanaler). softwareversion 48.XX.
11901 [ Safe Function Malpositionen nas i touch probe-positi-
I onstilstand.
[191] | Safe Opt. Reset [227] | Touch Activated | Denne option er kun tilgeengelig med
req. softwareversion 48.XX.
[192] | RS Flipflop 0 Se parametergruppe 13-1* Sammen- Touch probe-positionering er aktiv.
lignere. Frekvensomformeren overvéger touch
[193] | RS Flipflop 1 Se parametergruppe 13-1* Sammen- probe-folerindgangen.
[194] | RS Flipflop 2 Se parametergruppe 13-1* Sammen- Array [20]
lignere. Range: Funktion:
(1951 | RS Flipflop 3 Se parametergruppe 13-1* Sammen- 0.01 s* [ [0.01 - 600 |Indtast forsinkelsen for relaeindkobling-
lignere. s] stiden. Vzelg et af to interne mekaniske
[196] | RS Flipflop 4 Se parametergruppe 13-1* Sammen- releer i en array-funktion. Se
lignere. parameter 5-40 Funktionsrelee for flere
- oplysninger.
[1971 | RS Flipflop 5 Se parametergruppe 13-1* Sammen-
lignere.
[198] | RS Flipflop 6 Se parametergruppe 13-1* Sammen-
lignere.
[199] | RS Flipflop 7 Se parametergruppe 13-1* Sammen-
lignere.
[222] [ Homing Ok Denne option er kun tilgeengelig med
softwareversion 48.XX.
Homing udfgres med den valgte
homing-funktion
(parameter 17-80 Homing Function).
[223] [ On Target Denne option er kun tilgeengelig med
softwareversion 48.XX.
Positionering er fuldendt, og on target-
signalet sendes, ndr den faktiske
MG33MMO1 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. 107




Dt

Parameterbeskrivelser

VLT® AutomationDrive FC 301/302

_

|
| |
Releeudgang ] |

Valgt
haendelse

-
i

130BA171.10

[ a— =1
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handelse |
| |
| |
Releeudgang
|

skal parameter 5-01 Klemme 27, tilstand indstilles til [0]

Indgang.

Ref.
[O/MIN]A

130BA076.10

ref.-vaerdi 4
P 5-53/
p 5-58 |
I
I
Lav |
ref.-vaerdi |
P 5-52/ |
p 5-57 -

forsi | I
On-forsinkelse Lav frekv. Hoj frekv. Indgang

P5-41
P 5-50/ P 5-51/ [Hz]
lllustration 3.38 ON-forsinkelse, relee P 5-55 P 5-56

Illustration 3.40 Pulsindgang

5-42 OFF-forsinkelse, relee
5-50 Kil. 29 lav frekvens

array-funktion. Se parameter 5-40 Funkti-
onsrela for flere oplysninger. Hvis betingelsen
for den valgte haendelse aendres, for en forsin-
kelsestimer udlgber, pavirkes releeudgangen

ikke.
130BA172.10

1
|
U |
Valgt haendelse I
| | |
| 1 1
| I ]
| I I
Relzeudgang : l |
| | | |
I I |

On-forsinkelse Off-forsinkelse

P 5-41 P 5-42

Illustration 3.39 OFF-forsinkelse, relee

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

3.6.5 5-5* Pulsindgang

Pulsindgangsparametre anvendes til at definere et
passende vindue til impulsreferenceomradet ved at
konfigurere skalerings- og filterindstillinger for pulsind-
gangene. Indgangsklemme 29 eller 33 fungerer som
frekvensreferenceindgange. Indstil klemme 29
(parameter 5-13 Klemme 29, digital indgang) eller klemme
33 (parameter 5-15 Klemme 33, digital indgang) til [32]
Pulsindgang. Hvis klemme 29 anvendes som en indgang,

Array[20]

Range: Funktion: Range: Funktion:

0.01 s*| [0.01- [Indtast forsinkelsen for releeudkoblingstiden. 100 Hz* | [0-110000 | Indtast den lave frekvensgraense, s& den
600 s] Veelg et af to interne mekaniske relaer i en Hz] svarer til den lave motorakselhastighed

(dvs. den lave referenceveerdi) i
parameter 5-52 KI. 29 lav ref/feedb.-veerdi.
Se lllustration 3.40.

5-51 KIl. 29 hgj frekvens

Range: Funktion:
Size [0 - 110000 | Indtast den hgje frekvensgraense, sa
related* Hz] den svarer til den hgje motoraksel-

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

Range:

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

Funktion:

0 ReferenceFeed-
backUnit*

[-999999.999 -
999999.999
ReferenceFeed-
backUnit]

Indtast den lave reference-
veerdigraense for
motorakselhastigheden [0/
MIN]. Dette er ogsa den
laveste feedbackvaerdi, se
ogsad parameter 5-57 KI. 33
lav ref/feedb.-veerdi. Indstil
klemme 29 til digital
indgang

(parameter 5-02 Klemme 29,
tilstand= [0] indgang
(standard) og

parameter 5-13 Klemme 29,
digital indgang = geeldende
veerdi).
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5-53 KI. 29 hgj ref/feedb.-veerdi

5-59 Pulsfiltertidskonstant #33

feedb.-veerdi. Veelg klemme 29 som
en digital indgang

(parameter 5-02 Klemme 29, tilstand
= [0] indgang (standard) og
parameter 5-13 Klemme 29, digital
indgang = geeldende veerdi).
Denne parameter er kun
tilgeengelig for FC 302.

5-54 Pulsfiltertidskonstant #29

Range: Funktion:
100 [1 - 1000 | Indtast pulsfiltertidskonstanten. Pulsfilteret
ms* ms] deemper oscilleringen af feedbacksignalet,

hvilket er en fordel, hvis der er megen stgj i
systemet. En hgj tidskonstantveerdi giver en
bedre deempning, men gger ogsa tidsforsin-
kelsen gennem filteret.

5-55 KI. 33 lav frekvens

Range: Funktion:
100 Hz* | [0 - 110000 Indtast den lave frekvens, sa den svarer
Hz] til den lave motorakselhastighed (dvs.

den lave referenceveerdi) i
parameter 5-57 KI. 33 lav ref/feedb.-veerdi.

5-56 KI. 33 hgj frekvens

Range: Funktion:
100 Hz* [ [0 - 110000 | Indtast den hgje frekvens, sa den svarer
Hz] til den hgje motorakselhastighed (dvs.

den hgje referenceveerdi) i
parameter 5-58 Kl. 33 hgj ref/feedb.-
veerdi.

Range: Funktion: Range: Funktion:

Size [-999999.999 - Indtast den hgje referenceveerdi 100 [1-1000 |[5: FRK

related* | 999999.999 [O/MIN] for motorakselhastigheden ms* ms] Denne parameter kan ikke justeres,
ReferenceFeed- og den hgje feedbackveerdi. Se mensimotorenikerer
backUnit] ogsa parameter 5-58 Kl. 33 hgj ref/

5-57 KI. 33 lav ref/feedb.-veerdi

Range: Funktion:
0*| [-999999.999 - Indtast den lave referencevzerdi for
999999.999 | motorakselhastigheden [O/MIN]. Dette

er ogsa den lave feedbackvzerdi. Se
ogsa parameter 5-52 Kl. 29 lav ref/feedb.-
veerdi.

5-58 KI. 33 hgj ref/feedb.-veerdi

Indtast pulsfiltertidskonstanten. Lavpas-
filteret reducerer indvirkningen og deemper
oscilleringer pa feedbacksignalet fra
styringen.

Dette kan vaere en fordel, hvis der er
megen stgj pa systemet.

3.6.6 5-6* Pulsudgang

BEMZERK!

Disse parametre kan ikke justeres, nar motoren kerer.

Disse parametre konfigurerer pulsudgange med deres
funktioner og skalering. Klemme 27 og 29 er fordelt til
pulsudgang via henholdsvist parameter 5-01 Klemme 27,
tilstand og parameter 5-02 Klemme 29, tilstand.

Udgangsveerdi 130BA089.11

Hgj
udgangsveerdi ¢ — — — —
P 5-60(klem27)
P 5-63(klem29) |

I

I

| -

Haj frekv. Udgang

P 5-62(klem27) [Hz]
P 5-65(klem29)

lllustration 3.41 Konfiguration af pulsudgange

Optioner til udlaesningsudgangsvariabler:

Parametre til konfigurering af skalering
og udgangsfunktioner for pulsudgange.
Pulsudgangene er dedikeret til klemme
27 og 29. Veelg klemme 27, udgang i
parameter 5-01 Klemme 27, tilstand og
klemme 29, udgang i

Range: Funktion: parameter 5-02 Klemme 29, tilstand.
Size [-999999.999 - Indtast den hgje referen- [0] |Ingen funktion
related* 999999.999 ceveerdi for [45] [ Busstyring
ReferenceFeed- motorakselhastigheden [O/ [48] | Busstyring,
backUnit] MIN]. Se ogsa timeout
parameter 5-53 Kl. 29 hgj ref/ [51] | MCO-styret
feedb.-veerdi.
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[97] | Reference After [ Denne option er kun tilgeengelig med 5-60 Klemme 27, pulsudgangsvariabel
Ramp softwareversion 48.XX. Option: Funktion:
Faktisk hastighedsreference efter
[106] | Effekt
rampen. Anvend denne udgang som e T
master-signal til hastighedssynkroni- (1071 | Hastighe
. [108] [ Moment
sering af follower-frekvensomformere.
Referencen indstilles i [1097 || Maks. ud.frekv.
parameter 16-48 Speed Ref. After Ramp [119] | Moment % green
[RPM]. 5-62 Pulsudgang, maks. frekv. #27
[99] ([ Virtual Master Denne option er kun tilgeengelig med R Funkti
Speed softwareversion 48.XX. ange: unktion:
Virtuelt master-signal til styring af Size [0 - 32000 | Indstil den maksimale frekvens pa
hastighed eller position for followere. related* Hz] klemme 27, sa den svarer til den
[100] | Udgangsfrekvens valgte udgangsvariabel i
[101] | Reference paramete.r 5-60 Klemme 27, pulsud-
[102] | Feedback gangsvariabel.
103] | Motorstrgm 3
[1eE] 5-63 Klemme 29, pulsudgangsvariabel
[104] | Moment i . .
forhold til Option: Funktion:
» ' »
grense »
[105] [ Moment i Denne parameter er kun
forhold til tilgaengelig for FC 302.
nominel
[106] | Effekt [0] Ingen funktion Veelg displayvisning for klemme 29
[107] | Hastighed = T8 -
[108] [ Moment [48] Busstyrfng -
t , t t
[109] | Maks ud.frekv 48] | Busstyring, timeou
[97] [ Reference After Denne option er kun tilgeengelig med
5-60 Klemme 27, pulsudgangsvariabel Ramp softwareversion 48.XX.
Option: Funktion: Faktisk hastighedsreference efter
. Al dd d
[0] Ingen funktion Veelg den gnskede displayvisning for rampen . nven. en.ne udgang sorn
master-signal til hastighedssynkroni-
klemme 27.
sering af follower-frekvensomformere.
[45] |Busstyring Referencen indstilles i
[48] [Busstyring, timeout parameter 16-48 Speed Ref. After Ramp
[97] | Reference After Denne option er kun tilgeengelig med [RPM].
Ramp softwareversion 48.XX. [99] [ Virtual Master Denne option er kun tilgeengelig med
Faktisk hastighedsreference efter ;
Speed softwareversion 48.XX.
rampen. Anvend denne udgang som ) . . .
Virtuelt master-signal til styring af
master-signal til hastighedssynkroni- . »
hastighed eller position for followere.
sering af follower-frekvensomformere.
Referencen indstilles i [100] | Udgangsfrekvens
parameter 16-48 Speed Ref. After Ramp [101] | Reference
[RPM]. [102] | Feedback
[99] | Virtual Master Denne option er kun tilgeengelig med [103] Motorﬁtmm
Speed softwareversion 48.XX. (104] | Mom. i forh. t.
Virtuelt master-signal til styring af greens
hastighed eller position for followere. [105] | Mom. i forh. t.
nom.
[100] [ Udgangsfrekvens [106] | Effekt
[101] | Reference [107] | Hastighed
[102] | Feedback [108] | Moment
(1031 Motors.tresm [109] | Maks. ud.frekv.
[104] | Mom. i forh. t. [119] | Moment % graen
graens
[105] | Mom. i forh. t.
nom.
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5-65 Pulsudgang, maks. frekv. #29 5-68 Pulsudgang, maks. frekv. #X30/6

Range: Funktion: Range: Funktion:

Size [0 - 110000 | Indstil den maksimale frekvens pa Denne parameter er aktiv, nar VLT®

related* Hz] klemme 29, sa den svarer til den Universal I/O MCB 101 er monteret i
udgangsvariabel, der er indstillet i frekvensomformeren.

parameter 5-63 Klemme 29, pulsud-
gangsvariabel.

5-66 Klemme X30/6, pulsudgangsvariabel

Veelg variablen til udleesning pa klemme X30/6.
Denne parameter er aktiv, nar VLT® Universal I/O MCB 101 er
monteret i frekvensomformeren.

3.6.7 5-7* 24V koderindgang

Tilslut 24 V-encoderen til klemme 12 (24 V DC-forsyning),
klemme 32 (kanal A), klemme 33 (kanal B) og klemme 20
(GND). De digitale indgange 32/33 er aktive for encoder-
indgange nar [1] 24 V-encoder er valgt i

Samme optioner og funktioner som parametergruppe 5-6*
P J P arapp parameter 1-02 Flux-motorfeedbackkilde og

Pulsudgang. parameter 7-00 Hastighed, PID-feedbackkilde. Den anvendte

Option: Funktion: encoder er en dobbelt kanal (A og B), type 24 V.

[0] [Ingen funktion Maksimum indgangsfrekvens: 110 kHz.

[45] | Busstyring

[48] | Busstyring, timeout Encoderforbindelse til frekvensomformeren

[97]1 |Reference After Ramp | Denne option er kun tilgeengelig 24 V trinvis encoder. Maksimal kabellaengde 5 m.
med softwareversion 48.XX. o N
Faktisk hastighedsreference efter g a é
rampen. Anvend denne udgang % < o 5 g
som master-signal til hastighedssyn- 8
kronisering af follower- H 6 6
frekvensomformere. Referencen | © 0 0o o o 0 0o O j

indstilles i parameter 16-48 Speed 12 2 33 20 37

1318 19 27 29 3
Ref. After Ramp [RPM]. — 1~ 11—
[99] ([ Virtual Master Speed [ Denne option er kun tilgengelig % % % % % E) SSIES
K‘ . . . .

1N

med softwareversion 48.XX.
Virtuelt master-signal til styring af ‘

hastighed eller position for

followere.
[100] [ Udgangsfrekvens
[101] | Reference S S
[102] | Feedback ||
[103] | Motorstream
[104] [ Mom. i forh. t. greens
[105] | Mom. i forh. t. nom.
[106] | Effekt (7w
[107] | Hastighed
[108] | Moment
[109] | Maks. ud.frekv.
[119] | Moment % graen :|
Range: Funktion: 24V eller 10-30V koder

Size [0 - m lllustration 3.42 Encoderstik

related* | 32000 Hz] | pappne parameter kan ikke justeres,
mens motoren kerer.

Veelg den maksimale frekvens pa klemme
X30/6 under hensyntagen til udgangsva-
riablen i parameter 5-66 Klemme X30/6,
pulsudgangsvariabel.
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Illustration 3.43 Encoderomdrejningsretning

5-70 Klemme 32/33 Pulser pr. omdrejning

Range: Funktion:

1024*

[1 - 4096 ] [ Indstil antal encoderpulseringer pr.
omdrejning pa motorakslen. Laes den
korrekte veerdi fra encoderen.

5-71 Klemme 32/33, koderretning

5-72 Term 32/33 Encoder Type
Funktion:

klemme 32: 0 V = fremad/med uret, 24 V
= reverseret/mod uret.

Option:

3.6.8 5-8* |/O-optioner

5-80 AHF-kond.gentilslut.forsin.

Range: Funktion:
25 s*| [1-120 | Garanterer en minimal slukningstid for konden-
s] satorer. Timeren starter, nar AHF-kondensatoren

frakobles, og skal udlgbe, for udgangen igen
kan aktiveres. Den aktiveres farst, hvis frekvens-
omformerens effekt er 20-30 %.

3.6.9 5-9% Busstyret

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

5-90 Digital & releebusstyring

Range: Funktion:
0* [0 -

2147483647 ]

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

Option: Funktion: Et logisk '1' angiver, at udgangen er hgj
B FDRK eller aktiv.
. . Et logisk '0' angiver, at udgangen er lav
Denne parameter kan ikke justeres, mens
eller inaktiv.
motoren korer.
. . - . Bit 0 Digital udgangsklemme 27
Skift den registrerede encoderomdrejningsretning
. . . Bit 1 Digital udgangsklemme 29
uden at andre ledningsferingen til encoderen.
Bit 2 Digital udgangsklemme X 30/6
[0] * | Med Indstiller kanal A 90° (elektriske grader) bag kanal Bit 3 Digital udgangsklemme X 30/7
uret B ved rotation med uret af encoderakslen. Bit 4 Relee 1 udgangsklemme
[11 [Mod Indstiller kanal A 90° (elektriske grader) foran Bit 5 Relae 2 udgangsklemme
uret kanal B ved rotation med uret af encoderakslen. Bit 6 Option B relee 1 udgangsklemme
Bit 7 Option B relee 2 udgangsklemme
5-72 Term 32/33 Encoder Type Bit 8 Option B relae 3 udgangsklemme
Option: Funktion: Bit 9-15 Reserveret til fremtidige klemmer
B FRK Bit 16 Option C relee 1 udgangsklemme
Denne parameter er kun tilgsengelig Bit 17 Option C relee 2 udgangsklemme
med softwareversion 48.XX. Bit 18 Option C relee 3 udgangsklemme
Bit 19 Option C relee 4 udgangsklemme
Veelg signaltypen for den encoder, der er Bit 20 Option C rel 5 udgangsklemme
sluttet til klemme 32, 33. Bit 21 Option C relee 6 udgangsklemme
5 " " ot 90° Bit 22 Option C relee 7 udgangsklemme
[0] * | Quadrature A/B | Encoder med to spor: A og B, forskudt 90 Bt 23 Option C relee 8 udgangsklemme
Format for at registrere rotationsomdrejningen. - - —
Bit 24-31 Reserveret til fremtidige klemmer

[1]1 | Single Channel |Encoder med et spor tilsluttet klemme 33.

33
[2] | Signle Channel |Encoder med et spor tilsluttet klemme 33.
w/Dir. Retningen indstilles med et signal pa

Tabel 3.22 Busstyrede digitale udgange og releeer
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5-93 Pulsudgang #27, busstyring

Range: Funktion:
0%*| [O- Indstil udgangsfrekvensen, der overfores til
100 %] udgangsklemme 27, nar klemmen

konfigureres som [45] Busstyring i
parameter 5-60 Klemme 27, pulsudgangsva-
riabel.

5-94 Pulsudgang #27, timeout forudindstillet

Range: Funktion:
0%*| [O- Indstil udgangsfrekvensen, der overfores til
100 %] udgangsklemme 27, nar klemmen

konfigureres som [48] Busstyring, timeout i
parameter 5-60 Klemme 27, pulsudgangsva-
riabel og en timeout registreres.

5-95 Pulsudgang #29, busstyring

Range: Funktion:
0%*| [0- Indstil udgangsfrekvensen, der overferes til
100 %] udgangsklemme 29, nar klemmen

konfigureres som [45] Busstyring i
parameter 5-63 Klemme 29, pulsudgangsva-
riabel.

5-96 Pulsudgang #29, timeout forudindstillet

Range: Funktion:
0%*| [0- Indstil udgangsfrekvensen, der overferes til
100 %] udgangsklemme 29, nar klemmen

konfigureres som [48] Busstyring, timeout i
parameter 5-63 Klemme 29, pulsudgangsva-
riabel og en timeout registreres.

5-97 Pulsudgang #X30/6 busstyring

Range: Funktion:
0%*| [0- Indstil den udgangsfrekvens, der overferes til
100 %] udgangsklemme X30/6, nar klemmen

konfigureres som [45] Busstyring i
parameter 5-66 Klemme X30/6, pulsudgangsva-
riabel.

5-98 Pulsud. #X30/6 timeout forudindst.

Range: Funktion:
0%*| [0- Indstil udgangsfrekvensen, der overferes til
100 %] udgangsklemme X30/6, nar klemmen

konfigureres som [48] Busstyring, timeout i
parameter 5-66 Klemme X30/6, pulsudgangsva-
riabel, og en timeout registreres.
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37 Parametre:6-** Analog ind-/udgang

. Option: Funktion:
3.7.1 6-0* Analog I/O-tilstand
[0] * | Ikke aktiv
. . . 1 Fastfrys Fastfrosset ved den aktuelle veerdi.
De analoge indgange kan frit allokeres til enten en ol P %
udgan
spaendings- (FC 301: 0-10 V, FC 302: 0 til 10 V) eller e el —
stremindgang (FC 301/FC 302: 0/4-20 mA). op verstyret il stop.
[3] |Jogging Overstyret til jog-hastighed.
BEM/ERK. [4] [Maks.hast. | Overstyret til maks. hastighed.
Termistorer kan tilsluttes enten en analog eller en digital [5] | Stop og trip | Overstyres til stop med efterfelgende trip.
indgang.
[20] | Frileb
= 5 y [21] | Frileb og
6-00 Live zero, timeoutperiode 47w
Range: Funktion:
10 [1 - | Indtast Live zero-timeout i sek. Live zero-timeout- 3.7.2 6-1*% Ana|Og indgang 1
s* 99 s] | tiden er aktiv for analoge indgange, dvs. klemme 53
el klemr.ne £ e ncies s relierenie elle Parametre til konfigurering af skalering og graenser for
el analog indgang 1 (klemme 53).
Hvis referencesignalveerdien forbundet med den
valgte stremindgang falder til under 50 % af den Ref./Feedback °
veerdi, der er indstillet i: [RPM] :8
. Parameter 6-10 Klemme 53, lav speending. ﬁ;jiexf).(/ 1500 'é
. Parameter 6-12 Klemme 53, lav strom. Feedb. "aerdi'1 200 | -
. Parameter 6-20 Klemme 54, lav spaending. 900 ]
. Parameter 6-22 Klemme 54, lav strom. 600 N
Funktionen valgt i parameter 6-01 Live zero, timeout- 7
. . . . Par 6-xx 300
funktion aktiveres for en tidsperiode leengere end "Lav ref/ 150 -
den tid, der er indstillet i parameter 6-00 Live zero, Feedb. vzerd’
Ex.
timeoutperiode. X -
Par 6-xx Par 6-xx Analog indgang

‘Lav spaeding’ eller  'Hgj spaendinge’ eller

: : : Lav strom’ Hoj Strom’
6-01 Live zero, timeoutfunktion avstrom o) >trom

Illustration 3.44 Analog indgang 1
Option: Funktion: 9 Indgang

Veelg timeoutfunktionen. Hvis indgangs-

signalet pa klemme 53 eller 54 er under 50 % »
L 6-10 Klemme 53, lav spaending
af veerdien i:

Range: Funktion:
. parameter 6-10 Klemme 53, lav . _ _
speending. Size [-10.00 - Indtast den lave spaendingsveerdi.
related* par. 6-11 V] | Denne analoge indgangsskale-
¢ (PEETIRNTE B-02 LIRS S U SH. ringsvaerdi begr svare til den minimum
. parameter 6-20 Klemme 54, lav referencevaerdi, der er indstillet i
spaending. parameter 6-14 Klemme 53, lav ref./

e parameter 6-22 Klemme 54, lav strom. feedb.-veerdi.

i en tidsperiode defineret i 6-11 Klemme 53, hgj spzending

parameter 6-00 Live zero, timeoutperiode, vil N
Range: Funktion:

funktionen indstillet i parameter 6-01 Live zero,

dieauiiilem Biive alivees, 10 V*| [par. 6-10 - | Indtast hgjspaendingsveaerdien. Denne

10 V] analoge indgangsskaleringsveerdi ber svare

Hvis der opstér flere timeouter samtidigt, til den hgje referencefeedbackveerdi, der er

prioriterer frekvensomformeren timeoutfunk- indstillet i parameter 6-15 Kiemme 53, hoj

tionerne pa felgende made: e -
1. Parameter 6-01 Live zero, timeout-
funktion.

2. Parameter 8-04 Styreordstimeout-
funktion.
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6-12 Klemme 53, lav stream

6-20 Klemme 54, lav spaending

‘ i

parameter 3-02 Minimumreference. Indstil
denne veerdi til at overskride 2 mA for at
aktivere Live zero-timeoutfunktionen i
parameter 6-01 Live zero, timeoutfunktion.

Range: Funktion: Range: Funktion:

0.14 [0 - Indtast den lave stremveerdi. Reference- Size [-10.00 - |Indtast den lave spaendingsvaerdi.

mA¥* par. 6-13 | signalet skal svare til den minimum related* par. 6-21 V] | Denne analoge indgangsskaleringsveerdi
mA] referenceveerdi, der er indstillet i bar svare til den min. referenceveerdi,

der er indstillet i

parameter 3-02 Minimumreference. Se
0gsa kapitel 3.4 Parametre: 3-**
Reference / ramper.

6-13 Klemme 53, hgj stram

6-21 Klemme 54, hgj spaending

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

Range: Funktion: Range: Funktion:
20 mA* [ [par. 6-12 - [ Indtast den hgje stremvaerdi, der svarer til 10 V¥ | [par. 6-20 - | Indtast hgjspaendingsveerdien. Denne
20 mA] den hgje reference/feedback indstillet i 10 V] analoge indgangsskaleringsveerdi ber svare

6-14 Klemme 53, lav ref./feedb.-veerdi

Range: Funktion:

0% [ [1999999.999 -
999999.999 ]

Indtast den analoge indgangsskale-
ringsveerdi, der svarer til den lave
spaending eller strem indstillet i
parameter 6-10 Klemme 53, lav spaending
og parameter 6-12 Klemme 53, lav strom.

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

til den hgje referencefeedbackvaerdi, der er
indstillet i parameter 6-25 Klemme 54, hoj
ref./feedb.-veerdi.

6-22 Klemme 54, lav strom

Range: Funktion:
Size [O- Indtast den lave stremveerdi. Reference-
related* par. 6-23 | signalet skal svare til den minimum

mA] referenceveerdi, der er indstillet i
parameter 3-02 Minimumreference. Indtast
den veerdi, der overskrider 2 mA, for at
aktivere Live zero-timeoutfunktionen i

spaending og
parameter 6-13 Klemme 53, hgj
strom.

Range: Funktion: parameter 6-01 Live zero, timeoutfunktion.
Size [-999999.999 - Indtast den analoge indgangs- .
related* 999999.999 skaleringsveerdi, sa den svarer til
ReferenceFeed- den maksimale referencefeed- Range: Funktion:
backUnit] backveerdi indstillet i 20 mA* [ [par. 6-22 - | Indtast den hgje stremveerdi, der svarer til
parameter 6-11 Klemme 53, hgj 20 mA] den hgje referencefeedbackvzerdi, der er

6-16 Klemme 53, filtertidskonstant

Range: Funktion:

[0.001 - B FRK
10 s]

0.001 s*

Denne parameter kan ikke justeres,
mens motoren korer.

Indtast filtertidskonstanten. Denne
konstant er en overordnet digital lavpasfil-
tertid til deempning af elektrisk stgj i
klemme 53. En hgj veerdi forbedrer
daempningen, men gger ogsa forsinkelsen
gennem filteret.

3.7.3 6-2* Analog indgang 2

Parametre til konfigurering af skalering og greenser for
analog indgang 2 (klemme 54).

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

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

Range: Funktion:

0 ReferenceFeed- [ [-999999.999 - | Indtast den analoge

backUnit* 999999.999 indgangsskaleringsvaerdi, sa
ReferenceFeed- den svarer til den minimale
backUnit] referencefeedbackvaerdi

indstillet i
parameter 3-02 Minimumre-
ference.

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

Range: Funktion:

Size [-999999.999 - Indtast den analoge indgangs-

related* [ 999999.999 skaleringsveerdi, sa den svarer til
ReferenceFeed- den maksimale referencefeed-
backUnit] backveerdi indstillet i

parameter 3-03 Maksimumre-
ference.
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6-26 Klemme 54, filtertidskonstant

Range: Funktion:

6-36 Kl. X30/11, filtertidskonstant

Range: Funktion:

0.001 s*| [0.001 - B FRK

e Denne parameter kan ikke justeres,

mens motoren korer.

Indtast filtertidskonstanten. Dette er en
overordnet digital lavpasfiltertidskonstant
til deempning af elektrisk stgj i klemme 54.
Ved at gge veerdien forbedres
deempningen, men @ger ogsa forsinkelsen
gennem filteret.

/CD

0.001 s* [ [0.001 - b

10l Denne parameter kan ikke justeres,

mens motoren korer.

Indtast filtertidskonstanten. Denne
konstant er en overordnet digital lavpasfil-
tertid til deempning af elektrisk stgj i
klemme X30/11. En hgj veerdi forbedrer
deempningen, men @ger ogsa forsinkelsen

gennem filteret.

3.7.4 6-3* Analog indgang 3 Universal I/O
MCB 101

Parametergruppe til konfigurering af skalering og greenser

3.7.5 6-4* Analog indgang X30/12

Parametergruppe til konfigurering af skalering og graenser
for analog indgang 4 (X30/12) i VLT® Universal I/0 MCB

for analog indgang 3 (X30/11) i VLT® Universal I/OMCB 101. 101.
6-30 Klemme X30/11, lav spaending 6-40 Klemme X30/12, lav spaending
Range: Funktion: Range: Funktion:
0.07 V*| [0 - par. Indstiller den analoge indgangsskale- 0.07 V*| [0 - par. Indstiller den analoge indgangsskale-
6-31 V] ringsveerdi, sa den svarer til den lave 6-41 V] ringsveerdi, sa den svarer til den lave
referencefeedbackveerdi (indstillet i referencefeedbackveerdi, der er indstillet i
parameter 6-34 KI. X30/11 lav ref./feedb.- parameter 6-44 Kl. X30/12 lav ref./feedb.-
veerdi). veerdi.
6-31 Klemme X30/11, hgj speending 6-41 Klemme X30/12, hgj spaending
Range: Funktion: Range: Funktion:
10 V*| [par. 6-30 - Indstiller den analoge indgangsskale- 10 V*| [par. 6-40 - [ Indstiller den analoge indgangsskale-

10 V] ringsveerdi, sa den svarer til den hgje 10 V] ringsvaerdi, sa den svarer til den hgje
referencefeedbackvaerdi (indstillet i referencefeedbackveerdi, der er indstillet i
parameter 6-35 KI. X30/11 hgj ref./feedb.- parameter 6-45 KI. X30/12 hgj ref./feedb.-
veerdi) veerdi.

6-34 KI. X30/11 lav ref./feedb.- veerdi 6-44 KIl. X30/12 lav ref./feedb.- veerdi
Range: Funktion: Range: Funktion:

0*| [-999999.999 - Indstiller den analoge indgangsskale-

999999.999 ] ringsvaerdi, sa den svarer til den lave
spaendingsveerdi (indstillet i

parameter 6-30 Klemme X30/11, lav

0*| [-999999.999 - Indstiller den analoge udgangsskale-

999999.999 ] ringsvaerdi, sa den svarer til den lave
spaendingsveerdi, der er indstillet i

parameter 6-40 Klemme X30/12, lav

spaending). spaending.
6-35 Kl. X30/11 hgj ref./feedb.- veerdi 6-45 KIl. X30/12 hg;j ref./feedb.- veerdi
Range: Funktion: Range: Funktion:

Indstiller den analoge indgangsskale-
ringsvaerdi, sa den svarer til den hgje

100% | [1999999.999 -
999999.999 ]
spaendingsveerdi (indstillet i
parameter 6-31 Klemme X30/11, hgj
spaending).

100* | [-999999.999 -
999999.999 ]

Indstiller den analoge indgangsskale-
ringsvaerdi, s den svarer til den hgje
spaendingsveerdi, der er indstillet i
parameter 6-41 Klemme X30/12, hgj
spaending.
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6-46 KIl. X30/12, filtertidskonstant

6-50 Klemme 42, udgang

Range: Funktion: Option: Funktion:
0.001 s*| [0.001 - > FRK Vekselretter maksimumstrem (160 %
10s] Denne parameter kan ikke justeres, sitizual) G (Mg e 240 it
SATS TEEE Eksempel: Vekselretterens nominelle strem
(11 kW) er 24 A. 160 % = 38,4 A.
Motorens nominelle strem er 22 A.
Indtast filtertidskonstanten. Denne Udlzesning er 11,46 mA.
konstant er en overordnet digital lavpasfil- TR
tertid til deempning af elektrisk stgj i 3544 1hA6mA
klemme X30/12. En hgj veerdi forbedrer Hvis den nominelle motorstrem svarer til
daempningen, men ager ogsa forsinkelsen 20 mA, er udgangsindstillingen af
gennem filteret. parameter 6-52 Klemme 42, udg. maks.
skal.:
I x 100
3.7.6 6-5* Analog udgang 1 B s L
[104] [ Mom. i forh. t. | Momentindstillingen afhaenger af indstil-
Parametre til konfigurering af skalering og graenser for graens lingen i parameter 4-16 Momentgreense for
analog udgang 1, dvs. klemme 42. Analoge udgange er motordrift.
stremudgange: 0/4-20 mA. Den falles klemme (klemme [105] [ Mom. i forh. t. | Moment afhaenger af motormomentind-
39) er den samme klemme og har det samme elektriske nom. stillingen.
potentiale for analog faelles og digital feelles forbindelse. [106] | Effekt Hentet fra parameter 1-20 Motoreffekt
Oplgsning pa analoge udgange er 12 bit. [kW].
[107] | Hastighed Hentet fra parameter 3-03 Maksimumre-
. . ference. 20 mA er lig med veerdi i
Option: Funktion: parameter 3-03 Maksimumreference.
Veelg funktionen for klemme 42 som en [108] [ Moment Momentreference i forhold til 160 %
analog stremudgang. Udgangen er enten moment
en 0-20 mA eller en 4-20 mA udgang [109] | Maks ud.frekv [0 Hz = 0 mA, parameter 4-19 Maks.
afhaengigt af valget. Den aktuelle veerdi udgangsfrekvens = 20 mA.
kan laeses i LCP'et i 11131 | PID-
parameter 16-65 Analog udgang 42 [mA]. bajleudgang
[0] Ingen funktion | Angiver, at der ikke er et signal pa den (1191 | Moment %
analoge udgang. S
521 | MCO 0-20 mA [130] | Udg-frekv. 0 Hz = 4 mA, 100 Hz = 20 mA.
(53] | MCO 4-20 mA 420 mA
[58] | Actual Position | Denne option er kun tilgzengelig med [131] | Reference 4-20 | Parameter 3-00 Referenceomrade [Min-
softwareversion 48.XX. mA Maks] 0 % = 4 mA; 100 % = 20 mA
Faktisk position 0-20 mA svarer til Parameter 3-00 Referenceomrdde [-Maks-
parameter 3-06 Minimum Position til Maks] -100 % = 4 mA; 0 % = 12 mA;
parameter 3-07 Maximum Position. +100% = 20 MA.
[59] [ Faktisk position | Denne option er kun tilgeengelig med [132] | Feedback 4—
4-20mA softwareversion 48.XX. 20mA
Faktisk position 4-20 mA svarer [133] [ Mot.stram 4- | Denne veerdi er taget fra
parameter 3-06 Minimum Position il 20 mA parameter 16-37 Vekselret. maks. strom.

parameter 3-07 Maximum Position.

[100] [ Udgangs- 0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA.
frekvens
[101] [ Reference Parameter 3-00 Referenceomrdde [Min -

Maks] 0 % = 0 mA; 100 % = 20 mA
Parameter 3-00 Referenceomrdde [-Maks -
Maks] -100 % = 0 mA; 0 % = 10 mA;
+100 % = 20 mA.

[102] | Feedback
[103] [ Motorstrgm Denne veerdi er taget fra
parameter 16-37 Vekselret. maks. strom.

Vekselretter maksimum strem (160 %
strom) er lig med 20 mA.

Eksempel: Vekselretterens nominelle strem
(11 kW) er 24 A. 160 % = 38,4 A.
Motorens nominelle strgm er 22 A.
Udlaesning er 11,46 mA.

16 mAx22A
38.44

Hvis den nominelle motorstrgm svarer til

+4mA=13.17mA

20 mA, er udgangsindstillingen af
parameter 6-52 Klemme 42, udg. maks.
skal.:
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6-50 Klemme 42, udgang

6-50 Klemme 42, udgang

Option: Funktion: Option: Funktion:
Tz, X100 38.4x100 _ T [150] | Maks. ud.fr 0 Hz = 0 mA, parameter 4-19 Maks.
Iwotor 2 4-20 mA udgangsfrekvens = 20 mA.
[134] [ Mom.% green | Momentindstillingen afhaenger af indstil-
4-20 mA lingen i parameter 4-16 Momentgraense for
motordrift. Range: Funktion:
[135] | Mom.% nom. | Momentindstillingen afhaenger af 0% | [0- Skala for minimumudgangen (0 eller 4 mA) for
4-20 mA motormomentindstillingen. 200 %] det analoge signal p& klemme 42.
[136] | Effekt 4-20 mA | Hentet fra parameter 1-20 Motoreffekt Indstil veerdien til at vaere en procentdel af hele

[kW].

mA

[137] [ Hast. 4-20 mA | Hentet fra parameter 3-03 Maksimumre-
ference. 20 mA = veerdi i
parameter 3-03 Maksimumreference.
[138] | Moment 4-20 | Momentreference i forhold til 160 %
mA moment
[139] | Busstyring 0-20 | En udgangsvaerdi, som er indstillet pa

baggrund af fieldbus-procesdata.
Udgangen fungerer uafhaengigt af de
interne funktioner i frekvensomformeren.

[140]

Busstyring 4-
20 mA

En udgangsveerdi, som er indstillet pa
baggrund af fieldbus-procesdata.
Udgangen fungerer uafhaengigt af de
interne funktioner i frekvensomformeren.

[141]

Busstyr. 0-20
mA t.o.

Parameter 4-54 Advarsel, reference lav
definerer den analoge udgangs adfeerd i
tilfeelde af en fieldbus-timeout.

[142]

Busstyr. 4-20
maA t.o.

Parameter 4-54 Advarsel, reference lav
definerer den analoge udgangs adfeerd i
tilfeelde af en fieldbus-timeout.

[147]

Main act val 0-
20mA

[148]

Main act val 4-
20mA

[149]

Mom. % grae
4-20 mA

Analog udgang ved nul moment er 12
mA. Motormoment @ger udgangs-
stremmen til maksimum momentgraense
20 mA (indstilles i

parameter 4-16 Momentgreense for
motordrift).

Generativ moment gger udgangen til
momentgraense for generatordrift
(indstilles i parameter 4-17 Momentgraense
for generatordrift)

Eksempel: Parameter 4-16 Momentgreaense
for motordrift = 200 % og

parameter 4-17 Momentgreense for genera-
tordrift = 200 %. 20 mA = 200 % motor
og 4 mA = 200 % generativ.

OmA 4mA 12mA 20mA <
t t t t ~
Par4-17 0% Torque Par4-16 ™~
(200%) (200%) g
(+a)

o

[aal

lllustration 3.45 Momentgraense

omradet for den variabel, der er valgt i
parameter 6-50 Klemme 42, udgang.

6-52 Klemme 42, udg. maks. skal.

Range: Funktion:
100 [0 - | Skalér maksimumudgangen for det valgte
%* 200 %] | analoge signal pa klemme 42. Indstil veerdien til

maksimumvaerdien for streamsignaludgangen.
Skalér udgangen for at fa en lavere stram end 20
mA ved fuld skala; eller 20 mA ved en udgang
under 100 % af maksimumsignalveerdien. Hvis 20
mA er den gnskede udgangsstrom ved en veerdi
mellem 0-100 % af fuld skala for udgangen, skal
procentvardien programmeres i parameteren,
dvs. 50 % = 20 mA. Hvis en stram 4-20 mA er
onsket ved maksimum udgang (100 %), beregnes
procentveerdien pa felgende made:

20 mA/gnsket maksimum strgm x 100 %

20

i.e. 10mA: 55 x100 = 200%

10

Strom
(mA)

130BA075.11

20 +

o T

T
0%

nalog Analog
udgang min  Udgang maks
Skala Skala eksempel:hastig
par.6-51 par.6-52 (O/MINY

100 % Regulerbar for
udgangs

Illustration 3.46 Udgang maks. skalering

6-53 Klemme 42, udgangsbusstyring

Range:

Funktion:

0 %*

[0 - 100 %]

Holder niveauet for udgang 42, hvis den er
styret af bus.

6-54 Klemme 42, preset for udgangstimeout

Range: Funktion:
0%*| [O- Holder det forudindstillede niveau for udgang
100 %] 42.

Hvis en timeoutfunktion er valgt i

parameter 6-50 Klemme 42, udgang, forudind-
stilles udgangen til dette niveau, hvis en
fieldbus-timeout opstar.
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6-55 Klemme 42 udgangsfilter 6-60 Klemme X30/8, udgang

Option: Funktion: Option: Funktion:
Fglgende udlaesningsparametre fra valget i Hvis den nominelle motorstrem svarer til
parameter 6-50 Klemme 42, udgang har et filter 20 mA, er udgangsindstillingen af
valgt, nar parameter 6-55 Klemme 42 udgangsfilter parameter 6-62 Klemme X30/8, maks.
er aktiveret: skalering:
Iy, x100
Valg 0-20 mA[4-20 mA ”}T=W= 175%
Motorstrem (0—Imaks) [103] [133] [104] | Mom. i forh. t. | Momentindstillingen afhaenger af indstil-
Momentgraense (0-Tgrz) [104] [134] greens lingen i parameter 4-16 Momentgraense for
Nominelt moment (0-Tnom) [105] [135] motordrift.
Effekt (0—Pnom) [106] [136] [105] [ Mom. i forh. t. | Moment afhaenger af motormomentind-
Hastighed (0-Hastighedmaks) | [107] [137] nom. stillingen.
[106] | Effekt Hentet fra parameter 1-20 Motoreffekt [kW/].
Tabel 3.23 Dataudlzsningsparametre [107] | Hastighed Hentet fra parameter 3-03 Maksimumre-
ference. 20 mA = veerdi i
(0] * | Ikke Filter fra. parameter 3-03 Maksimumreference.
aktiv [108] [ Moment Momentreference i forhold til 160 %
[11 | Aktiv Filter til. AR
[109] [ Maks ud.frekv || forhold til parameter 4-19 Maks. udgangs-
3.7.7 6-6* Analog udgang 2 MCB 101 frekvens.
[113] | PID-
Analoge udgange er stremudgange: 0/4-20 mA. Den falles be]lave gk
klemme (klemme X30/8) er den samme klemme og (119 Moment %
elektriske potentiale for analog faelles forbindelse. gren
Oplesning pa analoge udgange er 12 bit. [130] | Udg.-frekv. 0 Hz = 4 mA, 100 Hz = 20 mA.
4-20 mA
[131] | Reference 4-20 | Parameter 3-00 Referenceomrdade [Min.-
Option: Funktion: mA Maks.] 0 % = 4 mA; 100 % = 20 mA.
Vaelg funktionen for klemme X30/8 som Parameter 3-00 Referenceomrdde [-Maks.-
en analog stremudgang. Udgangen er Maks.] -100 % =4 mA; 0 % = 12 mA;
enten en 0-20 mA eller en 4-20 mA +100 % = 20 mA.
udgang afhaengigt af valget. Den aktuelle [132] | Feedback 4-
veerdi kan laeses i LCP'et i 20mA
parameter 16-65 Analog udgang 42 [mA]. [133] [ Mot.strgam 4- [ Denne veerdi er taget fra
[0] Ingen funktion | Nar der ikke er et signal pa den analoge 20 mA parameter 16-37 Vekselret. maks. strom.
udgang. Vekselretter maksimumstrgm (160 %
[52] [ MCO 0-20 mA strem) er lig med 20 mA.
[100] | Udgangs- 0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA. Eksempel: Vekselretterens nominelle strgm
frekvens (11 kW) = 24 A. 160 % = 38,4 A. Motorens
[101] | Reference Parameter 3-00 Referenceomrdde [Min - nominelle stram = 22 A. Udlaesning er
Maks] 0 % = 0 mA; 100 % = 20 mA. 11,46 mA.
Parameter 3-00 Referenceomrdde [-Maks - % =9.17 mA
Maks] -100 % = 0 mA; 0 % = 10 mA; Hvis den nominelle motorstrem svarer til
+100 % = 20 mA 20 mA, er udgangsindstillingen af
[102] | Feedback parameter 6-62 Klemme X30/8, maks.
[103] | Motorstream Denne veerdi er taget fra skalering:
parameter 16-37 Vekselret. maks. strom. Tir,, X100 38,4100 _ 5%
Vekselretter maksimumstrgm (160 % Ivotor,,, 22
strgm) er lig med 20 mA. [134] | Mom.% green | Momentindstillingen afhzaenger af indstil-
Eksempel: Vekselretterens nominelle strem 4-20 mA lingen i parameter 4-16 Momentgraense for
(11 kW) = 24 A. 160 % = 38,4 A. Motorens motordrift.
nominelle stram = 22 A. Udlzesning er [135] | Mom.% nom. | Momentindstillingen afhaenger af
11,46 mA. 4-20 mA motormomentindstillingen.
% - 11.46 mA [136] | Effekt 4-20 mA | Hentet fra parameter 1-20 Motoreffekt [kW/].
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6-60 Klemme X30/8, udgang

6-62 Klemme X30/8, maks. skalering

Option: Funktion: Range: Funktion:

[137] | Hast. 4-20 mA [ Hentet fra parameter 3-03 Maksimumre- Hvis en strem 4-20 mA er gnsket ved maksimum
ference. 20 mA = veerdi i udgang (100 %), beregnes procentveaerdien pa
parameter 3-03 Maksimumreference. folgende made:

[138] | Moment 4-20 | Momentreference i forhold til 160 % 20 mA / gnsket maksimum strom x 100 %

mA moment 20-4

. . . . - ie. 10mA: “55=x100 = 160%
[139] [ Busstyring 0-20 | En udgangsvaerdi, som er indstillet pa

mA baggrund af fieldbus-procesdata. 6-63 Klemme X30/8 busstyring
Udgangen fungerer uafhaengigt af de
) gang . 9 . 9'9 Range: Funktion:
interne funktioner i frekvensomformeren.

Ofy* - 0 i i

[140] | Busstyring 4- | En udgangsveerdi, som er indstillet pa ks 1= lapl ) R eer nlvfeauet for udgang X30/8; hvis den

20 mA baggrund af fieldbus-procesdata. S
Udgangen fungerer uafhaengigt af de - = =
) ) . 6-64 Klemme X30/8, udgangstimeout forudindstillet
interne funktioner i frekvensomformeren.

[141] | Busstyr. 0-20 Parameter 4-54 Advarsel, reference lav Range: Funktion:

mA t.o. definerer den analoge udgangs adfeerd i 0 %*| [0- Holder det forudindstillede niveau for udgang
tilfeelde af en bus-timeout. 100 %] X30/8.

[142] | Busstyr. 420 | Parameter 4-54 Advarsel, reference lav Hvis der er en fieldbus-timeout, og en timeout-

mA t.o. definerer den analoge udgangs adfeerd i funktion er valgt i parameter 6-60 Klemme
tilfeelde af en bus-timeout. X30/8, udgang, forudindstilles udgangen til

[149] | Mom. % grae | Momentreference. Parameter 3-00 Referen- dette niveau.

4-20 mA ceomrdde [Min.-Maks.] 0 % = 4 mA; 100 %
=2 A.
om 3.7.8 6-7* Analog udgang 3 MCB 113
Parameter 3-00 Referenceomrade [-Maks. -
Maks.] -100 % = 4 mA; 0 % = 12 mA; ) ) .
+100 % = 20 mA Parametre til konfigurering af skalering og graenser for
0 = .
- analog udgang 3, klemme X45/1 og X45/2. Analoge
[150] [ Maks. ud.fr | forhold til parameter 4-19 Maks. udgangs- . .
udgange er stremudgange: 0/4-20 mA. Oplgsning pa
4-20 mA frekvens. .
analoge udgange er 11 bit.

6-61 Klemme X30/8, min. skalering

Range:

Funktion:

0 %*

[0-
200 %]

Skalerer minimumudgangen for det valgte analoge
signal pa klemme X30/8. Skalér minimumvaerdien
som en procentdel af den maksimale signalveerdi.
Indtast for eksempel vaerdien 25 %, hvis udgangen
ber veere 0 mA ved 25 % af den maksimale
udgangsveerdi. Veerdien ma aldrig veere hgjere end
den tilsvarende indstilling i parameter 6-62 Klemme
X30/8, maks. skalering, hvis veerdien er under

100 %.

Denne parameter er aktiv, nar VLT® Universal I/O
MCB 101 er monteret i frekvensomformeren.

6-62 Klemme X30/8, maks. skalering

Funktion:

Skalerer maksimumudgangen for det valgte
analoge signal pa klemme X30/8. Skalér veerdien
til den kraevede maksimumveerdi for den valgte
signaludgang. Skalér udgangen for at fa en lavere
strom end 20 mA ved fuld skala eller 20 mA ved
en udgang under 100 % af maksimumsignal-
veerdien. Hvis 20 mA er den kraevede
udgangsstrem ved en veerdi mellem 0-100 % af
fuld skala for udgangen, skal procentvaerdien
programmeres i parameteren, dvs. 50 % = 20 mA.

6-70 Klemme X45/1 udgang

Option: Funktion:
Veelg funktionen for klemme X45/1 som
en analog stremudgang.
[0] Ingen funktion Nar der ikke er et signal pa den
analoge udgang.
[52] | MCO 305 0-20
mA
[53] | MCO 305 4-20
mA
[100] [ Udgangsfrekvens | 0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA.
0-20 mA
[101] | Reference 0-20 Parameter 3-00 Referenceomrdde [Min. -
mA Maks.] 0 % = 0 mA; 100 % = 20 mA.
Parameter 3-00 Referenceomrdde [-Maks -
Maks] -100 % = 0 mA; 0 % = 10 mA;
+100 % = 20 mA.
[102] | Feedback
[103] [ Motorstrgm 0-20 | Denne veerdi er taget fra
mA parameter 16-37 Vekselret. maks. strom.
Vekselretter maksimumstrem (160 %
strem) er lig med 20 mA.
Eksempel: Vekselretterens nominelle
stram (11 kW) = 24 A. 160 % = 38,4 A.
Motorens nominelle strom = 22 A.
Udlaesning er 11,46 mA.

Range:
100 [0 -
%* 200 %
]
120
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6-70 Klemme X45/1 udgang

6-70 Klemme X45/1 udgang

Option: Funktion: Option: Funktion:

W ~11.46mA [137] | Hast. 4-20 mA Hentet fra parameter 3-03 Maksimumre-
Hvis den nominelle motorstrem svarer ieEmaz, A T = VR

til 20 mA, er udgangsindstillingen af parameter 3-03 Maksimumreference.
parameter 6-52 Klemme 42, udg. maks. [138] [ Moment 4-20 mA | Momentreference i forhold til 160 %
skal.: moment

Iyp, x100 38 4100 [139] [ Busstyring 0-20 En udgangsveerdi, som er indstillet pa
Thee @ - 175% mA baggrund af fieldbus-procesdata.

[104] [ Moment ift. Momentindstillingen afhaenger af Udgangen fungerer uafhangigt af de
graense 0-20 mA | indstillingen i parameter 4-16 Moment- interne funktioner i frekvensom-

greense for motordrift. formeren.

[105] | Moment ift. det | Moment afhaenger af motormomentind- [140] | Busstyring 4-20 | En udgangsvzerdi, som er indstillet pd
nominelle stillingen. mA baggrund af fieldbus-procesdata.
motormoment Udgangen fungerer uafhzengigt af de
0-20 mA interne funktioner i frekvensom-

[106] | Effekt 0-20 mA Hentet fra parameter 1-20 Motoreffekt formeren.

[kW]. [141] [ Busstyring 0-20 Parameter 4-54 Advarsel, reference lav

[107] [ Hast. 0-20 mA Hentet fra parameter 3-03 Maksimumre- mA, timeout definerer den analoge udgangs adfeerd

ference. 20 mA = vardi i i tilfelde af en fieldbus-timeout.
parameter 3-03 Maksimumreference. [142] [ Busstyring 4-20 Parameter 4-54 Advarsel, reference lav

[108] | Momentref. 0-20 | Momentreference i forhold til 160 % mA, timeout definerer den analoge udgangs adfzrd
mA moment i tilfelde af en fieldbus-timeout.

[109] | Maks. udgangs- | I forhold til parameter 4-19 Maks. [150] | Maks. udgangs- | I forhold til parameter 4-19 Maks.
frekvens 0-20 mA | udgangsfrekvens. frekvens 4-20 mA | udgangsfrekvens.

[130] :ig.-frekv. 4-20 |0 Hz =4 mA, 100 Hz = 20 mA.

[131] | Reference 4-20 Parameter 3-00 Referenceomrade [Min.- Range: Funktion:
mA Maks.] 0 % = 4 mA; 100 % = 20 mA. 0,00 % | [0,00- Skalér minimumudgangen for det valgte

Parameter 3-00 Referenceomréide [-Maks.- * 200,00 %] | analoge signal pa klemme X45/1 som en
Maks.] -100 % = 4 mA; 0 % = 12 mA; procentdel af den maksimale signalveerdi.
+100 % = 20 mA. Hvis 0 mA (eller 0 Hz) for eksempel kraeves

[132] | Feedback 4-20 ved 25 % af den maksimale udgangsveerdi,
mA programmeres 25 %. Skaleringsvaerdien op til

[133] | Mot.strom 4-20 Denne vaerdi er taget fra 100 % ma aldrig overskride den tilsvarende
mA parameter 16-37 Vekselret. maks. strom. indstilling i parameter 6-72 Klemme X45/1

Vekselretter maksimumstrem (160 % maks. skal.
strom) er lig med 20 mA.

Eksempel: Vekselretterens nominelle
strom (11 kW) = 24 A. 160 % = 38,4 A.
Motorens nominelle strem = 22 A.
Udlaesning er 11,46 mA.

Lopdx224 - 9.17ma

Hvis den nominelle motorstrem svarer
til 20 mA, er udgangsindstillingen af
parameter 6-52 Klemme 42, udg. maks.
skal.:

IVL;‘:;,;::OO _ 38.42§ 100 _ ey

[134] | Moment % Momentindstillingen afhaenger af
graense 4-20 mA | indstillingen i parameter 4-16 Moment-

greense for motordrift.

[135] [ Moment % nom. | Momentindstillingen afhaenger af
4-20 mA motormomentindstillingen.

[136] | Effekt 4-20 mA Hentet fra parameter 1-20 Motoreffekt

[kW].
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6-72 Klemme X45/1, udgang maks. skal.

Range: Funktion:

100%* | [0,00-
200,00

%] veerdien til maksimumvaerdien for stremsignal-

Skalér maksimumudgangen for det valgte
analoge signal pa klemme X45/1. Indstil

udgangen. Skalér udgangen til at give en strem
lavere end 20 mA ved fuld skala eller 20 mA
ved en udgang under 100 % af maksimumsig-
nalvaerdien. Hvis 20 mA er den kraevede
udgangsstrem ved en vaerdi mellem 0-100 % af
fuld skala for udgangen, skal procentveerdien
programmeres i parameteren, for eksempel

50 % = 20 mA. Hvis en strem pa 4-20 mA er
kraevet ved maksimum udgang (100 %),
beregnes procentvaerdien pé folgende made
(eksempel hvor kraevet maksimum udgang er
10 mA):

Lomrae [MA]
Ignsiene maks [MA]

_20-4mA _
= g X100% = 160%

x100 %

130BA877.10

~
-
~

S | -~
0% Analog Analog 100% Analogt
udg.-skala udg.-skala udgangssignal
lav hgj eks:hast.
P 6-71 P 6-72 [O/MIN]

lllustration 3.47 Udgang maksimum skalering

0/4

6-73 Klemme X45/1, udgangsbusstyring

Range: Funktion:

0,00 %* | [0,00- Holder niveauet for analog udgang 3
100,00 %] (klemme X45/1), hvis den er styret af

bus.

6-74 Klemme X45/1, preset for udg.-timeout

Range: Funktion:

0,00 %* | [0,00- Holder det forudindstillede niveau for
100,00 %] | analog udgang 3 (klemme X45/1).

Hvis der er en fieldbus-timeout, og en
timeoutfunktion er valgt i
parameter 6-70 Klemme X45/1 udgang,

forudindstilles udgangen til dette niveau.

3.7.9 6-8* Analog udgang 4 MCB 113

Parametre til konfigurering af skalering og graenser for
analog udgang 4, klemme X45/3 og X45/4. Analoge
udgange er stramudgange: 0/4 til 20 mA. Oplgsning pa
analoge udgange er 11 bit.

6-80 Klemme X45/3 udgang

Option: Funktion:
Veaelg funktionen for klemme X45/3 som en
analog stremudgang.
[0] * [ Ingen Samme valg tilgaengelige som for
funktion parameter 6-70 Klemme X45/1 udgang.

6-81 Klemme X45/3, udgang maks. skal.

Option: Funktion:
[0,00 % | 0,00-

1* 200,00
% minimumveaerdien som en procentdel af den

Skalerer minimumudgangen for det valgte
analoge signal pa klemme X45/3. Skalér

maksimale signalveerdi, for eksempel hvis 0
mA (eller 0 Hz) kraeves ved 25 % af den
maksimale udgangsveerdi, og 25 %
programmeres. Veerdien ma aldrig overskride
den tilsvarende indstilling i

parameter 6-82 Klemme X45/3 maks. skal., hvis
veerdien er under 100 %.

Denne parameter er aktiv, nar VLT® Udvidet
releekort MCB 113 er monteret i frekvensom-

formeren.

6-82 Klemme X45/3, udgang maks. skal.

Option: Funktion:
[0,00 |0,00-

%] * |200,00
% veerdien til den kraevede maksimumvaerdi for

Skalerer maksimumudgangen for det valgte
analoge signal pa klemme X45/3. Skalér

den valgte signaludgang. Skalér udgangen for
at fa en lavere stram end 20 mA ved fuld skala
eller 20 mA ved en udgang under 100 % af
maksimumsignalvaerdien. Hvis 20 mA er den
kreevede udgangsstrem ved en veerdi mellem
0-100 % af fuld skala for udgangen, skal
procentvaerdien programmeres i parameteren,
for eksempel 50 % = 20 mA. Hvis en strem pa
4-20 mA er kraevet ved maksimum udgang
(100 %), beregnes procentvaerdien pa felgende
made (eksempel hvor kraevet maksimum
udgang er 10 mA):

LomrapE [mA]
Ignsiepe maxs [MA]

20 - 4mA
Bl s % = 0
10 x100% = 160 %

6-83 Klemme X45/3, udgangsbusstyring

Option: Funktion:

[0,00 %] * | 0,00-100,00 % | Holder niveauet for udgang 4 (X45/3),
hvis den er styret af bus.

x100%
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6-84 Klemme X45/3, preset for udgangstimeout

Option: Funktion:
[0,00 %] | 0,00- Holder det aktuelle niveau for udgang 4
* 100,00 % | (X45/3). Hvis der er en fieldbus-timeout,

og en timeoutfunktion er valgt i
parameter 6-80 Klemme X45/3 udgang,
forudindstilles udgangen til dette niveau.
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3.8 Parametre: 7-** Styreenheder

381 7-0° Hastghed, PID-sty.

Option: Funktion:
BEMARK! 2] [MCB 102
Hvis der anvendes separate encodere (kun (FC 302), skal 3] |mcB 103
rampe-relaterede parametre justeres iht. gearudveks- 4] | Mco-encoder 1
lingsforholdet mellem de to encodere. [5] | MCO-encoder 2

[6] | Analog indgang 53

7-00 Hastighed, PID-feedbackkilde [71 | Analog indgang 54

Option: Funktion: [8] | Frekvensindgang 29

W [9] | Frekvensindgang 33

. [111 [ MmcB 15X
Denne parameter kan ikke
justeres, mens motoren korer.

3.8.2 Speed PID Droop

Vzelg encoderen til feedback med
Denne funktion implementer praecis momentdeling mellem

flere motorer pa en feelles mekanisk aksel.

Speed PID droop er nyttig i marine- og minedriftsapplika-
tioner, hvor redundans og hgjere dynamik er pakraevet.
Speed PID droop tillader reduktion af inerti ved at udnytte
flere sma motorer i stedet for en stor motor.

lllustration 3.48 viser konceptet i denne funktion:

lukket slgjfe.

Feedback kan komme fra en anden
encoder (typisk monteret pa selve
applikationen) end den motormon-
terede encoderfeedback, der er valgt i
parameter 1-02 Flux-motorfeedbackkilde.

[0] | Motorfeedb. P1-02
[1] [ 24 V-encoder
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Illustration 3.48 Speed PID Droop

Vardien i parameter 7-01 Speed PID Droop sikrer, at belast-
ningen deles lige mellem motorerne. Hvis momentet pa
motoren er 100 % af nominelt motormoment, reducerer
frekvensomformeren effekten til denne motor med 100 %
af veerdien i parameter 7-01 Speed PID Droop. Hvis
momentet er 50 % af nominelt motormoment, reducerer
frekvensomformeren effekten til denne motor med 50 % af
veerdien i parameter 7-01 Speed PID Droop. Dette sikrer, at
motorerne deler belastningen lige.

En ulempe ved at benytte PID droop er, at den faktiske
akselhastighed ikke svarer praecist til referencen. Speed PID
droop er ikke effektiv i applikationer med lav hastighed, da
justeringsomradet kan vaere utilstraekkeligt.

Anvend hastighedstilpasning, hvis applikationen kraever
folgende:
. Ngjagtig hastighed (den faktiske akselhastighed
svarer til referencehastigheden).

. Praecis hastighedsjustering ned til 0 O/MIN.

Aktivér PID droop
For at aktivere PID droop:

Ker frekvensomformeren i en af fglgende
tilstande:

. Flux, lukket slgjfe
(parameter 1-01 Motorstyringsprincip, [3]
Flux m motorfeedb).

. Flux sensorless (parameter 1-01 Motorsty-
ringsprincip, [2] Flux sensorless).

Ker frekvensomformeren i hastighedstilstand
(parameter 1-00 Konfigurationstilstand, option [0]
Hast. aben slgjfe eller [1] Hast. lukket slgjfe).

Serg for, at parameter 1-62 Slipkompensering
indeholder standardvaerdien (0 %).

Serg for, at alle frekvensomformere i momentde-
lingssystemet anvender samme
hastighedsreference og start- og stopsignal.

Serg for, at alle frekvensomformere i momentde-
lingssystemet anvender samme
parameterindstillinger.

Justér veerdien i parameter 7-01 Speed PID Droop.

MG33MMO1
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BEMARK!

Anvend ikke overspaendingsstyring, nar PID droop-
funktionen benyttes (veelg [0] Deaktiver i
parameter 2-17 Overspaendingsstyring).

BEMARK!

Hvis hastighedsreferencen er lavere end veerdien i
parameter 7-01 Speed PID Droop, lader frekvensom-
formeren PID droop-faktoren svare til
hastighedsreferencen.

Eksempel med en PM-motor

| en opseetning med fglgende konfiguration:
. Referencehastighed = 1.500 RPM.

. Parameter 7-01 Speed PID Droop = 50 RPM.

Frekvensomformeren giver felgende effekt:

Belastning pa motoren Udgang

0% 1.500 O/MIN
100% 1.450 O/MIN
100 % regenerativ belastning 1.550 RPM

Tabel 3.24 Effekt med Speed PID droop

Det er pa grund af dette, at droop af og til benzevnes som
negativ slipkompensering (frekvensomformeren reducerer

effekten i stedet for at ege den).

3.8.3 Speed trim

Hastighedstilpasningsfunktionen er en tilfgjelse til speed
PID droop. Hastighedstilpasning tillader momentdeling
med preecis hastighed ned til 0 O/MIN. Funktionen kraever
ledningsfering af analoge signaler.

Med hastighedstilpasning kerer master-frekvensom-
formeren med normal PID-hastighed uden droop. Follower-
frekvensomformere benytter speed PID droop, men i stedet
for at reagere pa egen belastning sammenligner denne
med belastningen i andre frekvensomformere i systemet,
og disse data bruges som input for speed PID droop.

En opseetning med en enkelt kilde, hvor master-frekvens-
omformeren sender informationer om moment til alle
followere, er begrzaenset af antallet af tilgeengelige analoge
udgange pa master-frekvensomformeren. Det er muligt at
anvende et kaskadeprincip, der overvinder denne
begraensning, men som ger styringen langsommere og
mindre preecis.

Master-frekvensomformeren kgrer i hastighedstilstand.
Follower-frekvensomformerne kerer i hastighedstilstand
med hastighedstilpasning. Tilpasningsfunktionen anvender
momentdata fra alle frekvensomformere i systemet.
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Illustration 3.49 Speed trim

Illustration 3.49 viser en opsaetning med en enkelt kilde, 7-02 Hastighed, PID-proportionalforst.

hvor masteren sender momentsignalet til alle followere.

Range: Funktion:
Antallet af tilgeengelige analoge udgange pa masteren - - - -
. L. Size [0 | Indtast proportionalforstaerkningen for hastig-
begraenser denne opsatning. Anvend et kaskadeprincip for ) . .
related* |- 1] | hedsstyringen. Proportionalforsteerkningen

at overvinde begraensningen ved antallet af analoge
udgange. Kaskadeprincippet ger styringen langsommere
og mindre ngjagtig sammenlignet med en opsaetning, der

benytter analoge udgange. o
parameter 1-00 Konfigurationstilstand [0] Hast.

7-01 Speed PID Droop dben slgjfe- og [1] Hast. lukket slgjfe-styring. Der

forsteerker fejlen (dvs. afvigelsen mellem
feedbacksignalet og seetpunktet). Denne
parameter anvendes sammen med

Droop-funktionen giver frekvensomformeren mulighed for at opnés hurtig styring ved kraftig forsteerkning.
seenke motorhastigheden proportionalt med belastningen. Hvis forsteerkningen gges, bliver processen
Droop-vardien er direkte proportional med belastningsveerdien. mindre stabil.
Anvend droop-funktionen, nér flere motorer er mekanisk Anvend denne parameter for veerdier med tre
tilsluttet, og belastningen pd motorer kan vaere forskellige. decimaler. For veerdier med 4 decimaler benyttes
Serg for, at parameter 1-62 Slipkompensering har en fabriksind- parameter 3-83 Kvikstop S-rampeforh. ved decel.
stilling. Start.
Range: Funktion:
0 RPM* [0 - 200 RPM] Indtast droop-veerdien

ved 100 % belastning.
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7-03 Hastighed, PID-integrationstid 7-06 Hastighed, PID-lavpasfiltertid

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [1.0 - | Angiv integrationstiden for hastighedssty- Size [0.1 11> T RK
related* | 20000 |reenheden, som bestemmer den tid, det related* |- 100

Hoj filtrering kan veere skadelig for den
dynamiske ydeevne.

Denne parameter anvendes sammen med
parameter 1-00 Konfigurationstilstand [1]
Hast. lukket slgjfe og [2] Moment-styring.

Filtertiden i Flux Sensorless skal justeres
stationaer tilstand. Der opnas hurtig styring til 3-5 ms

ms] tager PID-styringen at udbedre fejl. Jo sterre ms]
fejlen er, des hurtigere stiger forsteerkningen.
Integrationstiden skaber en forsinkelse af

signalet og derfor en deempningseffekt og
kan anvendes til at flerne hastighedsfejl i

ved en kort integrationstid, men hvis integra-

tionstiden er for kort, bliver processen ustabil. . . . .
. . . . Indstil en tidskonstant for lavpasfilteret til hastig-
En for lang integrationstid deaktiverer den . :
. . . . hedsstyring. Lavpasfilteret forbedrer ydeevnen i
indbyggede handling, hvilket kan fare til ) i e .
. stationaer tilstand og deemper oscilleringer pa
store afvigelser fra den gnskede reference, da . ;
. feedbacksignalet. Dette er en fordel, hvis der er
procesregulatoren tager for lang tid om at o ) .
. meget stgj i systemet, se lllustration 3.50. Hvis
regulere fejl. Denne parameter anvendes
. ) der for eksempel er programmeret en
sammen med [0] Hast., dben slajfe og [1]

Hast., lukket slgjfe, indstillet i
parameter 1-00 Konfigurationstilstand.

tidskonstant (t) pa 100 ms, er afbrydelsesfre-
kvensen for lavpasfilteret 1/0,1= 10 RAD/sek,
hvilket svarer til (10/2 x m) = 1,6 Hz. PID-

g . o X lat | ki t feedbacksignal, d
7-04 Hastighed, PID-differentieringstid reg'u A eb efe acKeignal, Cer
varierer med en frekvens pa mindre end 1,6 Hz.

Range: Funktion: Hvis feedbacksignalet varierer med en hgjere
Size [0 - [Indtast hastighedsstyreenhedens differentier- frekvens end 1,6 Hz, reagerer PID-regulatoren
related* | 200 ingstid. Differentiatoren reagerer ikke pa ikke.

ms] konstant fejl. Den giver en forsteerkning, der er Praktiske indstillinger for
proportionel med ndringsfrekvensen for parameter 7-06 Hastighed, PID-lavpasfiltertid
hastighedsfeedback. Jo hurtigere fejlen andrer hentet fra antallet af pulseringer pr. omdrejning
sig, des kraftigere vil forsteerkningen fra fra encoderen:
differentiatoren veere. Forsteerkningen er
proportional med den hastighed, hvormed Encoder PPR | Parameter 7-06 Hastighed,
fejlene aendrer sig. Nar denne parameter PID-lavpasfiltertid
indstilles til nul, deaktiveres differentiatoren. 512 10 ms
Denne parameter anvendes med 1024 5 ms
parameter 1-00 Konfigurationstilstand [1] Hast. 2048 2 ms
lukket slgjfe-styring. 4096 1 ms
Tabel 3.26 Hastighed, PID-lavpasfiltertid
Range: Funktion:
5«1 [1- Indstil en greense for den forsteerkning, der
20] forsynes af differentiatoren. Overvej at begraense

forstaerkningen ved hgje frekvenser. Indstil for
eksempel et rent D-led ved lave frekvenser og et
konstant D-led ved hgjere frekvenser. Denne
parameter anvendes med parameter 1-00 Konfigura-
tionstilstand [1] Hast. lukket slgjfe-styring.
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7-07 Hast. PID Feedb.gearudv.forh.

Feedback =
X
g Range: Funktion:
Stojfyldt feedbacksignal R 1*| [0.0001 - 32.0000 ] | Frekvensomformeren ganger hastig-
hedsfeedbacken med dette forhold.
— 2
N 3
]
- — — — — — — — - = = - s
[
O0oo | o
o0 ’—‘
O%O 0 nl n2
> T |
o O OO I
Motor I | |
AN
Par 7-07=1.00 Par 7-07=n1/n2
f
0.6 Sek.
tisek) Illustration 3.51 Hast. PID Feedb.gearudv.forh.
Lowpeass filter A .
7-08 Hastighed, PID-fremfaringsfaktor
fo=10Hz Range: Funktion:
0 %*| [0 - 500 %] | Referencesignalet bypasser hastighedssty-
Feedback ringsenheden med den angivne mangde.

Denne funktion gger den dynamiske ydeevne

for hastighedsstyringsslajfen.
Filteret feedbacksignal
7-09 Speed PID Error Correction w/ Ramp
Range: Funktion:
Size related* | [10 - 100000 | Hastighedsfejlen mellem rampen
’W\ X .

RPM] og den faktiske hastighed sammen-
lignes med indstillingen i denne
parameter. Hvis hastighedsfejlen
overstiger denne parameterind-
tastning, rettes hastighedsfejlen via
en kontrolleret rampning.

Motor 2
Speed S
; g
=]
0.6 t(Sek.) @
Illustration 3.50 Feedbacksignal
Limit Time
Motor
Speed
700
~ Torque =&
Limit Time
—Ramp Motor Speed

Illustration 3.52 Hastighedsfejl mellem rampe og den faktiske
hastighed
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3.8.4 7-1* Moment PI-styr.

Parametre til konfiguration af moment PI-styring.

7-10 Torque Pl Feedback Source

Veelg feedbackkilde for momentstyreenheden.
Option: Funktion:

[0] * [ Controller Off

Velg drift med aben slgjfe.

[11 [Analog Input 53 | Veelg for at bruge momentfeedback fra en
analog indgang.

[2] [Analog Input 54 | Veelg for at bruge momentfeedback fra en
analog indgang.

[3] | Estimed Torque [ Veelg for at bruge det momentfeedback,

der er ansldet af frekvensomformeren.

7-12 Moment Pl-proportionalforst.

Range: Funktion:
100 % | [O - Indtast proportionalforstaerkningsveerdien for
8 500 %] momentstyreenheden. Valg af en hgj veerdi

bevirker, at styreenheden reagerer hurtigere.
For hgj en indstilling medferer en ustabil
styreenhed.

7-13 Moment Pl-integrationstid

Range: Funktion:

0.020 s*

[0.002 - 2 s] | Angiv integrationstiden for momentsty-
reenheden. Valg af en lav vaerdi ger, at
styreenheden reagerer hurtigere. For lav
en indstilling medfgrer ustabil styring.

7-16 Torque Pl Lowpass Filter Time

Indtast en tidskonstant for lavpasfilteret til momentstyring.
Funktion:

| [01-100 ms] |

Range:

5 ms*

7-18 Torque Pl Feed Forward Factor

Indtast feed forward-faktorveerdien for moment. Referencesignalet
bypasser momentstyringsenheden med denne veerdi.

Range: Funktion:

0 %* | [0 - 100 %] |

7-19 Current Controller Rise Time

Range: Funktion:

Size related* [ [15 - 100 %] | Indtast veerdien for stigetiden for
den aktive styreenhed som en

procentdel af styreperioden.

3.8.5 7-2* Processtyrings fb.

Veelg feedbackkilder for PID-processtyringen, og hvordan
denne feedback skal handteres.

7-20 Proc. lukket slgjfe, tilb. 1-signal

Option: Funktion:

Det effektive feedbacksignal bestar af
summen af de to forskellige indgangs-
signaler.

Veelg, hvilken af frekvensomformerens
indgange der skal behandles som
kilde til det ferste af disse signaler.
Det andet indgangssignal defineres i
parameter 7-22 Proc. lukket slgjfe, tilb.
2-signal.

[0] * | Ingen funktion

[1] | Analog indgang 53

[2] | Analog indgang 54

[3] | Frekvensindgang
29

[4] | Frekvensindgang
33

[71 | Analog indg.
X30/11

[8] | Analog indg.
X30/12

[15] [ Analog indg. X48/2

7-22 Proc. lukket slgjfe, tilb. 2-signal

Option: Funktion:

Det effektive feedbacksignal bestar af
summen af de to forskellige indgangs-
signaler. Veelg, hvilken af
frekvensomformerens indgange der
skal behandles som kilde til det andet
af disse signaler. Det ferste indgangs-
signal defineres i parameter 7-20 Proc.
lukket slajfe, tilb. 1-signal.

[0] * | Ingen funktion

[1] [Analog indgang 53

[2] | Analog indgang 54

[3]1 | Frekvensindgang
29

[4] | Frekvensindgang
33

[7]1 [Analog indg.
X30/11

[8] | Analog indg.
X30/12

[15] | Analog indg. X48/2
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3.8.6 7-3* Proces, PID-reg.

7-30 Proces PID normal/inverteret styring

Option: Funktion:
Normal og inverteret styring implementeres ved
at introducere en forskel mellem reference-
signalet og feedbacksignalet.

[0] * | Normal Indstil processtyring for at @ge udgangsfre-

kvensen.

[11 [Inverteret | Indstil processtyring for at reducere udgangsfre-
kvensen.

7-31 Proces, 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.

7-32 Proces PID starthastighed

Range: Funktion:

0 RPM*

[0 - 6000 | Indtast den motorhastighed, der skal opnas
RPM] som startsignal for igangseettelse af PID-
styring. Nar strammen tilsluttes, pabegynder
frekvensomformeren rampning og kerer
derefter med hastighedsstyring med aben
slgjfe. Nar proces PID-starthastigheden er
naet, skifter frekvensomformeren til PID-
processtyring.

7-33 Proces PID-proportionalforsteerkning

Range: Funktion:
Size [0 - 10 ] [ Indtast PID-proportionalforsteerkningen.
related* Proportionalforsteerkningen multiplicerer

fejlen mellem saetpunktet og feedback-
signalet.

7-34 Proces, PID-integrationstid

Range: Funktion:
10000 s*| [0.01 - Indtast PID-integrationstiden. Integratoren
10000 s] giver en stigende forsteerkning ved en

konstant fejl mellem szetpunktet og
feedbacksignalet. Integrationstiden er den
tid, integratoren skal bruge for at na
samme forstaerkning som proportionalfor-
steerkningen.

7-35 Proces, PID-differentieringstid

Range: Funktion:

0s*| [0-10 [Indtast PID-differentieringstiden. Differentiatoren
s] reagerer ikke pa en konstant fejl, men leverer
kun en forstaerkning, nar fejlen aendrer sig. Jo

7-35 Proces, PID-differentieringstid

Range: Funktion:

kortere PID-differentieringstid, jo staerkere
forsteerkning fra differentiatoren.

7-36 Proces PID diff. Forsteerkningsgraense

Range: Funktion:
51 [1- Indtast en graense for differentiatorforstaerkningen.
50] Hvis der ikke er en greense, gges differentiatorfor-

steerkningen, ndr der sker hurtige sendringer.
Begraens differentiatorforstaerkningen for at opna
en ren differentiatorforsteerkning ved langsomme
a&ndringer og en konstant differentiatorfor-
steerkning, hvor der sker hurtige sendringer.

7-38 Proces PID-feed forward-faktor

Range: Funktion:
0%*| [O- Indtast PID-fremfaringsfaktoren. Faktoren sender
200 %] | en konstant andel af referencesignalet for at

bypasse PID-styringen, sa PID-styringen kun
pavirker den resterende andel af styresignalet.
Enhver a&ndring af denne parameter pavirker
motorhastigheden. Nar feed forward-faktoren
aktiveres, giver det mindre oversving og hgj
dynamik ved andring af seetpunktet.

Parameter 7-38 Proces PID-feed forward-faktor er
aktiv, nar parameter 1-00 Konfigurationstilstand er
indstillet til /3] Proces.

7-39 Pa referencebandbredde

Range: Funktion:
5%*| [O- Indtast Pa referencebandbredden. Nar PID-
200 %] styringsfejlen (forskellen mellem referencen og

feedbacken) er mindre end veerdien for denne
parameter, er statusbitten for Pa reference 1.

3.8.7 7-4* Adv. Process PID |

Denne parametergruppe anvendes kun, hvis
parameter 1-00 Konfigurationstilstand er indstillet til [7]
Udvidet PID-hast. AS eller [8] Udvidet PID-hast. LS.

7-40 Process PID I-del nulstilling

Option: Funktion:
[0] * | Nej
[11 [Ja

Veelg [1] Ja for at nulstille I-delen af proces PID-regule-
ringen. Valget gar automatisk tilbage til [0] Nej.
Nulstilling af I-delen ger det muligt at starte fra et
defineret punkt, ndr noget i processen er andret, hvis
for eksempel en tekstilrulle er skiftet.

7-41 Process PID-udgang neg: bgjle

Range: Funktion:
-100 %*

[-100 - par. 7-42 %] | Indtast en negativ greense for
proces PID-reguleringens udgang.
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7-42 Process PID-udgang pos.: bgjle 7-46 ProcessPID-fremf. normal/inv. reg.
Range: Funktion: Option: Funktion:
100 %* [ [par. 7-41 - 100 %] | Indtast en positiv greense for [0] * [ Normal | Veelg [0] Normal for at indstille feed forward-
proces PID-reguleringens udgang. faktoren til at behandle FF-ressourcen som en
positiv veerdi.

7-43 Process PID-forst.skal. ved min. ref.

[1]1 | Inverteret | Veelg [1] Inverteret for at behandle feed forward-

Range: Funktion: ressourcen som en negativ veerdi.
100 %* | [0 - Indtast en skaleringsprocentdel, der skal
100 %] | paferes proces PID-udgangen, nar der keres
ved minimumreferencen. Skaleringspro- Range: Funktion:

centdelen justeres linezert mellem skalaen ved 0*| [0 - 65535 ] [ Denne parameter indeholder veerdien af

TG S (T 7 Sl A (L parameter 7-45 Process PID-fremfgringsressource

forst.skal. ved min. ref) og skalaen ved [32] Bus PCD.

maksimumreference
(parameter 7-44 ProcessPID-forstrk.skal. v.maks.

7-49 Process PID normal/inv. reg.

ref). ; :
Option: Funktion:
7-44 ProcessPID-forstrk.skal. v maks. ref. [0] * [ Normal [ Veelg [0] Normal for at bruge den resulterende
Range: Funktion: udgang fra proces PID-reguleringen, som den er.
100 % | [0 - Indtast en skaleringsprocentdel, der skal [11 | Inverteret | Veelg [1] Inverteret for at invertere den
* 100 %] | paferes proces PID-udgangen, nar der kares resulterende udgang fra proces PID-reguleringen.
ved maksimumreferencen. Skaleringspro- Dette udferes, nar feed forward-faktoren paferes.

centdelen justeres linezert mellem skalaen ved
minimumreference (parameter 7-43 Process PID- 3.8.8 7-5* Adv. Proces, PID—reg.
forst.skal. ved min. ref.) og skalaen ved

maksimumreference (parameter 7-44 ProcessPID-

forstrk.skal. v maks. ref). Denne parametergruppe anvendes kun, hvis

parameter 1-00 Konfigurationstilstand er indstillet til [7]
Udvidet PID-hast. AS eller [8] Udvidet PID-hast. LS.

7-45 Process PID-fremforingsressource

Option: Funktion: 7-50 Process PID udvidet PID

[0] * | Ingen funktion Veelg, hvilken frekvensomforme- Option: Funktion:
rindgang der skal anvendes som feed [0] | Deaktiveret | Deaktiver de udvidede dele af proces PID-
forward-faktor. Faktoren fgjes til reguleringen.

udgangen pa PID-styreenheden. Dette
oger den dynamiske ydeevne.

*

[1] * | Aktiveret Aktivér de udvidede dele af PID-styreenheden.

[2] | Analog indgang 54 Range: Funktion:
(7] | Frekvensindgang 29 1*| [0- [Feed forward anvendes til at opné det kraevede
[8] | Frekvensindgang 33 1001 | niveau baseret pa et kendt, tilgengeligt signal. PID-
[11] | Lokal busreference styreenheden tager sig derefter kun af mindre dele
[20] | Digitalt pot.-meter af styringen, der er ngdvendigt pga. ukendte tegn.
[21] [ Analog indg. Standard feed forward-faktoren i
X30-11 parameter 7-38 Proces PID-feed forward-faktor er altid
[22] [ Analog indg. tilknyttet referencen, mens parameter 7-51 Process
X30-12 PID-fremfor.forst. har flere valgmuligheder. | spolea-
[29] [ Analog indg. X48/2 pplikationer er feed forward-faktoren typisk
[32] | Bus PCD Veelger en fieldbusreference systemets linjehastighed.
konfigureret af parameter 8-02 Styreo-
rdskilde. Justér parameter 8-42 PCD-
skrivekonfiguration for bussen for at Range: Funktion:
gore feed forward tilgzengelig i 0.01 s*| [0.01 - 10 s] [ Styrer dynamikken for feed forward-

parameter 7-48 PCD Feed Forward.
Brug indeks 1 for feed forward [748]
(og indeks 2 for reference [1682]).

signalet under rampe op.

[36] | MCO
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7-53 Process PID-fremfer.nedrampning

7-92 Position Pl Proportional Gain

‘ i

7-56 Process PID-ref. Filtertid

Range: Funktion:

0.001 s* [ [0.001 - 1 s] [ Indstil en tidskonstant for referencens
overordnede lavpasfilter. Lavpasfilteret
forbedrer ydeevnen i stationeer tilstand
og daemper oscilleringer pa referencen/
feedbacksignalerne. Hgj filtrering kan dog
veere skadelig for den dynamiske
ydeevne.

Range: Funktion:
0.001 s*| [0.001 - 1 s] | Indstil en tidskonstant for feedbackens

overordnede lavpasfilter. Lavpasfilteret
forbedrer ydeevnen i stationeer tilstand
og daemper oscilleringer pa referencen/
feedbacksignalerne. Hgj filtrering kan dog
veere skadelig for den dynamiske
ydeevne.

Range: Funktion: Range: Funktion:
0.01 s*| [0.01 - 10 s] | Styrer dynamikken for feed forward- 0.0150* [ [0.0000 - W
signalet under rampe ned. 1.0000 ]

3.8.9 7-9* Position PI Ctrl.

Parametre til konfiguration af positionsstyreenheden.

7-90 Position Pl Feedback Source

Option: Funktion:

BEM/ERK!
Denne parameter er kun tilgaeengelig

med softwareversion 48.XX.

Vzelg feedbackkilde for Pl-reguleringen for
positionering.

[0] * | Motorfeedb.
P1-02

Anvend feedbackkilden, der er valgt som
motorfeedback i parameter 1-02 Flux-
motorfeedbackkilde. | Flux Sensorless
styreprincip anvendes den estimerede
position fra motorstyringen.

En 24 V-encoder tilsluttet klemme 32, 33.
BEMARK!

Indstil parameter 5-14 Klemme 32,
digital indgang og

parameter 5-15 Klemme 33, digital
indgang til [0] Ingen funktion.

[11 |24 V-encoder

Denne parameter er kun
tilgeengelig med softwareversion
48.XX.

Indtast proportionalforsteerkningen for PI-
regulering for positionering. Hvis
forsteerkningsveerdien gges, bliver
styringen mere dynamisk men mindre
stabil. 0 = Ikke aktiv.

7-93 Position Pl Integral Time

Range: Funktion:
20000.0 ms* | 11.0 - 20000.0 ms] |

7-94 Position Pl Feedback Scale Numerator

Range: Funktion:
1*| [-2000000000 |[3: FRK
- 2000000000 ]

Denne parameter er kun tilgeengelig
med softwareversion 48.XX.

Denne parameter er numeratoren i den
ligning, der definerer gearudvekslingsfor-
holdet mellem motoren og
feedbackenheden, nar feedbackenheden ikke
er monteret pa motorakslen.

Par. 7 -94

Encoder omdrejninger = Par. 795

x Motor omdrejninger

7-95 Position Pl Feebback Scale Denominator

Range: Funktion:

1*] [-2000000000 - BEMAERK!

PATRTILITY ] Denne parameter er kun
tilgeengelig med software-
version 48.XX.

Se parameter 7-94 Position Pl
Feedback Scale Numerator.

7-97 Position Pl Maximum Speed Above Master

Funktion:

BEMARK!

Denne parameter er kun
tilgeengelig med softwareversion

Range:
100 RPM*

[0 - 1500
RPM]

[2] | MCB 102 Encoder tilsluttet en encoder-option 48.XX.
(optionsport B). Konfigurer encoderen i
parametergruppe 17-1* Trinv. enc. gree.fl Indtast den veerdi, hvorved follower-
[3]1 | MCB 103 Resolver tilsluttet resolver-option hastigheden ma overstige den faktiske
(optionsport B). Konfigurer resolveren i master hastighed. Kun gyldig i synkro-
parametergruppe 17-5* Resolver Interface. niseringstilstand.
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7-98 Position Pl Feed Forward Factor

Range: Funktion:

Denne parameter er kun tilgeengelig
med softwareversion 48.XX.

Indtast den veerdi, hvorved hastighedsrefe-
rencen, der er beregnet af
profilgeneratoren, ma bypasse Pl-regule-
ringen for positionering.

7-99 Position Pl Minimum Ramp Time

Range: Funktion:

0.01 s*| [0.000 - W

Jerve Denne parameter er kun tilgeengelig
med softwareversion 48.XX.

Indtast den korteste rampetid for udgangen
pa Pl-reqguleringen for positionering. Anvend
denne parameter til at begraense accele-
ration, nar store positioneringsafvigelser
rettes, for eksempel nar synkronisering
startes med en karende master, eller nar en
overbelastningssituation under positionering
er blevet afhjulpet.
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3.9 Parametre: 8-** Komm. og optioner

3.9.1 8-0* Gen. indstillinger 8-03 Styreordstimeouttid

Range: Funktion:
[1,0 [0,1- Indtast den tid, der maksimalt forventes at ga
Option: Funktion: sek] |18.000,0 |mellem modtagelsen af to p& hinanden
Indstillingen i denne parameter tilsideszetter sek felgende telegrammer. Overskrides denne tid,
indstillingerne i parameter 8-50 Vzelg frilob til formodes den serielle kommunikation at veere
parameter 8-56 Velg preset-reference. ophert. Den funktion, der er valgt i

parameter 8-04 Styreordstimeoutfunktion,

[0] | Digital og Styring ved hjeelp af bade digital indgang og udfores herefter. Et gyldigt styreord udlaser

styreord styreord. timeoutteelleren.
[1] | Kun digital Styring kun ved hjeelp af digitale indgange. 20 [0,1- Indtast den tid, der maksimalt forventes at ga

sek* |18.000,0 | mellem modtagelsen af to pa hinanden

[2] | Kun styreord | Styring kun ved brug af styreord.

sek] folgende telegrammer. Overskrides denne tid,

8-02 Styreordskilde formodes den serielle kommunikation at veaere

ophert. Den funktion, der er valgt i

Option: Funktion: ) :
” parameter 8-04 Styreordstimeoutfunktion,
» /1 »,
— udferes herefter. Et gyldigt styreord udlgser
Denne parameter kan ikke justeres, timeoutteelleren.

mens motoren keorer.

8-04 Styreordstimeoutfunktion

Veelg kilden til styreordet: en af to serielle Veelg timeoutfunktionen. Timeoutfunktionen aktiveres, hvis

graenseflader eller fire installerede optioner styreordet ikke opdateres inden for det tidsrum, der er angivet i

Under den indledende opstart indstiller parameter 8-03 Styreordstimeouttid

frekvensomformeren automatisk denne Option: Funktion:

parameter til [3] Option A, hvis den registrerer !:zi‘y‘&!-l’!

en gyldig fieldbus-option i port A. Hvis denne For at zendre opsaetningen efter en
timeout konfigureres som folger:

option fjernes, registrerer frekvensomformeren
en @ndring i konfigurationen og andrer

parameter 8-02 Styreordskilde tilbage til fabriks- 1. Indstil parameter 0-10 Aktiv
indstillingen RS485, hvorefter opseetning til [9] Multiopsaetn.
frekvensomformeren tripper. Hvis der 2. Vzelg det relevante link i
installeres en option efter den forste opstart, parameter 0-12 Denne

andres indstillingen i parameter 8-02 Styreo- opsatning knyttet til.

rdskilde ikke, men frekvensomformeren tripper,
og displayet viser: Alarm 67 Option eendret..

Ved eftermontering af en busoption i en [0] | Off Genoptager styring via fieldbus (fieldbus eller
frekvensomformer, der ikke havde en standard) ved at anvende det seneste
busoption monteret fra start, andres styringen styreord.
til busbaseret. Dette er pakraevet af sikkerheds- [11 | Fastfrys Fastfryser udgangsfrekvensen, indtil
grunde for at undga en utilsigtet aendring. udgang kommunikationen genoptages.
[0] |Ingen [2] | Stop Stopper med auto-genstart, nar kommunika-
[1]1 | FC RS485 tionen genoptages.
2 F B
[2] Cus [3] |Jogging Motoren kerer ved jog-frekvensen, indtil
[3] [Option A K S
ommunikationen genoptages.
[4] [ Option B

5] | Option CO [4] | Maks. hast. Motoren karer ved maksimumfrekvensen,

[6] [ Option C1
[30] | Ekstern [5] |Stop og trip | Stopper motoren og nulstiller derefter

indtil kommunikationen genoptages.

CAN frekvensomformeren for at genstarte:

. Via fieldbussen.
. Via [Reset].

. Via en digital indgang.
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8-04 Styreordstimeoutfunktion

Veelg timeoutfunktionen. Timeoutfunktionen aktiveres, hvis
styreordet ikke opdateres inden for det tidsrum, der er angivet i
parameter 8-03 Styreordstimeouttid

Option: Funktion:
[6] | Frileb og trip | Denne option er kun tilgeengelig med
softwareversion 48.XX.
Stopper motoren med rampe for hurtigt stop
(parameter 3-81 Quick Stop Ramp Time). Udfor
en nulstilling for at genstarte frekvensom-
formeren.
[7] | Veelg Andrer opsatningen efter en styreo-
opsaetning 1 | rdstimeout. Hvis kommunikationen
genoptages efter en timeout, vil
parameter 8-05 Slut pa timeout-funktion enten
genoptage opsatningen fra for timeout eller
beholde den opszetning, der stottes af
timeout-funktionen.
[8] [ Veelg Se [7] Veelg opseetn. 1.
opsatning 2
[9] [ Veelg Se [7] Veelg opseetn. 1.
opsatning 3
[10] [ Veelg Se [7] Veelg opseetn. 1.
opseetning 4
[26] | Trip
8-05 Slut pa timeout-funktion
Option: Funktion:
Veelg den handling, der skal finde sted, nar
der modtages et gyldigt styreord efter en
timeout. Denne parameter er kun aktiv,
narparameter 8-04 Styretimeoutfunktion er
indstillet til:
. [7] Veelg opsaeetning 1.
. [8] Veelg opseetning 2.
. [9] Veelg opseetning 3.
. [10] Veelg opseetning 4.
[0] |Hold Bevarer den opsaetning, der er valgt i
opseetn. parameter 8-04 Styretimeoutfunktion, og viser
en advarsel, indtil parameter 8-06 Nulstil styre-
timeout aktiveres. Frekvensomformeren
genoptager derefter den oprindelige
opseetning.
[11 | Genoptag Genoptager den opsatning, der var aktiv
* opsatning | inden timeout.

8-06 Nulstil styreordstimeout

Denne parameter er kun aktiv, nar der er valgt [0] Hold opsaetn. i
parameter 8-05 Slut pa timeout-funktion.

Option: Funktion:

[0] * [ Ingen nulstilling | Bevarer den opseetning, der er angivet i
parameter 8-04 Styreordstimeoutfunktion,
efter en styreordstimeout.

8-06 Nulstil styreordstimeout

Denne parameter er kun aktiv, nar der er valgt [0] Hold opsaetn. i
parameter 8-05 Slut pa timeout-funktion.

Option: Funktion:

[1]1 | Nulstilling

Gendanner frekvensomformerens
oprindelige opsaetning efter en styreo-
rdstimeout. Frekvensomformeren udferer
en nulstilling og stiller derefter
umiddelbart tilbage til indstillingen [0]
Ingen nulstilling.

8-07 Diagnoseudlgser

Denne parameter har ingen funktion for DeviceNet.

Option: Funktion:
[0] * | Ikke muligt

[11 | Udlgs ved alarmer

[2] | Udlgs alarm/advarsel. [ Denne parameter har ingen funktion
for DeviceNet.

8-08 Udlaesningsfiltrering

Hvis udlaesningen for hastighedsfeedbackvaerdien pa fieldbussen
varierer, anvendes denne funktion. Veelg filtreret, hvis denne
funktion er ngdvendig. Det er ngdvendigt med en stremcyklus,
for sendringerne aktiveres.

Option: Funktion:

[0] Motordata Normale fieldbusudlzesninger.
std.-filt.

[1] Motordata Filtrerede fieldbusudlaesninger for felgende
LP-filter parametre:

. Parameter 16-10 Effekt [kW].

. Parameter 16-11 Effekt [hp].

. Parameter 16-12 Motorspaending.

. Parameter 16-14 Motorstram.

. Parameter 16-16 Moment [Nm].

. Parameter 16-17 Hastighed [O/MIN].
. Parameter 16-22 Moment [%].

. Parameter 16-25 Moment [Nm] hgj.

3.9.2 8-1* Styre ordsindst.

8-10 Styreordsprofil

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.

Se Design Guiden for vejledning i valg af [0] FC-profil og [1]
PROFIdrive-profil.

Se betjeningsvejledningen for den installerede fieldbus for

yderligere vejledning i valg af [1] PROFIdrive-profil.
Option: Funktion:
[0] | FC-profil

[1] | PROFIdrive-profil
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8-10 Styreordsprofil 8-13 Konfigurerbart statusord

Veelg fortolkning af de styre- og statusord, som svarer til den Statusordet har 16 bit (0-15). Bit 5 og 12-15 kan konfigureres.
installerede fieldbus. Kun gyldige valg for den fieldbus, der er Hver af disse bit kan konfigureres til en af felgende optioner.
installeret i port A, er synlige i LCP-displayet. Option: Funktion:
Se Design Guiden for vejledning i valg af [0] FC-profil og [1] [14] | 732 Distatus
PROFIdrive-profil.
[15] | T33 Dl-status
Se betjeningsvejledningen for den installerede fieldbus for 161 [K37 Distatus Indgangen biiver haj, nar Klemme
yderligere vejledning i valg af [1] PROFldrive-profil. !
37 har 0V, og lav, nar klemme 37
Option: Funktion: har 24 V/
[3] | Placeringstilstand | Denne option er kun tilgeengelig med -
softwareversion 48.XX. [21] | Termisk a.dvarsel
Tildeler beveegelsesspecifikke funktioner ] EirEEes) (et )
til forskellige styre- og statusordbit. [40] | Uden for refomrade
Denne option er tilgengelig, nar [9] [41] | Load throttle active
Positioning eller [10] Synchronization er [60] | Sammenligner 0
valgt i parameter 1-00 Konfigurations- [61] | Sammenligner 1
tilstand. [62] | Sammenligner 2
51 | ODVA [63] Sammenligner 3
7] | CANopen DSP 402 [64] | Sammenligner 4
[65] [ Sammenligner 5
Statusordet har 16 bit (0-15). Bit 5 og 12-15 kan konfigureres. [71] | Logisk regel 1
Hver af disse bit kan konfigureres til en af falgende optioner. [72] | Logisk regel 2
Option: Funktion: [73] | Logisk regel 3
[0] |Ingen funktion Indgangen er altid lav. [74] | Logisk regel 4
[75] | Logisk regel 5
[1] * | Profilstandard Afhaenger af den profil, der er 180] | SL digital ud A
angivet i parameter 8-10 Styreprofil. [81] | SL digital ud B
[2] |Kun alarm 68 Indgangen bliver hgj, nar alarm 68 [82] | SL digital ud C
Sikker stands. er aktiv, og lav, nar [83] | SL digital ud D
alarm 68 Sikker stands. ikke er [84] | SL digital ud E
aktiveret. 85] | SL digital ud F
[3]1 | Trip ekskl. alarm 68 [86] | ATEX ETR cur. alarm
[4] | Position Error Denne option er kun tilgaengelig [87] | ATEX ETR freq. alarm
med softwareversion 48.XX. [88] | ATEX ETR cur.
Positionsfejlen overstiger veerdien i warning
parameter 4-71 Maximum Position [89] | ATEX ETR freq.
Error i den tid, der er indstillet i warning
parameter 4-72 Position Error [90] | Safe Function active
Timeout. [91] | Safe Opt. Reset req.
[5] [ Position Limit Denne option er kun tilgeengelig
med softwareversion 48.XX.
En positionsgraense naet. Array [15]
- - - Option: Funktion:
[6] | Touch on Target Denne option er kun tilgeengelig
med softwareversion 48.XX. Denne parameter er ikke gyldig i softwarever-
Malpositionen er ndet i touch SIS
probe-positionstilstand. [0] |Ingen Frekvensomformeren ignorerer oplysningerne i
[71 |Touch Activated Denne option er kun tilgeengelig denne bit.
med softwareversion 48.XX. [1] * | Profil- Funktionaliteten i denne bit afhaenger af valget
Touch-positionstilstand er aktiv. standard i parameter 8-10 Styreordsprofil.
[10] [ T18 Dl-status [2] [CTW Frekvensomformeren ignorerer de resterende
[11] | T19 Dl-status gyldig, bit i styreordet, hvis det indstilles til 1.
[12] [ T27 Dl-status aktiv lav
[13] | T29 Dl-status
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8-14 Konfigurerbart styreord CTW 8-14 Konfigurerbart styreord CTW

Array [15] Array [15]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[3]1 [ Safe Funktionen er kun tilgeengelig i bit 12-15 i Veelg hastighedstilstand, nar [9] Positioning eller
Option styreordet, hvis en sikkerhedsoption er [10] Synchronization er valgt i
Reset installeret i frekvensomformeren. Nulstillingen parameter 1-00 Konfigurationstilstand. Hastig-
udfgres pa en 0=1 overgang og nulstiller hedsreference er indstillet af referenceressource
sikkerhedsoptionen, som er indstillet i 1 eller fieldbus REF1 relativt til
parameter 42-24 Restart Behaviour. parameter 3-03 Maksimumreference.
[4] | PID-fejl Inverterer den resulterende fejl fra proces PID- [18] | Virtual Denne option er kun tilgeengelig med softwa-
invert. reguleringen. Kun tilgaengelig, hvis Master reversion 48.XX.
parameter 1-00 Konfigurationstilstand er Starter virtual master, der er konfigureret i
indstillet til /6] Overfladewinder, [7] Udvidet PID- parameter 3-27 Virtual Master Max Ref.
hast. AS eller [8] Udvidet PID-hast. LS. [19] | Enable Denne option er kun tilgeengelig med softwa-
[5] | PID-nulst. | | Nulstiller I-delen af proces PID-reguleringen. master reversion 48.XX.
del Svarer til parameter 7-40 Process PID |-del offset Aktiverer master offset, der er valgt i
nulstilling. Kun tilgeengelig, hvis parameter 3-26 Master Offset, nar
parameter 1-00 Konfigurationstilstand er parameter 17-93 Master Offset Selection har
indstillet til [6] Overfladewinder, [7] Udvidet PID- valgmulighederne fra [1] Absolute til [5] Relative
hast. AS eller [8] Udvidet PID-hast. LS. Touch Sensor.
[6] |PID-aktiv [ Aktiverer den udvidede proces PID-regulering. n
Svarer til parameter 7-50 Process PID udvidet PID.
Kun tilgaengelig, hvis parameter 1-00 Konfigura- Det konfigurerbare alarm- og advarselsord har 16 bit (0-15). Hver
tionstilstand er indstillet til [6] Overfladewinder, af disse bit kan konfigureres til en af folgende optioner.
[7] Udvidet PID-hast. AS eller [8] Udvidet PID- Option: Funktion:
hast. LS. [0] * Off
[11] | Start Denne option er kun tilgaengelig med softwa- [1 10 Volts low warning
homing reversion 48.XX. [2] Live zero warning
Starter homing-funktionen, der er valgt i [3] No motor warning
parameter 17-80 Homing Function. Skal forblive [4] Mains phase loss warning
hgj, indtil homing er udfert; ellers annulleres [5] DC link voltage high warning
homing. [6] DC link voltage low warning
[12] | Aktiver Denne option er kun tilgeengelig med softwa- (7] DC overvoltage warning
touch reversion 48.XX. [8] DC undervoltage warning
Valg touch probe-positioneringstilstand. Denne [9] Inverter overloaded warning
option aktiverer overvagning af touch probe- [10] Motor ETR overtemp warning
folerindgangen. [11] Motor thermistor overtemp warning
[13] |Sync. to | Denne option er kun tilgeengelig med softwa- [12] Torque limit warning
Pos. Mode | reversion 48.XX. (3] Over current warning
Vaelg positionering i synkroniseringstilstand. 4] Earth fault warning
- - - [17] Controlword timeout warning
[14] | Rampe 2 | Denne option er kun tilgeengelig med softwa-
reversion 48.XX. [19] Discharge temp high warning
Veelg mellem rampe 1 (parametergruppe 3-4* (22] Hoist mech brake warning
Rampe 1) og rampe 2 (parametergruppe 3-5* (23] Internal fans warning
Rampe 2). [24] External fans warning
[25] Brake resistor short circuit warning
[15] | Relay 1 Denne option er kun tilgaengelig med softwa- — -
T e [26] Brake powerlimit warnllng. .
Sisiaks 1. [27] Brake chopper short circuit warning
[28] Brake check warning
[16] | Relee2 Denne option er kun tilgeengelig med softwa- [29] Heatsink temperature warning
reversion 48.XX. [30] Motor phase U warning
Styrerelz 2. [31] Motor phase V warning
[17] | Speed Denne option er kun tilgeengelig med softwa- [32] Motor phase W warning
mode reversion 48.XX. [34] Fieldbus communication warning
138 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. MG33MMO1




Parameterbeskrivelser

Programming Guide

8-17 Configurable Alarm and Warningword

8-17 Configurable Alarm and Warningword

‘ i

Det konfigurerbare alarm- og advarselsord har 16 bit (0-15). Hver Det konfigurerbare alarm- og advarselsord har 16 bit (0-15). Hver
af disse bit kan konfigureres til en af falgende optioner. af disse bit kan konfigureres til en af falgende optioner.
Option: Funktion: Option: Funktion:
[36] Mains failure warning [10048] 1.8V supply low alarm

[40] T27 overload warning [10049] Speed limit alarm

[41] T29 overload warning [10060] Ext interlock alarm

[45] Earth fault 2 warning [10061] Feedback error alarm

[47] 24V supply low warning [10063] Mech brake low alarm

[58] AMA internal fault warning [10065] Controlboard overtemp alarm

[59] Current limit warning [10067] Option config changed alarm

[60] External interlock warning [10068] Safe stop alarm

[61] Feedback error warning [10069] Powercard temp alarm

[62] Frequency max warning [10073] Safestop auto restart alarm

[64] Voltage limit warning [10074] PTC thermistor alarm

[65] Controlboard overtemp warning [10075] lllegal profile alarm

[66] Heatsink temp low warning [10078] Tracking error alarm

[68] Safe stop warning [10079] lllegal PS config alarm

[73] Safe stop autorestart warning [10081] CSIV corrupt alarm

[76] Power unit setup warning [10082] CSIV param error alarm

[77] Reduced powermode warning [10084] No safety option alarm

[78] Tracking error warning [10090] Feedback monitor alarm

[89] Mech brake sliding warning [10091] Al54 settings alarm

[163] ATEX ETR cur limit warning [10164] ATEX ETR current lim alarm

[165] ATEX ETR freq limit warning [10166] ATEX ETR freq limit alarm

[10002] Live zero error alarm

[10004] Mains phase loss alarm
[10007] DC overvoltage alarm Range: Funktion:

[10008] DC undervoltage alarm Size [0 - Veelg 0 til udlaesning af den
[10009] Ivarar ovaiend alem related* 2147483647 ] aktuelle fieldbus-produktkode i
[10010] ETR overtemperature alarm henhold til den monterede
[10011] Thermistor overtemp alarm fieldbus-option. Vzlg1 il

[10012] Torque limit alarm udlaesning af den faktiske
[10013] Overcurrent alarm Ll

[10014] Earth fault alarm

[10016] Short circuit alarm 3.9.3 8-3% FC—portindstiIIinger

[10017] CTW timeout alarm

[10026] Brake powerlimit alarm Option: Funktion:

[10027] Brakechopper shortcircuit alarm Vaelg den protokol, der skal anvendes,
(10028] Brake check alarm /Andring af protokol er ikke effektiv, for efter
(10029 Heatsink temp alarm frekvensomformeren er slukket.

[10030] Phase U missing alarm 0] * | FC

[10031] Phase V missing alarm 1 | FC MC

[10032] Phase W missing alarm 21 | Modbus RTU

[10033] Inrush fault alarm

[10034] | Fieldbus com faul alarm
[10036] Mains failure alarm Range: Funktion:

[10037] Phase imbalance alarm Size related* | [1 - 255 ] [ Indtast adressen for frekvensomformer-
[10038] Internal fault porten (standard).

[10039] Heatsink sensor alarm Gyldigt omrade: 1-126.

[10045] Earth fault 2 alarm

[10046] Powercard supply alarm

[10047] 24V supply low alarm
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8-32 FC-portens baud-hast.
Option:
[0] | 2400 Baud

Funktion:

Valg af baud-hastighed for FC-port (standard).

[1] | 4800 Baud
[2] | 9600 Baud
[3] ] 19200 Baud
[4] | 38400 Baud

3.9.4 8-4* FC MC-protokolsaet

8-40 Valg af telegram

Option: Funktion:

[1] * | Standardtelegram 1 [ Ger det muligt at bruge frit konfigu-
rerbare telegrammer eller
standardtelegrammer til FC-porten.

8-34 Estimeret cyklustid
Range:

0ms*| [0-
1000000 ms]

Funktion:

| steajende omgivelser kan greensefladen
blive blokeret pa grund af overbelastning
eller darlige kapslinger. Denne parameter

[5] | 57600 Baud [100] | None
[6] | 76800 Baud [101] | PPO1
[71] 115200 Baud [102] | PPO 2
[103] | PPO 3
8-33 Paritet/stop-bits [104] | PPO 4
Option: Funktion: [105] | PPO 5
[0] * Lige par. 1 stop-bit [106] | PPO 6
[1] Ulige paritet 1 stop-bit [107] | PPO 7
[2] Ingen par. 1 stop-bit [108] | PPO 8
3] Ing par. 2 stop-bits [200] | Brugerdef. telegr. 1 | Gar det muligt at bruge frit konfigu-

rerbare telegrammer eller
standardtelegrammer til FC-porten.

[202] [ Custom telegram 3

8-41 Parametre til signaler

Option: Funktion:
angiver tiden mellem to pa hinanden o T 5 -
felgende kapslinger pa netveerket. Hvis ngen . an;e Izaramelle:
greensefladen ikke registrerer gyldige n Z ? erl endls €
kapslinger i det tidsrum, temmes nlwe S'gn:“ eh aer er
modtager-bufferen tilgeengelige for valg
) i parameter 8-42 PCD-
3 . . krivekonfigurati
8-35 Min. svartidsforsinkelse skrivekonnguration g
. parameter 8-43 PCD-
Range: Funktion: laesekonfiguration.
10 ms*| [1-10000 |Angiv minimumforsinkelsestiden mellem 5] Readout: actual set
ms] modtagelse af en forespgrgsel og eja_ out acf ua’ setup
afsendelse af et svar. Pa denne made kan (3021 anrT\umre erence
problemer med forsinkelser i [303] | Maksimumreference
modemsvartider lgses. [312] | Catch up/slow down
[341] | Rampe 1, rampe-op-tid
8-36 Maks. svartidsforsinkelse [342] | Rampe 1, rampe-ned-tid
Range: Funktion: [351] [ Rampe 2, rampe-op-tid
Size [11 - 10001 | Angiv den maksimum tilladte forsin- (3521 | Rampe 2, ra.mpe-ned-tld
related* ms] kelsestid mellem transmission af en [380] | Jog-rampetid
foresporgsel og modtagelse af svar. [381] | Kvikstop rampetid
Overskridelse af denne forsinkelse [411] | Motorhastighed, lav graense [0/
medferer styreordstimeout. MIN]
[412] | Motorhastighed, lav graense [Hz]
8-37 Maksimum forsinkelse mellem tegn [413] [ Motorhastighed, hgj grense [0/
Range: Funktion: MIN]
Size [0.00 - | Angiv det maksimum tilladte tidsinterval 4 MOtOI’haStIghed,thj graense'f[Hz]
related* 35.00 ms] | mellem modtagelse af to byte. Denne [416] | Momentgraense for motordrift
parameter aktiverer timeout, hvis [417] | Momentgraense for generatordrift
transmissionen afbrydes. [553] | KI. 29 hgj ref/feedb.-veerdi
Denne parameter er kun aktiv, nar [558] | Kl. 33 hgj ref/feedb.-vardi
parameter 8-30 Protokol er indstillet til [1] [590] | Digital & releebusstyring
FC MC. [593] | Pulsudgang #27, busstyring
[595] | Pulsudgang #29, busstyring
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8-41 Parametre til signaler

Option: Funktion: Option: Funktion:
[597] | Pulsudgang #X30/6 busstyring [1652] | Feedback [enhed]

[615] [ Klemme 53, hgj ref./feedb.-veerdi [1653] | Digi pot-reference

[625] [ Klemme 54, hgj ref./feedb.-veerdi [1657] | Feedback [RPM]

[653] | Klemme 42, udgangsbusstyring [1660] | Digital indgang

[663] | Klemme X30/8 busstyring [1661] | Klemme 53, koblingsindstilling
[673] | Klemme X45/1, busstyring [1662] | Analog indgang 53

[683] | Klemme X45/3, busstyring [1663] | Klemme 54, koblingsindstilling
[748] | PCD Feed Forward [1664] | Analog indgang 54

[890] | Bus-jog 1, hastighed [1665] | Analog udgang 42 [mA]

[891] | Bus-jog 2, hastighed [1666] | Digital udgang [bin]

[1472] | VLT-alarmord [1667] | Frekvensindgang #29 [Hz]
[1473] | VLT-advarselsord [1668] | Frekvensindgang #33 [Hz]
[1474] | VLT udvidet statusord [1669] | Pulsudgang #27 [Hz]

[1500] | Driftstimer [1670] | Pulsudgang #29 [HZ]

[1501] | Kerte timer [1671] | Releeudgang [bin]

[1502] | kWh-teeller [1672] | Teeller A

[1600] | Styreord [1673] | Teeller B

[1601] | Reference [enhed] [1674] | Prec. stop-teeller

[1602] | Reference % [1675] | Analog indg. X30/11

[1603] | statusord [1676] | Analog indg. X30/12

[1605] | Vigtigste faktiske veerdi [%] [1677] | Analog udgang X30/8 [mA]
[1606] | Actual Position [1678] [ Analog udg. X45/1 [mA]
[1609] | Tilpas. udlaes. [1679] | Analog udg. X45/3 [mA]
[1610] | Effekt [kW] [1680] | Fieldbus, CTW 1

[1611] | Effekt [hp] [1682] | Fieldbus-REF. 1

[1612] | Motorspaending [1684] | Komm.-optionsstatusord
[1613] | Frekvens [1685] [ FC-port, CTW 1

[1614] | Motorstram [1686] | FC-port, REF 1

[1615] | Frekvens [%] [1687] | Bus Readout Alarm/Warning
[1616] | Moment [Nm)] [1689] | Configurable Alarm/Warning Word
[1617] | Hastighed [O/MIN] [1690] | Alarmord

[1618] | Termisk motorbelastning [1691] | Alarmord 2

[1619] | KTY-folertemperatur [1692] | Advarselsord

[1620] | Motorvinkel [1693] | Advarselsord 2

[1621] | Torque [%] High Res. [1694] | Udv. statusord

[1622] | Moment [%] [1836] | Analog indg. X48/2 [mA]
[1623] | Motor Shaft Power [kW] [1837] | Temp.indg. X48/4

[1624] | Calibrated Stator Resistance [1838] | Temp.indg. X48/7

[1625] [ Moment [Nm] hgj [1839] | Temp.indg. X48/10

[1630] | DC Link-spaending [1843] | Analog udg. X49/7

[1632] | Bremseenergi /s [1844] | Analog udg. X49/9

[1633] [ Bremseenergi /2 min [1845] [ Analog udg. X49/11

[1634] | Kelepl.-temp. [1860] | Digital Input 2

[1635] [ Termisk inverterbelastning [3310] | Synkroniseringsfaktor master (M: S)
[1638] | SL-styreenh., tilstand [3311] | Synkroniseringsfaktor slave (M: S)
[1639] | Styrekorttemp. [3401] | PCD 1 skriv til MCO

[1645] | Motor Phase U Current [3402] | PCD 2 skriv til MCO

[1646] | Motor Phase V Current [3403] | PCD 3 skriv til MCO

[1647] | Motor Phase W Current [3404] | PCD 4 skriv til MCO

[1648] | Speed Ref. After Ramp [RPM] [3405] | PCD 5 skriv til MCO

[1650] | Ekstern reference [3406] | PCD 6 skriv til MCO

[1651] | Pulsreference [3407] | PCD 7 skriv til MCO
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8-41 Parametre til signaler

8-43 PCD-lzesekonfiguration

[3430] | PCD 10 udlaes fra MCO
[3440] | Digitale indg.

[3441] | Digitale udg.

[3450] | Faktisk pos.

[3451] | @nsket position

[3452] | Faktisk masterposition
[3453] [ Slave-indeksposition

Option: Funktion: Range: Funktion:

[3408] | PCD 8 skriv til MCO Size [0 - Veelg de parametre, der skal tildeles
[3409] [ PCD 9 skriv til MCO related* 9999 ] telegrammernes PCD'er. Antallet af
[3410] [ PCD 10 skriv til MCO tilgeengelige PCD'er afhaenger af
[3421] | PCD 1 udlaes fra MCO telegramtypen. PCD'er indeholder de
[3422] | PCD 2 udlzes fra MCO faktiske dataveerdier for de valgte
[3423] | PCD 3 udlees fra MCO [PeIEImEE:

[3424] | PCD 4 udlzes fra MCO

(34251 PCD 5 udies ra MCO
[3426] | PCD 6 udlzs fra MCO Option: Funktion:

[3427] | PCD 7 udlaes fra MCO B FRK

[3428] | PCD 8 udlzes fra MCO Denne parameter kan ikke
[3429] | PCD 9 udlaes fra MCO justeres, mens motoren kgrer.

[0] * | Ikke aktiv

[1] | Start transaktion
[2] | Bekraeft transaktion
[3]1 | Fjern fejl

8-46 BTM-transaktionsstatus

[3470] | MCO-alarmord 1

[3471] | MCO alarmord 2

[3644] | Klemme X49/7, busstyring
[3654] | Klemme X49/9, busstyring
[3664] | Klemme X49/11, busstyring
[4280] | Safe Option Status

[4282] | Safe Control Word

[4283] | Safe Status Word

[3454] | Master-indeksposition Option: Funktion:
[3455] | Kurveposition [0] * Ikke aktiv

[3456] | Sporingsfejl [1] Transaktion begyndt

[3457] | Synkroniseringsfejl [2] Transaktion bekrzefter

[3458] | Faktisk hast. [3] Transaktion-timeout

[3459] | Faktisk master-hast. [4] Fejl. Ikke-eks. par.

[3460] | Synkroniseringsstatus [5] Fejl. Par. uden for omr.

[3461] | Aksestatus [6] Transaction Failed

[3462] | Programstatus

[3464] [ MCO 302-status

[3465] | MCO 302-styring Range: Funktion:

[3466] | SPI Error Counter 60 s*| [1-360 s] [ Veelg BTM-timeout, efter en BTM-transaktion

er blevet pabegyndt.

8-48 BTM Maximum Errors

Range:

Funktion:

21%| [0 - 21 ][ Veelger det maksimalt tilladte antal fejl i Bulk-
overforselstilstand, for handlingen afbrydes.
Indstilles den til maksimum, afbrydes handlingen
ikke.

[4285] | Active Safe Func.

[4287] [ Time Until Manual Test

8-42 PCD-skrivekonfiguration

Range: Funktion:
Size [0 - Veelg de parametre, der skal tildeles
related* 9999 ] telegrammernes PCD'er. Antallet af

tilgeengelige PCD'er afhanger af
telegramtypen. Veerdierne i PCD'erne
skrives til de valgte parametre som
dataveerdier.

8-49 BTM Error Log

Range: Funktion:
0.255* | [0.000 - Liste over parametre, der mislykkedes
9999.255 ] under Bulk-overfgrselstilstand. Veerdien

efter decimalinddelingen er fejlkoden
(255 betyder ingen fejl).
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3.9.5 8-5* Digital/bus

Parametre til konfigurering af styreordskombinationen.

BEM/ERK!

Disse parametre er kun aktive, nar
parameter 8-01 Styrested er indstillet til [0] Digital og
styreord.

8-50 Veelg frilob

Option: Funktion:
Veelg styring af frilobsfunktionen via
klemmerne (digital indgang) og/eller via
bussen.
[0] | Digital Aktiverer startkommandoen via en digital
indgang indgang.
[1]1 |Bus Aktiverer startkommandoen via den serielle

kommunikationsport eller fieldbus-optionen.

[2] |Logisk OG Aktiverer startkommandoen via fieldbus/den
serielle kommunikationsport, og en ekstra

digital indgang.

[3] * | Logisk ELLER | Aktiverer startkommandoen via fieldbus/den
serielle kommunikationsport, eller via en af
de digitale indgange.

8-51 Kvikstop, valg

Veelg styring af funktionen Hurtigt stop via klemmerne (digital

indgang) og/eller via bussen.

8-52 Vaelg DC-bremse

Option: Funktion:
[3] | Logisk Aktiverer en startkommando via fieldbus/den
ELLER serielle kommunikationsport eller via en af de

digitale indgange.

8-53 Veelg start

Option: Funktion:
Veelg styring af frekvensomformerens
startfunktion via klemmerne (digital indgang)
og/eller via fieldbussen.
[0] | Digital Aktiverer en startkommando via en digital
indgang indgang.
[1]1 |Bus Aktiverer en startkommando via den serielle

kommunikationsport eller fieldbus-optionen.

[2] [Logisk OG | Aktiverer en startkommando via fieldbus/den
serielle kommunikationsport og ogsa via en af

de digitale indgange.

[3] * | Logisk Aktiverer en startkommando via fieldbus/den

ELLER serielle kommunikationsport eller via en af de

digitale indgange.

8-54 Veelg reversering

Option: Funktion:
[0] [ Digital Veelg styring af frekvensomformerens reverse-
indgang ringsfunktion via klemmerne (digital indgang)
og/eller via fieldbussen.
[1] | Bus Aktiverer reverseringskommandoen via den

Option: Funktion: serielle kommunikationsport eller fieldbus-
[0] Digital indgang optionen.
1 Bus [2] | Logisk OG Aktiverer reverseringskommandoen via
[2] Logisk OG fieldbussen/den serielle kommunikationsport
[3] * Logisk ELLER og yderligere via en af de digitale indgange.
8-52 Vaelg DC-bremse [3] [ Logisk Aktiverer reverseringskommandoen via
" . ELLER fieldbussen/den serielle kommunikationsport
Option: Funktion: . S
eller via en af de digitale indgange.
Veelg styring af DC-bremsen via klemmerne
(digital indgang) og/eller via fieldbus. 8-55 Valg opsaetning
BEM/ERK! Option: Funktion:
Nar parameter 1-10 Motorkonstruktion er Veelg styring af frekvensomformerens
indstillet til [1] PM,ikke-udpraeg.SPM, er opsaetning via klemmerne (digital indgang)
valget [0] Digital indgang eneste tilgaen- og/eller via fieldbus.
gelige mulighed. [0] [ Digital Aktiverer valg af opsaetning via en digital
indgang indgang.
[0] | Digital Aktiverer en startkommando via en digital : : : :
] . [1] |Bus Aktiverer valg af opsaetning via den serielle
indgang indgang. o .
kommunikationsport eller fieldbus-option.
[1]] Bus Aktiverer en startkommando via den serielle - - - -
L . [2] [Logisk OG [ Aktiverer valg af opseetning via
kommunikationsport eller fieldbus-optionen. ) o
fieldbussen/den serielle kommunikationsport
[2] | Logisk OG | Aktiverer en startkommando via fieldbus/den og via en af de digitale indgange.
serielle kommunikationsport og ogsa via en af de
digitale indgange.
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8-55 Vaelg opsaetning

8-80 Busmedd.tzller

eller via en af de digitale indgange.

8-56 Veelg preset-reference

Option: Funktion:
Veelg styring af preset-reference via
klemmerne (digital indgang) og/eller via
fieldbus.
[0] | Digital Aktiverer valg af preset-reference via en
indgang digital indgang.
[1]1 |Bus Aktiverer valg af preset-reference via den

serielle kommunikationsport eller fieldbus-
optionen.

[2] |Logisk OG Aktiverer valg af preset-reference via
fieldbus/den serielle kommunikationsport og

via en af de digitale indgange.

[3] * | Logisk
ELLER

Aktiverer valg af preset-reference via
fieldbus/den serielle kommunikationsport eller
via en af de 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, ndr 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, ndr parameter 8-01 Styrested er indstillet til [0] Digital og
styreord og parameter 8-10 Styreordsprofil er indstillet til [7]
PROFIdrive-profil.

Option: Funktion: Range: Funktion:
[3] * [ Logisk Aktiverer valg af opsaetning via 0¥ [0 - 0] [ Denne parameter viser antallet af gyldige
ELLER fieldbussen/den serielle kommunikationsport telegrammer, der er registreret pa bussen.

Option: Funktion:
[0] Digital indgang

[11 Bus

[2] Logisk OG

[3] * Logisk ELLER

3.9.6 8-8* FC-portdiagnose

Disse parametre bruges til overvagning af buskommuni-
kation via frekvensomformerporten.

8-81 Busfejlteeller
Array [6]

Range: Funktion:

0% [ [0-01]]|Denne parameter viser antallet af telegrammer
med fejl (for eksempel CRC-fejl) registreret pa
bussen.

8-82 Slavemedd.-teller
Range:

Funktion:

0% [ [0-01]|Denne parameter viser antallet af gyldige
telegrammer adresseret til slaven sendt af frekvens-
omformeren.

8-83 Slavefejltzeller
Range:

Funktion:

0% [ [0-0]]|Denne parameter viser antallet af telegrammer
med fejl, der ikke kunne udfgres af frekvensom-
formeren.

3.9.7 8-9* Bus jog

8-90 Bus-jog 1, hastighed

Range: Funktion:
100 RPM* | [O - par. 4-13 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 - par. 4-13 Indtast jog-hastigheden. Aktiverer
RPM] denne faste jog-hastighed via den

serielle port eller fieldbus-optionen.

3.10 Parametre: 9-** PROFIBUS
For Profibus-parameterbeskrivelser, se VLT® PROFIBUS DP
MCA 101 Programming Guide.

3.11 Parametre: 10-** DeviceNet CAN-
fieldbus

Se DeviceNet Betjeningsvejledning for DeviceNet-parameter-
beskrivelser.

3.12 Parametre: 12-** Ethernet

Se VLT® EtherNet/IP MCA 121 Betjeningsvejledning for
Ethernet-parameterbeskrivelser.
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3.13 Parametre: 13-**Intelligent logik

Smart Logic Control (SLC) er en sekvens af brugerdefi-
nerede handlinger (se parameter 13-52 SL styreenh.-
handling), som afvikles af SLC, nar den tilknyttede
brugerdefinerede handelse (se parameter 13-51 SL
styreenhed.-haendelse) evalueres som sand af SLC.
Betingelsen for en handelse kan veere en sarlig status,
eller at resultatet af en logisk regel eller en sammenligne-
roperand bliver sand. Dette medfgrer en associeret
handling som illustreret:

Par. 13-51 Par. 13-52 a
SL Controller Event SL Controller Action ~
&
o
[=3
(5]
Running Coast
Warning Start timer
Torque limit Set Do X low

Digital input X 30/2

Select set-up 2

Par.13-43
Logic Rule Operator 2

D
D

Par. 13-11
Comparator Operator

<

TRUE longer than..

Illustration 3.53 Smart Logic Control (SLC)

Hver handling og haendelse nummereres og
sammenkaedes i par (tilstande). Dette betyder, at ndr den
forste haendelse opfyldes (bliver sand), udfgres den forste
handling. Derefter vil betingelserne for den anden
haendelse blive evalueret, og hvis de evalueres som sande,
vil den anden handling blive udfert osv. Der evalueres kun
én haendelse ad gangen. Hvis en handelse evalueres som
falsk, sker der ingenting (i SLC) i lgbet af det aktuelle

scanningsinterval, og der evalueres ingen andre haendelser.

Dette betyder, at SLC ved start evaluerer den forste
haendelse (og kun den fgrste haendelse) ved hvert
scanningsinterval. Kun ndr den forste haendelse evalueres
som sand, afvikler SLC den forste handling og begynder at
evaluere den anden handelse. Der kan programmeres fra
1-20 haendelser og handlinger.

Nar den sidste haendelse/handling er blevet afviklet, vil
sekvensen begynde forfra fra den forste haendelse/den
forste handling. lllustration 3.54 viser et eksempel med tre
haendelser/handlinger.

Start- 130BA062.13
event P13-01

Tilstand 1

Hzendelse 1/
Handling 1

Tilstand 2
Heendelse 2/
Stop- Handling 2
event P13-02

~
~

\\ Stop-
\event P13-02

|

Tilstand 4

Haendelse 4/
Handling 4

Tilstand 3

Haendelse 3/
Handling 3

/
7

s
-~ stop-
event P13-02

Illustration 3.54 Haendelser og handlinger

Start og stop af SLC

Start og stop SLC ved at veelge [1] Aktiv eller [0] Ikke aktiv i
parameter 13-00 SL styreenh.-tilstand. SLC starter altid i
tilstanden 0 (hvor den evaluerer handelse [0]). SLC starter,
ndr starthaendelsen (defineret i

parameter 13-01 Starthaendelse) evalueres som sand
(forudsat at der er valgt [1] Aktiv i parameter 13-00 SL
styreenh.-tilstand). SLC stopper, nar stophaendelsen
(parameter 13-02 Stophzaendelse) er sand.

Parameter 13-03 Nulstil SLC nulstiller alle SLC-parametre og
begynder forfra med programmeringen.

BEMZERK!

SLC er kun aktiv i auto-on mode, ikke i Hand on-tilstand.
3.13.1 13-0* SLC-indstillinger

Brug SLC-indstillingerne til at aktivere, deaktivere og
nulstille Smart Logic Control-sekvensen. Logic-funktionerne
og sammenlignere kerer altid i baggrunden, hvilket giver
mulighed for separat styring af digitale indgange og
udgange.

13-00 SL styreenh.-tilstand

Option: Funktion:
[0] | lkke aktiv

Deaktiverer Smart Logic Controller.

[11 | Aktiv

13-01 Starthaendelse

Veelg den booleske (sand eller falsk) indgang for at aktivere

Aktiverer Smart Logic Controller.

Smart Logic Control.

Option: Funktion:

[0] FALSK Veelg den booleske (sand eller falsk)
indgang for at aktivere Smart Logic
Control.
Indseetter den faste veerdi - falsk.

[1] SAND Indsaetter den faste veerdi - sand.
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13-01 Starthaendelse

13-01 Starthaendelse

Veelg den booleske (sand eller falsk) indgang for at aktivere Veelg den booleske (sand eller falsk) indgang for at aktivere
Smart Logic Control. Smart Logic Control.
Option: Funktion: Option: Funktion:
[2] Karer Motoren kerer. [16] | Termisk advarsel Den termiske advarsel udlgses, nar
[3] Inden for omradet | Motoren kerer inden for de program- temperaturen overstiger graensen |
. . enten motoren, frekvensomformeren,
merede strem-/hastighedsomrader, der .
er indstillet i parameter 4-50 Advarsel, bremsemodstanden eller termistoren.
strem lav til parameter 4-53 Advarsel, [17] | Netf. uden for Netspaendingen er uden for det
hastighed hgj. omr. angivne spaendingsomrade.
[4] Pa reference Motoren kerer pa reference. [18] [ Reversering Udgangen er hgj, nar frekvensom-
[5] Momentgraense Den momentgraense, der er indstillet i formeren kerer mod uret (det logiske
produkt af statusbittene "kerer" OG
parameter 4-16 Momentgraense for . .
motordrift eller R ECEE:
parameter 4-17 Momentgraense for [19] | Advarsel En advarsel er aktiv.
generatordrifi, er overskredet. [20] | Alarm (trip) En (trip) alarm er aktiv.
(6] S ERREE 2B ISR G, B2 & [21] [ Alarm (triplas) En (triplas) alarm er aktiv.
indstillet i parameter 4-18 Stremgraense,
er overskredet. [22] [ Sammenligner 0 Anvend resultatet af sammenligner 0.
71 | uden for Motorstremmen er uden for det [23] [Sammenligner 1 Anvend resultatet af sammenligner 1.
strgmomr. omréde, der er indstillet i [24] |Sammenligner 2 [ Anvend resultatet af sammenligner 2.
parameter 4-18 Stremgraense.
[25] [ Sammenligner 3 Anvend resultatet af sammenligner 3.
[8] Under | lav Motorstrammen er lavere end den T TR o ) " I T o
veerdi, der er indstillet i [26] | Logisk rege nvend resultatet af logisk regel 0.
parameter 4-50 Advarsel, strem lav. [27] | Logisk regel 1 Anvend resultatet af den logiske regel
1.
[9] Over | hgj Motorstremmen er hgjere end den
veerdi, der er indstillet i [28] | Logisk regel 2 Anvend resultatet af den logiske regel
parameter 4-51 Advarsel, stram hgj. 2.
[10] [Uden for hast.- Hastigheden er uden for det omrade, [29] [ Logisk regel 3 Anvend resultatet af den logiske regel
omr. der er indstillet i 3.
parameterdociAdvarselzhastighediay [33] [ Digital indgang Anvend resultatet af digital indgang
og parameter 4-53 Advarsel, hastighed
DI18 18.
hgj.
[34] | Digital indgang Anvend resultatet af digital indgang
[11] [Under hastighed Udgangshastigheden er lavere end DI19 19
lav den veerdi, der er indstillet i
parameter 4-52 Advarsel, hastighed lav. [35] [ Digital indgang Anvend resultatet af digital indgang
DI27 27.
[12] [Over hastighed Udgangshastigheden er hgjere end
hoj dlam vezeh, der @y sl [36] [ Digital indgang Anvend resultatet af digital indgang
parameter 4-53 Advarsel, hastighed hgj. DI29 29.
[13] | Udenf. Feedbacksignalet er uden for det [37] [ Digital indgang Anvend resultatet af digital indgang
tilbagef.omr. omrade, der er indstillet i DI32 32.
parameter 4-56 Advarsel, feedback lav [38] | Digital indgang Anvend resultatet af digital indgang
og parameter 4-57 Advarsel, feedback DI33 33,
hgj.
! [39] [ Startkommando En startkommando er afgivet.
[14] | Under tilbagef. lav | Feedbacksignalet er under den -
. L [40] [ Frekv.-omf. stands [ En stopkommando (Jog, Stop, Hurtigt
greense, der er indstillet i top, Frilob) afgi ke f |
A 2] -
parameter 4-56 Advarsel, feedback lav. ;ip " algives — og like Ira selve
[15] [Over tilbagef. lav | Feedback er over den greense, der er ; — -
X i . [41] [ Nulst trip En nulstilling er afgivet.
indstillet i parameter 4-57 Advarsel,
feedback hgj. [42] [ Auto-nuls. trip Der udferes en auto-nulstilling.
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13-01 Starthaendelse 13-01 Starthaendelse

Veelg den booleske (sand eller falsk) indgang for at aktivere Veelg den booleske (sand eller falsk) indgang for at aktivere
Smart Logic Control. Smart Logic Control.
Option: Funktion: Option: Funktion:
[43] | Ok-tast [OK]-tasten er aktiveret. Kun [98] | RS Flipflop 4 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammenlignere.
gl o el ezl [CH [99] | RS Flipflop 5 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammenlignere.
[44] | Reset-tast [Reset]-tasten er aktiveret. Kun [100] | RS Flipflop 6 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammenlignere.
tilgeengelig pa det grafiske LCP.
[101] | RS Flipflop 7 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammenlignere.
[45] [ Venstre-tast [«] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa det

grafiske LCP. 13-02 Stophaendelse

[46] | Hojre-tast [»] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa det Velg den booleske indgang (sand eller falsk) for at deaktivere
grafiske LCP. Smart Logic Control.
[47] | Op-tast [A] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa Option: Funktion:
det grafiske LCP. [0] FALSK Se parameter 13-01 Starthaendelse for
[48] | Ned-tast [¥] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa beskrivelse af optioner [0] Falsk={61]

Logisk regel 5.
det grafiske LCP.

; - [1] SAND
[50] |Sammenlign 4 Anvend resultatet af sammenligner 4.
[2] Kerer
[51] [Sammenlign 5 Anvend resultatet af sammenligner 5. 3] Inden for omradet
[60] | Logikregel 4 Anvend resultatet af den logiske regel [4] | Pa reference
4, [5] Momentgraense
[61] [Logikregel 5 Anvend resultatet af den logiske regel (61 SUEIMEEEES
5 [71 Uden for stremomr.
[8] Under | lav
[76] | Digital indg. x30 2 | Anvend veerdien for x30/2 (VLT® 9 |Overhoj

Universal I/0 MCB 101). Uit o hesiaai:

[77] | Digital indg. x30 3 [ Anvend veerdien for x30/3 (VLT® [11
Universal I/0 MCB 101). [12

Under hastighed lav

Over hastighed hgj

Udenf. tilbagef.omr.
[14] [ Under tilbagef. lav
[15] [ Over tilbagef. lav
[16] | Termisk advarsel
[17] [ Netf. uden for omr.
[80] | Digital input x46/3 | Anvend veerdien for x46/3 (VLT® [18] | Reversering
Udvidet releekort MCB 113). [19] | Advarsel

[20] | Alarm (trip)

[21] [ Alarm (triplas)

[78] | Digital indg. x30 4 | Anvend veerdien for x30/4 (VLT®
Universal 1/0 MCB 101).

[79] | Digital input x46/1 | Anvend veerdien for x46/1 (VLT®
Udvidet releekort MCB 113).

[81] [ Digital input x46/5 | Anvend vaerdien for x46/5 (VLT®
Udvidet releekort MCB 113).

[22] [ Sammenligner 0

[82] [ Digital input x46/7 | Anvend vaerdien for x46/7 (VLT®
Udvidet releekort MCB 113).

Sammenligner 1

1
[24] | Sammenligner 2
[83] | Digital input x46/9 | Anvend vaerdien for x46/9 (VLT® [25] [ Sammenligner 3
Udvidet releekort MCB 113). [26] | Logisk regel 0
[84] | Digital input Anvend vardien for x46/11 (VLT® (27] | Logisk regel 1
x46/11 Udvidet relzkort MCB 113) [25IlEogickiiegeha
[29] [ Logisk regel 3
[85] | Digital input Anvend vaerdien for x46/13 (VLT® 130] | SL timeout 0
x46/13 Udvidet releekort MCB 113). 31] | SL timeout 1
[94] | RS Flipflop 0 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammenlignere. [32] | SL timeout 2
[95] | RS Flipflop 1 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammenlignere. [33] | Digital indgang DI18
[34] [ Digital indgang DI19
[96] | RS Flipflop 2 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammenlignere. (351 | Digital indgang DI27
[97] |RS Flipflop 3 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammenlignere. [36] [ Digital indgang DI29
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13-02 Stophaendelse

13-02 Stophaendelse

Veelg den booleske indgang (sand eller falsk) for at deaktivere Veelg den booleske indgang (sand eller falsk) for at deaktivere
Smart Logic Control. Smart Logic Control.
Option: Funktion: Option: Funktion:
[37] [ Digital indgang DI32 164 ATEX ETR cur.lim.alarm er aktiv,
[38] | Digital indgang DI33 er effekten 1.
[39] | Startkommando [91] [ ATEX ETR cur. alarm | Tilgeengelig, hvis
[40] [ Frekv.-omf. stands parameter 1-90 Termisk motorbe-
[41] [ Nulst trip skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
[42] | Auto-nuls. trip eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm
[43] | Ok-tast [OK]-tasten er aktiveret. Kun 166 ATEX ETR cur.lim.alarm er aktiv,
tilgeengelig pé det grafiske LCP. er effekten 1.
[44] [ Reset-tast [Reset]-tasten er aktiveret. Kun [92] | ATEX ETR freg. Tilgaengelig, hvis
tilgeengelig pa det grafiske LCP. warning parameter 1-90 Termisk motorbe-
[45] | Venstre-tast [«] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm
det grafiske LCP.
163 ATEX ETR cur.lim.warning er aktiv,
[46] | Hgjre-tast [*] er aktiveret. Kun tilgaengelig pa er effekten 1.
det grafiske LCP.
[93] | ATEX ETR freq. alarm | Tilgeengelig, hvis
[47] | Op-tast [A] er aktiveret. Kun tilgaengelig pa parameter 1-90 Termisk motorbe-
det grafiske LCP. skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
[48] | Ned-tast 1 i elibvaics [ dlaenecl [ eller [21] Advanced ETR. Hvis advarsel
165 ATEX ETR freq.lim.warning er
det grafiske LCP. .
aktiv, er effekten 1.
[50] [Sammenlign 4 - -
[94] | RS Flipflop 0 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[51] [Sammenlign 5 .
lignere.
[60] [Logikregel 4
[61] | Logikregel 5 [95] [RS Flipflop 1 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[70] [SL timeout 3 Timer 3 for Smart Logic Controller er e
udlgbet. [96] | RS Flipflop 2 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[71] [SL timeout 4 Timer 4 for Smart Logic Controller er lignere.
udlgbet. [97] |RS Flipflop 3 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[72] |SL timeout 5 Timer 5 for Smart Logic Controller er lignere.
udlgbet. [98] | RS Flipflop 4 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[73] [SL timeout 6 Timer 6 for Smart Logic Controller er lignere.
udlgbet. [99] | RS Flipflop 5 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[74] |SL timeout 7 Timer 7 for Smart Logic Controller er lignere.
udlgbet. [100] | RS Flipflop 6 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[75] [ Startkom. afgivet lignere.
[76] | Digital indg. x30 2 [101] | RS Flipflop 7 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[77] | Digital indg. x30 3 lignere.
[78] | Digital indg. x30 4 [102] | Relay 1
[79] | Digital input x46/1 [103] | Relay 2
[80] | Digital input x46/3 [104] | Relay 3 X47/VLT® Udvidet reloekort MCB 113.
[81] [ Digital input x46/5
[82] | Digital input x46/7 [105] | Relay 4 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB 113.
[83] | Digital input x46/9 [106] [ Relay 5 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB 113.
84] [ Digital input x46/11
[84] g p [107] | Relay 6 X47/VLT® Udvidet relsekort MCB 113.
[85] | Digital input x46/13
[90] | ATEX ETR cur. Tilgaengelig, hvis [108] [ Relay 7 X34/VLT® Relaekort MCB 105.
warning parameter 1-90 Termisk motorbe- [109] | Relay 8 X34/VLT® Relaekort MCB 105.
skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm [110] | Relay 9 X34/VLT® Relaekort MCB 105.
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13-03 Nulstil SLC 13-10 Sammenligner, operand

Option: Funktion: Option: Funktion:
[0] * | Nulstil ikke Bevarer de programmerede indstillinger i [3] Motorhastighed [O/MIN] eller [Hz], som indstillet i
SLC parametergruppe 13-** Intelligent logik. parameter 0-02 Motorhastighedsenhed.
[1] | Nulstil SLC Nulstiller alle parametre i parametergruppe [4] Motorstrem
13-** Intelligent logik til fabriksindstil- [5] Motor moment
lingerne. [6] |Motoreffekt
[71 Motorspaending
3.13.2 13-1* Sammenlignere (8] | DClinkspaending
[9] Term. motor Veerdi i procent.
Sammenlignere bruges til sammenligning af kontinuerlige [10] [Term vLT® Veerdi i procent.
variabler (dvs. udgangsfrekvens, udgangsstrem, analog [11] | Kolepladetemp. Veerdi | procent,
indgang osv.) med faste preset-veerdier.
[12] [ Analog indgang Veerdi i procent.
AI53
Par. 13-11 =4
Comparator Operator N [13] [Analog indgang Veerdi i procent.
Par.13-10 = Al53
Comparator Operand < §
_ = [14] [ Analog indg. AIFB10 er en intern forsyning pa 10 V.
Par. 13-12 TRUE longer than. E— AIFB10
Comparator Value [15] [ Analog indg. AIS24V er en 24 V switch mode-
AlS24V stremforsyning.
lllustration 3.55 Sammenlignere [17] [ Analog indgang Veerdi er i [°]. AICCT er styrekorttem-
AICCT peraturen.
[18] [ Pulsindgang FI29 Veerdi i procent.
Der er digitale veerdier, som sammenlignes med faste [19] | Pulsindgang FI33 | Veerdi i procent.
tidsveerdier. Se forklaring i parameter 13-10 Sammenligner,
operand. Sammenlignere evalueres én gang i hvert [20] [ Alarmnummer Antal af alarmer eller registrerede
scanningsinterval. Anvend resultatet (sand eller falsk) alarmer.
direkte. Alle parametre i denne parametergruppe er array- [21]1 | Advarselsnummer
parametre med indeks 0-5. Vaelg indeks 0 for at [22] [ Analog indg. x30
programmere sammenligner 0, vaelg indeks 1 for at 1
programmere sammenligner 1 osv. [23] | Analog indg. x30
13-10 Sammenligner, operand 12
. . 26] | Actual Position Denne option er kun tilgeengelig med
Option: Funktion: = g : 2kl
- - softwareversion 48.XX.
Valgmulighederne [1] Reference % til Den faktiske position i positions-
[31] Teeller B er variabler, der sammen- .
i ) } enheder defineret i parametergruppe
lignes pa baggrund af deres veerdier. 17-7* Position Scaling.
Valgmulighederne [50] Falsk til [186]
Apparat-auto er digitale veerdier (sand/ [30] | Teeller A
falsk), hvor sammenligningen [B1] |Teller B
foretages pa baggrund af det tidsrum, [34] |Analog Input
hvorunder de er indstillet til sand eller X48/2
falsk. Se parameter 13-11 Sammen- [35] | Temp Input x48/4
ligner, operator. [36] | Temp Input x48/7
Veelg den variabel, som sammen- [37] [ Temp Input x48/10
ligneren skal overvdge. [50] | FALSK Indsaetter den faste veerdi falsk i
[0] DEAKTIVERET Sammenligneren er deaktiveret. sammenligneren.
[1 Reference % Den resulterende fijernreference som [51] | SAND Indseetter den faste veerdi sand i
en procentdel. sammenligneren.
2] Feedback % [O/MIN] eller [Hz], som indstillet i [52] | Styring klar Styrekortet modtager forsynings-
parameter 0-02 Motorhastighedsenhed. spaending.
[53] [Apparat klar Frekvensomformeren er klar til drift og
paferer styrekortet et signal.
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13-10 Sammenligner, operand 13-10 Sammenligner, operand

Option: Funktion: Option: Funktion:
[54] | Kerer Motoren kerer. [76] | Under feedb. lav Feedbacken er under den greense, der
[55] [Reversering Udgangen er aktiv, nar frekvensom- er indstillet i parameter 4-56 Advarsel
formeren kerer mod uret (det logiske feedback fav.
produkt af statusbittene kerer OG [77] | Over feedb. hgj Feedbacken overskrider den graense,
reverseret). der er indstillet i
[56] |Inden for omradet | Motoren kerer inden for de program- parameter 4-57 Advarsel, feedback hoj
merede strgm-/hastighedsomrader, der [80] | Termisk advarsel Denne operand bliver sand, nar
er indstillet i parameter 4-50 Advarsel, frekvensomformeren registrerer en
strem lav til parameter 4-53 Advarsel, hvilken som helst termisk advarsel, for
hastighed hgj. eksempel nar temperaturen overstiger
[60] [ Pa reference Motoren kerer pa reference. SEETECT SR L, i -
formeren, bremsemodstanden eller
[61] | Under reference, Motoren karer ved referencen, der er termistoren.
lav mindre end veerdien i -
parameter 4-54 Advarsel, reference lav. [82] [ Netf. uden for omr. | Netspaendingen er uden for det
angivne spaendingsomrade.
[62] | Over ref, hoj Motoren karer ved referencen, der
. . [85] | Advarsel Hvis en advarsel udlgses, far denne
overstiger veerdien i
parameter 4-55 Advarsel, reference hgj. DIRIAE G
[65] [ Momentgraense Momentet overstiger veerdien i [86] | Alarm (trip) En trip-alarm er aktiv.
parameter 4-16 Momentgreense for [87] | Alarm (triplas) En triplas-alarm er aktiv.
motordrift eller [90] |[Bus OK Aktiv kommunikation (ingen timeout)
parameter 4-17 Momentgreense for . . N
via den serielle kommunikationsport.
generatordrift.
[91] [ Momentgr. & stop | Hvis frekvensomformeren har
[66] | Stremgreense Motorstremmen overstiger veerdien i X
modtaget et stopsignal og er ved
parameter 4-18 Stremgraense. . .
momentgraensen, er signalet logisk 0.
[67] | Ude af Motorstrammen er uden for det [92] [Bremsefejl (IGBT) Bremse-IGBT er kortsluttet.
strgmomrade omrade, der er indstillet i
parameter 4-18 Stromgraense. [93] [Mek.bremse kontr. [ Den mekaniske bremse er aktiv.
[68] [Under I lav Motorstrammen er lavere end vaerdien [94] [ Sikker stands. aktiv
i parameter 4-50 Advarsel, strom lav. [100] | Sammenlign 0 Resultatet af sammenligner 0.
[69] | Over I hoj Motorstrammen er hgjere end [101] | Sammenlign 1 Resultatet af sammenligner 1.
veerdien i parameter 4-51 Advarsel, [102] [ Sammenlign 2 Resultatet af sammenligner 2.
strom hgj.
[103] [ Sammenlign 3 Resultatet af sammenligner 3.
[70] [Ude af hast-omr. |Hastigheden er uden for det omrade,
der er indstillet i [104] [ Sammenlign 4 Resultatet af sammenligner 4.
parameter 4-52 Advarsel, hastighed lav [105] [ Sammenlign 5 Resultatet af sammenligner 5.
Zg.p SIS &8 eI B [110] [ Logikregel O Resultatet af logisk regel 0.
9.
[111] | Logikregel 1 Resultatet af logisk regel 1.
[71] [ Under hastig lav Udgangshastigheden er lavere end
veerdien i parameter 4-52 Advarsel, [112] | Logikregel 2 Resultatet af logisk regel 2.
hastighed lav. [113] | Logikregel 3 Resultatet af logisk regel 3.
[72] [ Over hastighed, Udgangshastigheden er hgjere end [114] | Logikregel 4 Resultatet af logisk regel 4.
hgj veerdien i parameter 4-53 Advarsel, pvr— - ook I
e et [115] | Logikregel 5 esultatet af logisk regel 5.
[75] [Ude af feedback.- | Feedbacksignalet er uden for det 120 SL gzt o Resultatet af SLC-timer 0.
omr. omrade, der er indstillet i [121] | SL timeout 1 Resultatet af SLC-timer 1.
parameter 4-56 Advarsel, feedback lav [122] | SL timeout 2 Resultatet af SLC-timer 2.
og parameter 4-57 Advarsel, feedback
hoj. [123] | SL timeout 3 Resultatet af SLC-timer 3.
[124] | SL timeout 4 Resultatet af SLC-timer 4.
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13-10 Sammenligner, operand 13-10 Sammenligner, operand

Option: Funktion: Option: Funktion:

[125] | SL timeout 5 Resultatet af SLC-timer 5. [185] | Apparat-hand Aktiv, nar frekvensomformeren er i

[126] | SL timeout 6 Resultatet af SLC-timer 6. Hand on-tilstand.

[127] | SL timeout 7 Resultatet af SLC-timer 7. [186] | Apparat-auto Aktiv, nar frekvensomformeren er i
auto mode.

[130] | Digital indgang Digital input 18 (hgj = sand).

[187] | Startkom. afgivet

DI18
[131] | Digital indgang Digital input 19 (hej = sand). [190] | Digital indg. x30 2
DI19 [191] | Digital indg. x30 3

[132] | Digital indgang | Digital input 27 (hoj = sand). [192] | Digital indg. x30 4

DI27 [193] | Digital input x46/1
[133] | Digital indgang Digital input 29 (hgj = sand). [194] | Digital input x46/3
DI29 [195] | Digital input x46/5
[134] | Digital indgang Digital input 32 (hgj = sand). [196] | Digital input x46/7
DI32 [197] | Digital input x46/9
[135] | Digital indgang Digital input 33 (hgj = sand). [198] | Digital input
DI33 x46/11
[150] | SL digital udgang | Anvend resultatet af SLC udgang A. [199] | Digital input
A x46/13
[151] ;L digital udgang | Anvend resultatet af SLC udgang B. 13-11 Sammenligner, operator
[152] [ SL digital udgang | Anvend resultatet af SLC udgang C. Option: Funktion:
C Veelg den operatgr, der skal bruges i sammen-
[153] [ SL digital udgang | Anvend resultatet af SLC udgang D. ligningen. Dette er en array-parameter, der
D indeholder sammenligneroperatgrer 0-5.
[154] | SL digital udgang | Anvend resultatet af SLC udgang E. [0]]< Resultatet af evalueringen er sand, nar den
E variabel, der er valgt i parameter 13-10 Sammen-
[155] [ SL digital udgang | Anvend resultatet af SLC udgang F. ligner, operand, er mindre end den faste veerdi i
F parameter 13-12 Sammenligner, vaerdi. Resultatet
[160] | Relae 1 Relae 1 er aktivt. er falsk, hvis den variabel, der er valgt i
[161] | Relee 2 Reloe 2 or aktiv parameter 13-10 Sammenligner, operand, er
] storre end den faste veerdi i
[162] | Relay 3 parameter 13-12 Sammenligner, veerdi.

[163] | Relay 4
[164] | Relay 5
[165] | Relay 6
[166] | Relay 7
[167] | Relay 8

[1] [ = (lig med) | Resultatet af evalueringen er sand, nar den

variabel, der er valgt i parameter 13-10 Sammen-
ligner, operand, omtrent svarer til den faste

veerdi i parameter 13-12 Sammenligner, veerdi.

[168] | Relay 9 211> Inverteret logik i option [0] <.
[180] | Lokal reference Aktiv, ndr parameter 3-13 Referencested [5] [ SAND
aktiv er [2] Lokal, eller nar leengere
parameter 3-13 Referencested er [0] end..
Kaedet til hand / auto, samtidig med at [6] | FALSK
LCP'et er i Hand on-tilstand. leengere
[181]1 | Fjernreference Aktiv, nar parameter 3-13 Referencested end.
aktiv er [1] Fjernbetjent eller [0] Kaedet til 7] Se
hand / auto, samtidig med at LCP'et er e
i Auto on-tilstand. Sl
[8] | FALSK
[182] | Startkommando Aktiv, nar der foreligger en aktiv Kortere
startkommando og ingen end..

stopkommando.

[183] | Apparat standset En stopkommando (Jog, Stop, Qstop,
Frilgb) afgives — og ikke fra selve SLC.
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13-12 Sammenligner, veerdi Parameter Indstilling | Kommentarer

37] Digital
Array [6] Parameter 13-40 Logisk regel, [37) Dig

. indgang -
Range: Funktion: boolesk 1 [1] DI32
Size related* | [-100000 - Indtast udlgserniveau for den Parameter 13-42 Logisk regel,
100000 ] variabel, der er overvéaget af [2] Karer -

boolesk 2 [1]

Parameter 13-41 Logisk regel,

- i 11 0G -
array-parameter, der indeholder operator 1 [1] [1]

denne sammenligner. Dette er en

sammenligner-veerdier 0-5.

Resultat fra

. Parameter 13-15 RS-FF Operand | [26] Logisk |parameter 13-41 Lo
3.13.3 RS Flip Flops perand | [26] Logisk | p ' I
S [0] regel 0 isk regel, operator 1

[o1.

Nulstil/Indstil Flip Flops holder signalet, indtil det er

: ) . Resultat fra
indstillet/nulstillet.

Parameter 13-16 RS-FF Operand |[27] Logisk |parameter 13-41 Log

R [0] regel 1 isk regel, operator 1
o
= 1.
(o)}
Par.13-15 2
RS-FF Operand S 2 Resultat fra
m
Par. 13-16 - parameter 13-15 RS-
RS-FF Operand R Parameter 13-51 SL styreenhed.- [ [94] RS
- . FF Operand S og
heendelse [0] Flipflop 0
parameter 13-16 RS-
lllustration 3.56 Nulstil/Indstil Flip Flops FF Operand R.
Parameter 13-52 SL styreenh.-
. [22] Ker -
handling [0]
Der anvendes to parametre, og resultatet kan bruges i de
|ogiske reg'er 0g som haendelser. Parameter 13-51 SL Styl’eenhed.- [27] LOgISk
heendelse [1] regel 1
° Parameter 13-52 SL styreenh.- [24] St
— (o) -
s ] |—\_g handling [1] P
(e
1 g
R @ Tabel 3.27 Operatorer
[ 1 [
Flip Flop Output
13-15 RS-FF Operand S
Illustration 3.57 Flip Flop-udgange . .
Option: Funktion:
[0] [FALSK
De to operaterer kan velges pa en lang liste. Som et (11 [SAND
sarligt tilfelde kan den samme digitale indgang anvendes (2] [Kerer
som bade Indstil og Nulstil, hvilket gor det muligt at bruge (3] |Inden for omradet
den samme digitale indgang som start/stop. Fglgende [4] | Pa reference
indstillinger kan anvendes til at opsaette den samme [5] | Momentgrense
digitale indgang som start/stop (for eksempel, DI32). [6] [Stremgreense
[71 Uden for stremomr.
Parameter Indstilling | Kommentarer [8] | Under I lav
Parameter 13-00 SL styreenh.- Akti [9] Over | hgj
v -
tilstand [10] | Uden for hast.-omr.
Parameter 13-01 Startheendelse |Sand - [11] | Under hastighed lav
Parameter 13-02 Stophaendelse | Falsk - [12] [Over hastighed hgj
[13] [Udenf. tilbagef.omr.
371 Digital -
Parameter 13-40 Logisk regel, [ d] J [14] [Under tilbagef. lav
indgan -
boolesk 1 [0] DIBg 9 [15] | Over tilbagef. lav

- [16] | Termisk advarsel
Parameter 13-42 Logisk regel,

boolesk 2 [0]
Parameter 13-41 Logisk regel,

[2] Karer Netf. uden for omr.

|
—_
=
N

[18] [ Reversering
[3] OG IKKE |- [19] | Advarsel

[20] | Alarm (trip)
[21] [ Alarm (triplas)

operator 1 [0]
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13-15 RS-FF Operand S 13-15 RS-FF Operand S

Option: Funktion: Option: Funktion:
[22] [ Sammenligner O [83] [ Digital input x46/9
[23] | Sammenligner 1 [84] | Digital input x46/11
[24] | Sammenligner 2 [85] | Digital input x46/13
[25] | Sammenligner 3 [90] [ATEX ETR cur. warning
[26] [ Logisk regel 0 [91] | ATEX ETR cur. alarm
[27] | Logisk regel 1 [92] [ ATEX ETR freq. warning
[28] [ Logisk regel 2 [93] [ ATEX ETR freq. alarm
[29] [ Logisk regel 3 [94] | RS Flipflop 0
[30] [SL timeout 0 [95] [RS Flipflop 1
[31] |[SL timeout 1 [96] | RS Flipflop 2
[32] |[SL timeout 2 [97] | RS Flipflop 3
[33] [ Digital indgang DI18 [98] | RS Flipflop 4
[34] [ Digital indgang DI19 [99] | RS Flipflop 5
[35] | Digital indgang DI27 [100] | RS Flipflop 6
[36] [ Digital indgang DI29 [101]1 | RS Flipflop 7
[37]1 | Digital indgang DI32 [102] | Relay 1
[38] [ Digital indgang DI33 [103] [ Relay 2
[39] [ Startkommando [104] [ Relay 3 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB
[40] | Frekv.-omf. stands 113.
(411 | Nulst trip [105] | Relay 4 X47/VLT® Udvidet releekort MCB
[42] [ Auto-nuls. trip 113.
[43] [ Ok-tast [OK]-tasten er aktiveret. Kun
tilgaengelig p& det grafiske LCP. [106] | Relay 5 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB
[44] | Reset-tast [Reset]-tasten er aktiveret. Kun 3
tilgeengelig pa det grafiske LCP. [107] | Relay 6 X47/VLT® Udvidet releekort MCB
[45] [ Venstre-tast [«] er aktiveret. Kun tilgeengelig s
péa det grafiske LCP. [108] | Relay 7 X34/VLT® Relaekort MCB 105.
[46] | Hgjre-tast [>] er aktiveret. Kun tilgeengelig [109] | Relay 8 X34/VLT® Relaekort MCB 105.
pa det grafiske LCP [110] [ Relay 9 X34/VLT® Releekort MCB 105.
[47] | Op-tast [A] er aktiveret. Kun tilgaengelig
[48] | Ned-tast [v] er aktiveret. Kun tilgzengelig Option: Funktion:
pa det grafiske LCP. 0] FALSK
[1] SAND
[50] | Sammenlign 4 2l Korer
] | SEmrasnii & [3] Inden for omradet
[60] |Logikregel 4 [4] Pa reference
[61] | Logikregel 5 [5] Momentgraense
[70] |[SL timeout 3 6l ST
(711 ]St t!meout 4 [7] Uden for stremomr.
[72] |SL t{meout 5 ] Under 1Tav
[73] |SL tfmeout 6 ] Over 1 hoj
[74] | SL timeout 7. [10] | Uden for hast-omr.
[75] | Startkom. afgivet [11] | Under hastighed lav
[76] | Digital indg. x30 2 [12] | Over hastighed hoj
[77] | Digital indg. x30 3 [13] | Udentf. tilbagef.omr.
[78] | Digital indg. x30 4 [14] | Under tilbagef. lav
[79] | Digital input x46/1 [15] | Over tilbagef. lav
[80] [ Digital input x46/3 [16] | Termisk advarsel
0] Lo ST S 20 [17] | Netf. uden for omr.
[82] [ Digital input x46/7 @) | Revasain
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13-16 RS-FF Operand R

Option:

Funktion:

13-16 RS-FF Operand R

Option:

Funktion:

[19] | Advarsel

[81] [ Digital input x46/5

[27] | Logisk regel 1

ATEX ETR freq. alarm

[28] [ Logisk regel 2

RS Flipflop 0

[29] [ Logisk regel 3

RS Flipflop 1

[30] |[SL timeout O

[20] [ Alarm (trip) [82] | Digital input x46/7
[21] [ Alarm (triplas) [83] [ Digital input x46/9
[22] [ Sammenligner O [84] [ Digital input x46/11
[23] [ Sammenligner 1 [85] | Digital input x46/13
[24] | Sammenligner 2 [90] | ATEX ETR cur. warning
[25] [ Sammenligner 3 [91] | ATEX ETR cur. alarm
[26] [ Logisk regel 0 [92] [ ATEX ETR freq. warning

1

]

1

]

RS Flipflop 2

[31] | SL timeout 1

[97] | RS Flipflop 3

[32] |SL timeout 2

[98] | RS Flipflop 4

[33] | Digital indgang DI18

[99] |RS Flipflop 5

[34] [ Digital indgang DI19

[100] | RS Flipflop 6

[35] | Digital indgang DI27

[101] | RS Flipflop 7

[36] [ Digital indgang DI29

[102] | Relay 1

[37] | Digital indgang DI32

[103] | Relay 2

[38] [ Digital indgang DI33

[39] | Startkommando

[40] | Frekv.-omf. stands

[41] | Nulst trip

[42] [ Auto-nuls. trip

[43] [ Ok-tast

[OK]-tasten er aktiveret. Kun
tilgeengelig pa det grafiske LCP.

[44] | Reset-tast

[Reset]-tasten er aktiveret. Kun
tilgeengelig pa det grafiske LCP.

[45] | Venstre-tast

[«] er aktiveret. Kun tilgeengelig
pa det grafiske LCP.

[46] [Hgjre-tast

[>] er aktiveret. Kun tilgeengelig
pa det grafiske LCP.

[47] | Op-tast

[A] er aktiveret. Kun tilgaengelig
pa det grafiske LCP.

[48] [ Ned-tast

[¥] er aktiveret. Kun tilgaengelig
pa det grafiske LCP.

[50] [Sammenlign 4

[51] [Sammenlign 5

[60] [Logikregel 4

[61] [Logikregel 5

[70] | SL timeout 3

[71] | SL timeout 4

[72] | SL timeout 5

[73] |SL timeout 6

[74] | SL timeout 7

[75] [ Startkom. afgivet

[76] | Digital indg. x30 2

[77] | Digital indg. x30 3

[78] [ Digital indg. x30 4

[79] [ Digital input x46/1

[80] | Digital input x46/3

[104] [ Relay 3

X47/VLT® Udvidet releekort MCB
113.

[105] [ Relay 4

X47/VLT® Udvidet relaekort MCB
113.

[106] | Relay 5

X47/VLT® Udvidet relaekort MCB
113.

[107] | Relay 6

X47/VLT® Udvidet relzekort MCB
113.

[108] | Relay 7

X34/VLT® Relaekort MCB 105.

[109] | Relay 8

X34/VLT® Relaekort MCB 105.

[110] | Relay 9

X34/VLT® Relaekort MCB 105.

3.13.4 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, nar den startes af en handling (for eksempel [29]
Starttimer 1), og kun indtil timervaerdien, 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. Veelg indeks 0 for at
programmere Timer O, veelg indeks 1 for at programmere

Timer 1 osv.
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13-20 Timer for SL-styreenhed 13-40 Logisk regel, boolesk 1

Range: Funktion: Option: Funktion:
Size [0 - 0] ] Indtast veerdien for at definere varigheden [6] Strgmgraense
related* for udgangen falsk fra den program- [71 Uden for stramomr.
merede timer. En timer er kun falsk, hvis [8] Under | lav
den startes af en handling (dvs. [29] 9] |Overl hej
Starttimer 1), og indtil den givne [10]1 | Uden for hast-omr.
timerveerdi er udlgbet. [11] | Under hastighed lav
[12] [Over hastighed hgj
3.13.5 13-4*% Logikregler [13] | Udenf. tilbagef.omr.
[14] [ Under tilbagef. lav
Kombinerer op til tre booleske indgange (sand-/falsk- [15] | Over tilbagef. lav
indgange) fra timere, sammenlignere, digitale indgange, [16] | Termisk advarsel
status-bits og haendelser ved hjalp af de logiske [17] | Netf. uden for omr.
operatgrer OG, ELLER og IKKE. Veelg boolesk indgangs- [18] [Reversering
signal for beregningen i parameter 13-40 Logisk regel, [19] [Advarsel
boolesk 1, parameter 13-42 Logisk regel, boolesk 2 og [20] | Alarm (trip)
parameter 13-44 Logisk regel, boolesk 3. Definér de 211 [Alarm (triplas)
operatgrer, der skal bruges til logisk sammensaetning af de [22] | Sammenligner 0
valgte indgange i parameter 13-41 Logisk regel, operator 1 23] | Sammenligner 1
og parameter 13-43 Logisk regel, operator 2. [24] | sammenligner 2
[25] | Sammenligner 3
Par.'13—41 Par..13-43 S [26] | Logisk regel O
Logic Rule Operator 1 Logic Rule Operator2 @
Par. 13-40 ° [27] | Logisk regel 1
Logic Rule Boolean 1 | ® @ -
Par. 13-42 5D D @ [28] [ Logisk regel 2
Logic Rule Boolean2 | ... oD [29] | Logisk regel 3
[30] [SL timeout O
’7 [31] [SL timeout 1
Ez;ili:ﬁs Boolean 3 [32] |SL timeout 2
Illustration 3.58 Logikregler [33] | Digital indgang DI18
[34] | Digital indgang DI19
[35] [ Digital indgang DI27
Beregningsprioritering [36] | Digital indgang DI29
Resultaterne af parameter 13-40 Logisk regel, boolesk 1, [37] | Digital indgang DI32
parameter 13-41 Logisk regel, operator 1 og [38] | Digital indgang DI33
parameter 13-42 Logisk regel, boolesk 2 beregnes forst. [39] [ Startkommando
Resultatet (sand/falsk) af denne beregning kombineres [40] | Frekv.-omf. stands
med indstillingerne i parameter 13-43 Logisk regel, operator [41] | Nulst trip
2 og parameter 13-44 Logisk regel, boolesk 3, hvilket giver [42] | Auto-nuls. trip
det endelige resultat (sand/falsk) for den logiske regel. [43] | Ok-tast [OK]-tasten er aktiveret. Kun
tomnaello ph det gafvie 1P
Option: Funktion: [44] [Reset-tast [Reset]-tasten er aktiveret. Kun
[0] FALSK Veelg den ferste booleske indgang illgeerlli o Gl eelithe [Ch
(sand eller falsk) for den valgte [45] | Venstre-tast [«] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa
logiske regel. det grafiske LCP.
Se parameter 13-01 Starthandelse og [46] | Hojre-tast [>] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa
parameter 13-02 Stophaendelse for A e (6D
yderligere information.
1 | SAND [47] | Op-tast [A] er aktiveret. Kun tilgaengelig pa
det grafiske LCP.
[2] Kerer
3] |Inden for omradet [48] | Ned-tast [¥] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa
[4] Pa reference det grafiske LCP.
(5] Momentgrzense [50] [Sammenlign 4

MG33MMO1

Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes.

155




Dt

Parameterbeskrivelser VLT® AutomationDrive FC 301/302

13-40 Logisk regel, boolesk 1 13-40 Logisk regel, boolesk 1

Option: Funktion: Option: Funktion:
[51] | Sammenlign 5 [97] |RS Flipflop 3 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[60] | Logikregel 4 lignere.
[61] | Logikregel 5 [98] | RS Flipflop 4 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[70] [SL timeout 3 lignere.
[71] [SL timeout 4
- [99] | RS Flipflop 5 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[72] | SL timeout 5 k
lignere.
[73] [SL timeout 6
[74] | SL timeout 7 [100] | RS Flipflop 6 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[75] | Startkom. afgivet lignere.
[76] | Digital indg. x30 2 [101] | RS Flipflop 7 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[77] | Digital indg. x30 3 lignere.
[78] | Digital indg. x30 4 [102] | Relay 1
[79] | Digital input x46/1 [103] | Relay 2
[80] | Digital input x46/3 [104] | Relay 3 X47/NLT® Udvidet relaekort MCB
[81] [ Digital input x46/5 113
[82] | Digital input x46/7
[83] | Digital input x46/9 [105] [ Relay 4 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB
[84] | Digital input x46/11 o=
[85] | Digital input x46/13 [106] | Relay 5 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB
[90] [ATEX ETR cur. Tilgaengelig, hvis 113.
i 1-90 Termisk -
warning parameter 1-90 Termisk motorbe [107] | Relay 6 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB
skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR 113
eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm )
164 ATEX ETR curlim.alarm er aktiv, [108] | Relay 7 X34/VLT® Relaekort MCB 105.
er effekten 1. [109] | Relay 8 X34/VLT® Relakort MCB 105.
1] | ATEX ETR cur. al il lig, hvi
e e R [110] | Relay 9 X34/VLT® Relaekort MCB 105.
parameter 1-90 Termisk motorbe-

kyttel: i illet til [20] ATEX ETR 5
skyttelse er indstillet til (20] 13-41 Logisk regel, operator 1
eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm

166 ATEX ETR cur.lim.alarm er aktiv, Array [6]
er effekten 1. Option: Funktion:
[92] | ATEX ETR freq Tilgeengelig, hvis Veelg den forste logiske operater til at bruge
warning parameter 1-90 Termisk motorbe- g el [Loslenie lnckenge e
skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR ety B g e, tealst | e
eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm parameter 13-42 Logisk regel, boolesk 2.

163 ATEX ETR curlim.warning er Parameternumre i firkantede parenteser star

aktiv, er effekten 1. for de booleske indgange for parametre i

parametergruppe kapitel 3.13 Parametre: 13-

[93] | ATEX ETR freq. alarm | Tilgeengelig, hvis
parameter 1-90 Termisk motorbe-
skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR

**Intelligent logik.

,_
2

DEAKTIVERET Ignorerer:

eller [27] Advanced ETR. Hvis * Parameter 13-42 Logisk regel,
advarsel 165 ATEX ETR boolesk 2.
freg.lim.warning er aktiv, er effekten o Parameter 13-43 Logisk regel,
1. operator 2.
[94] | RS Flipflop 0 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- . Parameter 13-44 Logisk regel,
lignere. boolesk 3.
[95] | RS Flipflop 1 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- [11]0G Evaluerer udtrykket [13-40] OG [13-42].
iz, 121 | ELLER Evaluerer udtrykket [13-40] ELLER [13-42].
[56] | RS Flipflop 2 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- 31| OG IKKE Evaluerer udtrykket [13-40] OG IKKE [13-42].
lignere.
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13-41 Logisk regel, operator 1

13-42 Logisk regel, boolesk 2

Array [6] Option: Funktion:
Option: Funktion: [33] [ Digital indgang DI18
[4] | ELLER IKKE Evaluerer udtrykket [13-40] ELLER IKKE [34] | Digital indgang DI19
[13-42]. [35] | Digital indgang DI27
igital i 12
51 | IKKE OG Evaluerer udtrykket IKKE [13-40] OG [13-42]. [36] | Digital indgang DI29
[37] | Digital indgang DI32
[6] | IKKE ELLER Evaluerer udtrykket IKKE [13-40] ELLER 138] | Digital indgang DI33
(13-42]. [39] [ Startkommando
[7]1 | IKKE OG IKKE Evaluerer udtrykket IKKE [13-40] OG IKKE [40] | Frekv.-omf. stands
[13-42]. [41] [ Nulst trip
8] | IKKE ELLER Evaluerer udtrykket IKKE [13-40] ELLER IKKE [42] | Auto-nuls. trip
IKKE [13-42]. [43] | Ok-tast [OK]-tasten er aktiveret. Kun
tilgeengelig pa det grafiske LCP.
13-42 Logisk regel, boolesk 2 [44] |Reset-tast [Reset]-tasten er aktiveret. Kun
Option: Funktion: tilgeengelig pa det grafiske LCP.
[0] [FALSK Veelg den anden booleske (sand [45] | Venstre-tast [«] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa
eller falsk) indgang for den valgte det grafiske LCP.
logiske regel. Se - e i e
- >
parameter 1301, Starthzndelse og [46] | Hojre-tast Ej ]er aﬁtlll/eret.P Kun tilgengelig pa
parameter 13-02 Stophaendelse for L gruEe Ko
yderligere information. [47] | Op-tast [A] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa
] SAND det grafiske LCP.
[2] [Kerer [48] [Ned-tast [¥] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa
[3] Inden for omradet det grafiske LCP.
[4] Pa reference -
[50] [Sammenlign 4
[5] Momentgraense
[51] [Sammenlign 5
[6] Stremgraense
[60] [Logikregel 4
[71 Uden for stremomr.
[61] [Logikregel 5
[8] Under | lav
- [70] |SL timeout 3
[9] Over | hgj
[71] | SL timeout 4
[10] |Uden for hast.-omr.
- [72] | SL timeout 5
[11] [Under hastighed lav
- - [73] |[SL timeout 6
[12] [Over hastighed hgj
- [74] | SL timeout 7
[13] [Udenf. tilbagef.omr.
- [75] | Startkom. afgivet
[14] | Under tilbagef. lav —
- [76] | Digital indg. x30 2
[15] | Over tilbagef. lav
- [77] | Digital indg. x30 3
[16] [ Termisk advarsel —
[78] | Digital indg. x30 4
[17] | Netf. uden for omr.
- [79] | Digital input x46/1
[18] [Reversering —
[80] [ Digital input x46/3
[19] [Advarsel —
- [81] [ Digital input x46/5
[20] [ Alarm (trip) —
— [82] | Digital input x46/7
[21] [ Alarm (triplas) ——
- [83] [ Digital input x46/9
[22] [ Sammenligner O
- [84] | Digital input x46/11
[23] | Sammenligner 1
- [85] | Digital input x46/13
[24] | Sammenligner 2
- [90] [ ATEX ETR cur. Tilgaengelig, hvis
[25] [ Sammenligner 3 . .
T I warning parameter 1-90 Termisk motorbe-
L skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
[27] | Logisk regel 1 eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm
[28] | Logisk regel 2 164 ATEX ETR cur.lim.alarm er aktiv,
[29] [ Logisk regel 3 er effekten 1.
[30] |[SL timeout O
- [91] [ATEX ETR cur. alarm [ Tilgeengelig, hvis
[31] |[SL timeout 1 .
parameter 1-90 Termisk motorbe-
[32] |[SL timeout 2
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13-42 Logisk regel, boolesk 2 13-43 Logisk regel, operator 2

Option:

Funktion:

skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm
166 ATEX ETR cur.lim.alarm er aktiv,
er effekten 1.

[92] | ATEX ETR freq.
warning

Tilgeengelig, hvis

parameter 1-90 Termisk motorbe-
skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm
163 ATEX ETR cur.lim.warning er
aktiv, er effekten 1.

[93] | ATEX ETR freq. alarm

Tilgeengelig, hvis

parameter 1-90 Termisk motorbe-
skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
eller [27] Advanced ETR. Hvis
advarsel 165 ATEX ETR
freg.lim.warning er aktiv, er effekten
1.

[94] |RS Flipflop 0

Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
lignere.

[95] [RS Flipflop 1

Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
lignere.

[96] | RS Flipflop 2

Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
lignere.

[97]1 |RS Flipflop 3

Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
lignere.

[98] | RS Flipflop 4

Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
lignere.

Array [6]
Option:

Funktion:

Veelg den anden logiske operater, der skal
bruges pa den booleske indgang beregnet i:
. Parameter 13-40 Logisk regel,
boolesk 1.

. Parameter 13-41 Logisk regel,
operator 1.

. Parameter 13-42 Logisk regel,
boolesk 2.

[13-44] angiver den booleske indgang fra
parameter 13-44 Logisk regel, boolesk 3.
[13-40/13-42] angiver den booleske
indgang, der er beregnet i:
. Parameter 13-40 Logisk regel,
boolesk 1.

. Parameter 13-41 Logisk regel,
operator 1.

. Parameter 13-42 Logisk regel,
boolesk 2.

[0] | DEAKTIVERET

Veelg denne for at ignorere
parameter 13-44 Logisk regel, boolesk 3.

[11]0OG

[2] [ ELLER

[3] | OG IKKE

[4] [ ELLER IKKE

[5] | IKKE OG

[6] [ IKKE ELLER

[99] | RS Flipflop 5

Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
lignere.

[1001 | RS Flipflop 6

Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
lignere.

[71 | IKKE OG IKKE

[8] | IKKE ELLER IKKE

13-44 Logisk regel, boolesk 3

Array [6]
[101] | RS Flipflop 7 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- Option: Funktion:
lignere. -
[0] FALSK Veelg den tredje booleske (sand eller
[102] | Relay 1 falsk) indgang for den valgte logiske
[103] | Relay 2 regel. Se
[104] [ Relay 3 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB parameter 13-01 Starthaendelse
113. (optioner [0] Falsk-[61] Logisk regel
[105] [ Relay 4 X47/VLT® Udvidet releekort MCB 5) 09 parameter 13-02 Stophaendelse
(optioner [70] SL timeout 3—[75]
113. Startkom. afgivet) for yderligere
[106] | Relay 5 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB information.
113. [ SAND
[107] [ Relay 6 X47/VLT® Udvidet releekort MCB 21 [Kerer
113. [3] Inden for omradet
[108] | Relay 7 X34/VLT® Releekort MCB 105. [4] | Pa reference
[5] Momentgraense
[109] | Relay 8 X34/VLT® Relaekort MCB 105. 6] | Stremgraense
[110] | Relay 9 X34/VLT® Relaekort MCB 105. [71 | Uden for stramomr.
[8] Under | lav
[9] Over | hgj
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13-44 Logisk regel, boolesk 3

13-44 Logisk regel, boolesk 3

Array [6] Array [6]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[10] | Uden for hast.-omr. [70] |SL timeout 3
[11] [Under hastighed lav [71] |SL timeout 4
[12] [Over hastighed hgj [72] |[SL timeout 5
[13] [Udenf. tilbagef.omr. [73] |[SL timeout 6
[14] [ Under tilbagef. lav [74] |SL timeout 7
[15] [Over tilbagef. lav [75] [ Startkom. afgivet
[16] | Termisk advarsel [76] | Digital indg. x30 2
[17] | Netf. uden for omr. [77] | Digital indg. x30 3
[18] [Reversering [78] | Digital indg. x30 4
[19] | Advarsel [79] | Digital input x46/1
[20] | Alarm (trip) [80] | Digital input x46/3
[21] | Alarm (triplas) [81] [ Digital input x46/5
[22] [ Sammenligner 0 [82] | Digital input x46/7
[23] [Sammenligner 1 [83] | Digital input x46/9
[24] [ Sammenligner 2 [84] [ Digital input x46/11
[25] [ Sammenligner 3 [85] | Digital input x46/13
[26] | Logisk regel 0 [90] | ATEX ETR cur. Tilgeengelig, hvis
[27] | Logisk regel 1 warning parameter 1-90 Termisk motorbe-
[28] | Logisk regel 2 skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
[29] | Logisk regel 3 eller [27] Advanced ETR. Hvis alarm
[30] |SL timeout O 164 ATEX ETR cur.lim.alarm er aktiv,
[31] |SL timeout 1 er effekten 1.
[32] |[SL timeout 2 [91] [ATEX ETR cur. alarm | Tilgeengelig, hvis
[33] | Digital indgang DI18 parameter 1-90 Termisk motorbe-
[34] [ Digital indgang DI19 skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
[35] |Digital indgang DI27 eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm
[36] | Digital indgang DI29 166 ATEX ETR cur.lim.alarm er aktiv,
[37] | Digital indgang DI32 er effekten 1.
[38] [ Digital indgang DI33 [92] | ATEX ETR freq. Tilgeengelig, hvis
[39] | Startkommando warning parameter 1-90 Termisk motorbe-
[40] | Frekv.-omf. stands skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
[41] [ Nulst trip eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm
[42] |Auto-nuls. trip 163 ATEX ETR cur.lim.warning er aktiv,
[43] | Ok-tast [OK]-tasten er aktiveret. Kun er effekten 1.
tilgaengelig pé det grafiske LCP. [93] [ATEX ETR freq. alarm | Tilgeengelig, hvis
[44] | Reset-tast [Reset]-tasten er aktiveret. Kun parameter 1-90 Termisk motorbe-
tilgaengelig pa det grafiske LCP. skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
eller [21] Advanced ETR. Hvis advarsel
[45] | Venstre-tast [«] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa 165 ATEX ETR freqlimiwarning, er
det grafiske LCP. aktiv, er effekten 1.
[46] [Hgjre-tast [>] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa [94] |RS Flipflop 0 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
det grafiske LCP. lignere.
[47] | Op-tast [A] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa [95] | RS Flipflop 1 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
det grafiske LCP. lignere.
(48] | Ned-tast [V] er aktiveret. Kun tilgaengelig pa [96] |RS Flipflop 2 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
det grafiske LCP. lignere.
[50] [Sammenlign 4 [97] |RS Flipflop 3 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
[51] | Sammenlign 5 lignere.
[60] | Logikregel 4
[61] [Logikregel 5
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13-44 Logisk regel, boolesk 3 13-51 SL styreenhed.-haendelse

Array [6] Option: Funktion:
Option: Funktion: [18] [Reversering
[98] |RS Flipflop 4 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- [19] [ Advarsel
lignere. [20] | Alarm (trip)
21 Al ipla
[99] |RS Flipflop 5 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- [21] | Alarm (triplas)
X [22] [ Sammenligner 0
lignere.
[23] [ Sammenligner 1
[100] | RS Flipflop 6 S.e kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- [24] | sammenligner 2
lignere. [25] [ Sammenligner 3
[101] | RS Flipflop 7 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- [26] [ Logisk regel 0
lignere. [27] | Logisk regel 1
[102] | Relay 1 [28] | Logisk regel 2
[103] | Relay 2 [29] | Logisk regel 3
[104] | Relay 3 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB 113. [30] |SL timeout O
[31] |SL timeout 1
[105] | Relay 4 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB 113. 32 | SL timeout 2
[106] [ Relay 5 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB 113. [33] [ Digital indgang DI18
34] | Digital ind DI19
[107] | Relay 6 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB 113. [34] | Digital indgang
[35] | Digital indgang DI27
[108] | Relay 7 X34/VLT® Relaekort MCB 105. [36] | Digital indgang DI29
[109] | Relay 8 X34/VLT® Relaekort MCB 105. [37] | Digital indgang DI32
11701 [ Relay © © [38] | Digital indgang DI33
elay X34/VLT® Relaekort MCB 105. 39] | Startkommando
[40] [ Frekv.-omf. stands
3.13.6 13-5* Tilstande [41] | Nulst trip
[42] [ Auto-nuls. trip
13-51 SL styreenhed.-haendelse [43] | Ok-tast [OK]-tasten er aktiveret. Kun
. . il lig pa d fiske LCP.
Option: Funktion: tilgengelig pa det grafiske LC
[ FALSK Velg den booleske indgang (sand [44] [ Reset-tast [Reset]-tasten er aktiveret. Kun
eller falsk) for at definere Smart tilgeengelig pa det grafiske LCP.
Logic Controller-haendelsen. Se [45] | Venstre-tast [<] er aktiveret. Kun tilgeengelig p&
parameter 13-01 Starthaendelse det grafiske LCP.
(optioner [0] Falsk-[61] Logisk regel 7 o k' T T ot
- »>
) 6 TR 150 S [46] gjre-tast Ei ]er aﬁtlll/eret. Kun tilgeengelig pa
(optioner [70] SL timeout 3—[74] SL it gl (e
timeout 7) for yderligere information. [47] | Op-tast [A] er aktiveret. Kun tilgeengelig pa
0 SAND det grafiske LCP.
[2] Karer [48] | Ned-tast [¥] er aktiveret. Kun tilgaengelig pa
[3] [Inden for omradet det grafiske LCP.
[4] Pa reference
[50] [Sammenlign 4
[5] Momentgraense -
[51] [Sammenlign 5
[6] Stremgraense -
[60] [Logikregel 4
[71 Uden for stremomr. -
[61] [Logikregel 5
[8] Under | lav -
[70] | SL timeout 3
[9] Over | hgj -
[71] | SL timeout 4
[10] | Uden for hast.-omr. -
[72] | SL timeout 5
[11] [Under hastighed lav -
[73] | SL timeout 6
[12] [Over hastighed hgj "
[74] | SL timeout 7
[13] | Udenf. tilbagef.omr. -
[75] | Startkom. afgivet
[14] | Under tilbagef. lav ——
- [76] | Digital indg. x30 2
[15] | Over tilbagef. lav ——
[77] | Digital indg. x30 3
[16] | Termisk advarsel ——
[78] | Digital indg. x30 4
[17] | Netf. uden for omr.
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13-51 SL styreenhed.-haendelse

Option: Funktion: Option: Funktion:
[79] | Digital input x46/1 [104] | Relay 3 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB 113.
80] | Digital input x46/3
[80] g p [105] | Relay 4 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB 113.
[81] [ Digital input x46/5
[82] |Digital input x46/7 [106] | Relay 5 X47/VLT® Udvidet relaekort MCB 113.
[83] | Digital input x46/9 [107] [ Relay 6 X47/VLT® Udvidet releekort MCB 113.
[84] [ Digital input x46/11 [108] | Relay 7 -
ela
[85] | Digital input x46/13 y X34/VLT® Relaekort MCB 105.
[90] | ATEX ETR cur. Tilgeengelig, hvis [109] | Relay 8 X34/VLT® Relaekort MCB 105.
arnin arameter 1-90 Termisk motorbe-
warning P 77 fermiskmotor [110] | Relay 9 X34/VLT® Relaekort MCB 105.
skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR
eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm 3
[21] Adv ] v ) 13-52 SL styreenh.-handling
164 ATEX ETR cur.lim.alarm er aktiv,
or effekten 1 Option: Funktion:
51 [ATEX ETR I o ot b Veelg den handling, der svarer til SLC-
cur. atarm tigengelig, hvis . haendelsen. Handlingerne udferes, nar
parameter 1-90 Termisk motorbe- X i
cvitel indstillet til [20] ATEX ETR den tilsvarende haendelse (defineret i
sKytieise er indstiiet U parameter 13-51 SL styreenhed.-haendelse)
eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm
evalueres som sand.
166 ATEX ETR cur.lim.alarm er aktiv,
er effekten 1. [0] | DEAKTIVERET
1 |1 handli
[92] | ATEX ETR freq. Tilgeengelig, hvis il nglen an Ir?g e
warning parameter 1-90 Termisk motorbe- [2] | Veelg opsetning | Andrer det a tl\j:ks.etup ) |
skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR ! (parameter 0-10 Aktiv op Saet'k””g) b
eller [21] Advanced ETR. Hvis alarm Hvis opsztningen aendr.es, komblneres
163 ATEX ETR cur.lim.warning er aktiv, den med andre opsaetningskommandoer,
der kommer fra enten de digitale
er effekten 1.
indgange eller via en fieldbus.
[93] [ATEX ETR freq. alarm | Tilgeengelig, hvis . - T i il
T F ) s (e [3] | Veelg opseetning n rer.a tn/: setup (parameter 0-10 Aktiv
skyttelse er indstillet til [20] ATEX ETR 2 :pf"em’”g) til2. I
eller [21] Advanced ETR. Hvis advarsel dws opzaetn;ngen &N r.es, kom mer;s
165 ATEX ETR freq.lim.warning er en med andre opszetningskommandoer,
. der kommer fra enten de digitale
aktiv, er effekten 1.
indgange eller via en fieldbus.
[94] | RS Flipflop 0 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen-
lignere [4] | Veelg opseetning | ZAndrer det aktive setup
) 3 (parameter 0-10 Aktiv opseetning) til 3.
[95] |RS Flipflop 1 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- Hvis opseetningen aendres, kombineres
lignere. den med andre opsatningskommandoer,
[96] RS Flipflop 2 Se kapitel 3.13.2 13-1% Sammen- der kommer fra enten de digitale
lignere. indgange eller via en fieldbus.
[97]1 RS Flipflop 3 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- [5] |Veelg opseetning | Andrer det aktive setup
lignere. 4 (parameter 0-10 Aktiv opseetning) til 4.
S Fio o~ o Hvis opsaetningen andres, kombineres
[98] ipflop 4 I‘e apitel 3.13.2 13-1% Sammen- den med andre opsaetningskommandoer,
'gnere. der kommer fra enten de digitale
[99] |RS Flipflop 5 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- indgange eller via en fieldbus.
g, [10] | Veelg preset-ref. | Veelger preset-reference 0.
[100] | RS Flipflop 6 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- 0 Hvis den aktive preset-reference andres,
lignere. kombineres den med andre preset-
[101] | RS Flipflop 7 Se kapitel 3.13.2 13-1* Sammen- referencekommandoer, der kommer fra
lignere enten de digitale indgange eller via en
fieldbus.
[102] [ Relay 1 | ; I ;
[103] | Relay 2 [11] \1/ae g preset-ref. | Vaelger preset-reference 1.
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Option: Funktion: Option: Funktion:
Hvis den aktive preset-reference andres, [24] | Stop Afgiver en stopkommando til frekvens-
kombineres den med andre preset- omformeren.
(NS ey, @ ey i [25] | QStop Afgiver en hurtigt stop-kommando til
enten de digitale indgange eller via en frekvensomformeren
fieldbus. '
[26] | DC-bremse Afgiver en DC-stopkommando til
[12] | Veelg preset-ref. | Veelger preset-reference 2.
frekvensomformeren.

2 Hvis den aktive preset-reference aendres,
kombineres den med andre preset- [27] | Frileb Frekvensomformeren kegrer straks frilgb.
referencekommandoer, der kommer fra Alle stopkommandoer, herunder frilgbs-
enten de digitale indgange eller via en kommandoen, stopper SLC'en.
fieldbus. [28] | Fastfrys udgang | Fryser frekvensomformerens udgangs-

[13]1| Veelg preset-ref. | Veelger preset-reference 3. frekvens.

3 Hvis den aktive preset-reference zndres, [29] | Starttimer O Starter timer 0, se parameter 13-20 Timer
kombineres den med andre preset- for SL-styreenhed for yderligere
referencekommandoer, der kommer fra beskrivelse.
enten de digitale indgange eller via en
fieldbus [30] | Starttimer 1 Starter timer 1, se parameter 13-20 Timer

: for SL-styreenhed for yderligere
[14] | Vaelg preset-ref. | Veelger preset-reference 4. beskrivelse.
4 Hvis den aktive preset-reference aendres,
. [31] | Starttimer 2 Starter timer 2, se parameter 13-20 Timer
kombineres den med andre preset- i
referencekommandoer, der kommer fra i SR el e
- . . beskrivelse.
enten de digitale indgange eller via en
fieldbus. [32] | Indst. dig. udg. En udgang med smart logic udgang A er
[15] | Veelg preset-ref. | Veelger preset-reference 5. lav lav.

5 Hvis den aktive preset-reference aendres, [33] | Indst. dig. udg. En udgang med smart logic udgang B er
kombineres den med andre preset- lav lav.
referencekommandoer, der kommer fra [34] | Indst. dig. udg. En udgang med smart logic udgang C er
enten de digitale indgange eller via en lav lav
fieldbus.

[35] | Indst. dig. udg. En udgang med smart logic udgang D er
[16] | Veelg preset-ref. | Veelger preset-reference 6. lav lav

6 Hvis den aktive preset-reference aendres, )
kombineres den med andre preset- [36] | Indst. dig. udg. En udgang med smart logic udgang En
referencekommandoer, der kommer fra lav er lav.
enten de digitale indgange eller via en [37] | Indst. dig. udg. F | En udgang med smart logic udgang F er
fieldbus. lav lav.

[17] | Veelg preset-ref. | Vaelger preset-reference 7. [38] | Indst. dig. udg. A | En udgang med smart logic udgang A er

7 Hvis den aktive preset-reference aendres, hej hej.
kombineres den med andre preset- T T — " T— 5
referencekommandoer, der kommer fra RN | IMeEiE It (Rl n udgang med smart logic udgang 5 er

- . . hgj hg;j.
enten de digitale indgange eller via en
fieldbus. [40] | Indst. dig. udg. En udgang med smart logic udgang C er
hgj hgj.
[18] | Veelg rampe 1 Veelger rampe 1. o) el
[19] | Veelg rampe 2 V26 [l 2 [41] Ind.st. dig. udg. En.udgang med smart logic udgang D er
hoj hgj.
[20] | Veelg rampe 3 Veelger rampe 3.
[42] | Indst. dig. udg. En udgang med smart logic udgang E er
[21] | Veelg rampe 4 Veelger rampe 4. hoj hej.
[22] | Ker Afgiver en startkommando til frekvens- [43] [ Indst. dig. udg. F | En udgang med smart logic udgang F er
omformeren. hoj hoj.
[23] | Ker baglaens Afgiver en reverseret startkommando til [60] | Nulstil tzeller A Nulstil tzeller A til 0.
frekvensomformeren.
[61] | Nulstil teeller B Nulstil teeller B til 0.
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Option: Funktion:

[70] | Starttimer 3 Starter timer 3, se parameter 13-20 Timer
for SL-styreenhed for yderligere
beskrivelse.

[71] | Starttimer 4 Starter timer 4, se parameter 13-20 Timer
for SL-styreenhed for yderligere

beskrivelse.

[72] | Starttimer 5 Starter timer 5, se parameter 13-20 Timer
for SL-styreenhed for yderligere
beskrivelse.

[73] | Starttimer 6 Starter timer 6, se parameter 13-20 Timer
for SL-styreenhed for yderligere
beskrivelse.

[74] | Starttimer 7 Starter timer 7, se parameter 13-20 Timer
for SL-styreenhed for yderligere
beskrivelse.
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3.14 Parametre: 14-** Specielle funkt.

3.14.1 14-0* Vekselretterkobling

14-00 Koblingsmgnster

Option: Funktion:
Veelg switchmgnster: 60° AVM eller SFAVM.
Frekvensomformeren kan tilpasse switch-
mensteret automatisk for at undga et trip.

[0] |60 AVYM

[1] * [ SFAVM

14-01 Koblingsfrekvens

Veelg frekvensomformerens switchfrekvens. Andring af switchfre-

kvensen minimerer akustisk stgj fra motoren. Standardveerdierne

afhaenger af effektstarrelse.

Option: Funktion:
BEMARK!
»
Frekvensomformerens udgangsfrekven-
sveerdi ma aldrig overstige 10 % af
switchfrekvensen. Nar motoren kerer,
justeres switchfrekvensen i
parameter 14-01 Koblingsfrekvens for at
minimere motorstgj.
For at undga et trip kan frekvensom-
formeren tilpasse switchfrekvensen
automatisk.

[0] |1,0 kHz

[1]1 | 1,5 kHz | Fabriksindstillet switchfrekvens for 355-1.200 kW
[500-1.600 hk] ved 690 V.

[2]1 | 2,0 kHz | Fabriksindstillet switchfrekvens for 250-800 kW
[350-1.075 hk] ved 400 V og 37-315 kW [50-450
hk] ved 690 V.

[3]1 |25 kHz

[4] |3,0 kHz | Fabriksindstillet switchfrekvens for 18,5-37 kW
[25-50 hk] ved 200 V og 37-200 kW [50-300 hk]
ved 400 V.

[5] |3,5kHz

[6] |4,0 kHz | Fabriksindstillet switchfrekvens for 5,5-15 kW [7,5-
20 hk] ved 200 V og 11-30 kW [15-40] ved 400 V.

[71 | 5,0 kHz | Fabriksindstillet switchfrekvens for 0,25-3,7 kW
[0,34-5 hk] ved 200 V og 0,37-7,5 kW [0,5-10 hk]
ved 400 V.

[8] |6,0 kHz

[9] | 7,0 kHz

[10] | 8,0 kHz

[11]] 10,0 kHz

14-01 Koblingsfrekvens

Veelg frekvensomformerens switchfrekvens. Andring af switchfre-
kvensen minimerer akustisk stgj fra motoren. Standardveerdierne
afhaenger af effektstarrelse.

Option: Funktion:
[12] | 12,0kHz
[13]] 14,0 kHz

[14] | 16,0kHz

14-03 Overmodulering
Option:  Funktion:
[0] | Ikke
aktiv | udgangsspaendingen for at undgd momentrippel pa

Veelg [0] Ikke aktiv for ingen overmodulering af

motorakslen. Denne funktion kan vaere nyttig i
applikationer sasom slibemaskiner.

[1]1 | Aktiv [ Veelg [1] Aktiv for at aktivere overmoduleringsfunktion
for udgangsspaendingen. Dette er det rette valg, nar
det er ngdvendigt, at udgangsspaendingen er hgjere
end 95 % af indgangsspaendingen (typisk ved
oversynkron kersel). Udgangsspaendingen gges i

overensstemmelse med graden af overmodulering.

BEMARK!

Overmodulering medfgrer aget moment-
rippel, efterhanden som de harmoniske
stramme gges.

Styring i Flux-styreprincip giver en udgangsstrem pa
op til 98 % af indgangsstremmen uanset
parameter 14-03 Overmodulering.

14-04 PWM tilfeeldig

Option: Funktion:

[0] * [ Ikke aktiv | Ingen @endring for den akustiske
motorswitchstgj.

[1] | Aktiv Veelg for at reducere akustisk stgj fra motoren.

14-06 Dead Time Compensation
Option: Funktion:

[0] lkke aktiv

Ingen kompensation.

[11* | Aktiv Aktiverer dead time compensation.

3.14.2 14-1* Netforsyn. On/Off

Parametre til konfiguration af overvagning og handtering
af netfejl. Hvis en netfejl forekommer, forseger frekvensom-
formeren at fortsaette pa en kontrolleret made, indtil
stremmen i DC-linket er brugt.
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Optioner [1] Kont. nedrampn., [2] Kont. nedrampn., trip, [5] Kinetisk Optioner [1] Kont. nedrampn., [2] Kont. nedrampn., trip, [5] Kinetisk
backup, trip, [7] Kin. back-up, trip w recovery er ikke aktive, nar backup, trip, [7] Kin. back-up, trip w recovery er ikke aktive, nar
optionen [2] Moment er valgt i parameter 1-00 Konfigurations- optionen [2] Moment er valgt i parameter 1-00 Konfigurations-
tilstand. tilstand.
Option: Funktion: Option: Funktion:
> FRK referencehastighed via den normale rampe
Parameter 14-10 Netfejl kan ikke endres, op). Hvis energien i DC-linket forsvinder, for
mens motoren kerer. motoren rampes til 0, kerer motoren frilgb.
Begraensning:
Se introduktionsteksten i
Parameter 14-10 Netfejl anvendes typisk, hvor .
parameter 14-10 Netfejl.
der er meget korte afbrydelser af netforsy-
ningen (spaendingsdyk) til stede. Ved 100 % [2] | Kont. Funktionaliteten er den samme som i [7] Kont.
belastning og en meget kort spaendingsaf- nedrampn., | nedrampn., bortset fra at det i denne option er
brydelse falder DC-spaendingen pa trip ngdvendigt med en nulstilling for at starte
hovedkondensatorerne hurtigt. For stgrre efter opstart.
frekvensomformere tager det kun fa millise- [3] | Frileb Centrifuger kan kore i en time uden forsyning.
kunder, fer DC-niveauet falder til omkring 373 I de situationer er det muligt at veelge en
V DG, og IGBT'erne afbryder og mister frilebsfunktion ved afbrydelse af netforsy-
kontrollen over motoren. Nar netforsyningen ningen, sammen med en flying start, som
er genoprettet, og IGBT'erne starter igen, opstar, nar netforsyningen er genoprettet.
svarer udgangsfrekvensen og spaendings-
vektoren ikke til motorhastigheden og - [4] | Kinetisk Kinetisk backup sikrer, at frekvensomformeren
frekvensen, og resultatet er normalt en backup kerer, sé leenge der er energi i systemet pga.
overspzending eller overstram, hvilket i de inerti fra motoren og belastningen. Dette
fleste tilfaelde resulterer i en triplas. gores ved at omdanne den mekaniske energi
Parameter 14-10 Netfejl kan programmeres til til DC-linket og opretholde kontrol af frekvens-
at undgé denne situation. omformeren og motoren. Dette kan udvide
den styrede drift, afhaengigt af inertien i
Vel elem ket o fEl e systemet. For ventilatorer er det typisk flere
formeren skal reagere, nar den graense, der er sekunder; for pumper op til to sekunder; og
indstillet i parameter 14-11 Netspaending ved for kompressorer er det kun en brokdel af et
ieus/iRennacE sekund. Mange industriapplikationer kan
[0] |Ingen funkt | Frekvensomformeren kompenserer ikke for en udvide styret drift i mange sekunder, og dette
* afbrydelse af netforsyningen. Spaendingen pa er som oftest tid nok for netforsyningen at
DC-linket falder hurtigt, og motorstyringen vende tilbage.
tabes inden for millisekunder til sekunder. °
Resultatet er en triplas. Upc [V] LB;DE A é
[1] | Kont. Frekvensomformeren bevarer kontrol af 147”*19;; %
nedrampn. [ motoren og udfgrer en kontrolleret rampe ned n [RPM] t1S]
fra parameter 14-11 Netspaending ved netfejl- Ref
niveauet. Hvis parameter 2-10 Bremsefunktion
er [0] Ikke aktiv eller [2] AC-bremse, folger s
rampen overspaendmgsrammmgen. Hvis A TNormal drift
parameter 2-10 Bremsefunktion er [1] -
. - . B | Netfejl
Modstandsbremse, folger rampen indstillingen i
parameter 3-81 Kvikstop rampetid. Dette valg er C | Kinetisk backup
nyttigt i pumpeapplikationer, hvor inertiet er D | Netforsyning vender tilbage
lavt, og friktionen er hgj. Nar netforsyningen E |Normal drift: rampning
er gendannet, ramper udgangsfrekvensen
motoren op til referencehastigheden (hvis lllustration 3.59 Kinetisk backup
afbrydelsen af netforsyningen forlzenges, kan
den kontrollerede rampe ned fore udgangsfre-
kvensen ned til 0 O/MIN, og nar DC-niveauet under [4] Kinetisk backup er lig
netforsyningen genoprettes, rampes applika- parameter 14-11 Netspaending ved netfejl * 1,35.
tionen op fra 0 O/MIN til den tidligere Hvis netforsyningen ikke vender tilbage,
opretholdes Upc sa leenge som muligt ved at
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Optioner [1] Kont. nedrampn., [2] Kont. nedrampn., trip, [5] Kinetisk Optioner [1] Kont. nedrampn., [2] Kont. nedrampn., trip, [5] Kinetisk
backup, trip, [7] Kin. back-up, trip w recovery er ikke aktive, nar backup, trip, [7] Kin. back-up, trip w recovery er ikke aktive, nar
optionen [2] Moment er valgt i parameter 1-00 Konfigurations- optionen [2] Moment er valgt i parameter 1-00 Konfigurations-
tilstand. tilstand.
Option: Funktion: Option: Funktion:
rampe hastigheden ned mod 0 O/MIN. Til sidst L < L ® S
korer frekvensomformeren frilgb. 790V §
O
[24]
Hvis netforsyningen vender tilbage under R
kinetisk backup, stiger Upc over o G
parameter 14-11 Netspaending ved netfejlx 1,35. o
Dette registreres pa en af felgende mader.
e Huvis Upc > ’ g
parameter 14-11 Netspeending ved .
netfejlx 1,35 x 1,05. | Ll
B [ Netfejl
. Hvis hastigheden er over referencen. C [ Kinetisk backup
Dette er relevant, hvis netforsyningen b[Trip
kommer tilbage ved et lavere niveau
end for, for eksempel . L X
. Illustration 3.60 Kinetisk backup, trip
parameter 14-11 Netspeending ved
netfejix 1,35 x 1,02. Dette opfylder
ikke kriteriet i punkt 1, og frekvens-
omformeren prever at reducere Upc [6] | Kont.
til parameter 14-11 Netspanding ved tilsides.
netfejix 1,35 ved at @ge hastigheden. alarm
Dette kan ikke lade sig gere, da [7] | Kin. back- Kinetisk backup med gendannelse kombinerer
netforsyningen ikke kan sankes. up, trip w funktionerne for kinetisk backup og kinetisk
recovery backup med trip. Denne funktion ger det
. Ved mekanisk kgrsel. Den samme . L
muligt at veelge mellem kinetisk back-up og
mekanisme som i punkt 2, men L . A
kinetisk back-up med trip, baseret pa en
inertien forhindrer, at hastigheden . .
) ] gendannelseshastighed, som konfigureres i
stiger over referencehastigheden. . .
parameter 14-15 Kin. Back-up Trip Recovery
Dette medfarer, at motoren kerer X X . X
kanisk. indtil hastighed Level. Hvis netforsyningen ikke vender tilbage,
) t .
mekanisk in ) ' hastighe e.n er-over ramper frekvensomformeren ned til 0 O/MIN
referencehastigheden, og situationen . . . .
) Kt 2 A | stedet fi A og tripper. Hvis netforsyningen vender tilbage
.| st t t
! ?L;nt " .:p.s ar . Zf ettor aktv;n ¢ under kinetisk backup ved en hastighed, der
(7] .
pa det kriterium indfgres pun er over verdien i parameter 14-15 Kin. Back-up
[5] | Kinetisk Forskellen mellem kinetisk backup med og Trip Recovery Level, genoptages normal drift.
backup, trip | uden trip er, at sidstnaevnte altid vil rampe Dette svarer til [4] Kinetisk backup. DC-niveauet
ned til 0 O/MIN og trippe, uanset om netforsy- under [7] Kinetisk backup er
ningen vender tilbage eller e;j. parameter 14-11 Netspaending ved netfejlx 1,35.
Funktionen registrerer ikke, om netforsyningen
vender tilbage. Dette er arsagen til det relativt
hgje niveau pa DC-linket under rampe ned.

166

Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes.

MG33MMO1




Dt

Parameterbeskrivelser Programming Guide

14-10 Netfejl 14-10 Netfejl

Optioner [1] Kont. nedrampn., [2] Kont. nedrampn., trip, [5] Kinetisk Optioner [1] Kont. nedrampn., [2] Kont. nedrampn., trip, [5] Kinetisk
backup, trip, [7] Kin. back-up, trip w recovery er ikke aktive, nar backup, trip, [7] Kin. back-up, trip w recovery er ikke aktive, nar
optionen [2] Moment er valgt i parameter 1-00 Konfigurations- optionen [2] Moment er valgt i parameter 1-00 Konfigurations-
tilstand. tilstand.
Option: Funktion: Option: Funktion:
A B CDA E 2 Hvis rampen er hurtigere end rampe ned-
U VI———t+—— ) . o
N hastigheden i applikationen, genererer
O
14_”*1U305c § rampningen en strgm. Dette resulterer i en
n [RP.M] tisI— hejere Upc, hvilket begraenses vha. bremse-
Ref chopperen/modstandsbremsen.
14-15
TSI et A R 2
Upc §
(o)
" 2
A | Normal drift. - =)
B | Netfejl. s =
n [RPM]
C | Kinetisk backup. -
D | Netforsyning vender tilbage.
E [Normal drift: rampning. oG]
lllustration 3.61 Kin. backup, trip w A |Normal drift.
recovery, hvor netforsyningen vender B | Netfejl.
tilbage over Parameter 14-15 Kin. Back-up C |Kinetisk backup.
Trip Recovery Level D [Netforsyning vender tilbage.
E [Kinetisk backup, rampe til trip.
F | Trip.
Hvis netforsyningen vender tilbage under
kinetisk backup ved en hastighed under lllustration 3.63 Kin. backup, trip w
parameter 14-15 Kin. Back-up Trip Recovery recovery, hvor netforsyningen vender
Level, ramper frekvensomformeren ned til 0 tilbage under Parameter 14-15 Kin. Back-up
O/MIN med rampen og tripper derefter. Hvis Trip Recovery Level. | denne illustration
rampen er langsommere, end systemet selv anvendes en hurtig rampe.
ramper ned, udferes rampen mekanisk, og Unc
vil veere pa det normale niveau (Upc, m x 1,35).
ABCD E B
U, V] 2
&
UDC g
14-11%1.35 R
n [RPM] t[s]=
Ref|
0]
t[S]
A [Normal drift.
B | Netfejl.
C | Kinetisk backup.
D | Netforsyning vender tilbage.
E [Kinetisk backup, rampe til trip
F [ Trip.
Illustration 3.62 Kin. backup, trip w
recovery, trip ved langsom rampe, hvor
netforsyningen vender tilbage under
Parameter 14-15 Kin. Back-up Trip Recovery
Level. | denne illustration anvendes en
langsom rampe.
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14-11 Netspaending ved netfejl

14-16 Kin. Back-up Gain

V] parameter 14-10 Netfejl skal aktiveres. Veelg
registreringsniveau afhaengigt af forsyningskva-
liteten. For en forsyning pa 380 V indstilles
parameter 14-11 Netspaending ved netfejl til 342
V. Dette giver et DC-registreringsniveau pa 462
V (parameter 14-11 Netspeending ved netfejl x
1,35).

BEMARK!

Konvertering fra VLT® 5000 til FC 300:
Selvom indstillingen for netspaending
ved netfejl er den samme for VLT® 5000
og FC 300, er registreringsniveauet
forskelligt. Anvend folgende formel for
at opna det samme registreringsniveau
som i VLT® 5000:

Parameter 14-11 Netspaending ved netfejl
(VLT® 5000-niveau) = Vaerdi anvendt i
VLT® 5000 * 1,35/kvadratrod(2).

14-12 Funktion ved netubalance

Drift under alvorlig ubalance pa netforsyningen reducerer

motorens levetid. Forholdene betragtes som alvorlige, hvis
motoren kontinuerligt kerer teet pd nominel belastning (for
eksempel en pumpe eller en ventilator, der kerer teet pa fuld
hastighed).

Option: Funktion:

[0] * Trip Tripper frekvensom-
formeren.

[1] Advarsel Afgiver en advarsel.

[2] Deaktiveret Ingen handling.

Range: Funktion:

60 s*| [0- |Denne parameter definerer Kinetic Back-up

60 s] Timeout i Flux mode ved kersel pa lave
spaendingsnet. Hvis forsyningsspaendingen ikke
overstiger den veerdi, der er defineret i
parameter 14-11 Netspeending ved netfejl +5 %
inden for den angivne tid, kerer frekvensom-
formeren derefter automatisk en kontrolleret
rampe ned-profil for standsning.

14-15 Kin. Back-up Trip Recovery Level

Range: Funktion:

Size related*| [0 - 60000.000 ReferenceFeed-

backUnit]

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [180 [ Denne parameter definerer, ved hvilken 100 %* [ [0 - 500 %] [ Indtast forsteerkningsveerdien for den
related* |- 600 | greensespaending den valgte funktion i kinetiske backup i procent.

3.14.3 14-2* Trip-reset

Parametre til konfiguration af handtering af auto-nulstilling,
handtering af seerligt trip og styrekorttest eller initiali-
sering.

14-20 Nulstillingstilstand

Option: Funktion:

Veelg nulstillingsfunktionen efter et trip.
Efter nulstilling er genstart af frekvens-
omformeren mulig.

BEMARK!

Motoren kan starte uden varsel.
Hvis det specificerede antal
automatiske nulstillinger nas
inden for 10 minutter, skifter
frekvensomformeren til indstil-
lingen [0] Manuel nulstilling. Nar
manuel nulstilling er gennemfert,
vender indstillingen i

parameter 14-20 Nulstillingstilstand
tilbage til det oprindelige valg.
Hvis antallet af automatiske
nulstillinger ikke nas inden for 10
minutter, eller hvis manuel
nulstilling gennemfares, nulstilles
den interne teeller for automatiske
nulstillinger.

BEMARK!

Automatisk nulstilling geelder ogsa
for nulstilling af funktionen Safe
Torque Off i firmware-version 4.3x
eller tidligere.

,_
2
X

Manuel nulstilling | Veelg [0] Manuel nulstilling for at
gennemfgre nulstilling via [Reset] eller

via de digitale indgange.

[1] | Autonulstilling x | Veelg [1]-[12] Autonulstilling x 1...x20 for
1 at gennemfgre 1-20 automatiske nulstil-

linger efter trip.

[2] | Autonulstilling x
2
[3] | Autonulstilling x
3
[4] | Autonulstilling x
4
[5] [ Autonulstilling x
5
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14-20 Nulstillingstilstand 14-22 Driftstilstand

Option: Funktion: Option: Funktion:
[6] | Autonulstilling x 6. Udfer forskellige test.

6 7. Resultaterne vises pa LCP'et, og
[7] | Autonulstilling x frekvensomformeren skifter til en

7 uendelig slgjfe.
[8] [ Autonulstilling x o

8 8. Parameter 14-22 Driftstilstand

— indstilles automatisk til normal drift.

(1| Autonulstiling x Udfer en stremcyklus for at starte

° — med normal drift efter styrekort-
[10] /1-\(;Jtonulstlllmg X ——
[11] [ Autonulstilling x Hvis testen er OK

15 LCP-udlaesning: Styrekort OK.

[12] | Autonulstilling x Afbryd netforsyningen, og tag teststikket ud.

Det grenne indikatorlys pa styrekortet lyser.

20
[13] | Uendelig auto- Veaelg denne option for kontinuerlig Hvis testen mislykkes
nulst. nulstilling efter trip. LCP-udlzesning: 1/0-fejl pa styrekort.

Udskift frekvensomformeren eller styrekortet.

[14] | Reset ved opstart

Det rgde indikatorlys pa styrekortet lyser.

14-21 Automatisk genstarttid Teststik (forbind felgende klemmer med

hinanden): 18 - 27 - 32; 19 - 29 - 33; 42 - 53 -

Range: Funktion:
10 s*| [0 - 600 ([ Indtast tidsintervallet fra trip til start af den >
s] automatiske nulstillingsfunktion. Denne — [ ] E
parameter er aktiv, nar parameter 14-20 Nulstil- g R g St g g FC 302 §
lingstilstand er indstillet til [7]-[13] O|0|0|D|DIDIDIOIOIO §
Autonulstilling. ;J -
=i~
12(13[18] 19|27 32(33]20
Option: Funktion: olfe} 0} o] [FE30
Denne parameter anvendes til at angive 33 qﬂ) S
normal drift, til at udfgre test eller til at initia-
lisere alle parametre undtagen -
parameter 15-03 Antal indkoblinger, ldlsolsssalss] - 20 e
parameter 15-04 Antal overtemperaturer og 8 2 8 2 8 8 FC302
parameter 15-05 Antal overspeendinger. Denne T
funktion er kun aktiv, nar frekvensomformeren lllustration 3.64 Teststik

slukkes og taendes igen.
Veelg [0] Normal drift for normal drift for
frekvensomformeren med motoren i den Veelg [2] Initialisering for at nulstille alle

valgte applikation. parameterveerdier til fabriksindstillingerne

VES) (T S Qs 07 618 e 6O ERELES undtagen: Parameter 15-03 Antal indkoblinger,

og digitale indgange og udgange samt +10 V- parameter 15-04 Antal overtemperaturer og

styrespaendingen. Testen kraever et teststik parameter 15-05 Antal overspaendinger.

med interne forbindelser. Benyt felgende Frekvensomformeren nulstiller under naeste
opstart.
1. Veelg [1] Styrekorttest. Parameter 14-22 Driftstilstand vender desuden

tilbage til fabriksindstillingen [0] Normal drift.

fremgangsmade for at teste styrekortet:

2. Afbryd netforsyningen, og vent p3,
at lyset i displayet slukkes. [0] [ Normal drift

3. Indstil kontakterne S201 (A53) og
5202 (A54) til ON/I. [1] [ Styrekorttest | Husk at indstille kontakterne S201 (A53) og

$202 (A54) som angivet i parameterbeskri-
4, Isaet teststikket (se lllustration 3.64).
velsen ved udfersel af en styrekorttest. Ellers

5. Tilslut netforsyningen. mislykkes testen.

[2] | Initialisering
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14-22 Driftstilstand
Option:
[3] | Boot-tilstand |

Funktion:

14-24 Tripfors. ved stremgraense

Range: Funktion:
60 [0 - [ Indtast tripforsinkelsen for stremgraensen i
s* 60 s] | sekunder. Nar udgangsstrammen nar stramgraensen

(parameter 4-18 Stromgraense), udlgses en advarsel.
Nar advarslen ved stremgraensen har veeret
konstant til stede i det tidsrum, der er angivet i
denne parameter, tripper frekvensomformeren.
Indstil parameteren til 60 sek for at kere kontinu-
erligt i stramgraense uden at trippe. Termisk

overvagning af frekvensomformeren forbliver aktiv.

14-25 Trip-forsinkelse ved momenegraense
Range: Funktion:
60 s*| [0 -
60 s] | sekunder. Nar udgangsmomentet nar moment-

Indtast momentgraensen for tripforsinkelsen i

grenserne (parameter 4-16 Momentgraense for
motordrift og parameter 4-17 Momentgreense for
generatordrift), udl@ses en advarsel. Nar advarslen
ved momentgraensen har veeret konstant til stede i
det tidsrum, der er angivet i denne parameter,
tripper frekvensomformeren. Deaktiver tripforsin-
kelsen ved at indstille parameteren til 60 sek.
Termisk overvagning af frekvensomformeren
forbliver aktiv.

14-26 Tripforsinkelse ved vekselretterfejl

Range: Funktion:
Size [0 - 35 | Nar frekvensomformeren registrerer en
related* s] overspaending i den indstillede tid,

udlgses trip efter den indstillede tid.
Hvis veerdien er 0, er beskyttelsestilstand
deaktiveret.

BEMARK!

Deaktivér beskyttelsestilstand i
haeve-/seenkeapplikationer.

14-28 Produktionsindstilllinger

Range: Funktion:
0% [Ingen handling]

1 [Servicenulstilling]

[2] Indst. prod.tilst.

14-29 Servicekode
Range:
0% | [-2147483647 - 2147483647 ]

Funktion:

| Kun til indvendig brug.

3.14.4 14-3* Strgmgraensestyr.

Frekvensomformeren er forsynet med en integreret
stremgraensestyring, som aktiveres, nar 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 naet 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
inverteret eller [3] Frilab og reset inv. Eventuelle signaler pa
klemme 18-33 er ikke aktive, for frekvensomformeren ikke
leengere er naer stramgraensen.

Ved at benytte en digital indgang, der er indstillet til [2]
Frilgb inverteret eller [3] Frilob og reset inv., bruger motoren
ikke rampe ned-tiden, da frekvensomformeren kerer frilgb.
Hvis et hurtigt stop er ngdvendigt, skal den mekaniske
bremsestyringsfunktion anvendes sammen med en ekstern
elektromekanisk bremse, der er monteret pa applikationen.

14-30 Stremgreensestyreenh., prop.-forst.

Range: Funktion:
100 %* | [O - Indtast proportionalforsteerkningsveerdien for
500 %] stremgreaensestyringen. Valg af en hgj veerdi

bevirker, at styreenheden reagerer hurtigere.
For hgj en indstilling medfgrer en ustabil
styreenhed.

14-31 Stremgreensestyreenh., 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 - Styrer stremgraensestyringens lavpasfilter.
related* 100 ms] | Dette gor det muligt at reagere pa

spidsveerdier eller gennemsnitsvaerdier. Nar
der veelges gennemsnitsveerdier, kan det
veere muligt at kere med hgjere
udgangsstrem og i stedet trippe pa hardwa-
regraensen for strgm. Styringen reagerer
dog langsommere, da den ikke reagerer pa
ojeblikkelige veerdier.

14-35 Beskyttelse mod stalling

Option: Funktion:

Parameter 14-35 Beskyttelse mod stalling er kun
aktiv i Flux mode.
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14-35 Beskyttelse mod stalling

Option: Funktion:

14-40 VT-niveau

Range: Funktion:

[0] [Deaktiveret [ Deaktiverer stalling-beskyttelse i feltsveekkende
Flux mode og kan forarsage, at motorforbin-
delsen mistes.

[1] * | Aktiveret Aktiverer stalling-beskyttelse i feltsvaekkende

Flux mode.

14-36 Field-weakening Function

Veelg den feltsvaekkende funktion i Flux mode.

Range: Funktion:

0* | [Auto] | | denne tilstand beregner frekvensomformeren den
optimale momentudgang.

Den malte DC-link-spaending bestemmer fase-til-fase
motorspaendingen. Magnetiseret reference er baseret
pa den faktiske spanding og benytter informationen
om motormodellen.

1 [1/x] | Frekvensomformeren reducerer momentudgang.
Frekvensomformeren indstiller den magnetiserende
reference omvendt proportionalt med hastigheden,
idet der anvendes en statisk kurve, der viser
forholdet mellem DC-link-spaendingen og

hastigheden.

14-37 Fieldweakening Speed

Range: Funktion:

Size [10 - 60000 Lﬂm

related* A Denne parameter er kun gyldig
for FC 302.

Indtast starthastigheden for option
[1] [1/x] i parameter 14-36 Field-
weakening Function.

3.14.5 14-4* Energioptimering

Parametre til justering af energioptimeringsniveauet i
tilstandene variabelt moment (VT) og automatisk energio-
ptimering (AEO) i parameter 1-03 Momentkarakteristikker.

14-40 VT-niveau

Range: Funktion:

66 [40 - ([5; 2
%* 90 %]

Denne parameter kan ikke justeres, mens
motoren korer.

BEMARK!

Denne parameter er ikke aktiv, nar
parameter 1-10 Motorkonstruktion er
indstillet til [7] PM,ikke-udpr.SPM.

Indtast niveauet for motormagnetisering ved lav
hastighed. Valg af en lav veerdi reducerer

energitabet i motoren, men reducerer ogsa belast-
ningskapaciteten.

14-41 Mindste magnetisering for AEO

Range: Funktion:

related* | 200 %] | papne parameter er ikke aktiv, nar
parameter 1-10 Motorkonstruktion er
indstillet til [1] PM,ikke-udpr.SPM.
Indtast den mindste magnetisering for AEO.
Valg af en lav veerdi reducerer energitabet i
motoren, men kan ogsa reducere
modstanden mod pludselige belastningsaen-
dringer.

14-42 Mindste AEO-frekvens

Range: Funktion:

Size [5-40 |[3 FRK

related* Hz]

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

Indtast den minimumfrekvens, hvorved
den automatiske energioptimering (AEO)
skal veere aktiv.

14-43 Motor-Cosphi

Range: Funktion:
Size [0.40 - Cos(phi)-seetpunktet indstilles automatisk
related* 0.95] til optimal AEO-ydeevne. Denne

parameter skal normalt ikke aendres. |
nogle situationer kan det imidlertid veere
ngdvendigt at indtaste en ny veerdi med
henblik pa finjustering.

3.14.6 14-5* Miljo

BEMARK!

Udfar en stremcyklus efter aendring af parametre i
parametergruppe 14-5* Miljg.

Disse parametre er medvirkende til, at frekvensomformeren
kan kegre under specielle miljgmaessige forhold.

14-51 DC-link-kompensation

Option:  Funktion:

[ Den ensrettede AC-DC-speending i frekvensomfor-
merens DC-link er forbundet med spaendingsripler.
Disse ripler kan stige i styrke med gget belastning.
Disse ripler er ugnskede, da de kan generere strom
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14-51 DC-link-kompensation 14-55 Udgangsfilter

Option:  Funktion: Option: Funktion:

og momentrippel. Der benyttes en kompenserings- L;Hm

metode til at reducere disse spaendingsripler i DC- Denne parameter kan ikke justeres, mens
motoren kgrer.

linket. Generelt anbefales DC-link-kompensering til
de fleste applikationer, men veaer opmaerksom ved
drift i feltsveekning, da det kan generere hastigheds-

oscilleringer ved motorakslen. Deaktiver DC-link- BEM/ERK'
kompensering i feltsvaekning. Nulstil frekvensomformeren, nar der er
valgt [2] Sinusbolgefilter fast.

[0] | Ikke Deaktiverer DC-link-kompensering.
aktiv

[1] | Aktiv | Aktiverer DC-link-kompensering. AFORSIGTIG
o NG AF FREKVENS-
OMFORMER

Veelg minimumhastighed for hovedventilatoren.

Indstil altid parameter 14-55 Udgangsfilter

Option: Funktion: til [2] Sinusbglgefilter rep, nar der

[0] * | Auto Vzelg [0] Auto for kun at kere ventilatoren, nar anvendes et sinusfilter. Hvis dette ikke
frekvensomformerens indvendige temperatur gores, kan det medfere overophedning af
er inden for omradet 35 °C til ca. +55 °C. frekvensomformeren, hvilket kan resultere
Ventilatoren kgrer ved lav hastighed under i personskade eller skade pa udstyret.
35 °C og ved fuld hastighed ved ca. 55 °C.

[11 |[Til 50 % Ventilatoren kerer altid ved 50 % hastighed Veelg typen af tilsluttet udgangsfilter.
eller derover. Ventilatoren kerer ved 50 % ved [0] | Uden Dette er fabriksindstillingen og skal anvendes
35 °C og ved fuld hastighed ved ca. 55 °C. * | filter med dU/dt-filtre eller hgjfrekvente common

[21 |[Til 75 % Ventilatoren kerer altid ved 75 % hastighed mode-filtre (HF-CM).
eller derover. Ventilatoren kerer ved 75 % ved [1] | Sinusbgl- | Denne indstilling er kun til bagudkompatibilitet.

35 °C og ved fuld hastighed ved ca. 55 °C. gefilter Det muligger drift med Flux-styreprincippet, nar

[3] |Til 100 % | Ventilatoren kerer altid ved 100 % hastighed. parameter 14-56 Kapacitetsudgangsfilter og
parameter 14-57 Induktansudgangsfilter er

[4] | Auto lav Denne option er den samme som [0] Auto, X

" . d lige h i 4 programmeret med udgangsfilterkapacitans og -

izl men me ‘saer eI il GArlfing o] Hreer induktans. Det begraenser ikke omradet for
0 °C. | option [0] Auto er der en risiko for, at .

) switchfrekvensen.

ventilatoren begynder at kere ved omkring
0 °C, da frekvensomformeren registrerer en [2] | Sinusbgl- | Denne parameter indstiller en minimum tilladt
folerfejl og dermed beskytter frekvensom- gefilter greense for switchfrekvensen og sikrer, at filteret
formeren og udsender advarsel 66 Lav temp. rep kerer inden for switchfrekvensernes sikre omrade.
Option [4] Auto (lav temp.mil.) kan bruges i Drift er mulig med alle styreprincipper. For Flux-
meget kolde miljger for at forhindre de styreprincipper skal
negative pavirkninger af denne yderligere parameter 14-56 Kapacitetsudgangsfilter og
keling og undgé advarsel 66 Lav temp. parameter 14-57 Induktansudgangsfilter

programmeres (disse parametre pavirker ikke

14-53 Vent.overv. VVC* og U/f). Moduleringsmensteret indstilles til

Option: Funktion: SFAVM, hvilket giver den laveste akustiske stgj i
filteret.

Veelg frekvensomformerhandling, hvis der

registreres en ventilatorfejl.
J ! 14-56 Kapacitetsudgangsfilter

Kompenseringsfunktionen i LC-filteret kraever den pr. fase

[0] | Deaktiveret
[1] * [ Advarsel

tilsvarende stjernetilsluttede kapacitans for filteret (tre gange

(21 |Trip kapaciteten mellem to faser, nar kapacitans er deltakobling).
Range: Funktion:
Size related* | [0.1 - 6500 | Indstil kapacitans for udgangsfilteret.
uF] Veerdien kan findes pa filterets
maerkat.
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14-56 Kapacitetsudgangsfilter

Kompenseringsfunktionen i LC-filteret kraever den pr. fase
tilsvarende stjernetilsluttede kapacitans for filteret (tre gange
kapaciteten mellem to faser, nar kapacitans er deltakobling).
Funktion:

: /C DI/

Range:

Dette er ngdvendigt for korrekt
kompensering i Flux mode
(parameter 1-01 Motorstyrings-
princip).

14-57 Induktansudgangsfilter

Range: Funktion:
Size [0.001 - Indstil induktansen for udgangsfilteret.
related* 65 mH] Veerdien kan findes pa filterets maerkat.

BEMARK!

Dette er ngdvendigt for korrekt
kompensering i Flux mode
(parameter 1-01 Motorstyrings-
princip).

14-59 Faktisk antal vekselret.-enh.

Funktion:

Range:

Size related*

[1-11 | Indstiller det faktiske antal effektenheder.

3.14.7 14-7* Kompatibilitet

Parametre til kompatibilitet for VLT® 3000 og VLT® 5000
med FC 300.

14-72 VLT®-alarmord

Option: Funktion:
[0]] 0 - 4294967295 [ Udlzesning af alarmordet i henhold til VLT®
5000.

14-73 VLT®-advarselsord

Option: Funktion:
[0] | O - 4294967295 | Udleesning af advarselsordet i henhold til
VLT® 5000.

14-74 VLT udvidet statusord
Range: Funktion:

0*| [0 - 4294967295 ] | Udlzesning af det udvidede statusord i
henhold til VLT® 5000.

3.14.8 14-8* Optioner

14-80 Option forsynet via ekstern 24VDC

Funktion:

BEMARK!

Denne parameter skifter kun funktion ved at
udfere en streamcyklus.

Option:

[0] | Nej | Veelg [0] Nej for at anvende frekvensomformerens 24 V

DC-forsyning.

[11*[Ja |Veelg [1] Ja, hvis en ekstern 24 V DC-forsyning
anvendes til at drive optionen. Indgange/udgange er
galvanisk adskilt fra frekvensomformeren, nar den

drives af en ekstern forsyning.

14-88 Option Data Storage

Range: Funktion:
0

*

[0 - 65535 ] [ Denne parameter gemmer optionsdata over en
stromcyklus.

14-89 Option Detection

Veelger frekvensomformerens adfaerd, nar der registreres en

a&ndring i optionskonfigurationen.

Option: Funktion:

[0] * [ Protect Option | Fastfryser de aktuelle indstillinger og

Config. forhindrer ugnskede aendringer, nar der
registreres manglende eller defekte

optioner.

[1] | Enable Option
Change

/Andrer frekvensomformerens indstillinger
og anvendes ved zendring af systemkonfi-
gurationen. Denne parameterindstilling
vender tilbage til [0] Protect Option
Config. efter en optionsaendring.

14-90 Fejlniveau

Anvend denne parameter til at tilpasse fejlniveauer.

Option: Funktion:

[0] | Ikke akt.

Veer forsigtig med at bruge [0] Ikke aktiv, da det
ignorerer alle advarsler og alarmer til den
valgte kilde.

[11 | Advarsel
[2] | Trip

Andring af et fejlniveau fra standard [3] Triplds
til [2] Trip medferer automatisk nulstilling af
alarm. For alarmer, hvor det drejer sig om
overstrom, har frekvensomformeren en hardwa-
rebeskyttelse, som afgiver en 3-minuts
gendannelse efter to pa hinanden
efterfolgende haendelser med overstrgm.
Denne hardware-beskyttelse kan ikke
overstyres.

[3] | Triplas
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14-90 Fejlniveau 14-90 Fejlniveau

Anvend denne parameter til at tilpasse fejlniveauer. Anvend denne parameter til at tilpasse fejlniveauer.

Option: Funktion: Option: Funktion:

[4] | Trip m. Denne option tilfgjer en forsinkelse mellem Hardwarebeskyttelse af frekvensomformeren
forsinket automatiske nulstillinger, men derudover er det fremtvinger 3-minuts gendannelsestiden efter
nulst. samme option som [2] Trip. Forsinkelsen to pa hinanden efterfalgende haendelser med

forhindrer en situation, hvor nulstilling forsages overstrem (inden for et kort tidsvindue).
gentagne gange i en overstrgmssituation.

Fejl Alarm Off Advarsel Trip Triplas

10V lav 1 X D - -

24V lav 47 X - - D

1,8 V fors. lav 48 X - - D

Spaend.-greense 64 X D - -

Jordingsfejl under rampning 14 - - D X

Jordingsfejl 2 under kont. drift 45 - - D X

Momentgraense 12 X D - -

Overstrgm 13 - - X D

Kortslutning 16 - - X D

Kelepladetemperatur 29 - - X D

Kelepladefgler 39 - - X D

Styrekorttemperatur 65 - - X D

Effektkorttemperatur 69 - 2) X D

Kolepladetemperatur 244 - - X D

Kolepladefaler" 245 - - X D

Effektkorttemperatur 247 - - - -

Motorfase mangler 30-32 - - X D

Last rotor 99 - - D

Tabel 3.28 Valg af handling, nar den valgte alarm vises

D betyder fabriksindstilling.

X betyder mulig option.

1) Kun frekvensomformere med hgj effekt.

2) | frekvensomformere med lav eller mellemhgj effekt er alarm 69 Effektkorttemp. kun en advarsel.
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3.15 Parametre: 15-** Apparatinfo.
3.15.1 15-0* Driftsdata

15-00 Driftstimer
Range:

0 h*| [0 - 2147483647 h] | Se, hvor mange timer frekvensom-
formeren har kert. Veerdien gemmes,

Funktion:

nar frekvensomformeren slukkes.

15-01 Korte timer

Range: Funktion:
0h*| [O-

2147483647 h]

Se, hvor mange timer motoren har kert.
Teelleren kan nulstilles i

parameter 15-07 Nulstil taeller for kerte
timer. Veerdien gemmes, nar frekvensom-
formeren slukkes.

15-02 kWh-tller

Range: Funktion:
0 kWh* | [0 - 2147483647 | Registrer motorens stremforbrug som
kWh] en gennemsnitsveerdi over en time.

Teelleren kan nulstilles i
parameter 15-06 Reset kWh-taeller.

15-03 Antal indkoblinger

Range: Funktion:

0% | [0 - 2147483647 ]| Se antallet af opstarter for frekvensom-
formeren.

15-04 Antal overtemperaturer

Range: Funktion:

15-07 Nulstil teeller for kerte timer

Option: Funktion:

Veelg [0] Nulstil ikke, safremt nulstilling af teeller
for kerte timer ikke kraeves.

3.15.2 15-1* Datalogindstillinger

Dataloggen muligger kontinuerlig logging af op til 4
datakilder (parameter 15-10 Logging-kilde) ved individuelle
hastigheder (parameter 15-11 Logging-interval). En udlgser-
haendelse (parameter 15-12 Udleserhandelse) og et vindue
(parameter 15-14 Prover for udlgser) bruges til betinget start
og stop af loggingen.

15-10 Logging-kilde

Option: Funktion:
Veelger de variabler,
der skal logferes.
[0] * [Ingen

[15] Readout: actual setup
[1472] | VLT-alarmord

[1473] | VLT-advarselsord
[1474] | VLT udvidet statusord
[1600] | Styreord

[1601] | Reference [enhed]
[1602] | Reference %

[1603] | statusord

[1606] | Actual Position
[1610] | Effekt [kW]

[1611] | Effekt [hp]

0*| [0 - 65535 ] | Viser det antal temperaturfejl, der er opstaet i
frekvensomformeren.

15-05 Antal overspaendinger

Range: Funktion:

[1612] | Motorspaending
[1613] | Frekvens

[1614] | Motorstrem
[1616] | Moment [Nm]
[1617] | Hastighed [O/MIN]

0*| [0 - 65535 ] | Viser det antal overspaendinger, der er opstaet i
frekvensomformeren.

15-06 Reset kWh-tzller
Option:
[0] * | Nulstil ikke

Funktion:

Ingen nulstilling af kWh-tzelleren kraeves.

[11 [ Nulstil teeller | Tryk pa [OK] for at nulstille kWh-teelleren (se
parameter 15-02 kWh-teeller)

15-07 Nulstil teeller for korte timer

[1618] | Termisk motorbelastning
[1620] | Motorvinkel

[1621] | Torque [%] High Res.
[1622] [ Moment [%]

[1624] | Calibrated Stator Resistance
[1625] [ Moment [Nm] hgj

[1630] | DC Link-spaending

[1632] [ Bremseenergi /s

[1633] | Bremseenergi /2 min
[1634] | Kelepl.-temp.
[1635] | Termisk inverterbelastning

Option: Funktion:
[1648] | Speed Ref. After Ramp [RPM]
[0] * | Nulstil
ik [1650] | Ekstern reference
ikke
- - " [1651] | Pulsreference
[11 | Nulstil Veelg [1] Nulstil teeller, og tryk pa [OK] (se
. . [1652] | Feedback [enhed]
teeller parameter 15-01 Karte timer) for at nulstille
teelleren for kerte timer. Denne parameter kan 16571 | Feedback [RPM]
ikke veelges via den serielle port, RS485. [1660] | Digital indgang
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15-10 Logging-kilde

15-12 Udlgserhaendelse

Veelger udlgserhaendelsen. Nar udlgserhaendelsen indtreeffer,
fastfryses loggen i en bestemt periode. Loggen indeholder
herefter den angivne procentdel prover fra perioden for udlgser-
haendelsen (parameter 15-14 Prover for udlgser).

Option: Funktion:
[0] * FALSK

[11 SAND

[2] Karer

[3] Inden for omradet
[4] P& reference

[5] Momentgraense

[6] Stremgraense

[71 Uden for stremomr.
[8] Under | lav

[9] Over | hg;j

[10] Uden for hast.-omr.
[11] Under hastighed lav
[12] Over hastighed hgj
[13] Udenf. tilbagef.omr.
[14] Under tilbagef. lav
[15] Over tilbagef. lav
[16] Termisk advarsel
[17] Netf. uden for omr.
[18] Reversering

Option: Funktion: Veelger udlgserhaendelsen. Nar udlgserhandelsen indtraffer,
[1662] | Analog indgang 53 fastfryses loggen i en bestemt periode. Loggen indeholder
[1664] | Analog indgang 54 herefter den angivne procentdel prover fra perioden for udlgser-
[1665] | Analog udgang 42 [mA] haendelsen (parameter 15-14 Prover for udlgser).
[1666] | Digital udgang [bin] Option: Funktion:
[1675] | Analog indg. X30/11 [19] Advarsel
[1676] | Analog indg. X30/12 [20] Alarm (trip)
[1677] | Analog udgang X30/8 [mA] [21] Alarm (triplas)
[1689] | Configurable Alarm/Warning Word [22] Sammenligner 0
[1690] | Alarmord [23] Sammenligner 1
[1692] | Advarselsord [24] Sammenligner 2
[1694] | Udv. statusord [25] Sammenligner 3
[1843] | Analog udg. X49/7 [26] Logisk regel 0
[1844] | Analog udg. X49/9 [27] Logisk regel 1
[1845] | Analog udg. X49/11 [28] Logisk regel 2
[1860] | Digital Input 2 [29] Logisk regel 3
[3110] | Bypass-statusord [33] Digital indgang DI18
[3466] | SPI Error Counter [34] Digital indgang DI19
[3470] [ MCO-alarmord 1 [35] Digital indgang DI27
[3471] [ MCO alarmord 2 [36] Digital indgang DI29
— [37] Digital indgang DI32
i Digial indgang D133
Array [4] [50] Sammenlign 4
Range: Funktion: [51] Sammenlign 5
Size related* | [0.000 - 0.000 ] | Indtast intervallet i ms mellem [60] Logikregel 4
hver preve af de variabler, der 61 Logikregel 5
skal logges.

[0] * [ Log altid Veelg [0] Log altid for fortsat logfering.

[11 |Log 1 xw. Veelg [1] Log 1 x v. trig.sign. for betinget

trig.sign. start- og stop-logging vha.
parameter 15-12 Udlpserhaendelse og

parameter 15-14 Prover for udloser.

15-14 Prover for udlgser

Range: Funktion:

50%| [0 - 100 ]| Indtast procentveerdien af samtlige prover for en
udlgserhaendelse, som skal bevares i loggen. Se
ogsa parameter 15-12 Udlgserhaendelse og
parameter 15-13 Logging-tilstand.

3.15.3 15-2* Baggrundslogbog

Se op til 50 logferte dataelementer via array-parametrene i
denne parametergruppe. Data logferes hver gang en
haendelse opstar (skal ikke forveksles med SLC-haendelser).
Haendelser i denne sammenhang defineres som en
andring i en af felgende omrader:

. Digitale indgange.

. Digitale udgange.

. Advarselsord.
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. Alarmord.

. Statusord.

. Styreord.

. Udvidet statusord.

Haendelser logferes med veerdi og tidsstempel i ms. Tidsin-
tervallet mellem to handelser afhaenger af, hvor ofte
haendelser opstar (maksimum en gang pr. scanningstid).
Datalogfering er kontinuerlig, men hvis der opstar en
alarm, gemmes loggen, og verdierne kan ses i displayet.
Denne funktion er nyttig, nar der for eksempel udferes
service efter et trip. Se baggrundsloggen, der er indeholdt
i denne parameter, via den serielle kommunikationsport
eller via displayet.

15-20 Baggrundslogbog: Haendelse

Array [50]
Range: Funktion:
0*| [0-255] | Viser haendelsestypen for de logferte haendelser.

15-21 Baggrundslogbog: Veerdi

Array [50]
Range: Funktion:
0*| [O0- Viser den logferte haendelses veerdi. Hendel-

sesvaerdierne skal fortolkes i henhold til
Tabel 3.29:

2147483647 ]

Digital indgang [ Decimalvaerdi. Se
parameter 16-60 Digital
indgang for en beskrivelse
efter konvertering til binaer
veerdi.

Digital udgang [Decimalvaerdi. Se
(overvages ikke | parameter 16-66 Digital

i denne udgang [bin] for en
software- beskrivelse efter konver-
version) tering til binaer veerdi.

Advarselsord Decimalvzerdi. Se
parameter 16-92 Advarselsor

d for en beskrivelse.

Alarmord Decimalveerdi. Se
parameter 16-90 Alarmord

for en beskrivelse.

Statusord Decimalveerdi. Se
parameter 16-03 statusord
for en beskrivelse efter
konvertering til binzer

veerdi.

Styreord Decimalveerdi. Se
parameter 16-00 Styreord

for en beskrivelse.

Udvidet
statusord

Decimalveerdi. Se
parameter 16-94 Udv.
statusord for en beskrivelse.

Tabel 3.29 Logferte haendelser

15-22 Baggrundslogbog: Tid

Array [50]
Range: Funktion:
0 ms* | [0 - 2147483647 | Viser det tidspunkt, hvor den logferte

ms] haendelse opstod. Tiden males i ms
siden start af frekvensomformeren.
Maksimumvaerdien svarer til ca. 24
dage, hvilket betyder, at teelleren
genstartes pa nul efter denne periode.

3.15.4 15-3* Fejllogbog

Parametre i denne gruppe er array-parametre, hvor der kan
ses op til 10 fejllogge. 0 er de nyeste data og [9] de aldste
data. Fejlkoder, vaerdier og tidsstempler kan ses for alle
logferte data.

15-30 Fejllogbog: Fejlkode

Range: Funktion:

0% | [0 - 255 ] [ Se fejlkoden, og sla forklaringen pa den op i
kapitel 6 Fejlfinding.

15-31 Alarm-log: Veerdi
Array [10]
Range: Funktion:

0% | [-32767 - 32767 ] | Viser en ekstra beskrivelse af fejlen.
Denne parameter anvendes hovedsageligt

i kombination med alarm 38 intern fejl.

15-32 Alarm-log: Klokkeslaet
Array [10]
Range: Funktion:

0 s*[ [0 -2147483647 s] | Viser det tidspunkt, hvor den logferte
haendelse indtraf. Tiden males i

sekunder fra start af frekvensom-
formeren.

3.15.5 15-4* Apparatident.

Parametre med skrivebeskyttede oplysninger om frekvens-
omformerens hardware- og softwarekonfiguration.

15-40 FC-type

Range: Funktion:

0% | [0-6 1] Viser frekvensomformertypen. Udlaesningen er
identisk med FC 300-effektfeltet i typekodedefini-
tionen, tegn 1-6.

15-41 Effektdel

Range: Funktion:

0% [ [0-20]] Viser frekvensomformertypen. Udleesningen er
identisk med FC 300-effektfeltet i typekodedefini-
tionen, tegn 7-10.
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15-42 Spaending

Range:

Funktion:

0* | [0 - 20 1| Viser frekvensomformertypen. Udlaesningen er
identisk med FC 300-effektfeltet i typekodedefini-
tionen, tegn 11-12.

15-43 Softwareversion

Range: Funktion:

0¥ [0 - 5](Se den kombinerede SW-version (eller
pakkeversion), der bestar af effekt-SW og styre-SW.

15-44 Bestilt typekodestreng

Range: Funktion:

0* | [0-401|Se den typekodestreng, der kan anvendes ved
genbestilling af frekvensomformeren i den
oprindelige konfiguration.

15-45 Faktisk typekodestreng

15-54 Config File Name
Array [5]

Range: Funktion:

Size related* | [0 - 16 ]| Viser filnavnene pa den specielle

konfiguration.

15-59 Filnavn
Range: Funktion:

[0 - 16 ]| Viser det CSIV-filnavn (Customer Specific
Initial Values), der bruges i ojeblikket.

Size related*

3.15.6 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

15-46 Apparatbestillingsnummer

Range: Funktion:

0* [0 - 8 1 Brug det ottecifrede bestillingsnummer ved
genbestilling af frekvensomformeren i den
oprindelige konfiguration. For at gendanne bestil-
lingsnummeret efter udskiftning af effektkortet, se
parameter 14-29 Servicekode.

15-47 Effektkortbestillingsnr.
Range:
0*

Funktion:

[0-81] | Viser effektkortets bestillingsnummer.

15-48 LCP-id-nr.
Range:
0* [0-201]

Funktion:

| Se LCP'ets identifikationsnummer.

15-49 SW-id, styrekort
Range:
O*

Funktion:

[0-20] | Se styrekortets softwareversionsnummer.

15-50 SW-id, effektkort

Funktion:

Range:
O*

[0-20] | Se effektkortets softwareversionsnummer.

Range: Funktion: Array [8]
0* [0-40] | Se den faktiske typekodestreng. Range: Funktion:
0% [0-30] | Viser den monterede optionstype.

15-51 Apparatserienummer
Range: Funktion:

0*

[0-10] | Se frekvensomformerens serienummer.

15-53 Effektkortserienr.
Range:

Funktion:

0* | [0-19] | Se effektkortets serienummer.

15-61 Optionens SW-version

Array [8]
Range: Funktion:
0*| [0-20] | Se den installerede options softwareversion.

15-62 Optionsbestillingsnr.

Array [8]

Range: Funktion:

0 [0 - 8 ]| Viser bestillingsnummeret for de installerede
optioner.

15-63 Optionsserienr.

Array [8]
Range: Funktion:
0*

[0-18] | Se den installerede options serienummer.

15-70 Option i port A

Range: Funktion:

0* [ [0-30]] Viser typekodestrengen for den option, der er
installeret i port A, og en overszettelse af typeko-
destrengen. For eksempel er oversaettelsen for
typekodestrengen AX lig med Ingen option.

15-71 Port A-optionens SW-version

Range: Funktion:

0* [0 - 20 ] | Viser softwareversionen for den option, der er
installeret i port A.
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15-72 Option i port B

Range:

Funktion:

15-89 Configuration Change Counter

‘ £

Range: Funktion:

0* | [0-30 1] Viser typekodestrengen for den option, der er
installeret i port B, og en overszettelse af typeko-
destrengen. For eksempel er oversaettelsen for
typekodestrengen BX lig med Ingen option.

15-73 Port B-optionens SW-version

Range: Funktion:

0* | [0-20]]| Viser softwareversionen for den option, der er
installeret i port B.

15-74 Option i port CO

Range: Funktion:

0*| [0-65535]1(]as R

Denne parameter kan ikke justeres,
mens motoren kgrer.

3.15.7 15-9* Parameterinfo.

15-92 Definerede parametre

Range: Funktion:

0%| [0-9999 1| Se en liste over alle definerede parametre i
frekvensomformeren. Listen slutter med 0.

0* | [0-301] Viser typekodestrengen for den option, der er
installeret i port C, og en oversattelse af typeko-
destrengen. For eksempel er oversaettelsen for
typekodestrengen CXXXX lig med Ingen option.

15-75 Port CO-optionens SW-version

Range: Funktion:

15-93 Modificerede parametre
Range: Funktion:

0

*

[0 - 9999 ] | Se en liste over de parametre, der er sendret fra
deres fabriksindstilling. Listen slutter med 0.
/Andringerne er muligvis ikke synlige for op til

30 sek efter implementering.

0* | [0-20]]| Viser softwareversionen for den option, der er
installeret i port C.

15-76 Option i port C1

Range: Funktion:

15-98 Apparatident.

Range: Funktion:

0* | [0-40]|Denne parameter indeholder de data, der bruges
af MCT 10-opsaetningssoftware.

0* | [0-30 1] Viser typekodestrengen for den option, der er
installeret i port C1 (CXXXX hvis ingen option), og
oversattelsen, dvs. Ingen option.

15-77 Port C1-optionens SW-version

Range: Funktion:

0* | [0-20 1] Viser softwareversionen for den option, der er
installeret i port C.

15-80 Korte timer for ventilator

Range: Funktion:
0 h*| [0 - 2147483647 h] | Viser, hvor mange timer kalepladeven-

tilatoren har kert (trinvis for hver

time). Veerdien gemmes, nar frekvens-
omformeren slukkes.

15-81 Preset korte timer for ventilator

15-99 Parameter, metadata

Range: Funktion:
0

*

[0 - 9999 ] [ Denne parameter indeholder de data, der
bruges af MCT 10-opsaetningssoftware.

Range: Funktion:
0 h*| [0 -99999 Indtast teeller for kerte timer for forudind-
h] stillet ventilator, se parameter 15-80 Korte
timer for ventilator.
Denne parameter kan ikke veelges via den
serielle port, RS485.
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3.16 Parametre: 16-** Dataudlaesninger

3.16.1 16-0* Generel status

16-00 Styreord

Range: Funktion:

0*| [0 - 65535 ]| Se det styreord, der sendes fra frekvensom-
formeren via den serielle kommunikationsport i
hex-kode.

16-01 Reference [enhed]

Range: Funktion:

0 ReferenceFeed-| [-999999 - Viser den aktuelle referen-

backUnit* 999999 ceveerdi pafert pa impuls-
ReferenceFeed- eller analog-basis i
backUnit] apparatet, der stammer fra

konfigurationen valgt i
parameter 1-00 Konfigurati-
onstilstand (Hz, Nm eller O/
MIN).

16-02 Reference [%]

16-06 Actual Position

Range: Funktion:
kapitel 3.17.5 17-7* Position
Scaling.

16-07 Target Position

Range: Funktion:

0 CustomRea- [-2000000000 -

BEN/ZRK/

doutUnit2* 2000000000 Denne parameter er kun
CustomRea- gyldig med software-
doutUnit2]

version 48.XX.

Viser den faktiske slutmalspo-
sition for den aktive
positioneringskommando i
positionsenheder. Positions-
enheder defineres i
parametergruppe 17-7*
Position Scaling.

16-08 Position Error

16-03 statusord

Range:

Funktion:

0*| [0 - 65535 ]| Se det statusord, der sendes fra frekvensom-
formeren via den serielle kommunikationsport i
hex-kode.

16-05 Vigtigste faktiske vaerdi [%]

Funktion:

Range:
0 %*| [-100 - 100 %] | Viser det 2 byte-ord, der blev sendt
sammen med statusordet til fieldbusma-

steren for at rapportere den primare
faktiske veerdi.

Range: Funktion: Range: Funktion:
0 %*| [-200 - Se den totale reference. Den totale 0 CustomRea- [-2000000000 - | [2; FRK
200 %] referetnceb er sumfme;: af dfigitale, anlaloge, doutUnit2* 2000000000 Denne parameter er kun
preset-, bus- og fastfrysreferencer plus CustomRea- gyldig med software-
catch up og slow-down. doutUnit2]

16-06 Actual Position

Range:

Funktion:

0 CustomRea- [-2000000000 | Viser den faktiske position i

doutUnit2* - 2000000000 positionsenheder defineret i
CustomRea- parametergruppe 17-7* Position
doutUnit2] Scaling. Vaerdien er baseret pa

encoderfeedbacken i lukket
slgjfe eller pa vinklen, der
beregnes af motorstyringen i
aben slgjfe. For oplysninger
om konfiguration af
udlaesninger, se

version 48.XX.

Viser den faktiske positionsfejl
i positionsenheder defineret i
parametergruppe 17-7* Position
Scaling. Positionsfejl er
forskellen mellem den faktiske
position og den gnskede
position. Positionsfejlen er
indgangen for Pl-regule-
ringens position.

16-09 Tilpas. udlaes.

Range: Funktion:

0 CustomRea-
doutUnit*

[0 - 999999.99
CustomRea-
doutUnit]

Viser veerdien for tilpasset
udlzesning fra

parameter 0-30 Enhed for
brugerdef. udlasn. til
parameter 0-32 Tilpasset udlaes.
maks.veerdi.
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3.16.2 16-1* Motorstatus

16-10 Effekt [kW]

Range: Funktion:
0 [0 - Viser motoreffekt i kW. Den viste veerdi
kw=* [ 10000 beregnes pa basis af den faktiske
kW] motorspaending og motorstrem. Denne veerdi

filtreres, og der kan ga ca. 1,3 sek fra det
tidspunkt, hvor en indgangsvaerdi skifter, til det
tidspunkt, hvor dataudlaesningsveerdierne
skifter. Oplgsningen for udleaesningsveerdien pa
fieldbussen er i trin pa 10 W.

16-11 Effekt [hp]

Range: Funktion:
0 hp*| [0 - Viser motoreffekten i hk. Den viste vaerdi
10000 hp] [ beregnes pa basis af den faktiske

motorspaending og motorstrem. Denne veerdi
filtreres, og der kan ga ca. 1,3 ms fra det
tidspunkt, hvor en indgangsvaerdi skifter, til
det tidspunkt, hvor dataudlaesningsvaeerdierne
skifter.

16-12 Motorspeending

Range: Funktion:

0 V*| [0 - 6000 V] [Se motorspaending, en beregnet vaerdi, som
bruges til at styre motoren.

16-13 Frekvens

Range: Funktion:

0 Hz*

[0 - 6500 Hz] [ Se motorfrekvensen uden resonans-
deempning.

16-14 Motorstrem

Range: Funktion:

0 A*| [0- 10000 [Se motorstrammen malt som en middelveerdi,
Al Irms. Veerdien filtreres, og der gar derfor ca.
1,3 sek fra en indgangsveerdi sendres, til

dataudlaesningsveerdierne aendres.

16-15 Frekvens [%]

16-16 Moment [Nm]

‘ i

Range: Funktion:

0 [-3000 [Se momentveerdien med et skilt fastgjort til

Nm* |- 3000 motorakslen. Linearitet er ikke ngjagtig mellem
Nm] 160 % motorstrem og moment i henhold til

det nominelle moment. Nogle motorer forsyner
mere end 160 % moment. Derfor afhanger
minimumvaerdien og maksimumvaerdien af den
maksimale motorstrem og den anvendte motor.
Veerdien filtreres, og der gar derfor ca. 30 ms
fra en indgangsvaerdi sendres, til dataudlaes-
ningsvaerdierne andres. | Flux-styreprincip
kompenseres denne udlaesning i

parameter 1-68 Minimuminerti for forbedret
ngjagtighed.

16-17 Hastighed [O/MIN]

Range: Funktion:
0 RPM* [ [-30000 - Viser den faktiske O/MIN for motoren.
30000 RPM] Ved processtyring med &ben eller lukket

slgjfe er motorens O/MIN anslaet. |
hastighed lukket slgjfe-tilstande males
motorens O/MIN.

16-18 Termisk motorbelastning

Range: Funktion:
0%*| [O- Viser den beregnede termiske belastning pa
100 %] motoren. Udkoblingsgraensen er 100 %.

Grundlaget for beregningen er den ETR-
funktion, der er valgt i parameter 1-90 Termisk
motorbeskyttelse.

16-19 KTY-felertemperatur

Range: Funktion:

0 °Cx

[0 - 0 °C] | Returnering af den faktiske temperatur pa KTY-
feleren, der er monteret i motoren.

Se parametergruppe kapitel 3.2.12 1-9*
Motortemperatur.

16-20 Motorvinkel

Range: Funktion:

0* [ [0 - 65535 ]| Viser den aktuelle encoder/resolver-vinkelfor-

Range: Funktion:
06 = 5 TR T dor vicor den faktiek skydning i forhold til indekspositionen.
o L @ et 2-byte-orc, der viser den faktiske Veerdiomradet for 0-65.535 svarer til 0-2xpi
100 %] motorfrekvens (uden resonansdeempning) som (radians)
en procentdel (skala 0000-4000 hex) af )
parameter 4-19 Maks. udgangsfrekvens. Indstil 16-21 Torque [%] High Res.
parameter 9-16 PCD-leesekonfiguration indeks 1 :
for at sende den med statusordet i stedet for Range: Funktion:
MAV. 0 %* [ [-200 - 200 %] | Den viste veerdi er momentet i procent af
det nominelle moment, med fortegn og
0,1 % opl@sning, der pafgres motorakslen.
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16-22 Moment [%] 16-32 Bremseenergi /s

Range: Funktion: Range: Funktion:

0 %* | [-200 - 200 %] [ Den viste vaerdi er momentet i procent af 0 kW* | [0 - 10000 kW] | Viser den bremseeffekt, der overfares til
det nominelle moment, med fortegn, der en ekstern bremsemodstand, angivet
péferes motorakslen. som en gjebliksveerdi.

16-23 Motor Shaft Power [kW]

16-33 Bremseenergi /2 min

Range: Funktion: Range: Funktion:
0 kW [ [0 - 10000 kW] | Udlaesning af den mekaniske effekt, der 0 kw* [ [0 - 10000 | Se den bremseeffekt, der overfares til en
paferes motorakslen. kW1 ekstern bremsemodstand. Middeleffekten

beregnes for et gennemsnitsniveau baseret
16-24 Calibrated Stator Resistance pé den valgte tidsperiode i

Range: Funktion: parameter 2-13 Bremseeffektovervdgning.
0.0000 Ohm* [ [0.0000 - 100.0000 Viser den kalibrerede
obmi statormodstand
Range: Funktion:
0 °C*| [0 - 255 °C] | Viser frekvensomformerens keglepladetem-
Range: Funktion: peratur. Udkoblingsgraensen er 90 £5 °C
0 [-200000000 | Se momentvaerdien med et skilt fastgjort (02 20 ) ) e Seblar dud ved G0
Nm* |- 200000000 til motorakslen. Nogle motorer forsyner 29 E A= T
Nm] mere end 160 % moment. Derfor e :
afhaenger minimumveerdien og
maksimumvaerdien af den maksimale Range: Funktion:
motorstrem savel som den anvendte 0 %*| [0 - 100 %] | Viser belastningen pa vekselretteren i
motor. Denne specifikke udlaesning er procent.
tilpasset til at kunne vise hgjere veerdier
parameter 16-16 Moment [Nm)]. Range: Funktion:
Size [0.01 - Viser den nominelle strgm for veksel-
3.16.3 16-3*% Apparatstatus related* 10000 A] retteren. Stremmen skal svare til

typeskiltdataene pa den tilsluttede
motor. Dataene anvendes til beregning

16-30 DC Link-spaendin
s = af moment, overbelastningsbeskyttelse

Range: Funktion: &F e @Y
0 V*| [0 - 10000 V]| Viser en malt veerdi. Veerdien filtreres med
en tidskonstant pa 30 ms. 16-37 Vekselret. maks. strom
Range: Funktion:
16-31 System Temp. - - -
Size [0.01 - Viser maksimumstrgmmen for veksel-
Range: Funktion: related* 10000 A] retteren. Stremmen skal svare til
0°C|( [128- W typeskiltdataene pa den tilsluttede
* 127 °C] Kun gyldig for FC 302. motor. Dataene anvendes til beregning
af moment, overbelastningsbeskyttelse
Viser den hgjeste interne systemtemperatur. | de LR

mindre kapslingssterrelser (A-C) svarer system-

- . a 16-38 SL-styreenh., tilstand
temperaturen til temperaturmalingen pa

styrekortet i parameter 16-39 Styrekorttemp.. | de Range: Funktion:
storre kapslingsstarrelser (D-F) er systemtempe- 0%| [0-100] | Viser tilstanden for den haendelse, der udferes af
raturen den hgjeste malte temperatur pa SL Controller.

hardware-komponenter med temperaturfolere, for
eksempel effektkortet(ene). 16-39 Styrekorttemp.

Range: Funktion:
0 °Cx

[0 - 100 °C] | Se temperaturen pa styrekortet angivet i °C.
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16-40 Logging-buffer fuld

16-49 Kilde til stromfejl

‘ £

16-41 Logging-buffer fuld
Range:
0~ [ 10-501 |

Funktion:

16-44 Speed Error [RPM]
Range:
0 RPM*

Funktion:

[-30000 - 30000 |[3- FRK
RPM]

Denne parameter er kun gyldig
med softwareversion 48.XX.

Viser forskellen mellem hastighedsre-
ferencen og den faktiske hastighed.

16-45 Motor Phase U Current

Range: Funktion:

0 A*| [0 - 10000 A] | Viser motorfasens Urms-strem. Muligger
overvagning af ubalance i
motorstremmene, registrering af svage
motorkabler eller ubalance i motorviklinger.

16-46 Motor Phase V Current

Range: Funktion:

0 A*| [0 - 10000 Al | Viser motorfasens Vrms-strem. Muligger
overvagning af ubalance i
motorstremmene, registrering af svage
motorkabler eller ubalance i motorviklinger.

16-47 Motor Phase W Current

Range: Funktion:

0 A*| [0 - 10000 Al | Viser motorfasens Wrms-strem. Muligger
overvagning af ubalance i
motorstremmene, registrering af svage
motorkabler eller ubalance i motorviklinger.

Option: Funktion: Range: Funktion:
Viser, om logging-bufferen er fuld (se 0* | [0- 8] Veerdien angiver kilden til stremfejl, herunder
kapitel 3.15.2 15-1* Datalogindstillinger). Logging- kortslutning, overstrem og ubalance pa forsynings-
bufferen bliver aldrig fuld, nar speendingen (fra venstre):
parameter 15-13 Logging-tilstand er indstillet til [0] Log 1-4 Vekselretter
altid. 5-8 Ensretter

[0] * | Nej 0 Ingen fejl registreret

[11 [Ja

3.16.4 16-5* Ref.& feedb.

16-50 Ekstern reference

Range: Funktion:

0*| [-200 - 200 ] | Viser den totale reference, summen af digitale,
analoge, preset-, fieldbus- og fastfrysreferencer
samt catch up og slow-down.

16-51 Pulsreference

Range: Funktion:

0

*

[-200 - 200 ] | Viser referenceveerdien fra programmerede
digitale indgange. Udlzaesningen kan ogsa
afspejle impulserne fra en trinvis encoder.

16-52 Feedback [enhed]

Range: Funktion:

0 Reference- [-999999.999 - | Viser feedbackenheden, der

FeedbackUnit* 999999.999 er resultatet af valget af
ReferenceFeed- | enhed og skalering i
backUnit] parameter 3-00 Reference-

omrdde,

parameter 3-01 Reference-/
feedback-enhed,

parameter 3-02 Minimumre-
ference og

parameter 3-03 Maksimumre-
ference.

16-53 Digi pot-reference
Range: Funktion:

0

*

[-200 - 200 ] | Viser det digitale potentiometers bidrag til den
faktiske reference.

16-57 Feedback [RPM]

Range: Funktion:
16-48 Speed Ref. After Ramp [RPM]
. 0 RPM* [ [-30000 - | Udlaesningsparameter, hvor motorens
Range: Funktion: 30000 RPM] | faktiske O/MIN fra feedback-kilden kan
0 RPM* | [-30000 - 30000 Denne parameter angiver den afleeses i bade lukket slgjfe og aben slojfe.
RPM] reference, der gives til frekvensom- Feedbackkilden vzelges af
formeren efter hastighedsrampen. parameter 7-00 Hastighed, PID-feedbackkilde.
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3.16.5 16-6* Indgange & udgange

16-60 Digital indgang

16-63 Klemme 54, koblingsindstilling

Option: Funktion:

[0] * [ Strem

5, 0 = intet signal, 1= signal tilsluttet. Bit 6 virker
pa den modsatte made, aktiv = 0, ikke aktiv = 1
(indgang til Safe Torque Off).

Bit O Digital indgang, klemme 33.

Bit 1 Digital indgang, klemme 32.

Bit 2 Digital indgang, klemme 29.

Bit 3 Digital indgang, klemme 27.

Bit 4 Digital indgang, klemme 19.

Bit 5 Digital indgang, klemme 18.

Bit 6 Digital indgang, klemme 37.

Bit 7 Digital indgang VLT® Universal I/O
MCB 101 klemme X30/4.

Bit 8 Digital indgang VLT® Universal /0
MCB 101 klemme X30/3.

Bit 9 Digital indgang VLT® Universal I/O
MCB 101 klemme X30/2.

Bit 10-63 Reserveret til fremtidige klemmer.

Tabel 3.30 Aktive digitale indgange

00000000000000000

DIT-33
DIT-32
DIT-29
DIT-27
DIT-19
DIT-18
DIT-37
DI X30/4
DI X30/3
DI X30/2
DI X46/13
DI X46/11
DI X46/9
DI X46/7
DI X46/5
DI X46/3
DI X46/1

=

130BA894.10

Illustration 3.65 Relaeindstillinger

16-61 Klemme 53, koblingsindstilling

Option: Funktion:

Viser indstillingen af indgangsklemme 53.
[0] * | Strom
[1 Spaending

16-62 Analog indgang 53

Range: Funktion:
0*

[-20 - 20 ] | Viser den faktiske veerdi pa indgang 53.

16-63 Klemme 54, koblingsindstilling

Option: Funktion:

| | Viser indstillingen af indgangsklemme 54.

Range: Funktion: [11 | Spezending
0*| [O- Viser signaltilstandene fra de aktive digitale 16-64 Analog indaang 54
65535 ] indgange. Eksempel: Indgang 18 svarer til bit nr. 9 gang

Range: Funktion:

o*

[-20 - 20 ] | Viser den faktiske veerdi pa indgang 54.

16-65 Analog udgang 42 [mA]

Range: Funktion:

0* [0 - 30 ] | Viser den faktiske veerdi pa udgang 42 i mA. Den
viste veerdi afspejler valget i
parameter 6-50 Klemme 42, udgang.

16-66 Digital udgang [bin]
Range:
0*

Funktion:

[0-15] | Se den binaere veerdi af alle digitale udgange.

16-67 Pulsindgang #29 [Hz]

Range: Funktion:
0*| [0 - 130000 ] [ Viser den faktiske frekvenshastighed pa
klemme 29.

16-68 Frekvensindgang #33 [Hz]
Range: Funktion:

0*| [0 - 130000 ] | Viser den faktiske veerdi for den frekvens, der
er pafert klemme 33 som en impulsindgang.

16-69 Pulsudgang #27 [Hz]
Range:
0

Funktion:

*

[0 - 40000 ] | Viser den faktiske veerdi for pulser péfert
klemme 27 i digital udgangstilstand.

16-70 Pulsudgang #29 [Hz]
Range:
0 [0 - 400001 (]3> Al

Funktion:

*

Denne parameter er kun tilgeengelig for
FC 302.

Viser den faktiske veerdi for pulser pa klemme
29 i digital udgangstilstand.

16-71 Relaeudgang [bin]
Range:
0* [0-511]

Funktion:

Viser indstillingerne for alle relaeer.

Udlaesningsvalg [P16-71]:
Releeudgang [bin]: 00000 bin

OptionB-kort rela 09

OptionB-kort relae 08

OptionB-kort relee 07

Effektkort relae 02

Effektkort relae 01
130BA195.10

Illustration 3.66 Relaeindstillinger
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16-72 Teeller A
Range:

0% | [-2147483648 - | Viser den aktuelle veerdi for teeller A. Teellere
2147483647 1

Funktion:

er nyttige som sammenligner-operands, se
parameter 13-10 Sammenligner, operand.
Nulstil eller andr vaerdien 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: Funktion:
0% | [-2147483648 - | Viser den aktuelle veerdi for tzeller B. Teellere

2147483647 ] er nyttige som sammenligner-operands
(parameter 13-10 Sammenligner, operand).
Nulstil eller sendr veerdien enten via digitale
indgange (parametergruppe 5-1* Digitale
Indgange) eller ved at bruge en SLC-
handling (parameter 13-52 SL styreenh.-

handling).

-

6-74 Prec. stop-teller
Funktion:
0*| [0 - 2147483647 ]| Returnerer den faktiske tzellerveerdi for

preecis teeller (parameter 1-84 Teellerveerdi
for preecist stop).

Range:

16-75 Analog indg. X30/11
Range: Funktion:
0*| [-20 - 20 ] [ Viser den faktiske veerdi ved indgang X30/11 i

VLT® Universal I/O MCB 101.

16-76 Analog indg. X30/12
Range: Funktion:
0*| [-20 - 20 ] [ Viser den faktiske veerdi ved indgang X30/12 i

VLT® Universal I/O MCB 101.

16-77 Analog udgang X30/8 [mA]
Range:
0*| [0-30] | Viser den faktiske veaerdi pa indgang X30/8 i mA.

Funktion:

16-78 Analog udg. X45/1 [mA]

Range:

Funktion:

0* | [0-301| Viser den faktiske vaerdi pa udgangen ved
klemme X45/1. Den viste vaerdi afspejler valget i
parameter 6-70 Klemme X45/1 udgang.

16-79 Analog udg. X45/3 [mA]

Range: Funktion:

0* | [0-30 1| Viser den faktiske vaerdi pa udgangen ved
klemme X45/3. Den viste vaerdi afspejler valget i
parameter 6-80 Klemme X45/3 udgang.

3.16.6 16-8* Fieldbus- & FC-port

Parametre til rapportering af busreferencer og styreord.

16-80 Fieldbus, CTW 1

Range: Funktion:
0*| [0 - Viser 2-byte-styreordet (CTW) modtaget fra
65535 ] fieldbusmasteren. Fortolkningen af styreordet

afhaenger af den installerede fieldbus-option og
styreordsprofilen, der er valgt i

parameter 8-10 Styreprofil.

Yderligere oplysninger findes i den relevante
fieldbus-manual.

16-82 Fieldbus-REF. 1
Range:

0% | [-200 - 200 ] | Viser 2-byte-ordet, der er sendt med
styreordet fra fieldbusmasteren for at indstille

Funktion:

referenceveerdien.
Yderligere oplysninger findes i den relevante
fieldbus-manual.

16-83 Fieldbus REF 2
Range:

Funktion:
[-2147483647 |[2 FRK

0 CustomRea-

doutUnit2* 2147483647 8 e et er Kun
il gyldig med software-
doutUnit2]

version 48.XX.

Viser 32-bit positionsrefe-
rencen sendt i PCD 2 og PCD
3. | de parametre, der relaterer
sig til PCD 2 og PCD 3 veelges
[1683] Fieldbus REF 2 for den
fieldbus, der benyttes af
frekvensomformeren. Veerdien
er i positionsenheder, der er
defineret i parametergruppe
17-7* Position Scaling.

16-84 Komm.-optionsstatusord
Range: Funktion:
0%| [0 -65535] | Viser det udvidede statusord for fieldbus-

kommunikationsoption.

Yderligere oplysninger findes i den relevante
fieldbus-manual.

16-85 FC-port, CTW 1
Range:

0*| [0 - 65535 ]| Viser 2-byte-styreordet (CTW) modtaget fra
fieldbusmasteren. Fortolkningen af styreordet

Funktion:

afhaenger af den installerede fieldbus-option og
styreordsprofilen, der er valgt i
parameter 8-10 Styreprofil.
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16-86 FC-port, REF 1

16-94 Udv. statusord

afhaenger af den installerede fieldbus-option og
styreordsprofilen, der er valgt i
parameter 8-10 Styreprofil.

16-87 Bus Readout Alarm/Warning

Range: Funktion:

0*[ [0-65535]

Alarm- og advarselsnumre i hex som vist i
alarmloggen. Den hgje byte indeholder
alarmen, den lave byte indeholder advarslen.
Alarmnummeret er det ferste, der er opstaet
efter den seneste nulstilling.

-

6-89 Configurable Alarm/Warning Word
Range: Funktion:

0*[ [0-65535]

Dette alarm-/advarselsord konfigureres i
parameter 8-17 Configurable Alarm and
Warningword, sa det matcher de faktiske krav.

3.16.7 16-9* Diagn.udlaesninger

BEM/ERK!

Ved brug af MCT 10-opsatningssoftware kan
udlaesningsparametrene kun udlaeses online, dvs. som
den aktuelle status. Det betyder, at status ikke lagres i
MCT 10-opsaetningssoftware-filen.

16-90 Alarmord
Range:

0*| [0 - 4294967295 ]

Funktion:

Viser det alarmord, der er sendt via den
serielle kommunikationsport i hex-kode.

16-91 Alarmord 2
Range:
0 [0 - 4294967295 ]

Funktion:

*

Viser det alarmord, der er sendt via den
serielle kommunikationsport i hex-kode.

16-92 Advarselsord
Range:
0*| [0 - 4294967295 ]

Funktion:

Viser det advarselsord, der er sendt via
den serielle kommunikationsport i hex-
kode.

16-93 Advarselsord 2

Funktion:

Range:
0% | [0 - 4294967295 ]

Viser det advarselsord, der er sendt via
den serielle kommunikationsport i hex-
kode.

Range: Funktion: Range: Funktion:
0*| [-200 - Viser 2-byte-statusordet (STW) sendt til fieldbus- 0* | [0 - 4294967295 ] | Returnerer det udvidede advarselsord,
200 ] masteren. Fortolkningen af statusordet der er sendt via den serielle kommunika-

tionsport i hex-kode.
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3.17 Parametre: 17-** Feedback

Yderligere parametre til konfigurering af feedback fra
encoder (VLT® Encoder Input MCB 102), resolver (VLT®
Resolver Input MCB 103) eller selve frekvensomformeren.

3.17.1 17-1* Trinv. enc. gree.fl.

Parametre i denne gruppe konfigurerer den trinvise
greenseflade for VLT® Encoder Input MCB 102. Bdde den
trinvise og den absolutte graenseflade er aktive pa samme
tid.

BEM/ERK!

Anvend ikke trinvise encodere med PM-motorer. Overvej
absolutte encodere eller resolvere ved styring med
lukket slgjfe.

BEM/ERK!

Disse parametre kan ikke justeres, nar motoren korer.

17-10 Signaltype

Veelg den trinvise type (A/B kanal) af den encoder, der er i brug.
Find oplysningerne pa encoderens datablad.

Veelg [0] Ingen, hvis feedbackfeleren kun er absolut encoder.

Option: Funktion:

[0] Ingen

[11 = RS422 (5V TTL)

[2] Sinusformet 1Vpp

Range: Funktion:

1024* [ [10 - 10000 ] | Indtast oplasningen for det trinvise spor,

dvs. antallet af pulser eller perioder pr.
omdrejning.

3.17.2 17-2% Abs. enc. grae fl.

Parametre i denne gruppe konfigurerer den absolutte
greenseflade for VLT® Encoder Input MCB 102. B3de den
trinvise og den absolutte graenseflade er aktive pa samme
tid.

17-20 Valg af protokol

Option: Funktion:

: /Dl

Denne parameter kan ikke justeres, mens
motoren korer.

[0] * | Ingen Veelg [0] Ingen, hvis feedbackfeleren kun er en

trinvis encoder.

[1]1 | HIPERFACE | Veelg [1] HIPERFACE, hvis encoderen kun er
absolut.

17-20 Valg af protokol

‘ i

Option: Funktion:
[2] |EnDat
[4] |SSI

17-21 Oplesning (positioner/omdr.)

Range: Funktion:
Size [4- Vzelg den absolutte encoders
related* 1073741824 ] oplasning, dvs. antal teellinger pr.

omdrejning.
Veerdien afhaenger af indstillingen i
parameter 17-20 Valg af protokol.

17-22 Multiturn Revolutions

Range: Funktion:
1*| [1-16777216 1| Veelg antallet af encodere med flere

omdrejninger. Veelg veerdi 1 for encodere

med enkelt omdrejning.

17-24 SSl-dataleengde

Range: Funktion:
13* | [1 - 32 ]| Indstil antallet af bit for SSI-telegrammet. Veelg 13

bit for encodere med enkelt omdrejning og 25

bit for encodere med flere omdrejninger.

17-25 Clockfrekvens

Funktion:

[100 - 260 kHz] | Indstil SSI-clockfrekvens Med
leengere encoderkabler skal clockfre-

Range:
260 kHz*

kvensen reduceres.

17-26 SSl-dataformat

Option: Funktion:
[0] * [ Gray-kode
[1] Binzer kode Indstil dataformatet for SSI-data.

17-34 HIPERFACE-baud-hastighed

Option: Funktion:
BEMAERK!
Denne parameter kan ikke justeres, mens
motoren korer.
Veelg den monterede encoders baud-hastighed.
Denne parameter er kun tilgeengelig, nar
parameter 17-20 Valg af protokol er indstillet til [7]
HIPERFACE.

[0] |600

[1] | 1200

[2] | 2400

[3] |[4800

[4] * | 9600

[5] [19200

[6] |38400
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3.17.3 17-5% Resolv.-graensefl.

Denne parametergruppe anvendes til indstilling af
parametre til VLT® Resolver Input MCB 103.

Typisk anvendes resolverfeedbacken som motorfeedback
fra permanent magnetmotorer, hvor

parameter 1-01 Motorstyringsprincip er indstillet til [3] Flux
m. motorfeedb.

Resolverparametre kan ikke justeres, mens motoren kgrer.

17-50 Poler

Funktion:

Range:

2¥ | [2-81 |Indstil antallet af poler pa resolveren.

Veerdien kan ses i databladet til resolvere.

17-51 Indgangsspaen.

Range: Funktion:

7 V¥[ [2 - 8 V]| Indstil indgangsspaendingen til resolveren.
Spaendingen angives som RMS-veerdi.
Veerdien kan ses i databladet til resolvere.

17-52 Indgangsfrekvens
Range: Funktion:

10 kHz*

[2 - 15 kHZz] | Indstil indgangsfrekvensen til resolveren.

Veerdien kan ses i databladet til resolvere.

17-53 Transformationsforh.

Range: Funktion:

0.5*| [0.1-1.1]

Indstil transformationsforholdet for resolveren.
Transformationsforholdet er:

Va
T = U
forhold = 7,

Veerdien kan ses i databladet til resolvere.

17-56 Encoder Sim. Resolution

Indstil oplgsningen, og aktivér encoderens emuleringsfunktion

17-59 Resolver-graenseflade

Aktivér VLT® Resolver Input MCB 103, ndr resolverparametrene er
valgt.

For at undga skader pa resolvere skal parameter 17-50 Poler og
parameter 17-53 Transformationsforh. justeres, for denne

parameter aktiveres.
Option: Funktion:

] | Aktiveret |

3.17.4 17-6* Overvagn. og app.

Denne parametergruppe anvendes til at veelge yderligere
funktioner, nar VLT® Encoder Input MCB 102 eller VLT®
Resolver Input MCB 103 er monteret i optionsport B som
hastighedsfeedback.

Overvagnings- og applikationsparametre kan ikke justeres,
mens motoren kerer.

17-60 Feedbackretning

Option: Funktion:

BEM/ERK!
»

Denne parameter kan ikke justeres, mens
motoren kearer.

Skift den registrerede encoderomdrejnings-
retning uden at aendre ledningsferingen til
encoderen.

[0] * | Med uret
[11 | Mod uret

17-61 Feedbacksignalovervagning

Veelg, hvordan frekvensomformeren skal reagere, hvis der
registreres et defekt encodersignal.

Encoderfunktionen i parameter 17-61 Feedbacksignalovervdgning
er en elektrisk kontrol af hardwarekredslgbet i encodersystemet.

(generering af encodersignaler fra den mélte position fra en Option: Funktion:
resolver). Brug denne funktion til at overfere hastigheds- eller [0] Deaktiveret
positionsinformation fra en frekvensomformer til en anden. Veelg [1] * Advarsel
[0] Disabled for at deaktivere funktionen. 2] Trip
Option: Funktion: [3] Jog
[0] * Disabled [4] Fastfrys udgang
11 512 [5] Maks. hast.
[2] 1024 [6] Skift til aben slgjfe
[3] 2048 [71 Veaelg opsaeetn. 1
[4] 4096 [8] Vaelg opseetn. 2
[91 Veelg opseetn. 3
Aktivér VLT® Resolver Input MCB 103, nar resolverparametrene er [11] stop & trip
valgt. [12] Trip/Warning
For at undga skader pa resolvere skal parameter 17-50 Poler og [13] Trip/Catch
parameter 17-53 Transformationsforh. justeres, for denne
parameter aktiveres.
Option: Funktion:
[o] * Deaktiveret
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3.17.5 17-7* Position Scaling 17-72 Position Unit Numerator

Denne parameter er numeratoren i den ligning, der definerer
Parametre i denne gruppe definerer, hvordan frekvensom- gearudvekslingsforholdet mellem en motoromdrejning og
formeren skalerer og handterer positionsveerdier. maskinens fysiske bevaegelse.

0 o . . _ Par. 17-72 L
17-70 Position Unit Position enhed = Par 17-73 " Motor omdrejninger

Veelg den fysiske enhed, der skal vise positionsveerdierne pa

LCP'et. Eksempel:

Overvej en applikation med drejeskive. Motoren udfgrer 10
Option:  Funktion: omdrejninger, nar drejeskiven udfgrer en omdrejning. Positions-
[0] *| pu [ Positionsenhed. enheden er en grad. Indtast falgende veerdier for denne

opseetning:
. Parameter 17-72 Position Unit Numerator = 360

[11 |m Meter.

[2] | mm | Millimeter.
. Parameter 17-73 Position Unit Denominator = 10

[3] [inc |Increments.
Indstil den fysiske enhed for positionsvaerdier i

4 |° Grader. parameter 17-70 Position Unit.
[5] |[rad |Radian. Range: Funktion:
6 1% |Procent. 1024% [-2000000000 -

— 2000000000 ]
[71 |qc |Quad count, som udger % af en encoderpuls, nar

kvadraturencodersignal anvendes. 17-73 Position Unit Denominator
Se parameter 17-72 Position Unit Numerator.
17-71 Position Unit Scale .
Range: Funktion:

Array [2]
1+ | -2000000000 - 2000000000 ] |
Indtast skaleringsfaktoren for positionsvaerdierne. Skaleringsfunk-

tionen ganges med udlaesningsvaerdierne pa 10% hvor x er 17-74 Position Offset

vaerdien i denne parameter. Eksempel: hvis x = 2, vises vaerdien 5 Indtast den absolutte encoderpositionsforskydning. Anvend
som 500. denne parameter til at justere encoderens nulposition uden at
Array-elementerne er: flytte encoderen fysisk.
. Indeks 0 er skaleringsfaktoren for udleesning og Indstil den fysiske enhed for positionsvaerdier i
indstilling af positionsvaerdierne i parametre eller i en parameter 17-70 Position Unit.
fieldbus. Indeks 1 indeholder undtagelser. Range: Funktion:
. Indeks 1 er skaleringsfaktoren for udlaesning af positi- 0* [-2000000000 -
onsfejl (parameter 16-08 Position Error) og for vaerdien af 2000000000 ]

parameter 3-08 On Target Window.

17-75 Position Recovery at Power-up

Range: Funktion: Option: Funktion:

0* [3-3] A /=D I/

Denne parameter er kun tilgeengelig med
softwareversion 48.XX.

Veelg den faktiske position efter opstart, nar der
anvendes aben slgjfe eller trinvise encodere.

[0] * [ Ikke aktiv | Den faktiske position er nul efter opstart.

[11 | Aktiv Frekvensomformeren gemmer den faktiske
position ved nedlukning og bruger den som den
faktiske position, nar der startes.
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17-76 Position Axis Mode 17-80 Homing Function

Option: Funktion: Option: Funktion:
> FRK idet indstillingerne i parameter 17-83 Homing
Denne parameter er kun tilgeengelig med Speed og parameter 17-84 Homing Torque Limit
softwareversion 48.XX. anvendes. Nar frekvensomformeren registrerer
en homing-felerindgang (konfigureret i parame-
. . tergruppe 5-1* Digitale indgange), indstiller den
Valg aksetype for positionstalling. den faktiske position til veerdien af
[0] * | Linear Bevaegelsen ligger inden for et positionsomrade, parameter 17-82 Home Position, indeks 0.
Axis der er defineret i parameter 3-06 Minimum Frekvensomformeren skifter derefter til positio-
Position og parameter 3-07 Maximum Position. neringstilstand med en maélposition, der er
[1]1 | Rotary Kontinuerlig beveegelse, hvor positionen aendrer defineret i parameter 17-82 Home Position,
Axis sig mellem 0 og parameter 3-07 Maximum indeks 0 + indeks 1. Hvis det er ngdvendigt at
Position. Nar maksimumpositionen passeres, reversere for at na malpositionen, indstilles
starter udlesningen igen fra 0. parameter 4-10 Motorhastighedsretning til [2]
Begge retninger.

3.17.6 17-8* Position Homing [10] F(?rward Foretag <°en s@gning. efte'r ho'ming'-ffaleren i .
with fremadgaende retning, idet indstillingerne i
sensor parameter 17-83 Homing Speed og

Parametre til konfiguration af homing-funktionen. Homing- parameter 17-84 Homing Torque Limit anvendes.

funktionen skaber en positionsreference i den fysiske Nar frekvensomformeren registrerer en homing-

maskine. felerindgang (konfigureret i parametergruppe

5-1* Digitale indgange), indstiller den den

Option: Funktion: faktiske position til veerdien af
n parameter 17-82 Home Position, indeks O.
L'm Frekvensomformeren skifter derefter til positio-
Denne parameter er kun tilgeengelig med neringstilstand med en malposition, der er
softwareversion 48.XX. defineret i parameter 17-82 Home Position,
indeks 0 + indeks 1. Hvis det er ngdvendigt at
Veelg homing-funktionen. Homing-funktionen reversere for at nd malpositionen, indstilles
skaber en positionsreference i den fysiske parameter 4-10 Motorhastighedsretning til [2]
maskine. Den valgte homing-funktion kan Begge retninger.
Alspuais red e aighal iudfeng @l cn [11] | Reverse Samme som [10] Forward with sensor, med med
fieldbus-bit. Homing er ikke pakraevet, nar der with segning i reverseret retning. Indtil
ALUCITE 5 eI e 26, wlliz el sensor parameter 4-10 Motorhastighedsretning to [1]
funktioner undtagen [2] Home Sync Function Imod uret eller [2] Begge retninger.
kraever et homing-startsignal.
[12] | Forward | Nar denne option er valgt, ger frekvensom-
[0] [No Ingen homing-funktion. Den faktiske position er Torque formeren folgende:
* Homing | O efter opstart uafhaengigt af den fysiske Limit 1. Kerer fremad med den indstillede
maskines position. homing-hastighed
[11 [Home Faktisk position indstilles til veerdien af (parameter 17-83 Homing Speed).
Position | parameter 17-82 Home Position, indeks 0. 7. N&r momentet nar den graense, der er
[21 |Home Homing-positionen synkroniseres med homing- indstillet i parameter 17-84 Homing
Sync foleren i henhold til indstillingen i Torque Limit, og hastigheden er lavere
Function | parameter 17-81 Home Sync Function. end veerdien i parameter 3-05 On
Reference Window, indstilles den
[3] [Analog Anvend veerdien for analog indgang 53 som den K o . .
Input 53 | faktiske position. Veerdien skaleres i henhold til faktiske position il vaerdle.n.af )
- . parameter 17-82 Home Position, indeks
parameter 3-06 Minimum Position og 0.
parameter 3-07 Maximum Position.
3. Frekvensomformeren positionerer til
[4] |[Analog Samme som [3] Analog Input 53, men for analog den malposition, der er defineret i
Input 54 | indgang 54. parameter 17-82 Home Position, indeks
[9] | Direction | Foretag en sggning efter homing-foleren i den 0 + indeks 1.
with retning, der er defineret af signalet forward/ Kun tilgeengelig i Flux lukket slojfe.
Sensor reverseret pa en digital indgang eller fieldbus, Se ogsa parameter 17-85 Homing Timout.
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17-80 Homing Function 17-82 Home Position

Option: Funktion: Range: Funktion:
[13] | Reverse | Samme som [12] Forward Torque Limit men i 0* Wm
T(.)rc.|ue reverseret retning. Indtil ' . [-2000000000 Denne parameter er kun tilgeengelig
Limit parameter 4-10 Motorhastighedsretning to [1] - 2000000000 ] med softwareversion 48.XX.
Imod uret eller [2] Begge retninger. Kun
tilgeengelig i Flux lukket slgjfe.
Rl . Array [2]
17-81 Home Sync Function Indstil homing-positionen i positionsenheder
. ST e
Option: Funktion: defineret i parametergruppe 17-7* Position
n DI Scaling. Dette er en array-parameter med 2
- elementer.
Denne parameter er kun tilgaengelig Indekser i denne parameter har en anden
med softwareversion 48.XX. betydning i felgende situationer:
. Hvis parameter 17-80 Homing
Veelg triggeren for homing-synkroniserings- Function er indstillet til optionerne
funktionen. Kun aktiv nar [2] Home Sync [10]-[13], definerer indeks 0 i denne
Function er valgt i parameter 17-80 Homing parameter den faktiske home-
Function. Homing-synkroniseringsfunktionen position, og indeks 1 anvendes som
indstiller den faktiske position til veerdien af homing-offset, hvilket definerer,
parameter 17-82 Home Position: hvor der skal standses.
. Indeks 0 hvis homing-feleren tilgas i . Hvis Parameter 17-80 Homing
fremadgdende retning. Function er indstillet til [2] Home
. Indeks 1 hvis homing-feleren tilgas i Sync Function, og
reverseret retning. Parameter 17-81 Home Sync Function
indstillet til [0] st ti ft
[0] | 1st time Efter opstart udlgser den forste detektering er indstillet til [0] Tst time after
. . power, [3] 1st time after start, eller
* after power [ af homing-fgleren denne funktion.
[6] Every time, har indekserne
[11 [1stt Efter opstart udlgser den forste detektering folgende betydning:
aft.pow. af homing-feleren i fremadgaende retning .
. - Indeks O er homing-
forward denne funktion. i . .
positionen, hvis homing-
[2] |1stt. Efter opstart udlgser den forste detektering foleren tilgés i
aft.pow. af homing-feleren i reverseret retning denne fremadgéende retning.
reverse funktion. _ 1000 9 i el -
[3] [ 1st time Efter start udlgser den forste detektering af positionen, hvis homing-
after start homing-fgleren denne funktion. foleren tilgas i reverseret
[4] |1stt. aftstr. [ Efter start udleser den forste detektering af RIS
forward homing-feleren i fremadgaende retning "
denne funktion. 17-83 Homing Speed
- Range: Funktion:
[5]1 |1stt. aftstr. | Efter start udlgser den forste detektering af
reverse homing-faleren i reverseret retning denne
. RPM* RPM]
funktion. Denne parameter er kun
[6] [Every time Hver detektering af homing-feleren udlgser tilgzngelig med softwareversion
. 48.XX.
denne funktion.
[7]1 [Every time H:/er detekte:'rmg af homing-foleren |.fremad— Indtast hastigheden for homing-
forward gaende retning udlgser denne funktion. funktionerne (parameter 17-80 Homing
[8] |Every time [Hver detektering af homing-faleren i Function, optioner [10]-[13]).
reverse reverseret retning udleser denne funktion.
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17-84 Homing Torque Limit

17-91 Relative Position Mode

Range: Funktion: Option: Funktion:
9 . . . .
S5 Denne parameter er kun tilgeengelig Denne parameter er kun tilgeengelig
med softwareversion 48.XX. med softwareversion 48.XX.
Indtast momentgraensen for homing- Veelg hvilken reference, der skal anvendes til
funktionerne (parameter 17-80 Homing relative positioneringskommandoer.
Function, optioner [10]-{13]). [0] |Target Frekvensomformeren anvender den seneste
. . * | Position malposition som reference for den nye
17-85 Homing Timout o )
positioneringskommando. Frekvensom-
Range: Funktion: formeren udfgrer den nye
60 [0.1 - > TRK positioneringskommando med det samme
5* 6000.0 s] Denne parameter er kun tilgeengelig ude.n at fuldfgre den foregaende positio-
med softwareversion 48.XX. nering.
Den nye malposition beregnes med denne
formular: Ny malpos. = tidligere malpos. +
Indtast timeout for homing-funktionerne . y P 9 P
) ) ) positionsreference.
(parameter 17-80 Homing Function, optioner
[10]-[13]). Hvis frekvensomformeren ikke [1] | Buffered Frekvensomformeren anvender den seneste
registrerer homing-foleren eller ikke nar Target Pos. malposition som reference for den nye
momentgraensen inden for timeout-tiden, positioneringskommando. Frekvensom-
annullerer den homing-processen og tripper. formeren udfgrer den nye
positioneringskommando, nar den fuldferer
% . A den foregaende kommando. Kun én positio-
3.17.7 17-9% Position Conﬁguratlon neringskommando ad gangen kan holdes
som buffer.
1750 LR [T el [2] | Commanded | Frekvensomformeren anvender den afgivne
Option: Funktion: Position kommandoposition som reference for den
> FRK nye positioneringskommando. Frekvensom-
Denne parameter er kun tilgeengelig med formeren udforer den nye
softwareversion 48.XX positioneringskommando med det samme
uden at fuldfgre den foregédende positio-
Veelg adfeerd, nar konsekutive absolutte positio- nering. A .
. Den nye malposition beregnes med denne
neringskommandoer skal udferes. . .
formular: Ny malpos. = afgivne
[0] * [ Standard | Nar frekvensomformeren modtager en ny absolut kommandopos. + positionsreference.
positioneringskommando, mens den foregadende -
. X . [3] | Actual Frekvensomformeren anvender den faktiske
positioneringskommando stadig er under » . .
» ) Position position som reference for den nye positio-
udferelse, udferer den en ny positionerings- - do. Frek "
neringskommando. Frekvensomformeren
kommando med det samme uden at fuldfgre den . » .
. - ; udferer den nye positioneringskommando
foregdende positionering.
med det samme uden at fuldfgre den
[11 [Buffered | Nar frekvensomformeren modtager en ny absolut foregdende positionering.
positioneringskommando, mens den foregdende Den nye malposition beregnes med denne
positioneringskommando stadig er under formular: Ny malpos. = faktisk pos. + positi-
udferelse, udfgrer den den foregaende onsreference.

kommando ferst, og derefter udfgrer den den
nye positioneringskommando. Kun én positione-
ringskommando ad gangen kan holdes som
buffer.

192
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17-92 Position Control Selection 17-93 Master Offset Selection

Option: Funktion: Option: Funktion:
> T RK kommandoen udfgres med det naeste home-
Denne parameter er kun tilgeengelig fe:le.r5|gnal, nar aktivér master-offset-signalet er
med softwareversion 48.XX. aktiv.
[5] | Relative Master-offset (parameter 3-26 Master Offset) er
Denne parameter tillader, at positionsstyrings- Touch relativ til touch-felersignalet. Offset-
tilstand kan veelges uden brug af et digitalt Sensor kommandoen udferes med det naeste touch-
indgangssignal eller en fieldbus-bit. folersignal, nar aktivér master-offset-signalet er
aktiv.
[0] | No Anvend et digitalt indgangssignal eller en
* operation | fieldbus-bit til at aktivere aktivering af referen- : 3
perati ) usoItH W ] “_/‘ ' g‘ 17-94 Rotary Absolute Direction
cetilstand og den relative positionstilstand.
Option: Funktion:
[1] | Relativ Denne option vaelger den relative positions-
I : BEMAERK!
Position tilstand permanent. Alle
positioneringskommandoer betragtes som Denne parameter er kun tilgaengelig med
relative. Skift af option [113] Enable Reference softwareversion 48.XX.
pa en digital indgang eller aktivér reference
fieldbus-bit udleser relativ positionering. Veelg omdrejningsretningen for den absolutte
[2] | Enable Denne option velger aktivér referencetilstand positionstilstand, nar parameter 17-76 Position
" Axis Mode er indstillet til [7] Rotary Axis. Indtil
Reference | permanent. Enhver ny positionsreference
. . parameter 4-10 Motorhastighedsretning til [2]
udlgser en absolut positioneringskommando
L Begge retninger for at anvende denne parameter.
med den valgte positionsreference som
malposition. Denne option kan ikke anvendes [0] * [ Shortest | Frekvensomformeren valger den omdrejnings-
med relativ positionering. retning, der giver den korteste rute til
malpositionen.
17-93 Master Offset Selection [11 [Forward |Flyt til malpositionen i fremadgaende retning.
Option: Funktion: — - -
- ~7. [2] | Reverse | Flyt til malpositionen i reverseret retning.
i
»
X ) [3]1 [ Direction | Signalet fremad/reverseret pa en digital indgang
Denne parameter er kun tilgeengelig - .
) eller fieldbus bestemmer omdrejningsretningen.
med softwareversion 48.XX.
Veelg adfeerd for master-offset i synkronise-
ringstilstand.
[0] | Absolute Frekvensomformeren tilfgjer master-offset
* Enabled (parameter 3-26 Master Offset) til positionen ved
synkroniseringsstart. Offset-kommandoen
udferes ved hver ny synkroniseringsstart.
[11 [ Absolute Frekvensomformeren tilfgjer master-offset
(parameter 3-26 Master Offset) til positionen ved
synkroniseringsstart. Offset-kommandoen
udfgres med hver aktivering af master-offset-
signal.
[2] | Relative Frekvensomformeren tilfgjer master-offset
(parameter 3-26 Master Offset) til den faktiske
synkroniseringsposition med hver aktivering af
master-offset-signal.
[3] | Selection Master-offset (parameter 3-26 Master Offset) er
relativ eller absolut afhaengigt af det relative
positionssignal pa en digital indgang eller
fieldbus-bit.
[4] | Relative Master-offset (parameter 3-26 Master Offset) er
Home relativ til home-fglersignalet. Offset-
Sensor
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3.18 Parametre: 18-** Dataudlaesning 2

18-36 Analog indg. X48/2 [mA]

Funktion:

Range:
0*| [20-20] | Viser den faktiske stram malt pa indgang X48/2.

18-37 Temp.indg. X48/4

Range: Funktion:
0*| [-500 - Viser den faktiske temperatur malt pa indgang
500 ] X48/4. Temperaturenheden er baseret pa

valget i parameter 35-00 Term. X48/4
Temperature Unit.

18-38 Temp.indg. X48/7

Range: Funktion:
0*| [-500 - Viser den faktiske temperatur malt pa indgang
500 ] X48/7. Temperaturenheden er baseret pa

valget i parameter 35-02 Term. X48/7
Temperature Unit.

18-39 Temp.indg. X48/10

Range: Funktion:
0*| [-500 - Viser den faktiske temperatur malt pa indgang
500 ] X48/10. Temperaturenheden er baseret pa

valget i parameter 35-04 Term. X48/10
Temperature Unit.

3.18.1 18-4* PGIO-dataudlaesning
Parametre til at konfigurere udlaesning af VLT®
Programmable 1/0 MCB 115.

18-43 Analog udg. X49/7
Viser den faktiske veerdi pa udgangen ved klemme X49/7 i V eller

mA. Veerdien afspejler valget i parameter 36-40 Klemme X49/7,
analog udgang.
Range: Funktion:

0 [ 10-30] |

18-44 Analog udg. X49/9
Viser den faktiske veerdi pa udgangen ved klemme X49/9 i V eller
mA. Veerdien afspejler valget i parameter 36-50 Klemme X49/9,

analog udgang.

Range: Funktion:

0 [ 10-30] |

18-45 Analog udg. X49/11

Viser den faktiske veerdi p& udgangen ved klemme X49/11 i V
eller mA. Veerdien afspejler valget i parameter 36-60 Klemme
X49/11, analog udgang.

Range: Funktion:

3.18.2 18-5* Active Alarms/Warnings

Parametrene i denne gruppe viser antallet af aktuelt aktive
alarmer eller advarsler.
18-55 Active Alarm Numbers

Denne parameter indeholder en array med op til 20 alarmer, der
er aktuelt aktive. Veerdien 0 betyder ingen alarm.

Range: Funktion:

0* | [0-65535] |

18-56 Active Warning Numbers

Denne parameter indeholder en array med op til 20 advarsler,

der er aktuelt aktive. Veerdien 0 betyder ingen advarsel.
Range: Funktion:

0 | [0 - 65535 ] |

18-60 Digital Input 2

Range: Funktion:

0*| [0 - 65535 ] | Viser signaltilstandene fra de aktive digitale
indgange.
. 0 = Intet signal.

. 1 = Tilsluttet signal.

18-70 Mains Voltage
Range: Funktion:

0 V=

[0 - 1000 V] | Viser fase-fase spaending for netforsyning.

18-71 Mains Frequency
Range: Funktion:

0 Hz*

| [-100 - 100 Hz] |Viser netfrekvens.

18-72 Mains Imbalance

Range: Funktion:

0 %* [ [0 - 100 %] | Viser den maksimale ubalance for de tre fase-
fase malinger for netforsyning.

18-75 Rectifier DC Volt.

Range: Funktion:
0 Vx| [0- 10000 V] | Viser DC-spaendingen malt pa ensretter-
modulet.

18-90 Process PID-fejl

Funktion:

Range:
0 %*| [-200 - 200 %] | Giv den aktuelle fejl den veerdi, der
anvendes af proces PID-reguleringen.

18-91 Process PID-udgang

Range: Funktion:

0% [0-30]

0 %*| [-200 - 200 %] | Giv den aktuelle ubearbejdede
udgangsveerdi fra proces PID-reguleringen.
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18-92 Process PID-bgjleudgang

Range: Funktion:

0 %* | [-200 - 200 %] | Giv den aktuelle udgangsveerdi fra proces
PID-reguleringen, efter at bgjlegreenserne
er blevet overholdt.

18-93 Process PID-forst.skaleringsudg.

Range: Funktion:
0 %*| [-200 - Giv den aktuelle udgangsvaerdi fra proces
200 %] PID-reguleringen, efter at bgjlegraenserne er

blevet overholdt, og den resulterende veerdi
er blevet forstaerkningsskaleret.

3.19 Parametre: 19-** Application
Parameters

Parametre i denne gruppe er tilgaengelige, ndr VLT® Motion
Control Option MCO 305 er installeret i frekvensom-
formeren. Se VLT® Motion Control Option MCO 305
Betjeningsvejledning for oplysninger om denne option.
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3.20 Parametre: 30-** Specialfunktioner

3.20.1 30-0* Wobbler

Wobblefunktionen anvendes primeert til applikationer til
spoling af syntetisk garn. Wobbleoptionen monteres i
frekvensomformeren til styring af den tveergaende
frekvensomformer. Garnet flyttes frem og tilbage i et
diamantformet megnster hen over garnpakkens overflade.
Dette menster skal sendres for at undgéd en ophobning af
garn pa de samme punkter pa overfladen. Wobbleoptionen
kan opna dette ved at kontinuerligt at variere hastigheden
i en programmerbar cyklus. Wobblefunktionen oprettes
ved at laegge en deltafrekvens omkring en midterfrekvens.
For at kompensere for inertiet i systemet kan der medtages
et hurtigt frekvensspring. Optionen omfatter et vilkarligt
wobbleforhold, hvilket isaer er egnet til applikationer til
elastisk garn.

Frequency Par. 30-07: WOBB TIME
[Hz]
o\ __|_Par3006:JUMPTIME
- 1™ Par. 30-04 [Hzl: JUMP FREQ
Par. 30-01 [Hz]: DELTA FREQ. 4 Par-30-09 [%] : JUMP FREQ
Par. 30-02 [9%]: DELTA FREQ.
(Par. 30-03) ‘

175ZB001.10

Par. 30-01 [Hz]

Par. 30-02 [%]

(Par. 30-03)

Par. 30-*1: RAMP UP

Par. 30-09: RANDOM FUNC
Par 30-11: RANDOM MAX
Par 30-12: RANDOM MIN
~—Tpown
Par. 30-10: [RATIO Typ/ Tpown ]
Par. 30-08: [INDEPENDENT UP and DOWN]

CENTER FREQ

Top —

Time [s]

lllustration 3.67 Wobblefunktion

30-00 Wobbletilstand

Option: Funktion:

BEM/ERK]
)

Denne parameter kan ikke justeres,
mens motoren korer.

Standardhastighed i aben slgjfe-tilstand i
parameter 1-00 Konfigurationstilstand er udvidet
med en wobblefunktion. | denne parameter er
det muligt at veelge, hvilken metode der skal
benyttes til wobbleren. Indstil parametrene
som absolutte veerdier (direkte frekvenser) eller
som relative veerdier (procentdel af andre
parametre). Indstil wobblecyklustiden som en
absolut veerdi eller som uafhaengige op- og
nedtider. Ved brug af absolut cyklustid
konfigureres op- og ned-tider via wobblefor-
holdet.

[0] | Abs. frekv.

* abs. tid

[1]1 | Abs. Frekv.
o/n-tid

[2]1 | Rel. frekv.
abs. tid

30-00 Wobbletilstand

Option: Funktion:
[31 | Rel. Frekv.
op/ned-tid

30-01 Wobbledeltafrekvens [Hz]

Range: Funktion:
5Hz*| [0 - Deltafrekvensen bestemmer stgrrelsen af wobble-
25 Hz] | frekvensen. Deltafrekvensen laegges ind over

midterfrekvensen. Parameter 30-01 Wobbledelta-
frekvens [Hz] indeholder bade den positive og den
negative deltafrekvens. Indstillingen af

parameter 30-01 Wobbledeltafrekvens [Hz] ma
derfor ikke overstige indstillingen for midterfre-
kvensen. Den indledende rampe op-tid fra
stilstand, indtil wobblesekvensen keorer,
bestemmes kapitel 3.4.2 3-1* Referencer

30-02 Wobbledeltafrekvens [%]

Range: Funktion:
25 %*| [0 - Deltafrekvensen kan ogsa vises som en
100 %] procentdel af midterfrekvensen og kan saledes

maksimalt veere 100 %. Funktionen er den
samme som for parameter 30-01 Wobbledelta-
frekvens [Hz].

30-03 Wobbledeltafrekv. skaleringsres.
Option:

Funktion:

Veelg, hvilken frekvensomforme-
rindgang der skal anvendes til
skalering af deltafrekvensindstillingen.

[0] * | Ingen funktion

[1] [Analog indgang 53

[2] | Analog indgang 54

[3] | Frekvensindgang 29 | Kun FC 302.

[4] | Frekvensindgang 33
[71 [ Analog indg. X30/11
[8] | Analog indg. X30/12
[15] [ Analog indg. X48/2

30-04 Wobblespringfrekvens [Hz]

Range: Funktion:

0 Hz*| [O- Springfrekvensen anvendes til at kompensere for
20.0 inertien i drivsystemet. Hvis et spring i udgangs-
Hz] frekvensen er ngdvendig i yderomraderne af

wobblesekvensen, indstilles frekvensspring i
denne parameter. Hvis det tvaergaende system
har en meget hgj inerti, kan en hgj spring-
frekvens forarsage en momentgraenseadvarsel
eller et trip, eller en overspaendingsadvarsel eller
et trip. Denne parameter kan kun aendres i stop-
tilstand.
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30-05 Wobblespringfrekvensen [%]

30-19 Wobbledeltafrekv. skalering

den samme som for parameter 30-04 Wobble-
springfrekvens [Hz].

30-06 Wobblespringtid

Range: Funktion: Range: Funktion:
0%*| [O- Springfrekvensen kan ogsa udtrykkes som en 0 Hz*| [0 - 1000 Hz] [ Udleesningsparameter. Viser den faktiske
100 %] procentdel af midterfrekvensen. Funktionen er wobbledeltafrekvens, efter skalering er

pafaort.

3.20.3 30-2* Awv. startjustering

Range: Funktion: - -
: 30-20 Hgijt startmoment-tid
Size related* | [0.005 - 5.000 | Denne parameter bestemmer .
s] hzldningen for springrampen Range: Funktion:
ved maksimum og minimum Size related* [ [0 - 60 s] | [ FRK
wobblefrekvens. Denne parameter er kun
tilgeengelig for FC 302.
30-07 Wobblesekvenstid
Range: Funktion: Hojt startmoment-tid for PM-motor i
10 s*[ [1- 1000 s] | Denne parameter bestemmer wobblese- Flux-styreprincip uden feedback.
kvensperioden. Denne parameter kan kun
@ndres i stop-tilstand. 30-21 High Starting Torque Current [%]
Wobbletid = top + thed Range: Funktion:
; Size related* | [O - B FRK
30-08 Wobble op-/ned-tid 200.0 %]
. i Denne parameter er kun
Range: Funktion: ] X
tilgeengelig for FC 302.
5s*[ [0.1-1000 s] | Definerer de enkelte op- og nedtider for
hver wobblecyklus. . .
Hgj startmomentstrem til PM-motor
i +
30-09 Wobble vilkérlig funktion 1TAHE" @ (A el TeiE
feedback.
Option: Funktion:
[oj * Ikke aktiv 30-22 Last rotorbeskyttelse
m Aktiv Option: Funktion:
.l »
3.20.2 Midterfrekvens . ;
Denne parameter er kun tilgeengelig for FC
302.
Anvend parametergruppe 3-1* Referencer til at indstille
midterste frekvens.
Kun tilgeengelig for PM-motorer, i Flux Sensorless-
30-10 Wobbleforh. tilstand og VVC*-3ben slgjfe-tilstand.
Range: Funktion: 0] [ 1kke
1* | [0.1 - 10 ] [ Hvis forholdet 0,1 veelges: tned er 10 gange aktiv
storre end top. [1] | Aktiv Beskytter motoren mod Iast rotor. Styrealgoritmen
Hvis forholdet 10 veelges: top er 10 gange storre registrerer en tilstand i motoren med mulig I3st
end tned. rotor og tripper frekvensomformeren for at
beskytte motoren.
30-11 Wobble vilkarlig maks.forh.

Range: Funktion:

10%| [par. 17-53 - 10 ] [ Indtast det maksimale tilladte wobble-
forhold.

30-12 Wobble vilkarlig min.forh.

30-23 Registreringstid for last rotor [s]

Range: Funktion:

Denne parameter er kun
tilgeengelig for FC 302.

Size related*

Range: Funktion:
0.1*| [0.1 - par. 30-11 ] [ Indtast det mindste tilladte wobble- Kun tilgzengelig for PM-motorer, i Flux
forhold. Sensorless-tilstand og VVC*-aben
slgjfe-tilstand.
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30-24 Locked Rotor Detection Speed Error [%]

Range: Funktion:

Denne parameter er kun tilgeengelig
for FC 302.

30-25 Light Load Delay [s]

Anvend denne parameter, ndr detektering af let belastning er
aktiv. Indtast forsinkelsen, far frekvensomformeren aktiverer
detektering af let belastning, nar motorhastigheden nar

referencen i parameter 30-27 Light Load Speed [%].
Range: Funktion:

0.000 s*

[ 10.000-10.000s] |

30-26 Light Load Current [%]

Anvend denne parameter, nar detektering af let belastning er
aktiv. Indtast referencestrammen, der bruges til at bestemme, om
motoren i elevatoren er blokeret, og om retningen skal sndres.
Verdien er en procentdel af den nominelle motorstrem i
parameter 1-24 Motorstrem.

Funktion:
| [0-100 % |

Range:
0 %*

30-27 Light Load Speed [%]

Anvend denne parameter, nar detektering af let belastning er
aktiv. Indtast referencehastigheden under detektering af let
belastning. Veerdien er en procentdel af den nominelle motorha-
stighed i parameter 1-25 Nominel motorhastighed For standard
asynkrone motorer anvendes den synkrone hastighed i stedet for
parameter 1-25 Nominel motorhastighed pga. slip.

Funktion:
| [0 - 100 %] |

Range:
0 %*

3.20.4 30-5* Unit Configuration

Parametre i denne gruppe tillader konfigurering af drift af
interne apparater, der kommunikerer med frekvensom-
formeren. Indstillingerne pavirker hardware-
komponenternes adfeerd inde i frekvensomformeren.

30-50 Heat Sink Fan Mode

Option: Funktion:
Profile

Denne parameter er kun tilgengelig i FC
302.

Veelg, hvordan kelepladeventilatoren skal reagere
pa driftsbetingelserne. Anvend

parameter 14-52 Ventilatorstyring til at styre
minimumhastigheden for ventilator.

Den enkle profil er en passiv ventilatorstyring
baseret pa den aktuelle temperatur i frekvensom-
formeren. Denne option repraesenterer den
klassiske driftsadfeerd for ventilatorer.

3.20.5 30-8* Kompatibilitet (I)

30-80 d-akseinduktans (Ld)

Range: Funktion:

Size [0.000 - Indtast veerdien for d-aksein-

related* 1000.000 mH] | duktansen. Veerdien fas fra
databladet for den permanente
magnetmotor. D-akseinduktansen
kan ikke bestemmes ved udferelse
af AMA.

Range: Funktion:

Size [0.01 - Indstil bremsemodstandsvaerdien i Q.

related* | 65535.00 Veerdien bruges til overvagning af

Ohm] effekt til bremsemodstand i

parameter 2-13 Bremseeffektovervdgning.
Denne parameter er kun aktiv i
frekvensomformere med en indbygget
dynamisk bremse.

30-83 Hastighed, PID-proportionalforsteerkning

Range: Funktion:
Size [0 - 1 ][ Indtast proportionalforstaerkningen for
related* hastighedsstyringen. Der opnas hurtig

styring ved kraftig forsteerkning. Hvis
forstaerkningen er for kraftig, kan
processen imidlertid blive ustabil.

30-84 Process PID-proportionalforst.

Range: Funktion:
Size [0 - 10 ] [ Indtast processtyringsenhedens proporti-
related* onalforstaerkning. Der opnas hurtig

styring ved kraftig forsteerkning. Hvis
forstaerkningen er for kraftig, kan
processen imidlertid blive ustabil.
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3.21 Parametre: 32-** Grundl. MCO-indst.

Parametre i denne gruppe er tilgaengelige, nar VLT® Motion
Control Option MCO 305 er installeret i frekvensom-
formeren. Se VLT® Motion Control Option MCO 305
Betjeningsvejledning for oplysninger om denne option.

3.22 Parametre: 33-** Grundl. MCO-indst.

Parametre i denne gruppe er tilgaengelige, nér VLT® Motion
Control Option MCO 305 er installeret i frekvensom-
formeren. Se VLT® Motion Control Option MCO 305
Betjeningsvejledning for oplysninger om denne option.

3.23 Parametre: 34-** MCO-dataudlaesn.
Parametre i denne gruppe er tilgaengelige, nér VLT® Motion
Control Option MCO 305 er installeret i frekvensom-

formeren. Se VLT® Motion Control Option MCO 305
Betjeningsvejledning for oplysninger om denne option.

3.24 Parametre: 35-** Fglerindgangsoption

Parametre til konfiguration af funktionaliteten i VLT® Sensor
Input MCB 114.

3.24.1 35-0* Temp. Indg.tilst. (MCB 114)

35-00 Term. X48/4 Temperature Unit

Veelg den enhed, der skal bruges med temperaturindgang X48/4-
indstillinger og -udlaesninger:

Option: Funktion:
[60] * °C
[160] °F

35-01 Klemme X48/4 indg.-type

Se den temperatursensortype, der er registreret ved indgang
X48/4:

Option: Funktion:
[0] * Ikke tilkobl.

[1] PT100 2-ledn

[3] PT1000 2-ledn

[5] PT100 3-ledn

[7] PT1000 3-ledn

35-02 Term. X48/7 Temperature Unit

Veelg den enhed, der skal bruges med temperaturindgang X48/7-
indstillinger og -udlaesninger:

Option: Funktion:
[60] * °C
[160] °F

35-03 Klemme X48/7 indg.-type

Se den temperatursensortype, der er registreret ved indgang
X48/7:

35-03 Klemme X48/7 indg.-type

Se den temperatursensortype, der er registreret ved indgang
X48/7:

‘ £

Option: Funktion:
[1] PT100 2-ledn

[3] PT1000 2-ledn

[5] PT100 3-ledn

[7] PT1000 3-ledn

35-04 Term. X48/10 Temperature Unit

Veelg den enhed, der skal bruges med temperaturindgang
X48/10-indstillinger og -udleesninger:

Option: Funktion:
[60] * °C
[160] °F

35-05 Klemme X48/10 indg.-type

Se den temperatursensortype, der er registreret ved indgang
X48/10:

Option: Funktion:
[0] * Ikke tilkobl.

[11 PT100 2-ledn

[3] PT1000 2-ledn

[5] PT100 3-ledn

[7] PT1000 3-ledn

35-06 Alarmfunktion for temperaturfoler

Veelg alarmfunktionen:

Option: Funktion:
[0] lkke aktiv

[2] Stop

[5] * Stop og trip

[27] Forced stop and trip

3.24.2 35-1* Temp. Indgang X48/4 (MCB
114)

35-14 Klemme X48/4, Filtertidskonstant

Range: Funktion:
0.001 s* | [0.001 - 10 | Indtast filtertidskonstanten. Dette er en
s] overordnet digital lavpasfiltertidskonstant

til deempning af elektrisk stgj i klemme
X48/4. En hgj tidskonstantvaerdi forbedrer
daempningen, men gger ogsa tidsforsin-
kelsen gennem filteret.

35-15 Term. X48/4 Temp. Monitor

Denne parameter giver mulighed for at aktivere eller deaktivere
temperaturovervagningen for klemme x48/4. Indstil temperatur-
graenserne i parameter 35-16 Term. X48/4 Low Temp. Limit og
parameter 35-17 Term. X48/4 High Temp. Limit.

Option: Funktion:
Option: Funktion: [0] * Deaktiveret
[0] * Ikke tilkobl. [1] Aktiveret
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35-16 Term. X48/4 Low Temp. Limit

Range: Funktion:
Size related* | [-50 - par. Angiv den minimumtemperaturud-
35-17 ] laesning, der forventes for normal

drift for temperaturfgleren ved
klemme X48/4.

35-17 Term. X48/4 High Temp. Limit

Range: Funktion:
Size related* | [par. 35-16 - [ Angiv den maksimumtemperaturud-
204 ] laesning, der forventes for normal

drift for temperaturfgleren ved
klemme X48/4.

3.24.3 35-2* Temp. Indgang X48/7 (MCB
114)

3.24.4 35-3* Temp. Indgang X48/10 (MCB
114)

35-34 Klemme X48/10, Filtertidskonstant

Range: Funktion:
0.001 s* [ [0.001 - 10 | Indtast filtertidskonstanten. Dette er en
s] overordnet digital lavpasfiltertidskonstant

til deempning af elektrisk stgj i klemme
X48/10. En hgj tidskonstantvaerdi
forbedrer deempningen, men @ger ogsa
tidsforsinkelsen gennem filteret.

35-35 Term. X48/10 Temp. Monitor

Denne parameter giver mulighed for at aktivere eller deaktivere
temperaturovervagningen for klemme X48/10. Indstil temperatur-
graenserne i parameter 35-36 Term. X48/10 Low Temp. Limit/
parameter 35-37 Term. X48/10 High Temp. Limit.

Option: Funktion:

35-24 Klemme X48/7, Filtertidskonstant

Range: Funktion:
0.001 s*| [0.001 - 10 [ Indtast filtertidskonstanten. Dette er en
s] overordnet digital lavpasfiltertidskonstant

til deempning af elektrisk stgj i klemme
X48/7. En hgj tidskonstantvaerdi forbedrer
deempningen, men gger ogsa tidsforsin-
kelsen gennem filteret.

35-25 Term. X48/7 Temp. Monitor

Denne parameter giver mulighed for at aktivere eller deaktivere

temperaturovervagningen for klemme X48/7. Indstil temperatur-
graenserne i parameter 35-26 Term. X48/7 Low Temp. Limit og

parameter 35-27 Term. X48/7 High Temp. Limit.
Option: Funktion:
[0] *
[1] Aktiveret

35-26 Term. X48/7 Low Temp. Limit

Range: Funktion:

Deaktiveret

Size related* | [-50 - par. Angiv den minimumtemperaturud-

[0 *

Deaktiveret

(1

Aktiveret

35-36 Term. X48/10 Low Temp. Limit

Range: Funktion:
Size related* | [-50 - par. Angiv den minimumtemperaturud-
35-37] laesning, der forventes for normal

drift for temperaturfgleren ved
klemme X48/10.

35-37 Term. X48/10 High Temp. Limit

Range: Funktion:
Size related* [ [par. 35-36 - [ Angiv den maksimumtemperaturud-
204 ] laesning, der forventes for normal

drift for temperaturfgleren ved
klemme X48/10.

3.24.5 35-4* Analog indg. X48/2 (MCB 114)

35-42 Klemme X48/2 Understrgm

35-27 ]

laesning, der forventes for normal
drift for temperaturfgleren ved
klemme X48/7.

35-27 Term. X48/7 High Temp. Limit

Range: Funktion:
Size related* | [par. 35-26 - | Angiv den maksimumtemperaturud-
204 ] laesning, der forventes for normal

Range: Funktion:
4 mA*| [0 - par. | Angiv den strem (mA), der svarer til den lave
35-43 mA] | referenceveerdi, som er indstillet i

parameter 35-44 Term. X48/2 Low Ref./Feedb.
Value. Denne veerdi skal veere mere end 2 mA
for at aktivere Live zero-timeoutfunktionen i
parameter 6-01 Live zero, timeoutfunktion.

drift for temperaturfeleren ved
klemme X48/7.

35-43 Klemme X48/2 Hgj strom

Range: Funktion:
20 mA* [ [par. 35-42 - [ Angiv den stream (mA), der svarer til den
20 mA] hgje referenceveerdi (indstillet i

parameter 35-45 Term. X48/2 High Ref./
Feedb. Value).
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35-44 Term. X48/2 Low Ref./Feedb. Value

Range: Funktion:
0*| [-999999.999 - Angiv den reference eller feedbackvaerdi
999999.999 ] (i O/MIN, Hz, bar osv.), der svarer til den

spaending eller strem, som er angivet i
parameter 35-42 Klemme X48/2

Understrom.
35-45 Term. X48/2 High Ref./Feedb. Value
Range: Funktion:
100* [ [-999999.999 - | Angiv den reference eller feedbackvaerdi
999999.999 1 (i O/MIN, Hz, bar osv.), der svarer til den

spaending eller strem, som er angivet i
parameter 35-43 Klemme X48/2 Hoj

strom.
35-46 Klemme X48/2, Filtertidskonstant
Range: Funktion:
0.001 s*[ [0.001 - 10 | Indtast filtertidskonstanten. Dette er en
s] overordnet digital lavpasfiltertidskonstant

til deempning af elektrisk stgj i klemme
X48/2. En hgj tidskonstantvaerdi forbedrer
dempningen, men gger ogsa tidsforsin-
kelsen gennem filteret.
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3.25 Parametre: 36-** Programmerbar I/O-option

Parametre til konfigurering af VLT® Programmable I/0 MCB
115.

Parametre i denne gruppe er kun aktive, ndr VLT®
Programmable I/0 MCB 115 er installeret.

3.25.1 36-0* I/O-tilst.

VLT® Programmable 1/0 MCB 115 har tre analoge indgange
og tre konfigurerbare analoge udgange. Anvend
parametrene i denne gruppe til at konfigurere tilstanden
pa de analoge udgange.

Klemmer kan programmeres til at give spaending, strem
eller digital udgang.

36-03 Klemme X49/7, tilstand

Veelg udgangstilstand for analog klemme X49/7.
Option: Funktion:
[0] * Spaend. 0-10 V

[1] Spaend. 2-10 V

[2] Strem 0-20 mA

[3] Strem 4-20 mA

36-04 Klemme X49/9, tilstand
Vaelg udgangstilstand for analog klemme X49/9.

Option: Funktion:
[0] * Spaend. 0-10 V
[1] Spaend. 2-10 V
[2] Strem 0-20 mA
[3] Strem 4-20 mA

36-05 Klemme X49/11, tilstand
Vaelg udgangstilstand for analog klemme X49/11.

Option: Funktion:
[0] * Spaend. 0-10 V
[1] Spaend. 2-10 V
[2] Strem 0-20 mA
[3] Strom 4-20 mA

3.25.2 36-4* Udgang X49/7

VLT® Programmable 1/0 MCB 115 har tre analoge indgange
og tre konfigurerbare analoge udgange. Anvend
parametrene i denne gruppe til at konfigurere tilstanden
pa de analoge udgange.

Veelg funktionalitet for klemme X49/7.

36-40 Klemme X49/7, analog udgang

Option: Funktion:
[103] Motorstream

[104] Mom. i forh. t. graens

[105] Mom. i forh. t. nom.

[106] Effekt

[107] Hastighed

[108] Moment

[109] Maks. ud.frekv.

[139] Busstyring 0-20 mA

[141] Busstyr. 0-20mA t.o

36-42 Klemme X49/7, min. skal.

Lad minimumudgangen pd klemme X49/7 svare til en pakraevet
vaerdi. Den pdkraevede veerdi defineres som en procentdel af den
veerdi, der er valgt i parameter 36-40 Klemme X49/7, analog
udgang. Se parameter 6-52 Klemme 42, udg. maks. skal. for at fa
mere at vide om, hvordan denne parameter fungerer.

Felgende eksempel beskriver, hvordan frekvensomformeren
anvender denne parameter.

Eksempel

Parameter 36-03 Klemme X49/7, tilstand = [0] Spaending 0-10 V
Parameter 36-40 Klemme X49/7, analog udgang = [100] Udgangs-
frekvens

Parameter 4-19 Maks. udgangsfrekvens = 200 Hz

Applikationskrav: Hvis udgangsfrekvensen er lavere end 20 Hz,
ber udgangen pa klemme X49/7 veere 0 V. Indtast 10 % i
parameter 36-42 Klemme X49/7, min. skal. for at kravet i eksemplet
opfyldes.

Range: Funktion:

0 %* | [0- 200 % |

36-43 Klemme X49/7 maks. skal.

Range: Funktion:
100 %* | [0-200 %] |

36-44 Klemme X49/7, busstyring

Denne parameter indeholder udgangsniveauet pa klemme X49/7,
hvis klemmen er styret af en fieldbus.

Funktion:
| [0 - 100 %] |

36-45 Klemme X49/7, timeout forudindstillet

Frekvensomformeren sender veerdien fra denne parameter til

Range:
0 %*

udgangsklemmen, nar klemmen er styret af en fieldbus, eller hvis
en timeout registreres.

Range: Funktion:
36-40 Klemme X49/7, analog udgang 0 %* [0 - 100 %]
Option: Funktion:
[o] * Ingen funktion
[100] Udgangsfrekvens
[101] Reference Min-Maks
[102] Feedback +-200 %
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3.25.3 36-5* Udgang X49/9

VLT® Programmable I/O MCB 115 har tre analoge indgange
og tre konfigurerbare analoge udgange. Anvend
parametrene i denne gruppe til at konfigurere tilstanden
pa de analoge udgange.

36-50 Klemme X49/9, analog udgang

3.25.4 36-6* Udgang X49/11

VLT® Programmable I/O MCB 115 har tre analoge indgange
og tre konfigurerbare analoge udgange. Anvend
parametrene i denne gruppe til at konfigurere tilstanden
pa de analoge udgange.

36-60 Klemme X49/11, analog udgang

Veelg funktionalitet for klemme X49/9. Veelg funktionalitet for klemme X49/11.
Option: Funktion: Option: Funktion:
[0] * Ingen funktion [0] * Ingen funktion

[100] Udgangsfrekvens [100] Udgangsfrekvens

[101] Reference Min-Maks [101] Reference Min-Maks

[102] Feedback +-200 % [102] Feedback +-200 %

[103] Motorstrem [103] Motorstrgm

[104] Mom. i forh. t. greens [104] Mom. i forh. t. greens

[105] Mom. i forh. t. nom. [105] Mom. i forh. t. nom.

[106] Effekt [106] Effekt

[107] Hastighed [107] Hastighed

[108] Moment [108] Moment

[109] Maks. ud.frekv. [109] Maks. ud.frekv.

[139] Busstyring 0-20 mA [139] Busstyring 0-20 mA

[141] Busstyr. 0-20mA t.o [141] Busstyr. 0-20mA t.o

36-52 Klemme X49/9 min. skal.

Lad minimumudgangen péa klemme X49/9 svare til en pakraevet
veaerdi. Se parameter 36-42 Klemme X49/7, min. skal. for flere
oplysninger.

Range: Funktion:

36-62 Klemme X49/11 min. skal.

Lad minimumudgangen péa klemme X49/11 svare til en pakreaevet
veaerdi. Se parameter 36-42 Klemme X49/7, min. skal. for flere
oplysninger.

Range: Funktion:

0 %* | [0 - 200 %] |

0 %* | [0 - 200 %] |

36-53 Klemme X49/9 maks. skal.

Skalér maksimumudgangen pa klemme X49/9. Se
parameter 36-43 Klemme X49/7 maks. skal. for flere oplysninger.

Range: Funktion:

36-63 Klemme X49/11 maks. skal.

Skalér maksimumudgangen pa klemme X49/11. Se

parameter 36-43 Klemme X49/7 maks. skal. for flere oplysninger.

Range: Funktion:

100 %* | [0 - 200 %] |

100 %* | [0 - 200 %] |

36-54 Klemme X49/9, busstyring

Denne parameter indeholder udgangsniveauet pa klemme X49/9,
hvis klemmen er styret af en fieldbus.

Range: Funktion:

36-64 Klemme X49/11, busstyring
Denne parameter indeholder udgangsniveauet pa klemme
X49/11, hvis klemmen er styret af en fieldbus.

Range: Funktion:

0 %*

[ 10-100 %] |

0 %* [ 10-100 %] |

36-55 Klemme X49/9, timeout forudindstillet

Frekvensomformeren sender vaerdien fra denne parameter til
udgangsklemmen, nar klemmen er styret af en fieldbus, eller hvis
en timeout registreres.

36-65 Klemme X49/11, timeout forudindstillet

Frekvensomformeren sender vaerdien fra denne parameter til
udgangsklemmen, nar klemmen er styret af en fieldbus, eller hvis
en timeout registreres.

Range: Funktion: Range: Funktion:
0 %* [0 - 100 %] 0 %* [0 - 100 %]
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3.26 Parametre: 42-** Safety Functions

Parametrene i gruppe 42 er tilgeengelige, nar en sikker-
hedsoption er monteret i frekvensomformeren. For
oplysninger om parametre relateret til sikkerhed henvises
til betjeningsvejledningerne til felgende sikkerhedsop-
tioner:

. Sikkerhedsoption MCB 150/151 Betjeningsvejledning.

° Sikkerhedsoption MCB 152 Betjeningsvejledning.
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3.27 Parametre: 43-** Unit Readouts

Parametrene i denne gruppe indeholder udlaesninger til
overvagning af driften for frekvensomformere med
kapslingssterrelser D-F.

3.27.1 43-0* Component Status

Denne parametergruppe indeholder skrivebeskyttede
oplysninger om hardware-komponenter i effektdelen. Alle
parametre i denne gruppe er array-parametre:

. [0]: Effektkort 1 (master-effektkortet i en parallel
frekvensomformer, eller det eneste effektkort i en
frekvensomformer med en enkelt vekselretterdel).

. [1]: Effektkort 2 (vekselrettertilslutning i en
parallel frekvensomformer).

. [2]: Effektkort 3 (vekselrettertilslutning i en
parallel frekvensomformer).

. [3]: Effektkort 4 (vekselrettertilslutning i en
parallel frekvensomformer).

. [4]: Effektkort 5 (ensrettertilslutning i en parallel
frekvensomformer).

. [5]: Effektkort 6 (ensrettertilslutning i en parallel
frekvensomformer).

. [6]: Effektkort 7 (ensrettertilslutning i en parallel
frekvensomformer).

. [7]: Effektkort 8 (ensrettertilslutning i en parallel
frekvensomformer).

. [8]: Inrush-kort (valgfrit).
. [9]: Effektkort 1 for ventilator (valgfrit).
. [10]: Effektkort 2 for ventilator (valgfrit).

43-00 Component Temp.

43-01 Auxiliary Temp.

Range: Funktion:

Viser temperaturen for en hjelpekomponent.
Elementerne i array-reference temperaturma-
linger fra NTC-temperaturfolere, der er
tilsluttet hardware-komponenter i frekvensom-
formeren. Se betjeningsvejledningen for
specifikation af placering af temperaturfelere.

3.27.2 43-1* Power Card Status

Denne parametergruppe indeholder skrivebeskyttede
oplysninger om effektkortstatus. Alle parametre i denne
gruppe er array-parametre:

. [0]: Effektkort 1 (master-effektkortet i en parallel
frekvensomformer, eller det eneste effektkort i en
frekvensomformer med en enkelt vekselretterdel).

. [1]: Effektkort 2 (vekselrettertilslutning i en
parallel frekvensomformer).

. [2]: Effektkort 3 (vekselrettertilslutning i en
parallel frekvensomformer).

. [3]: Effektkort 4 (vekselrettertilslutning i en
parallel frekvensomformer).

. [4]: Effektkort 5 (ensrettertilslutning i en parallel
frekvensomformer).

. [5]: Effektkort 6 (ensrettertilslutning i en parallel
frekvensomformer).

. [6]: Effektkort 7 (ensrettertilslutning i en parallel
frekvensomformer).

. [7]: Effektkort 8 (ensrettertilslutning i en parallel

frekvensomformer).
Range: Funktion:
9 43-10 HS Temp. ph.U
127 °C Range: Funktion:
Denne parameter er kun gyldig for FC 0°C| Liz8- = D I/
2 127 °C -
] Denne parameter er kun gyldig for FC
Viser temperaturen for en systemkomponent. 202
Elementerne i temperaturfglermalingerne for
array-reference for lokal PCB. Viser kolepladetemperaturen ved placeringen
Parameter 16-31 System Temp. anvender alle af fase U IGBT-effektmodulet. Denne maling er
elementer i denne array for at beregne system- ikke tilgzengelig i alle kapslingssterrelser.
temperaturen. Parameter 16-34 Kalepl.-temp. anvender
vaerdien i denne parameter.
43-01 Auxiliary Temp.
Range: Funktion:
[ Denne parameter er kun gyldig for FC
302.
MG33MMO1 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. 205




Parameterbeskrivelser

VLT® AutomationDrive FC 301/302

43-11 HS Temp. ph.V

43-14 PC Fan B Speed

Range:

Funktion:

Range: Funktion:
127 °C]

Denne parameter er kun gyldig for FC
302.

Viser kelepladetemperaturen ved placeringen
af fase V IGBT-effektmodulet. Denne maling er
ikke tilgeengelig i alle kapslingsstorrelser.
Parameter 16-34 Kolepl.-temp. anvender
vaerdien i denne parameter.

43-12 HS Temp. ph.W

Range: Funktion:
127 °C]

Denne parameter er kun gyldig for FC
302.

Viser kelepladetemperaturen ved placeringen
af fase W IGBT-effektmodulet. Denne maling
er ikke tilgeengelig i alle kapslingssterrelser.
Parameter 16-34 Kolepl.-temp. anvender
vaerdien i denne parameter.

43-13 PC Fan A Speed

Range: Funktion:

0 RPM* | [0 - B FRK
G52 Denne parameter er kun gyldig for FC
RPM] 302.

Viser den malte hastighed for ventilator A pa
effektkortet. Hvert effektkort har op til tre
ventilatortilslutninger. Placér ventilatoren i
frekvensomformeren i henhold til betjenings-
vejledningen. En typisk placering for ventilator
A er i bagkanalen (den eksterne ventilator).
Verdien i denne parameter er:

. Den faktiske ventilatorhastighed nar
der er en DC-ventilator i frekvensom-
formeren.

. Relativ hastighed nar der er en AC-
ventilator i frekvensomformeren.

vejledningen. En typisk placering for ventilator
B er i deren pa kapslingen (intern ventilator).
Veerdien i denne parameter er:

. Den faktiske ventilatorhastighed nar
der er en DC-ventilator i frekvensom-
formeren.

. Relativ hastighed nar der er en AC-
ventilator i frekvensomformeren.

Range:

43-15 PC Fan C Speed

Funktion:

0 RPM* | [0 -
65535
RPM]

BEM/ERK!
Denne parameter er kun gyldig for FC
302.

Viser den malte hastighed for ventilator C pa
effektkortet. Hvert effektkort har op til tre
ventilatortilslutninger. Placér ventilatoren i
frekvensomformeren i henhold til betjenings-
vejledningen. En typisk placering for ventilator
C er i inde i kapslingen (intern ventilator).
Veerdien i denne parameter er:

. Den faktiske ventilatorhastighed nar
der er en DC-ventilator i frekvensom-
formeren.

. Relativ hastighed nar der er en AC-
ventilator i frekvensomformeren.

43-20 FPC Fan A Speed

Range: Funktion:
0 RPM* [ [0 - 65535 RPM] | Viser effektkortets hastighed for
ventilator A.

43-21 FPC Fan B Speed

Range: Funktion:
0 RPM* [ [0 - 65535 RPM] | Viser effektkortets hastighed for
ventilator B.

Range:

43-22 FPC Fan C Speed

Funktion:

43-14 PC Fan B Speed

Range: Funktion:

0 RPM=* [ [0 - B FRK
SR Denne parameter er kun gyldig for FC
RPMI 1302,

Viser den malte hastighed for ventilator B pa
effektkortet. Hvert effektkort har op til tre
ventilatortilslutninger. Placér ventilatoren i

frekvensomformeren i henhold til betjenings-

0 RPM*

[0 - 65535 RPM] | Viser effektkortets hastighed for

ventilator C.

Range:

43-23 FPC Fan D Speed

Funktion:

0 RPM*

[0 - 65535 RPM] | Viser effektkortets hastighed for

ventilator D.
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43-24 FPC Fan E Speed

Range:

Funktion:

0 RPM*

[0 - 65535 RPM]

Viser effektkortets hastighed for
ventilator E.

Range:

43-25 FPC Fan F Speed

Funktion:

0 RPM*

[0 - 65535 RPM]

Viser effektkortets hastighed for
ventilator F.

MG33MMO1
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4 Integreret Motion Controller

4.1 Indledning
BEM/RK!

Den integrerede motion control er kun tilgeengelig med en seerlig IMC-softwareversion 48.XX. Brug typekoden fra
softwareversion S067 ved bestilling af en frekvensomformer med IMC-softwaren. IMC-softwaren fjerner falgende
funktioner fra frekvensomformeren:

. PM og SynRM motor-support i VVC*.

. Wobblefunktion.

. Overfladespolefunktion.

. Udvidet proces PID.

. VLT® Motion Control Option MCO 305 support.

Den integrerede motion controller (IMC) muligger positionsstyring. Positionsstyring er tilgeengelig, nar [0] U/, [2] Flux uden
foler eller [3] Flux m. motorfeedb. er valgt i parameter 1-01 Motorstyringsprincip.

For aktivere IMC-funktionaliteten veaelges [9] Positioning eller [10] Synchronization i parameter 1-00 Konfigurationstilstand. IMC
aktiverer fglgende funktioner:
. Positionering: Absolut, relativ og touch probe.

. Homing.

. Positionssynkronisering.

Positionsstyring i bade positionerings- og synkroniseringstilstand kan enten vaere sensorless eller med feedback. | sensorless
styreprincip anvendes motorvinklen, der beregnes af styreenheden, som feedback. | styreprincip med lukket slgjfe
understgtter VLT® AutomationDrive FC 302 24 V-encodere som standard. Med ekstra optioner understgatter frekvensom-
formeren de fleste standard trinvise encodere, absolutte encodere og resolvere.

Positionsstyreenheden kan handtere bade linezere og roterende systemer. Styreenheden kan skalere positioner til enhver
relevant fysisk enhed, sdsom mm eller grader.

4.2 Positionering, homing, synkronisering

4.2.1 Positionering

Frekvensomformeren understatter relativ positionering og absolut positionering. En positioneringskommando krzever tre
indgange:
. Malposition.

. Hastighedsreference.

. Rampetider.

Disse tre indgange kan komme fra forskellige kilder:
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Par. 3-20 Preset target

positions
l i Profile generator
Target position
- + gerp Commanded

Fieldbus reference 1 or 2
! K/ position

130BE774.10

Par. 3-16 Reference
resource 2

Par. 3-17 Reference
resource 3

Speed

Par. 3-03 Default speed

Fieldbus reference 1 }—'
— e

Par. 3-15 Reference .
resource 1 Acceleration

Speed ref.

Ramp settings:
Parameter groups
3-4*-3-7%

Acceleration/Deceleration

Illustration 4.1 Positioneringsreferencer:

| hver styrecyklus (1 ms) beregner profilgeneratoren den kraevede position, hastighed og acceleration for at udfere den
specificerede bevaegelse. Udgangene fra profilgeneratoren bruges som indgange for positions- og hastighedsstyring som
beskrevet i kapitel 4.3.1 Styreslgjfer.

4.2.2 Homing

Homing er ngdvendig for at skabe en reference til den fysiske maskines position i styreprincip med lukket slajfe med trinvis
encoder eller i sensorless styreprincip. IMC understgtter forskellige homing-funktioner med eller uden en homing-foler. Veelg
homing-funktionen i parameter 17-80 Homing Function. Nar en homing-funktion er valgt, fuldfares homing, fer absolut positi-
onering udferes.

4.2.3 Synkronisering

I synkroniseringstilstand falger frekvensomformeren positionen for master-signalet. Master-signalet og offset mellem master
og follower handteres som vist i lllustration 4.2.
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Profile generator

130BE775.10

Commanded

Fieldbus reference 1 »—0 position

\_ Master position Synchronization:

- Par. 3-22 - 3-25,
Par. 3-16 Reference 7-97,7-99.
resource 2
Speed
— ” Position ref.
| Par. 3-26 Position offset ”
” Speed ref. Acceleration

| Par. 3-02 Offset speed | Offset handling

Ramp settings:
Parameter groups
3-4*-3-7%

Acceleration/Deceleration

Illustration 4.2 Synkroniseringsreferencer

| hver styrecyklus (1 ms) beregner profilgeneratoren den kraevede position, hastighed og acceleration for at udfere den
specificerede bevaegelse. Udgangene fra profilgeneratoren bruges som indgange for positions- og hastighedsstyring som
beskrevet i kapitel 4.3.1 Styreslgjfer.

4.3 Styring
4.3.1 Styreslgjfer

| positionerings- og synkroniseringstilstand styrer to ekstra styreslgjfer motoren ud over motorens styreenhed, der kgrer med
Flux-styreprincip, sensorless eller med motorfeedback. Pl-reguleringen for position er den ydre slgjfe, der giver seetpunktet
for hastigheds-PID, der giver referencen for motorens styreenhed. | lukket slgjfe kan feedbackkilden vaelges individuelt for
hver af de tre styreenheder.

Veelg [0] Motorfeedb. ved sensorless styreprincip. P1-02 i felgende parametre:
. Hastigheds-PID: Parameter 7-00 Hastighed, PID-feedbackkilde.

. Positions-Pl: Parameter 7-90 Position Pl Feedback Source.

Med denne opsatning anvender begge styreenheder motorvinklen, der er beregnet af motorens styreenhed. lllustration 4.3
viser styringsstrukturen og de parametre, der pavirker styreadfaerden:
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o
Par. 7-90 Position PI g
Feedback Source &
a
Par. 7-00 Speed PID
. Feedback Source
Profile Commanded
generator | yosition 7-9% Par. 7-99 4-1%
Position PI
Ctrl. Accel. limit Speed limit
Ramps Par. 7-98 [N ox
Speed Position PI Min Speé 4 PID
A F;:r?/\(/e:r d Flux motor
Par. 7-08 control
Factor Speed PID
Acceleration Par. 1-69 Torque Accel. Feed
System Inertia Forward
Factor
lllustration 4.3 Positionerings- og synkroniseringstilstand
4.3.2 Styre- og statussignaler
IMC styre- og statussignaler er tilgeengelige som digitale 1/0-bit og fieldbus-bit. Tabel 4.1 viser de tilgeengelige optioner:
Navn Funktion Digital Styreord Digital Statusord
indgang" udgang
Styresignaler
Aktiverer master offset nar parameter 17-93 Master
Enable master offset . . . . . X X - -
Offset Selection er indstillet til optionerne [0]-[5].
Start homing Starter den valgte homing-funktion. X X - -
Start virtual master Starter den virtuelle master. X X - -
Activate touch Veelger touch probe-positioneringstilstand. X X - -
Relative position Veelger mellem absolut og relativ positionering. X X - -
Enable reference Starter den valgte bevaegelse. X X - -
Synkr. til positions- . L L .
; Veelger positionering i synkroniseringstilstand. X X - -
tilstand
Home sensor Velger indgang for home-foler. X - - -
Home sensor inverse |Veelger indgang for home-foler. X - - -
Touch sensor Velger indgang for touch probe-foler. X - - -
Touch sensor inverse |Veelger indgang for touch probe-foler. X - - -
Veelger hastighedstilstand, nar
Speed mode parameter 1-00 Konfigurationstilstand er indstillet til X X - -
[9] Positioning eller [10] Synchronization.
Statussignaler
Reversering efter . .
Angiver tegn for hastighedsreference efter rampen. - - X -
rampe
Virtual master dir. Styrer retningen for followere. - - X -
Homing OK Homing er fuldfert med den valgte homing-funktion. - - X X
Positionering: Malposition er naet.
On target Synkronisering: Follower-position rettes ind efter - - X X
master-position.
Positionsfejl Maksimum positionsfejl er overskredet. - - X X
. En positionsgraense er nadet (parameter 3-06 Minimum
Positionsgraense - ) . - - X -
Position eller parameter 3-07 Maximum Position).
Touch on target Malpositionen nas i touch probe-positionstilstand. - - X X
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Navn Funktion Digital Styreord Digital Statusord
indgang" udgang
Touch aktiveret Touch probe-positionering er aktiv. - - X X

Tabel 4.1 Styre- og statussignaler

1) For at fa den bedste ngjagtighed anvendes de hurtige digitale indgange 18, 32 og 33 til home- og touch probe-fglere.

Nar [3] FC Motion Profile er valgt i parameter 8-10 Styreo- Bit 0 1
rdsprofil, har bitene i styreordet og statusordet fglgende 0 Styring ikke klar Styring klar
betydning: 1 Frekvensomformer ikke klar |Frekvensomformer klar
2 Frilob Aktivér
Bit 0 1 Ingen fejl Trip
0 Preset-reference LSB - 4" Not homed Home udfert
1 Preset-reference MSB - Reserveret Reserveret
2" Preset-reference EXB - Ingen fejl Triplas
3 Frilgbsstop Ingen frilebsstop Ingen advarsel Advarsel
4 Hurtigt stop Intet hurtigt stop 8" Ikke pa mélposition Mélposition er naet
51 Ingen reference Enable reference 9 Lokal betjening Busstyring
Rampestop Start 10 Uden for frekvensgraense Frekvensgraense OK
Ingen nulstilling Reset 1 Ingen funktion | drift
Ingen jog Jog 12 Frekvensomformer OK Standset, auto-start
9" Absolute Relative 13 Speaending OK Spaending overskredet
10 Data ikke gyldige Data gyldige 14 Moment OK Moment overskredet
11" |Ingen homing Start homing 15 Timer OK Timer overskredet
12" |Ingen touch Activate touch
Tabel 4.3 Statusord
13 Opseetning, vaelg LSB -
12 Opsatning, valg MSB ~ 1) Forskellig fra [0] FC-profil.
15 Ingen reversering Reversering Optioner for bit 5 og 12-15 i parameter 8-13 Konfigurerbart

Tabel 4.2 Styreord

1) Forskellig fra [0] FC-profil.

Optioner for bit 12-15 i parameter 8-14 Konfigurerbart styreord CTW:

[13] Sync. to Pos. Mode
[14] Rampe 2

[15] Relay 1

[16] Relay 2

[17] Speed mode

[18] Start virtual master

[19] Aktivér master offset

statusord:
. [4] Position Error
. [5] Position Limit
. [6] Touch on Target

. [7] Touch Activated
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5 Parameterlister

5.1 Parameterlister og optioner

5.1.1 Indledning

Frekvensomformerserie

Alle = gyldig for serierne FC 301 og FC 302
01 = kun gyldig for FC 301

02 = kun gyldig for FC 302

Andringer under drift

Sand betyder, at parameteren kan aendres, mens frekvensomformeren er i drift. Falsk betyder, at frekvensomformeren skal

standses, for en sndring kan foretages.

4-opseetning

Alle opsatninger Parameteren kan indstilles individuelt i hver af de fire opsatninger. For eksempel kan en enkelt parameter

have fire forskellige dataveerdier.
1 opseetning: Dataveerdien er den samme i alle opsaetninger.

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

54 Tidsforskel uden dato TimD

Tabel 5.1 Datatype

5.1.2 Konvertering

De forskellige attributter for hver parameter er vist i fabriksindstillingerne. Parametervzerdier overferes kun

bruges konverteringsfaktorer til at overfgre decimaler.

som heltal. Derfor

En konverteringsfaktor pa 0,1 betyder, at den overfgrte veerdi ganges med 0,1. Veaerdien 100 lzeses derfor som 10,0.

Eksempler:

0 sek = konverteringsindeks 0
0,00 sek = konverteringsindeks -2
0 ms = konverteringsindeks -3
0,00 ms = konverteringsindeks -5
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Konverteringsindeks Konverteringsfaktor
100 1

75 3600000
74 3600

70 60

67 1/60

6 1000000
5 100000
4 10000

3 1000

2 100

1 10

0 1

-1 0,1

-2 0,01

-3 0,001

-4 0,0001

-5 0,00001
-6 0,000001

Tabel 5.2 Konverteringstabel

5.1.3 Aktive/inaktive parametre i forskellige styringstilstande

+ = aktiv
- = ikke aktiv
Parameter 1-10 Motorkon- .
X AC-motor PM, ikke-udpraeget motor
struktion
. Flux med Flux med
Parameter 1-01 Motorstyrings- U/f- U/f- Flux
. . vvCt Flux Sensorless [ motorfeedba | | vvct motorfeedb
princip tilstand tilstand Sensorless
ck ack

0-** Betjening/display (alle

+ + + + - - - -
parametre)
Parameter 1-00 Konfigurationstilstand
[0] Hast., aben slgjfe + + + - - - - -
[1] Hastighed, lukket slgjfe - - - - - -
[2] Moment - - - - - -
[3] Proces + + + - - - - -
[4] Moment, aben slgjfe + - - - - - -
[5] Wobble + + + + - - - -
[6] Overfladespole + + + - - - - _
[7] Udvidet PID-hast. AS + + + - - - - -
[8] Udvidet PID-hast. LS + - + - - - -
Parameter 1-02 Flux-motorfeed- .
backkilde
Parameter 1-03 Momentkarakteri- + + +
stikker B sel 2.3 sel 34 sel 39 - - - -
Parameter 1-04 Overbelastnings-

+ + + + + - + +
tilstand
Parameter 1-05 Lokal konfigurati-

. + + + + + - + +

onstilstand
Parameter 1-06 Hgjredrejende + + + + + - + +
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Parameter 1-10 Motorkon- .
X AC-motor PM, ikke-udpraeget motor
struktion

. Flux med Flux med
Parameter 1-01 Motorstyrings- U/f- U/f- Flux
L . vvct Flux Sensorless [ motorfeedba | . vvct motorfeedb
princip tilstand K tilstand Sensorless K
c ac

Parameter 1-20 Motoreffekt [kW]
(Par. 023 = International)
Parameter 1-21 Motoreffekt [HK]
(Par. 023 = US)

Parameter 1-22 Motorspaending + + + + - - - -

+ + + + - - - -

Parameter 1-23 Motorfrekvens + + + + - - - -

Parameter 1-24 Motorstram + + + + - - - - 5
Parameter 1-25 Nominel motorha-
stighed

Parameter 1-26 Kont. nominelt
motormoment

Parameter 1-29 Automatisk
motortilpasning (AMA)

Parameter 1-30 Statormodstand
(Rs)

Parameter 1-31 Ankermodstand +
(Rr) se”)
Parameter 1-33 Statorlaekreaktans
(X1)

Parameter 1-34 Ankerlaekreaktans +
(X2) se?
Parameter 1-35 Hovedreaktans
(Xh)

Parameter 1-36 Jerntabsmodstand
(Rfe)

Parameter 1-37 d-akseinduktans
(Ld)

Parameter 1-39 Motorpoler + + + + - -
Parameter 1-40 Modelek-
tromot.kraft v. 1000 O/MIN

Parameter 1-41 Motorvinkelfor-

skydning

Parameter 1-50 Motormagneti-
sering ved stilstand

Parameter 1-51 Min. hast. v.
normal magnet. [O/MIN] (Par. 002 - + - - - - - _
= rmp)

Parameter 1-52 Min. hast. v.
normal magnet. [Hz] (Par. 002 = - + - - - - - -
Hz)

Parameter 1-53 Modelskifte-
frekvens

Parameter 1-54 Voltage reduction +
in fieldweakening seb

Parameter 1-55 U/f-karakteristik -
V)

Parameter 1-56 U/f-karakteristik -
F

Parameter 1-58 Indk p rot mot

testimpulsstr
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Parameter 1-10 Motorkon-
struktion

AC-motor

PM, ikke-udpraeget motor

Parameter 1-01 Motorstyrings-
princip

U/f-
tilstand

vvct

Flux Sensorless

Flux med
motorfeedba
ck

U/f-
tilstand

vvct

Flux
Sensorless

Flux med
motorfeedb
ack

Parameter 1-59 Indk pa rot mot
testimpulsfrek

Parameter 1-60 Belastningskomp.
ved lav hastighed

Parameter 1-61 Belastningskomp.
ved hgj hast.

Parameter 1-62 Slipkompensering

Parameter 1-63 Slipkompense-
ringstidskonstant

Parameter 1-64 Resonans-
daempning

Parameter 1-65 Resonansdaemp.ti
dskonstant

Parameter 1-66 Min. strom ved
lav hastighed

Parameter 1-67 Belastningstype

Parameter 1-68 Minimuminerti

Parameter 1-69 Maksimuminerti

Parameter 1-71 Startforsink.

Parameter 1-72 Startfunktion

+ |+ [+]+

Parameter 1-73 Indkobling pd
roterende motor

Parameter 1-74 Starthastighed [O/
MIN] (Par. 002 = rmp)

Parameter 1-75 Starthastighed
[Hz] (Par. 002 = Hz)

Parameter 1-76 Startstrom

Parameter 1-80 Funktion ved stop

Parameter 1-81 Min.-hast. for
funktion v. stop [O/MIN]
(Par. 002 = O/MIN)

Parameter 1-82 Min.-hastighed for
funktion ved stop [Hz]
(Par. 002 = Hz)

Parameter 1-83 Preecis
stopfunktion

Parameter 1-84 Teellerveerdi for
preecist stop

Parameter 1-85 Hast.komp.fors.
ved preec. stop

Parameter 1-90 Termisk motorbe-
skyttelse

Parameter 1-91 Ekstern motorven-
tilator

Parameter 1-93 Termistorindgang

Parameter 1-95 KTY-folertype

Parameter 1-96 KTY-termistorres-
source

Parameter 1-97 KTY-greenseniveau
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Parameter 1-10 Motorkon- .
X AC-motor PM, ikke-udpraeget motor
struktion
. Flux med Flux med
Parameter 1-01 Motorstyrings- U/f- U/f- Flux
L . vvct Flux Sensorless [ motorfeedba | . vvct motorfeedb
princip tilstand tilstand Sensorless
ck ack
Parameter 1-98 ATEX ETR interpol.
. + + + + - - - -
points freq.
Parameter 1-99 ATEX ETR interpol
. + + + + - - - -
points current
Parameter 2-00 DC-holdestrom + + + + - - - -
Parameter 2-01 DC-bremsestrom + + + + - - - -
Parameter 2-02 DC-bremse-
. + + + + - - - - 5
holdetid
Parameter 2-03 DC-bremseindko-
) ) + + + + - - - -
blingshast. [omdr./min.]
Parameter 2-04 DC-bremseindko-
) + + + + - - - -
blingshast. [Hz]
Parameter 2-05 Maksimumre-
+ + + + - - - -
ference
Parameter 2-10 Bremsefunktion +
+ + + - - - -
se?
Parameter 2-11 Bremsemodstand
+ + + + - - - -
(ohm)
Parameter 2-12 Bremseeffekt-
+ + + + - - - -
greense (kW)
Parameter 2-13 Bremseeffektover-
L + + + + - - - -
vagning
Parameter 2-15 Bremsekontrol +
+ + + - - - -
se?
Parameter 2-16 AC-bremse maks.
- + + + - - - -
strom
Parameter 2-17 Overspaendings-
) + + + + - - - -
styring
Parameter 2-18 Bremsekontrolbe-
. + + + + - - - -
tingelse
Parameter 2-19 Over-voltage Gain + + + - - - - -
Parameter 2-20 Bremsefrigorel-
+ + + + - - - -
sesstrom
Parameter 2-21 Bremseaktive-
+ + + + - - - -
ringshast. [O/MIN]
Parameter 2-22 Bremseaktive-
+ + + + - - - -
ringshast. [Hz]
Parameter 2-23 Bremseaktive-
. ] + + + + - - - -
ringsforsinkelse
Parameter 2-24 Stopforsinkelse - - - + - - - -
Parameter 2-25 Bremsefrigorel- .
sestid
Parameter 2-26 Moment-reference - - - + - - - +
Parameter 2-27 Moment-rampetid - - - + - - - -
Parameter 2-28 Boost-faktorforst. - - - + - - - +
Parameter 2-29 Torque Ramp N N
Down Time
Parameter 2-30 Position P Start . N
Proportional Gain
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Parameter 1-10 Motorkon- .
truktion AC-motor PM, ikke-udpraeget motor
s
Flux med Flux med
Parameter 1-01 Motorstyrings- U/f- U/f- Flux
L . vvct Flux Sensorless [ motorfeedba | . vvct motorfeedb
princip tilstand tilstand Sensorless
ck ack
Parameter 2-31 Speed PID Start . .
Proportional Gain
Parameter 2-32 Speed PID Start . .
Integral Time
Parameter 2-33 Speed PID Start . .
Lowpass Filter Time
3-** Reference/ramper (alle
+ + + + - - - -
parametre)
Parameter 4-10 Motorhastigheds-
) + + + + - - - -
retning
Parameter 4-11 Motorhastighed,
+ + + + - - - -
lav greense [O/MIN]
Parameter 4-12 Motorhastighed,
+ + + + - - - -
lav greense [Hz]
Parameter 4-13 Motorhastighed,
. + + + + - - - -
hgj greense [O/MIN]
Parameter 4-14 Motorhastighed,
. + + + + - - - -
hgj grense [Hz]
Parameter 4-16 Momentgraense
+ + + + - - - -
for motordrift
Parameter 4-17 Momentgreense
+ + + + - - - -
for generatordrift
Parameter 4-18 Stremgreense + + + + - - - -
Parameter 4-19 Maks. udgangs-
+ + + + - - - -
frekvens
Parameter 4-20 Momentgraense-
+ + + + - - - -
faktorkilde
Parameter 4-21 Hastighedsgreen-
- + 5el0 - + sl - - - -
sefaktorkilde
Parameter 4-30 Motorfeedback-
- + se!? - +se!? - - - -
tabfunktion
Parameter 4-31 Motorfeedbackha-
- + se!? - + se!? _ _ _ -
stighedsfejl
Parameter 4-32 Timeout for
- + se!? - +se!? _ _ _ -
motorfeedbacktab
Parameter 4-34 Sporingsfejl-
. + + + + - - - -
funktion
Parameter 4-35 Sporingsfejl + + + + - - - -
Parameter 4-36 Sporingsfejl
. + + + + - - - -
timeout
Parameter 4-37 Sporingsfejls-
. + + + + - - - -
rampning
Parameter 4-38 Sporingsfejl
. + + + + - - - -
rampetimeout
Parameter 4-39 Sporingsfejl efter
) + + + + - - - -
rampetimeout
Parameter 4-50 Advarsel, stram
+ + + + - - - -
lav
Parameter 4-51 Advarsel, strom
) + + + + - - - -
heoj
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Parameter 1-10 Motorkon-

X AC-motor PM, ikke-udpraeget motor
struktion
. Flux med Flux med
Parameter 1-01 Motorstyrings- U/f- U/f- Flux
L . vvct Flux Sensorless [ motorfeedba | . vvct motorfeedb
princip tilstand tilstand Sensorless
ck ack
Parameter 4-52 Advarsel,
. + + + + - - - -
hastighed lav
Parameter 4-53 Advarsel,
. ] + + + + - - - -
hastighed haj
Parameter 4-54 Advarsel, reference
+ + + + - - - -
lav
Parameter 4-55 Advarsel, reference
. + + + + - - - - 5
heoj
Parameter 4-56 Advarsel, feedback
+ + + + - - - -
lav
Parameter 4-57 Advarsel, feedback
) + + + + - - - -
haj
Parameter 4-58 Manglende motorfasefunktion
[0] Deaktiveret - - - - - - - -
[1] Trip 100 ms 1-faset'3) 1-faset'? 1-,3-faset 1-,3-faset - - - -
[2] Trip 1000 ms 1-faset’® | 1-faset!3) 1-3-faset - - - - -
[3] Trip 100 ms 3-faset gr. - - - 1-,3-faset - - - -
[5] Motorkontrol (servicekontakt) | Frilab hvis motoren er afbrudt. Auto-start nar motoren er
tilsluttet.
Parameter 4-59 Motor Check At Start
[0] Off - - - - - - - -
[1] Aktiveret' Kontrollér, om motoren er til stede, for der udferes en

startkommando. Aktivér 3-faset detektering i - - - -
parameter 4-58 Manglende motorfasefunktion.

Parameter 4-60 Bypass-hastighed
+ + + + - - - -
fra [O/MIN]
Parameter 4-61 B -hastighed
ypass-hastighe . . N . _ _ _ _
fra [Hz]
Parameter 4-62 Bypass-hastighed
+ + + + - - - -
til [O/MIN]
Parameter 4-63 Bypass-hastighed
+ + + + - - - -
til [Hz]
5-** Digital ind-/udgang (alle
parametre undtagen 5-70 og + + + + - - - -
71)
Parameter 5-70 Klemme 32/33
— + Se'IZ) — + — - — -
Pulser pr. omdrejning
Parameter 5-71 Klemme 32/33,
_ + se!? _ + _ _ _ -
koderretning
6-** Analog ind-/udgang (alle
9 gang ( + + + + - - - -
parametre)
Parameter 7-00 Hastighed, PID-
— + se!? - + _ - - _
feedbackkilde
Parameter 7-02 Hastighed, PID-
- +se'? + + - - - -
proportionalforst.
Parameter 7-03 Hastighed, PID-
- +se'? + + - - - -
integrationstid
Parameter 7-04 Hastighed, PID-
- +se'? + + - - - -
differentieringstid
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Parameter 1-10 Motorkon- .
erukti AC-motor PM, ikke-udpraeget motor
struktion
Flux med Flux med
Parameter 1-01 Motorstyrings- U/f- U/f- Flux
L . vvct Flux Sensorless [ motorfeedba | . vvct motorfeedb
princip tilstand tilstand Sensorless
ck ack
Parameter 7-05 Hastighed, PID
- +se'? + + - - - -
diff. forstaerk.-greense
Parameter 7-06 Hastighed, PID-
- +se'? + + - - - -
lavpasfiltertid
Parameter 7-07 Hast. PID
- +se'? - + - - - -
Feedb.gearudv.forh.
Parameter 7-08 Hastighed, PID-
- + se'? - - - - - -
fremfaringsfaktor
Parameter 7-12 Moment PI-
- + se'® - - - - - -
proportionalforst.
Parameter 7-13 Moment PI-
- + se'® - - - - - -
integrationstid
Parameter 7-20 Proc. lukket slgjfe,
+ + + + - - - -
tilb. 1-signal
Parameter 7-22 Proc. lukket slgjfe,
+ + + + - - - -
tilb. 2-signal
Parameter 7-30 Proces PID
+ + + + - - - -
normal/inverteret styring
Parameter 7-31 Proces, PID-anti
+ + + + - - - -
windup
Parameter 7-32 Proces PID
] + + + + - - - -
starthastighed
Parameter 7-33 Proces PID-
+ + + + - - - -
proportionalforstaerkning
Parameter 7-34 Proces, PID-
+ + + + - - - -
integrationstid
Parameter 7-35 Proces, PID-
+ + + + - - - -
differentieringstid
Parameter 7-36 Proces PID diff.
+ + + + - - - -
Forstaerkningsgreense
Parameter 7-38 Proces PID-feed
+ + + + - - - -
forward-faktor
Parameter 7-39 Pa referencebdnd-
+ + + + - - - -
bredde
Parameter 7-40 Process PID I-del
+ + + + - - - -
nulstilling
Parameter 7-41 Process PID-
. + + + + - - - -
udgang neg: bajle
Parameter 7-42 Process PID-
. + + + + - - - -
udgang pos.: bajle
Parameter 7-43 Process PID-
. + + + + - - - -
forst.skal. ved min. ref.
Parameter 7-44 ProcessPID-
+ + + + - - - -
forstrk.skal. v maks. ref.
Parameter 7-45 Process PID-
. + + + + - - - -
fremfgringsressource
Parameter 7-46 ProcessPID-fremf.
. + + + + - - - -
normal/inv. reg.
Parameter 7-48 PCD Feed Forward + + + + - - - -
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Parameter 1-10 Motorkon- .
X AC-motor PM, ikke-udpraeget motor
struktion
. Flux med Flux med
Parameter 1-01 Motorstyrings- U/f- U/f- Flux
L . vvct Flux Sensorless [ motorfeedba | . vvct motorfeedb
princip tilstand tilstand Sensorless
ck ack
Parameter 7-49 Process PID
) + + + + - - - -
normal/inv. reg.
Parameter 7-50 Process PID
+ + + + - - - -
udvidet PID
Parameter 7-51 Process PID-
+ + + + - - - -
fremfar.forst.
Parameter 7-52 Process PID- 5
fremfar.oprampning + + + + - - - -
Parameter 7-53 Process PID-
) + + + + - - - -
fremfar.nedrampning
Parameter 7-56 Process PID-ref.
o + + + + - - - -
Filtertid
Parameter 7-57 Process PID-fb.
+ + + + - - - -
Filtertid
8-** Komm. og optioner (alle
+ + + + - - - -
parametre)
13-** Intelligent logik (alle
+ + + + - - - -
parametre)
Parameter 14-00 Koblingsmanster + + + + - - - -
Parameter 14-01 Koblingsfrekvens + + + + - - - -
Parameter 14-03 Overmodulering + + + + - - - -
Parameter 14-04 PWM tilfeeldig + + + + - - - -
Parameter 14-06 Dead Time
+ + + + - - - -
Compensation
Parameter 14-10 Netfejl
[0] Ingen funktion + + + + - - - -
[1] Kont. Rampe ned - + + + - - - -
[2] Kontrolleret nedrampning,
) - + + + - - - -
trip
[3] Frileb + + + + - - - -
[4] Kinetisk backup - + + + - - - -
[5] Kinetisk backup, trip - + + + - - - -
[6] Alarm + + + + - - - -
Parameter 14-11 Netspaending ved
) + + + + - - - -
netfejl
Parameter 14-12 Funktion ved
+ + + + - - - -
netubalance
Parameter 14-14 Kin. Back-up N .
Time-out
Parameter 14-15 Kin. Back-up Trip
+ + + + - - - -
Recovery Level
Parameter 14-20 Nulstillings-
) + + + + - - - -
tilstand
Parameter 14-21 Automatisk
) + + + + - - - -
genstarttid
Parameter 14-22 Driftstilstand + + + + - - - -
Parameter 14-24 Tripfors. ved
+ + + + - - - -
stremgraense
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Parameter 1-10 Motorkon- .
X AC-motor PM, ikke-udpraeget motor
struktion
. Flux med Flux med
Parameter 1-01 Motorstyrings- U/f- U/f- Flux
L . vvct Flux Sensorless [ motorfeedba | . vvct motorfeedb
princip tilstand tilstand Sensorless
ck ack
Parameter 14-25 Trip-forsinkelse
+ + + + - - - -
ved momenegraense
Parameter 14-26 Tripforsinkelse
) + + + + - - - -
ved vekselretterfejl
Parameter 14-29 Servicekode + + + + - - - -
Parameter 14-30 Stromgraenses-
+ + + + - - - -
tyreenh., prop.-forst.
Parameter 14-31 Stromgraenses-
) . + + + + - - - -
tyreenh., integr.-tid
Parameter 14-32 Stromgraenses-
+ + + + - - - -
tyring, filtertid
Parameter 14-35 Beskyttelse mod N .
stalling
Parameter 14-36 Field-weakening
. - - + + - - + +
Function
Parameter 14-40 VT-niveau - + + + - - - -
Parameter 14-41 Mindste
- + + + - - - -
magnetisering for AEO
Parameter 14-42 Mindste AEO-
- + + + - - - -
frekvens
Parameter 14-43 Motor-Cosphi - + + + - - - -
Parameter 14-50 RFI-filter + + + + - - - -
Parameter 14-51 DC-link-kompen-
) + + + + - - - -
sation
Parameter 14-52 Ventilatorstyring + + + + - - - -
Parameter 14-53 Vent.overv. + + + + - - - -
Parameter 14-55 Udgangsfilter + + + + - - - -
Parameter 14-56 Kapacitetsud- N .
gangsfilter
Parameter 14-57 Induktansud- N .
gangsfilter
Parameter 14-74 VLT udvidet
+ + + + - - - -
statusord
Parameter 14-80 Option forsynet
) + + + + - - - -
via ekstern 24VDC
Parameter 14-89 Option Detection + + + + - - - -
Parameter 14-90 Fejlniveau + + + + - - - -

Tabel 5.3 Aktive/inaktive parametre i forskellige styringstilstande

1) Konstant moment.

2) Variabelt moment.

3) AEO.

4) Konstant effekt.

5) Anvendes ved flying start.

6) Brugt ndr parameter 1-03 Momentkarakteristikker er konstant effekt.
7) Ikke brugt ndr parameter 1-03 Momentkarakteristikker = VT.
8) Del af resonansdaempning.

9) Ikke AC-bremse.

10) Moment, dben slgjfe.

11) Moment.

12) Hastighed, lukket slgjfe.
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13) Nar [1] Aktiv vaelges i parameter 4-59 Motor Check At Start, aktiveres 3-faset detektering for parameter 4-58 Manglende motorfasefunktion i
WC* og UA.

14) Hvis frekvensomformeren ikke kan finde motoren ved start, anvender den handlingen fra parameter 4-58 Manglende motorfasefunktion.
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5.1.4 0-** Betjening/display

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up |Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under [teringsin
num drift deks
mer
0-0* Basisindstillinger
0-01 Sprog [0] English 1 set-up TRUE - Uint8
0-02 Motorhastighedsenhed ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint8
0-03 Regionale indstillinger [0] International 2 set-ups FALSE - Uint8
0-04 Driftstilstand ved start (hand) [1] Tvangsstop, ref=gl. | All set-ups TRUE - Uint8
0-09 Performance Monitor 0% All set-ups TRUE -1 Uint16
0-1* Driftsopsaetning
0-10 Aktiv opseaetning [1] Opseetning 1 1 set-up TRUE - Uint8
0-11 Rediger opsaetning [1] Opseetning 1 All set-ups TRUE - Uint8
0-12 Denne opseetning knyttet til [0] Ikke sammenkaedet | All set-ups FALSE - Uint8
0-13 Udlzaesning: Sammenkaedede opsaetn. 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
Udlaesning: Rediger opsatninger /
0-14 kanal 0 N/A All set-ups TRUE Int32
0-15 Readout: actual setup 0 N/A All set-ups FALSE Uint8
0-2* LCP-display
0-20 Displaylinje 1,1, lille ExpressionLimit 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 1602 All set-ups TRUE - Uint16
0-25 Min personlige menu ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
0-3* Tilpas. LCP-udlaesn.
0-30 Enhed for brugerdef. udlzesn. [0] Ingen All set-ups TRUE - Uint8
0-31 Min.-veerdi f. brugerdef. udlaesning 0 CustomReadoutUnit | All set-ups TRUE -2 Int32
100 CustomRea-
0-32 Maks.-veerdi for brugerdef. udl. doutUnit All set-ups TRUE -2 Int32
0-33 Source for User-defined Readout [240] Default Source All set-ups TRUE - Uint8
0-37 Displaytekst 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
0-38 Displaytekst 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
0-39 Displaytekst 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
0-4* LCP-tastatur
0-40 [Hand on]-tast pa LCP ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-41 [Off]-tast pa LCP ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-42 [Auto on] tast pa LCP ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-43 [Reset]-tast pa LCP ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-44 [Off/Reset]-tast pa LCP ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-45 [Drive Bypass]-tast pa LCP ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
0-5* Kopier/Gem
0-50 LCP-kopi [0] Ingen kopi All set-ups FALSE - Uint8
0-51 Opsaetningskopi [0] Ingen kopi All set-ups FALSE - Uint8
0-6* Adgangskode
0-60 Hovedmenu-adgangskode 100 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
Adgang til hovedmenu u/
0-61 adgangskode [0] Fuld adgang 1 set-up TRUE - Uint8
0-65 Kvikmenuadgangskode 200 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
Adgang til kvikmenu uden
0-66 adgangskode [0] Fuld adgang 1 set-up TRUE - Uint8
0-67 Adgang med bus-adgangskode 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
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0-68 Safety Parameters Password 300 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
Password Protection of Safety
0-69 Parameters [0] Deaktiveret 1 set-up TRUE - Uint8
5.1.5 1-** Belastning og motor
Para Parameterbeskrivelse Standardvaerdi 4 set-up | Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under | teringsin
num drift deks
mer
1-0* Gen. indstillinger
1-00 Konfigurationstilstand ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-01 Motorstyringsprincip ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-02 Flux-motorfeedbackkilde [1] 24 V-encoder All set-ups X FALSE - Uint8
1-03 Momentkarakteristikker [0] Konstant moment All set-ups TRUE - Uint8
1-04 Overbelastningstilstand [0] Hejt moment All set-ups FALSE - Uint8
1-05 Lokal konfigurationstilstand [2] Som tilst.-par. 1-00 All set-ups TRUE - Uint8
1-06 Hgjredrejende [0] Normal All set-ups FALSE - Uint8
1-07 Motor Angle Offset Adjust [0] Manual All set-ups X FALSE - Uint8
1-1* Motorvalg
1-10 Motorkonstruktion [0] Asynkron All set-ups FALSE - Uint8
1-11 Motormodel ExpressionLimit All set-ups X FALSE - Uint8
1-14 Daempningsforstaerkningsfaktor 140 % All set-ups TRUE 0 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 Spaendingsfiltertidskonst. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
1-18 Min. Current at No Load 0 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-2* Motordata
1-20 Motoreffekt [kW] ExpressionLimit All set-ups FALSE 1 Uint32
1-21 Motoreffekt [HK] ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-22 Motorspaending ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-23 Motorfrekvens ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-24 Motorstrem 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 -4 Uint32
1-31 Ankermodstand (Rr) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-33 Statorlaekreaktans (X1) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-34 Ankerlaekreaktans (X2) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-35 Hovedreaktans (Xh) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-36 Jerntabsmodstand (Rfe) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-37 d-akseinduktans (Ld) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -4 Int32
1-38 g-akseinduktans (Lq) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
1-39 Motorpoler ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint8
1-40 Modelektromot.kraft v. 1000 O/MIN ExpressionLimit All set-ups X FALSE Uint16
1-41 Motorvinkelforskydning 0 N/A All set-ups FALSE Int16
1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
1-45 g-axis Inductance Sat. (LqgSat) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
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1-46 Positionsregistrer.forst. 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-47 Momentkal. ved lav hastighed ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-48 Inductance Sat. Point ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Int16
1-5*% Belast.-uafh. indst.
1-50 Motormagnetisering ved stilstand 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-51 Min. hast. v. normal magnet. [O/MIN] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-52 Min. hast. v. normal magnet. [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-53 Modelskiftefrekvens ExpressionLimit All set-ups X FALSE -1 Uint16
1-54 Voltage reduction in fieldweakening ov All set-ups FALSE 0 Uint8
1-55 U/f-karakteristik - U ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-56 U/f-karakteristik - F ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-58 Indk p rot mot testimpulsstr ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-59 Indk pé rot mot testimpulsfrek ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-6* Belastn.-afh. indstilling
1-60 Belastningskomp. ved lav hastighed 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-61 Belastningskomp. ved hgj hast. 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-62 Slipkompensering ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
1-63 Slipkompenseringstidskonstant ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-64 Resonansdaempning ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
1-65 Resonansdaemp.tidskonstant 5ms All set-ups TRUE -3 Uint8
1-66 Min. strom ved lav hastighed ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Uint32
1-67 Belastningstype [0] Passiv belastning All set-ups X TRUE - Uint8
1-68 Minimuminerti 0 kgm? All set-ups X FALSE -4 Uint32
1-69 Maksimuminerti ExpressionLimit All set-ups X FALSE -4 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] Frilgb/forsink.-tid All set-ups TRUE - Uint8
1-73 Indkobling pé roterende motor ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-74 Starthastighed [O/MIN] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-75 Starthastighed [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-76 Startstrom 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
1-8* Stopjusteringer
1-80 Funktion ved stop [0] Frilgb All set-ups TRUE - Uint8
1-81 Min.-hast. for funktion v. stop [O/MIN] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
Min.-hastighed for funktion ved stop
1-82 [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-83 Praecis stopfunktion [0] Praecist rampestop | All set-ups FALSE - Uint8
1-84 Teellervaerdi for praecist stop 100000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
1-85 Hast.komp.fors. ved praec. stop 10 ms All set-ups TRUE -3 Uint8
1-9* Motortemperatur
1-90 Termisk motorbeskyttelse ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-91 Ekstern motorventilator ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-93 Termistorindgang [0] Ingen All set-ups TRUE - Uint8
1-94 ATEX ETR curlim. speed reduction 0 % 2 set-ups X TRUE -1 Uint16
1-95 KTY-folertype [0] KTY-faler 1 All set-ups X TRUE - Uint8
1-96 KTY-termistorressource [0] Ingen All set-ups X TRUE - Uint8
1-97 KTY-graenseniveau 80 °C 1 set-up X TRUE 100 Int16
1-98 ATEX ETR interpol. points freq. ExpressionLimit 1 set-up X TRUE -1 Uint16
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1-99 ATEX ETR interpol points current ExpressionLimit 2 set-ups X TRUE 0 Uint16
1) Denne parameter er kun tilgaengelig med softwareversion 48.XX.
5.1.6 2-** Bremser
Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up | Kun FC 302 [ Andring |Konverte- Type
meter under drift | ringsinde
num ks
mer
2-0* DC-bremse
2-00 DC-holdestrgm 50 % All set-ups TRUE Uint8
2-01 DC-bremsestrgm 50 % All set-ups TRUE Uint16
2-02 DC-bremseholdetid 10s All set-ups TRUE -1 Uint16
DC-bremseindkoblingshast. [omdr./
2-03 min.] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
2-04 DC-bremseindkoblingshast. [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
2-05 Maksimumreference MaxReference (P303) | All set-ups TRUE -3 Int32
2-06 Parkeringsstrem 50 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-07 Parkeringstid 3s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-1* Bremseenergifunkt.
2-10 Bremsefunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
2-11 Bremsemodstand (ohm) ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 vint16
2-12 Bremseeffektgraense (kW) ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
2-13 Bremseeffektovervagning [0] Ikke aktiv All set-ups TRUE - Uint8
2-15 Bremsekontrol [0] Ikke aktiv All set-ups TRUE - Uint8
2-16 AC-bremse maks. strem 100 % All set-ups TRUE -1 Uint32
2-17 Overspaendingsstyring [0] Deaktiveret All set-ups TRUE - Uint8
2-18 Bremsekontrolbetingelse [0] Ved opstart All set-ups TRUE - Uint8
2-19 Over-voltage Gain 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-2* Mekanisk bremse
2-20 Bremsefrigarelsesstrom ImaxVLT (P1637) All set-ups TRUE -2 Uint32
2-21 Bremseaktiveringshast. [O/MIN] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
2-22 Bremseaktiveringshast. [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
2-23 Bremseaktiveringsforsinkelse 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-24 Stopforsinkelse 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-25 Bremsefrigorelsestid 0.20 s All set-ups TRUE -2 Uint16
2-26 Moment-reference 0% All set-ups TRUE -2 Int16
2-27 Moment-rampetid 02s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-28 Boost-faktorforst. 1 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
2-29 Torque Ramp Down Time 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-3* Adv. Mech Brake
2-30 Position P Start Proportional Gain 0.0000 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
2-31 Speed PID Start Proportional Gain 0.0150 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
2-32 Speed PID Start Integral Time 200.0 ms All set-ups TRUE -4 Uint32
2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time 10.0 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
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5.1.7 3-** Reference/ramper

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring |Konverte- Type

meter under | ringsinde

num drift ks

mer

3-0* Referencegraenser

3-00 Referenceomrade ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

3-01 Reference-/feedback-enhed ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

3-02 Minimumreference ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32

3-03 Maksimumreference ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32

3-04 Referencefunktion [0] Sum All set-ups TRUE - Uint8

3-1* Referencer

3-10 Preset-reference 0 % All set-ups TRUE -2 Int16

3-11 Jog-hastighed [HZ] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16

3-12 Catch up/slow down 0 % All set-ups TRUE -2 Int16

[0] Keedet til hand /

3-13 Referencested auto All set-ups TRUE - Uint8

3-14 Preset relativ reference 0 % All set-ups TRUE -2 Int32

3-15 Referenceressource 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

3-16 Referenceressource 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

3-17 Referenceressource 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

3-18 Relativ skalering, referenceressource [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8

3-19 Jog-hastighed [O/MIN] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16

3-4* Rampe 1

3-40 Rampe 1, type [0] Lineger All set-ups TRUE - Uint8

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
Rampe 1 S-rampeforhold ved acc.-

3-45 start 50 % All set-ups TRUE Uint8

3-46 Rampe 1 S-rampeforhold ved acc.-slut 50 % All set-ups TRUE Uint8

3-47 Ramp1 S-rampfh v.dec.start 50 % All set-ups TRUE Uint8
Rampe 1 S-rampeforhold ved decel.-

3-48 slut 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8

3-5%* Rampe 2

3-50 Rampe 2, type [0] Lineaer All set-ups TRUE - Uint8

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
Rampe 2 S-rampeforhold ved acc.-

3-55 start 50 % All set-ups TRUE Uint8

3-56 Rampe 2 S-rampeforhold ved acc.-slut 50 % All set-ups TRUE Uint8

3-57 Ramp2 S-rampfh v.dec.start 50 % All set-ups TRUE Uint8
Rampe 2 S-rampeforhold ved decel.-

3-58 slut 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8

3-6* Rampe 3

3-60 Rampe 3, type [0] Lineaer All set-ups TRUE - Uint8

3-61 Rampe 3, rampe-op-tid ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32

3-62 Rampe 3, rampe-ned-tid ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
Rampe 3 S-rampeforhold ved acc.-

3-65 start 50 % All set-ups TRUE Uint8

3-66 Rampe 3 S-rampeforhold ved acc.-slut 50 % All set-ups TRUE Uint8

3-67 Ramp3 S-rampfh v.dec.start 50 % All set-ups TRUE Uint8
Rampe 3 S-rampeforhold ved decel.-

3-68 slut 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
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3-7* Rampe 4

3-70 Rampe 4, type [0] Lineaer All set-ups TRUE - Uint8

3-71 Rampe 4, rampe-op-tid ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32

3-72 Rampe 4, rampe-ned-tid ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
Rampe 4 S-rampeforhold ved acc.-

3-75 start 50 % All set-ups TRUE Uint8

3-76 Rampe 4 S-rampeforhold ved acc.-slut 50 % All set-ups TRUE Uint8

3-77 Ramp4 S-rampfh v.dec.start 50 % All set-ups TRUE Uint8
Rampe 4 S-rampeforhold ved decel.-

3-78 slut 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8

3-8* Andre ramper

3-80 Jog-rampetid ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32

3-81 Kvikstop rampetid ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -2 Uint32

3-82 Kvikstop rampetype [0] Lineaer All set-ups TRUE - Uint8

3-83 Kvikstop S-rampeforh. ved decel. Start 50 % All set-ups TRUE Uint8

3-84 Kvikstop S-rampeforh. ved decel. slut 50 % All set-ups TRUE Uint8

3-89 Ramp Lowpass Filter Time 1 ms All set-ups TRUE -4 Uint16

3-9* Digitalt pot.-meter

3-90 Trinsterrelse 0.10 % All set-ups TRUE -2 Uint16

3-91 Rampetid 1s All set-ups TRUE -2 Uint32

3-92 Effektretablering [0] Ikke aktiv All set-ups TRUE - Uint8

3-93 Maksimumgraense 100 % All set-ups TRUE Int16

3-94 Minimumgraense -100 % All set-ups TRUE Int16

3-95 Rampeforsinkelse ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 TimD

1) Denne parameter er kun tilgaengelig med softwareversion 48.XX.

5.1.8 4-** Greenser/advarsler

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type

meter under | teringsin

num drift deks

mer

4-1* Motorgraenser

4-10 Motorhastighedsretning ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8

4-11 Motorhastighed, lav graense [O/MIN] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16

4-12 Motorhastighed, lav graense [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16

4-13 Motorhastighed, hgj graense [O/MIN] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16

4-14 Motorhastighed, hgj graense [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16

4-16 Momentgraense for motordrift ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16

4-17 Momentgraense for generatordrift 100 % All set-ups TRUE -1 Uint16

4-18 Stremgraense ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint32

4-19 Maks. udgangsfrekvens ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16

4-2* Greensefakt.

4-20 Momentgraensefaktorkilde [0] Ingen funkt All set-ups TRUE - Uint8

4-21 Hastighedsgraensefaktorkilde [0] Ingen funkt All set-ups TRUE - Uint8

4-23 Brake Check Limit Factor Source [0] DC-link voltage All set-ups TRUE - Uint8

4-24 Brake Check Limit Factor 98 % All set-ups TRUE 0 Uint8

4-3* Motorhast. mon.

4-30 Motorfeedbacktabfunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
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4-31 Motorfeedbackhastighedsfejl 300 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-32 Timeout for motorfeedbacktab ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
4-34 Sporingsfejlfunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-35 Sporingsfejl 10 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-36 Sporingsfejl timeout 1s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-37 Sporingsfejlsrampning 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-38 Sporingsfejl rampetimeout 1s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-39 Sporingsfejl efter rampetimeout 5s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-4* Speed Monitor

4-43 Motor Speed Monitor Function [0] Deaktiveret All set-ups TRUE - Uint8
4-44 Motor Speed Monitor Max 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-45 Motor Speed Monitor Timeout 0.1s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-5* Just.-advarsler

4-50 Advarsel, stream lav 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
4-51 Advarsel, strem hgj ImaxVLT (P1637) All set-ups TRUE -2 Uint32
4-52 Advarsel, hastighed lav 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-53 Advarsel, hastighed hgj ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-54 Advarsel, reference lav -999999.999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-55 Advarsel, reference hgj 999999.999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-56 Advarsel, feedback lav ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
4-57 Advarsel, feedback hgj ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
4-58 Manglende motorfasefunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-59 Motor Check At Start [0] Ikke aktiv All set-ups TRUE - Uint8
4-6* Hastighedsbypass

4-60 Bypass-hastighed fra [O/MIN] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-61 Bypass-hastighed fra [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-62 Bypass-hastighed til [O/MIN] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-63 Bypass-hastighed til [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1) Denne parameter er kun tilgeengelig med softwareversion 48.XX.

5.1.9 5-** Digital ind-/udgang

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under | teringsin

num drift deks

mer

5-0* Digital 1/O-tilstand

5-00 Digital I/0-tilstand [0] PNP All set-ups FALSE Uint8
5-01 Klemme 27, tilstand [0] Indgang All set-ups TRUE Uint8
5-02 Klemme 29, tilstand [0] Indgang All set-ups X TRUE Uint8
5-1* Digitale indgange

5-10 Klemme 18, digital indgang ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
5-1 Klemme 19, digital indgang ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
5-12 Klemme 27, digital indgang ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
5-13 Klemme 29, digital indgang ExpressionLimit All set-ups X TRUE Uint8
5-14 Klemme 32, digital indgang ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
5-15 Klemme 33, digital indgang ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
5-16 Klemme X30/2, digital indgang ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
5-17 Klemme X30/3, digital indgang ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
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5-18 Klemme X30/4, digital indgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-19 Klemme 37 Sikker standsning ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
5-20 Klemme X46/1, digital indgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-21 Klemme X46/3, digital indgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-22 Klemme X46/5, digital indgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-23 Klemme X46/7, digital indgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-24 Klemme X46/9, digital indgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-25 Klemme X46/11, digital indgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8 5
5-26 Klemme X46/13, digital indgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
5-3* Digitale udgange

5-30 Klemme 27, digital udgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-31 Klemme 29, digital udgang ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-32 Klem X30/6, digi ud (MCB 101) ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-33 Klem X30/7 digi udg (MCB 101) ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-4* Relaeer

5-40 Funktionsrelee ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-41 ON-forsinkelse, relae 0.01s All set-ups TRUE -2 vint16
5-42 OFF-forsinkelse, relee 0.01s All set-ups TRUE -2 vint16
5-5*% Pulsindgang

5-50 Kl. 29 lav frekvens 100 Hz All set-ups X TRUE 0 Uint32
5-51 KI. 29 hgj frekvens ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Uint32
5-52 KI. 29 lav ref/feedb.-veerdi 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups X TRUE -3 Int32
5-53 KI. 29 hgj ref/feedb.-veerdi ExpressionLimit All set-ups X TRUE -3 Int32
5-54 Pulsfiltertidskonstant #29 100 ms All set-ups X FALSE -3 Uint16
5-55 Kl. 33 lav frekvens 100 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32
5-56 Kl. 33 hgj frekvens ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-57 Kl. 33 lav ref/feedb.-vaerdi 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups TRUE -3 Int32
5-58 Kl. 33 hgj ref/feedb.-vaerdi ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
5-59 Pulsfiltertidskonstant #33 100 ms All set-ups FALSE -3 Uint16
5-6* Pulsudgang

5-60 Klemme 27, pulsudgangsvariabel ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-62 Pulsudgang, maks. frekv. #27 ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-63 Klemme 29, pulsudgangsvariabel ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
5-65 Pulsudgang, maks. frekv. #29 ExpressionLimit All set-ups X TRUE 0 Uint32
5-66 Klemme X30/6, pulsudgangsvariabel ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-68 Pulsudgang, maks. frekv. #X30/6 ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-7* 24V koderindgang

5-70 Klemme 32/33 Pulser pr. omdrejning 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
5-71 Klemme 32/33, koderretning [0] Med uret All set-ups FALSE - Uint8
5-8* Koderudgang

5-80 AHF-kond.gentilslut.forsin. 25 s 2 set-ups X TRUE 0 Uint16
5-9* Busstyret

5-90 Digital & releebusstyring 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
5-93 Pulsudgang #27, busstyring 0 % All set-ups TRUE -2 N2
5-94 Pulsudgang #27, timeout forudindstillet 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
5-95 Pulsudgang #29, busstyring 0% All set-ups X TRUE -2 N2
5-96 Pulsudgang #29, timeout forudindstillet 0 % 1 set-up X TRUE -2 Uint16
5-97 Pulsudgang #X30/6 busstyring 0 % All set-ups TRUE -2 N2
5-98 Pulsud. #X30/6 timeout forudindst. 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
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5.1.10 6-** Analog ind-/udgang

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up |Kun FC 302| Andring | Konver- Type

meter under teringsi

num drift ndeks

mer

6-0* Analog I/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 1

6-10 Klemme 53, lav spaending ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Int16

6-11 Klemme 53, hgj spaending 10V All set-ups TRUE -2 Int16

6-12 Klemme 53, lav strem 0.14 mA All set-ups TRUE -5 Int16

6-13 Klemme 53, hgj strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
0 ReferenceFeed-

6-14 Klemme 53, lav ref./feedb.-veerdi backUnit All set-ups TRUE -3 Int32

6-15 Klemme 53, hgj ref./feedb.-vaerdi ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32

6-16 Klemme 53, filtertidskonstant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16

6-2* Analog indgang 2

6-20 Klemme 54, lav spaending ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Int16

6-21 Klemme 54, hgj spaending 10V All set-ups TRUE -2 Int16

6-22 Klemme 54, lav strem ExpressionLimit All set-ups TRUE -5 Int16

6-23 Klemme 54, hgj strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
0 ReferenceFeed-

6-24 Klemme 54, lav ref./feedb.-veerdi backUnit 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 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16

6-3* Analog indgang 3

6-30 Klemme X30/11, lav spaending 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16

6-31 Klemme X30/11, hgj spaending 10V All set-ups TRUE -2 Int16
0 ReferenceFeed-

6-34 KI. X30/11 lav ref./feedb.- veerdi backUnit All set-ups TRUE -3 Int32

6-35 KI. X30/11 hgj ref./feedb.- veerdi ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32

6-36 Kl. X30/11, filtertidskonstant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16

6-4* Analog indgang 4

6-40 Klemme X30/12, lav spaending 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16

6-41 Klemme X30/12, hgj spaending 10V All set-ups TRUE -2 Int16
0 ReferenceFeed-

6-44 KI. X30/12 lav ref./feedb.- veerdi backUnit All set-ups TRUE -3 Int32

6-45 KI. X30/12 hgj ref./feedb.- veerdi ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32

6-46 KI. X30/12, filtertidskonstant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16

6-5* Analog udgang 1

6-50 Klemme 42, udgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

6-51 Klemme 42, udg. min. skal. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16

6-52 Klemme 42, udg. maks. skal. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16

6-53 Klemme 42, udgangsbusstyring 0% All set-ups TRUE -2 N2

Klemme 42, preset for udgangs-

6-54 timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16

6-55 Klemme 42 udgangsfilter [0] Ikke aktiv 1 set-up TRUE - Uint8

6-6* Analog udgang 1

6-60 Klemme X30/8, udgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

6-61 Klemme X30/8, min. skalering 0 % All set-ups TRUE -2 Int16

6-62 Klemme X30/8, maks. skalering 100 % All set-ups TRUE -2 Int16

6-63 Klemme X30/8 busstyring 0 % All set-ups TRUE -2 N2
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Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up | Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under teringsi
num drift ndeks
mer
Klemme X30/8, udgangstimeout
6-64 forudindstillet 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-7* Analog udgang 3
6-70 Klemme X45/1 udgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-71 Klemme X45/1 min. skal. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-72 Klemme X45/1 maks. skal. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-73 Klemme X45/1, busstyring 0 % All set-ups TRUE -2 N2
Klemme X45/1, preset for udg.-
6-74 timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-8* Analog udgang 4
6-80 Klemme X45/3 udgang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
6-81 Klemme X45/3 min. skal. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-82 Klemme X45/3 maks. skal. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-83 Klemme X45/3, busstyring 0% All set-ups TRUE -2 N2
Klemme X45/3, preset udgangs-
6-84 timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
5.1.11 7-** Styreenheder
Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up | Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under | teringsin
num drift deks
mer
7-0* Hastighed, PID-styr.
7-00 Hastighed, PID-feedbackkilde ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
7-01 Speed PID Droop 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-02 Hastighed, PID-proportionalforst. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
7-03 Hastighed, PID-integrationstid ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint32
7-04 Hastighed, PID-differentieringstid ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
7-05 Hastighed, PID diff. forsteerk.-graense 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-06 Hastighed, PID-lavpasfiltertid ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
7-07 Hast. PID Feedb.gearudv.forh. 1 N/A All set-ups FALSE -4 Uint32
7-08 Hastighed, PID-fremfgringsfaktor 0 % All set-ups FALSE 0 Uint16
7-09 Speed PID Error Correction w/ Ramp ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint32
7-1* Moment Pl-styr.
7-10 Torque Pl Feedback Source [0] Controller Off All set-ups TRUE - Uint8
7-12 Moment Pl-proportionalforst. 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-13 Moment Pl-integrationstid 0.020 s All set-ups TRUE -3 Uint16
7-16 Torque PI Lowpass Filter Time 5ms All set-ups TRUE -4 Uint16
7-18 Torque PI Feed Forward Factor 0 % All set-ups TRUE Uint16
7-19 Current Controller Rise Time ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint16
7-2* Processtyringsfb.
7-20 Proc. lukket slgjfe, tilb. 1-signal [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
7-22 Proc. lukket slgjfe, tilb. 2-signal [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
7-3* Proces, PID-reg.
7-30 Proces PID normal/inverteret styring [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-31 Proces, PID-anti windup [1] Aktiv All set-ups TRUE - Uint8
7-32 Proces PID starthastighed 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-33 Proces PID-proportionalforstaerkning ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
7-34 Proces, PID-integrationstid 10000 s All set-ups TRUE -2 Uint32
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Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up | Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under | teringsin
num drift deks
mer
7-35 Proces, PID-differentieringstid 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
7-36 Proces PID diff. Forsteerkningsgraense 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-38 Proces PID-feed forward-faktor 0 % All set-ups TRUE Uint16
7-39 Pa referencebandbredde 5% All set-ups TRUE Uint8
7-4* Adv. Process PID |
7-40 Process PID I-del nulstilling [0] Nej All set-ups TRUE - Uint8
7-41 Process PID-udgang neg: bgjle -100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-42 Process PID-udgang pos.: bgjle 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-43 Process PID-forst.skal. ved min. ref. 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-44 ProcessPID-forstrk.skal. v maks. ref. 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-45 Process PID-fremfgringsressource [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
7-46 ProcessPID-fremf. normal/inv. reg. [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-48 PCD Feed Forward 0 N/A All set-ups X TRUE 0 Uint16
7-49 Process PID normal/inv. reg. [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-5* Adv. Process PID Il
7-50 Process PID udvidet PID [1] Aktiveret All set-ups TRUE - Uint8
7-51 Process PID-fremfar.forst. 1 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
7-52 Process PID-fremfer.oprampning 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-53 Process PID-fremfer.nedrampning 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-56 Process PID-ref. Filtertid 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
7-57 Process PID-fb. Filtertid 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
1) Denne parameter er kun tilgeengelig med softwareversion 48.XX.
5.1.12 8-** Komm. og optioner
Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up | Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under | teringsin
num drift deks
mer
8-0* Gen. indstillinger
8-01 Styrested [0] Digital og styreord | All set-ups TRUE - Uint8
8-02 Styreordskilde ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-03 Styreordstimeouttid 1s 1 set-up TRUE -1 Uint32
8-04 Styreordstimeoutfunktion ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
[1] Genoptag
8-05 Slut pa timeout-funktion opsaetning 1 set-up TRUE - Uint8
8-06 Nulstil styreordstimeout [0] Ingen nulstilling All set-ups TRUE - Uint8
8-07 Diagnoseudlgser [0] Ikke muligt 2 set-ups TRUE - Uint8
8-08 Udlaesningsfiltrering ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-1* Styreordsindst.
8-10 Styreordsprofil [0] FC-profil All set-ups TRUE - Uint8
8-13 Konfigurerbart statusord ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-14 Konfigurerbart styreord CTW [1] Profilstandard 2 set-ups TRUE - Uint8
8-17 Configurable Alarm and Warningword [0] Off All set-ups TRUE - Uint16
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 FC-portens baud-hast. ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
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Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up | Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under | teringsin

num drift deks

mer

8-33 Paritet/stop-bits [0] Lige par. 1 stop-bit 1 set-up TRUE - Uint8
8-34 Estimeret cyklustid 0ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
8-35 Min. svartidsforsinkelse 10 ms 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-36 Maks. svartidsforsinkelse ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 Maksimum forsinkelse mellem tegn ExpressionLimit 1 set-up TRUE -5 Uint16
8-4* FC MC-protokolsaet

8-40 Valg af telegram [1] Standardtelegram 1 2 set-ups TRUE - Uint8
8-41 Parametre til signaler 0 All set-ups FALSE - Uint16
8-42 PCD-skrivekonfiguration ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint16
8-43 PCD-laesekonfiguration ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint16
8-45 BTM-transaktionskommando [0] Ikke aktiv All set-ups FALSE - Uint8
8-46 BTM-transaktionsstatus [0] Ikke aktiv All set-ups TRUE - Uint8
8-47 BTM-timeout 60 s 1 set-up FALSE Uint16
8-48 BTM Maximum Errors 21 N/A 1 set-up TRUE Uint8
8-49 BTM Error Log 0.255 N/A All set-ups TRUE -3 Uint32
8-5* Digital/bus

8-50 Velg 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 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-53 Veelg start [3] Logisk ELLER All set-ups TRUE - Uint8
8-54 Veelg reversering ExpressionLimit 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
8-8* FC-portdiagnose

8-80 Busmedd.taeller 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-81 Busfejlteeller 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-82 Slavemedd.-teeller 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-83 Slavefejlteeller 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-9*% Bus jog

8-90 Bus-jog 1, hastighed ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
8-91 Bus-jog 2, hastighed ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
5.1.13 9-** PROFldrive

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC Andring | Konverte- Type
meter 302 under drift | ringsinde

num ks

mer

9-00 Seetpunkt 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
9-07 Faktisk vaerdi 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
9-15 PCD-skrivekonfiguration ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint16
9-16 PCD-laesekonfiguration ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
9-18 Knudeadresse 126 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
9-19 Drive Unit System Number 1034 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 2 set-ups FALSE - Uint16
9-28 Processtyring [1] Aktiver cykl. master 2 set-ups FALSE - Uint8
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Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC Andring | Konverte- Type
meter 302 under drift | ringsinde

num ks

mer

9-44 Fejimeddelelsestaeller 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 Fejltilstandstaeller 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 [1] Opsaetning 1 All set-ups TRUE - Uint8
9-71 Profibus, gem datavaerdier [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
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
5.1.14 10-** CAN-fieldbus

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under teringsin

num drift deks

mer

10-0* Feelles indstillinger

10-00 Can-protokol ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint8
10-01 Valg af baud-hastighed ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
10-02 MAC ID ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint8
10-05 Fejltaeller for udleesningsafsendelse 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-06 Fejlteeller for udleesningsmodtagelse 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-07 Afbrydelsesteeller for udlaesningsbus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-1* DeviceNet

10-10 Procesdatatypevalg ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
10-11 Skrivning af procesdatakonf. ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
10-12 Leesning af procesdatakonf. ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
10-13 Advarselsparameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
10-14 Netreference [0] Ikke aktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
10-15 Netstyring [0] Ikke aktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
10-2* COS-filtre

10-20 COS-filter 1 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
10-21 COS-filter 2 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
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Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under teringsin
num drift deks
mer
10-22 COS-filter 3 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
10-23 COS-filter 4 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
10-3* Parameteradgang
10-30 Array-indeks 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
10-31 Gem dataveerdier [0] Ikke aktiv All set-ups TRUE - Uint8
10-32 DeviceNet-revision ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
10-33 Gem altid [0] Ikke aktiv 1 set-up TRUE - Uint8
10-34 DeviceNet-produktkode ExpressionLimit 1 set-up TRUE Uint16
10-39 Devicenet F-parametre 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
10-5* CANopen
10-50 Skrivning af procesdatakonf. ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
10-51 Laesning af procesdatakonf. ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
5.1.15 12-** Ethernet
Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konverte- Type
meter under drift | ringsinde
num ks
mer
12-0* IP-indst.
12-00 IP-adressetildeling ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-01 IP-adresse 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-02 Undernetmaske 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-03 Standardgateway 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-04 DHCP-server 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 OctStr[4]
12-05 Lease udlgber ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-06 Navneservere 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-07 Domaenenavn 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[48]
12-08 Veertsnavn 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[48]
12-09 Fysisk adresse 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[17]
12-1* Eth.-linkpar.
12-10 Linkstatus [0] Intet link All set-ups TRUE - Uint8
12-11 Linkvarighed ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-12 Autoforhandl. ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-13 Linkhast. ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-14 Linkduplex ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-18 Supervisor MAC 0 N/A 2 set-ups TRUE OctStr[6]
12-19 Supervisor IP Addr. 0 N/A 2 set-ups TRUE OctStr[4]
12-2* Procesdata
12-20 Styreforekomst ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint8
12-21 Skrivning af procesdatakonf. ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-22 Laesn. af procesdatakonfig. ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
Process Data Config Write
12-23 Size 16 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-24 Process Data Config Read Size 16 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-27 Primaer master 0 N/A 2 set-ups FALSE 0 OctStr[4]
12-28 Gem dataveerdier [0] Ikke aktiv All set-ups TRUE - Uint8
12-29 Gem altid [0] Ikke aktiv 1 set-up TRUE - Uint8
12-3* EtherNet/IP
12-30 Advarselsparameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
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12-31 Netreference [0] Ikke aktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
12-32 Netstyring [0] Ikke aktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
12-33 CIP-revidering ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
12-34 CIP-produktkode ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-35 EDS-parameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-37 COS-speerretimer 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-38 COSfilter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-4* Modbus TCP
12-40 Statusparameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-41 Slavemedd.-teelling 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-42 Undt.-medd.-teelling for slave 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-5* EtherCAT
12-50 Configured Station Alias 0 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint16
12-51 Configured Station Address 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-59 EtherCAT Status 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-6* Ethernet PowerLink
12-60 Node ID 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
12-62 SDO Timeout 30000 ms All set-ups TRUE -3 Uint32
12-63 Basic Ethernet Timeout 5000.000 ms All set-ups TRUE -6 Uint32
12-66 Threshold 15 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-67 Threshold Counters 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-68 Cumulative Counters 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-69 Ethernet PowerLink Status 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-8* Andre Eth.-tjenest
12-80 FTP-server [0] Deaktiveret 2 set-ups TRUE - Uint8
12-81 HTTP-server [0] Deaktiveret 2 set-ups TRUE - Uint8
12-82 SMTP-tjeneste [0] Deaktiveret 2 set-ups TRUE - Uint8
12-83 SNMP Agent [1] Aktiveret 2 set-ups TRUE - Uint8
12-84 Address Conflict Detection [1] Aktiveret 2 set-ups TRUE - Uint8
12-85 ACD Last Conflict 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 OctStr[35]
Transparent socketchannel-
12-89 port ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint16
12-9* Av. Eth.-tjenester
12-90 Kabeldiagnostik [0] Deaktiveret 2 set-ups TRUE - Uint8
12-91 MDI-X [1] Aktiveret 2 set-ups TRUE - Uint8
12-92 IGMP-snooping [1] Aktiveret 2 set-ups TRUE - Uint8
12-93 Kabelfejllaengde 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-94 Broadcast-stormbeskyttelse -1 % 2 set-ups TRUE 0 Int8
12-95 Broadcast-stormfilter 120 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
12-96 Portkonfig. ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
12-97 QoS Priority ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Int8
12-98 Greense fl-tellere 4000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-99 Medietzellere 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
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5.1.16 13-** Intelligent logik

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring [Konverte-| Type
meter under drift | ringsinde

num ks

mer

13-0* SLC-indstillinger

13-00 SL styreenh.-tilstand ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-01 Starthaendelse ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-02 Stophaendelse ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-03 Nulstil SLC [0] Nulstil ikke SLC All set-ups TRUE - Uint8
13-1* Sammenlignere

13-10 Sammenligner, operand ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-11 Sammenligner, operator ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-12 Sammenligner, veerdi ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 Int32
13-1* RS Flip Flops

13-15 RS-FF Operand S ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-16 RS-FF Operand R ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-2* Timere

13-20 Timer for SL-styreenhed ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 TimD
13-4* Logikregler

13-40 Logisk regel, boolesk 1 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-41 Logisk regel, operator 1 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-42 Logisk regel, boolesk 2 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-43 Logisk regel, operator 2 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-44 Logisk regel, boolesk 3 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-5* Tilstande

13-51 SL styreenhed.-handelse ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-52 SL styreenh.-handling ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
5.1.17 14-** Specielle funkt.

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under drift | teringsin

num deks

mer

14-0* Vekselretterkobling

14-00 Koblingsmgnster [1] SFAVM All set-ups TRUE - Uint8
14-01 Koblingsfrekvens ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-03 Overmodulering ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
14-04 PWM tilfeeldig [0] Ikke aktiv All set-ups TRUE - Uint8
14-06 Dead Time Compensation [1] Aktiv All set-ups TRUE - Uint8
14-1* Mains Failure

14-10 Netfejl [0] Ingen funkt All set-ups TRUE - Uint8
14-11 Netspaending ved netfejl ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-12 Funktion ved netubalance [0] Trip All set-ups TRUE - Uint8
14-14 Kin. Back-up Time-out 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-15 Kin. Back-up Trip Recovery Level ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint32
14-16 Kin. Back-up Gain 100 % All set-ups X TRUE 0 Uint32
14-2* Trip-reset

14-20 Nulstillingstilstand [0] Manuel nulstilling All set-ups TRUE - Uint8
14-21 Automatisk genstarttid ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-22 Driftstilstand [0] Normal drift All set-ups TRUE - Uint8
14-23 Typekodeindstil. ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint16
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Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under drift | teringsin
num deks
mer
14-24 Tripfors. ved stremgraense 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
Trip-forsinkelse ved momene-
14-25 graense 60 s All set-ups TRUE Uint8
14-26 Tripforsinkelse ved vekselretterfejl ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-28 Produktionsindstilllinger [0] Ingen handling All set-ups TRUE - Uint8
14-29 Servicekode 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
14-3* Stromgraensestyr.
14-30 Stremgreensestyring, prop.-forst. 100 % All set-ups FALSE 0 Uint16
14-31 Stremgraensestyring, integr.-tid ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint16
14-32 Stremgraensestyring, filtertid ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
14-35 Beskyttelse mod stalling [1] Aktiveret All set-ups FALSE - Uint8
14-36 Field-weakening Function [0] Auto All set-ups X TRUE - Uint8
14-37 Fieldweakening Speed ExpressionLimit All set-ups X TRUE 67 Uint16
14-4* Energioptimering
14-40 VT-niveau 66 % All set-ups FALSE Uint8
14-41 Mindste magnetisering for AEO ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-42 Mindste AEO-frekvens ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-43 Motor-Cosphi ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
14-5* Miljo
14-50 RFI-filter [1] Aktiv 1 set-up FALSE - Uint8
14-51 DC-link-kompensation ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-52 Ventilatorstyring [0] Auto All set-ups TRUE - Uint8
14-53 Vent.overv. [1] Advarsel All set-ups TRUE - Uint8
14-55 Udgangsfilter [0] Uden filter All set-ups FALSE - Uint8
14-56 Kapacitetsudgangsfilter ExpressionLimit All set-ups FALSE -7 Uint16
14-57 Induktansudgangsfilter ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Uint16
14-59 Faktisk antal vekselret.-enh. ExpressionLimit 1 set-up X FALSE 0 Uint8
14-7* Kompatibilitet
14-72 VLT®-alarmord 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
14-73 VLT®-advarselsord 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
14-74 VLT® udvidet statusord 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
14-8* Optioner
Option forsynet via ekstern
14-80 24VDC [1] Ja 2 set-ups FALSE - Uint8
14-88 Option Data Storage 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
14-89 Option Detection [0] Protect Option Config. 1 set-up TRUE - Uint8
14-9* Fejlindst.
14-90 |Fej|niveau ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
5.1.18 15-** Apparatinfo.
Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under teringsin
num drift deks
mer
15-0* Driftsdata
15-00 Driftstimer 0h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-01 Kerte timer 0h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-02 kWh-teeller 0 kWh All set-ups FALSE 75 Uint32
15-03 Antal indkoblinger 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
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Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under teringsin

num drift deks

mer

15-04 Antal overtemperaturer 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
15-05 Antal overspaendinger 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
15-06 Reset kWh-taeller [0] Nulstil ikke All set-ups TRUE - Uint8
15-07 Nulstil teeller for kerte timer [0] Nulstil ikke All set-ups TRUE - Uint8
15-1* Datalogindstillinger

15-10 Logging-kilde 0 2 set-ups TRUE - Uint16
15-11 Logging-interval ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 TimD
15-12 Udlgserhaendelse [0] FALSK 1 set-up TRUE - Uint8
15-13 Logging-tilstand [0] Log altid 2 set-ups TRUE - Uint8
15-14 Prover for udlgser 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
15-2* Baggrundslogbog

15-20 Baggrundslogbog: Haendelse 0 N/A All set-ups FALSE Uint8
15-21 Baggrundslogbog: Veerdi 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
15-22 Baggrundslogbog: Tid 0 ms All set-ups FALSE -3 Uint32
15-3* Fejllogbog

15-30 Fejllogbog: Fejlkode 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
15-31 Fejllogbog: Veerdi 0 N/A All set-ups FALSE Int16
15-32 Fejllogbog: Tid O0s All set-ups FALSE 0 Uint32
15-4* Apparatident.

15-40 FC-type 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[6]
15-41 Effektdel 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-42 Spaending 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-43 Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[5]
15-44 Bestilt typekodestreng 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-45 Faktisk typekodestreng 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-46 Apparatbestillingsnummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-47 Effektkortbestillingsnr. 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-48 LCP-id-nr. 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-49 SW-id, styrekort 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-50 SW-id, effektkort 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-51 Apparatserienummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[10]
15-53 Effektkortserienr. 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[19]
15-54 Config File Name ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 VisStr[16]
15-59 Filnavn ExpressionLimit 1 set-up FALSE 0 VisStr[16]
15-6* Optionsident.

15-60 Option monteret 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-61 Optionens SW-version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-62 Optionsbestillingsnr. 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr([8]
15-63 Optionsserienr. 0 N/A 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]
15-72 Option i port B 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-73 Port B-optionens SW-version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-74 Option i port CO 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-75 Port CO-optionens SW-version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-76 Option i port C1 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-77 Port C1-optionens SW-version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-8* Driftsdata Il

15-80 Kerte timer for ventilator 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
15-81 Preset kerte timer for ventilator 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
MG33MMO1 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. 241




5

Dt

Parameterlister

VLT® AutomationDrive FC 301/302

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under teringsin

num drift deks

mer

15-89 Configuration Change Counter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-9* Parameterinfo.

15-92 Definerede parametre 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
15-93 Modificerede parametre 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
15-98 Apparatident. 0 N/A All set-ups FALSE VisStr[40]
15-99 Parameter, metadata 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
5.1.19 16-** Dataudlaesninger

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under teringsin

num drift deks

mer

16-0* Generel status

16-00 Styreord 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-01 Reference [enhed] 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups FALSE -3 Int32
16-02 Reference % 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
16-03 statusord 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-05 Vigtigste faktiske veerdi [%] 0 % All set-ups FALSE -2 N2
16-06 Actual Position 0 CustomReadoutUnit2 All set-ups FALSE 0 Int32
16-09 Tilpas. udlaes. 0 CustomReadoutUnit All set-ups FALSE -2 Int32
16-1* Motorstatus

16-10 Effekt [kW] 0 kW All set-ups FALSE 1 Int32
16-11 Effekt [hp] 0 hp All set-ups FALSE -2 Int32
16-12 Motorspaending ov All set-ups FALSE -1 Uint16
16-13 Frekvens 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
16-14 Motorstrgm 0A All set-ups FALSE -2 Int32
16-15 Frekvens [%] 0% All set-ups FALSE -2 N2
16-16 Moment [Nm] 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int16
16-17 Hastighed [O/MIN] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-18 Termisk motorbelastning 0% All set-ups FALSE 0 Uint8
16-19 KTY-folertemperatur 0 °C All set-ups FALSE 100 Int16
16-20 Motorvinkel 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
16-21 Torque [%] High Res. 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
16-22 Moment [%] 0 % All set-ups FALSE 0 Int16
16-23 Motor Shaft Power [kW] 0 kW All set-ups TRUE 1 Int32
16-24 Calibrated Stator Resistance 0.0000 Ohm All set-ups X TRUE -4 Uint32
16-25 Moment [Nm] hgj 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int32
16-3* Apparatstatus

16-30 DC Link-spaending oV All set-ups FALSE 0 Uint16
16-31 System Temp. 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
16-32 Bremseenergi /s 0 kw All set-ups FALSE 0 Uint32
16-33 Bremseenergi /2 min 0 kW All set-ups FALSE 0 Uint32
16-34 Kelepl.-temp. 0°C All set-ups FALSE 100 Uint8
16-35 Termisk inverterbelastning 0% All set-ups FALSE 0 Uint8
16-36 Vekselret. nom. strem ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-37 Vekselret. maks. stram ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-38 SL-styreenh,, tilstand 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
16-39 Styrekorttemp. 0°C All set-ups FALSE 100 Uint8
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meter under teringsin
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mer
16-40 Logging-buffer fuld [0] Nej All set-ups TRUE - Uint8
16-41 Bundstatuslinje pa LCP 0 N/A All set-ups TRUE 0 VisStr[50]
16-45 Motor Phase U Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-46 Motor Phase V Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-47 Motor Phase W Current 0A All set-ups TRUE -2 Int32
16-48 Speed Ref. After Ramp [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-49 Kilde til stramfejl 0 N/A All set-ups X TRUE 0 Uint8
16-5* Ref.& feedb. 5
16-50 Ekstern reference 0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16
16-51 Pulsreference 0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16
16-52 Feedback [enhed] 0 ReferenceFeedbackUnit | All set-ups FALSE -3 Int32
16-53 Digi pot-reference 0 N/A All set-ups FALSE -2 Int16
16-57 Feedback [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-6* Indgange & udgange
16-60 Digital indgang 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-61 Klemme 53, koblingsindstilling [0] Strem All set-ups FALSE - Uint8
16-62 Analog indgang 53 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-63 Klemme 54, koblingsindstilling [0] Strem All set-ups FALSE - Uint8
16-64 Analog indgang 54 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-65 Analog udgang 42 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-66 Digital udgang [bin] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-67 Frekvensindgang #29 [Hz] 0 N/A All set-ups X FALSE 0 Int32
16-68 Frekvensindgang #33 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-69 Pulsudgang #27 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-70 Pulsudgang #29 [Hz] 0 N/A All set-ups X FALSE 0 Int32
16-71 Relzeudgang [bin] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-72 Teeller A 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-73 Teeller B 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-74 Prec. stop-teeller 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
16-75 Analog indg. X30/11 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-76 Analog indg. X30/12 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-77 Analog udgang X30/8 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-78 Analog udg. X45/1 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-79 Analog udg. X45/3 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-8* Fieldbus- & FC-port
16-80 Fieldbus, CTW 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-82 Fieldbus-REF. 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-84 Komm.-optionsstatusord 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-85 FC-port, CTW 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-86 FC-port, REF 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-87 Bus Readout Alarm/Warning 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
Configurable Alarm/Warning
16-89 Word 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-9* Diagn.udlaesninger
16-90 Alarmord 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-91 Alarmord 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-92 Advarselsord 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-93 Advarselsord 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
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16-94 Udv. statusord 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32

1) Denne parameter er kun tilgaengelig med softwareversion 48.XX.

5.1.20 17-** Feedback-option

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under teringsin

num drift deks

mer

17-1* Trinv. enc.gree.fl.

17-10 Signaltype [1] RS422 (5V TTL) All set-ups FALSE - Uint8
17-11 Oplgsning (PPR) 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
17-2* Abs. enc.-graensefl.

17-20 Valg af protokol [0] Ingen All set-ups FALSE - Uint8
17-21 Oplgsning (positioner/omdr.) ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint32
17-22 Multiturn Revolutions 1 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
17-24 SSI-dataleengde 13 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
17-25 Clockfrekvens 260 kHz All set-ups FALSE 3 Uint16
17-26 SSI-dataformat [0] Gray-kode All set-ups FALSE - Uint8
17-34 HIPERFACE-baud-hastighed [4] 9600 All set-ups FALSE - Uint8
17-5* Resolv.-graensefl.

17-50 Poler 2 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint8
17-51 Indgangsspaen. 7V 1 set-up FALSE -1 Uint8
17-52 Indgangsfrekvens 10 kHz 1 set-up FALSE 2 Uint8
17-53 Transformationsforh. 0.5 N/A 1 set-up FALSE -1 Uint8
17-56 Encoder Sim. Resolution [0] Disabled 1 set-up FALSE - Uint8
17-59 Resolver-graenseflade [0] Deaktiveret 2 set-ups FALSE - Uint8
17-6* Overvagn. og app.

17-60 Feedbackretning [0] Med uret All set-ups FALSE - Uint8
17-61 Feedbacksignalovervagning [1] Advarsel All set-ups TRUE - Uint8
17-7% Position Scaling

17-70 Position Unit [0] pu All set-ups TRUE - Uint8
17-71 Position Unit Scale 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int8

17-72 Position Unit Numerator 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
17-73 Position Unit Denominator 1 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
17-74 Position Offset 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32

1) Denne parameter er kun tilgeengelig med softwareversion 48.XX.

5.1.21 18-** Dataudlaesning 2

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under drift | teringsin

num deks

mer

18-3* Analog Readouts

18-36 Analog indg. X48/2 [mA] 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
18-37 Temp.indg. X48/4 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int16
18-38 Temp.indg. X48/7 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int16
18-39 Temp.indg. X48/10 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int16

244 Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes. MG33MMO1



Dt

Parameterlister

Programming Guide

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under drift | teringsin
num deks
mer
18-4* PGIO-dataudleesning
18-43 Analog udg. X49/7 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-44 Analog udg. X49/9 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-45 Analog udg. X49/11 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-5* Active Alarms/Warnings
18-55 Active Alarm Numbers 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
18-56 Active Warning Numbers 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
18-6* Inputs & Outputs 2 5
18-60 Digital Input 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
18-7* Rectifier Status
18-70 Mains Voltage oV All set-ups X TRUE 0 Uint16
18-71 Mains Frequency 0 Hz All set-ups X TRUE -1 Int16
18-72 Mains Imbalance 0 % All set-ups X TRUE -1 Uint16
18-75 Rectifier DC Volt. oV All set-ups X TRUE 0 Uint16
18-9* PID-udlzesn.
18-90 Process PID-fejl 0% All set-ups FALSE -1 Int16
18-91 Process PID-udgang 0% All set-ups FALSE -1 Int16
18-92 Process PID-bgjleudgang 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-93 Process PID-forst.skaleringsudg. 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
5.1.22 30-** Specialfunktioner
Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under drift | teringsin
num deks
mer
30-0* Wobbler
30-00 Wobbletilstand [0] Abs. frekv. abs. tid All set-ups FALSE - Uint8
30-01 Wobbledeltafrekvens [Hz] 5 Hz All set-ups TRUE -1 Uint8
30-02 Wobbledeltafrekvens [%)] 25 % All set-ups TRUE 0 Uint8
30-03 Wobbledeltafrekv. skaleringsres. [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
30-04 Wobblespringfrekvens [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint8
30-05 Wobblespringfrekvensen [%)] 0% All set-ups TRUE 0 Uint8
30-06 Wobblespringtid ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
30-07 Wobblesekvenstid 10s All set-ups TRUE -1 Uint16
30-08 Wobble op-/ned-tid 5s All set-ups TRUE -1 Uint16
30-09 Wobble vilkarlig funktion [0] Ikke aktiv All set-ups TRUE - Uint8
30-10 Wobbleforh. 1 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-11 Wobble vilkrlig maks.forh. 10 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-12 Wobble vilkarlig min.forh. 0.1 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-19 Wobbledeltafrekv. skalering 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
30-2* Awv. startjustering
30-20 Hgjt startmoment-tid ExpressionLimit All set-ups X TRUE -2 Uint16
30-21 High Starting Torque Current [%)] ExpressionLimit All set-ups X TRUE -1 Uint32
30-22 Last rotorbeskyttelse ExpressionLimit All set-ups X TRUE - Uint8
30-23 Registreringstid for last rotor [s] ExpressionLimit All set-ups X TRUE -2 Uint8
Locked Rotor Detection Speed
30-24 Error [%] 25 % All set-ups X TRUE -1 Uint32
30-25 Light Load Delay [s] 0.000 s All set-ups X TRUE -3 Uint32
30-26 Light Load Current [%] 0 % All set-ups X TRUE 0 Uint16
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30-27 Light Load Speed [%] 0 % All set-ups X TRUE 0 Uint16
30-5* Unit Configuration
30-50 Heat Sink Fan Mode ExpressionLimit 2 set-ups X TRUE - uint8
30-8* Kompatibilitet (1)
30-80 d-akseinduktans (Ld) ExpressionLimit All set-ups X FALSE -6 Int32
30-81 Bremsemodst. (ohm) ExpressionLimit 1 set-up TRUE -2 Uint32
Hastighed, PID-proportionalfor-
30-83 steerkning ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint32
30-84 Process PID-proportionalforst. ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
5.1.23 32-** Grundl. MCO-indst.
Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring |Konverte- Type
meter under drift | ringsinde
num ks
mer
32-0* Encoder 2
32-00 Trinvis signaltype [1] RS422 (5V TTL) 2 set-ups TRUE - Uint8
32-01 Trinvis oplasning 1024 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-02 Absolut protokol [0] Ingen 2 set-ups TRUE - Uint8
32-03 Absolut oplasning 8192 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-04 Absolute Encoder Baudrate X55 [4] 9600 All set-ups FALSE - Uint8
32-05 Leengde af abs. encoder-data 25 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-06 Clock-frekv. for absolut encoder 262 kHz 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-07 Clock-generering for abs. encoder [1] Aktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
32-08 Kabelleengde til abs. encoder 0Om 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-09 Encoder-overvagning [0] Ikke akt. 2 set-ups TRUE - Uint8
32-10 Rotationsretning [1] Ingen hand. 2 set-ups TRUE - Uint8
32-11 Brugerenhedsnaevner 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-12 Brugerenhedstaeller 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-13 Enc.2 Control [0] No soft changing 2 set-ups TRUE - Uint8
32-14 Enc.2 node ID 127 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-15 Enc.2 CAN guard [0] Ikke aktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
32-3* Encoder 1
32-30 Trinvis signaltype [1] RS422 (5V TTL) 2 set-ups TRUE - Uint8
32-31 Trinvis opl@sning 1024 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-32 Absolut protokol [0] Ingen 2 set-ups TRUE - Uint8
32-33 Absolut oplgsning 8192 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-35 Leengde af abs. encoder-data 25 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-36 Clock-frekv. for absolut encoder 262 kHz 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-37 Clock-generering for abs. encoder [1] Aktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
32-38 Kabellaengde til abs. encoder 0om 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-39 Encoder-overvagning [0] Ikke akt. 2 set-ups TRUE - Uint8
32-40 Encoder-terminering [1] Aktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
32-43 Enc.1 Control [0] No soft changing 2 set-ups TRUE - Uint8
32-44 Enc.1 node ID 127 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-45 Enc.1 CAN guard [0] Ikke aktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
32-5* Feedbackkilde
32-50 Kildeslave [2] Encoder 2 2 set-ups TRUE - Uint8
32-51 MCO 302 sidste vilje [1] Trip 2 set-ups TRUE - Uint8
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Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up Kun FC 302 | Andring |Konverte- Type
meter under drift | ringsinde
num ks
mer
32-52 Source Master [1] Encoder 1 X56 2 set-ups TRUE - Uint8
32-6* PID-styreenhed
32-60 Proportionalfaktor 30 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-61 Afledt faktor 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-62 Integrationsfaktor 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-63 Graenseveerdi for integr. sum 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-64 PID-bandbredde 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-65 Hastighedsfremfgring 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-66 Accelerationsfremfering 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-67 Maks. tilladt positionsfejl 20000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-68 Reverseringsreaktion f. slave [0] Reverser. tilladt 2 set-ups TRUE - Uint8
32-69 Prgvetid for PID-styring 1 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint16
32-70 Scannetid for profilgenerator 1 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint8
Sterrelse pa styrevindue
32-71 (aktivering) 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint32
32-72 Sterrelse pa styrevindue (deaktiv.) 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint32
32-73 Integral limit filter time 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Int16
32-74 Position error filter time 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Int16
32-8* Hast. & accel.
32-80 Maks. hastighed (encoder) 1500 RPM 2 set-ups TRUE 67 Uint32
32-81 Korteste rampe 1s 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-82 Rampetype [0] Lineaer 2 set-ups TRUE - Uint8
32-83 Hastighedsopl@sning 100 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-84 Standardhast. 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-85 Standardacceleration 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-86 Acc. up for limited jerk 100 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-87 Acc. down for limited jerk 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-88 Dec. up for limited jerk 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-89 Dec. down for limited jerk 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-9* Udvikling
32-90 |Debug—ki|de | [0] Styrekort 2 set-ups TRUE - Uint8
5.1.24 33-** Adv. MCO- Indstillinger
Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up | Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under | teringsin
num drift deks
mer
33-0* Udgangsbev.
33-00 Frtv. UDGANGSPOS. [0] Udgangspos. ikke tv. | 2 set-ups TRUE - Uint8
33-01 Nulpunktforskyd. fra udgangspos. 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-02 Rampe t. udgangsbev. 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-03 Hastighed pd udgangsbev. 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-04 Adf. under Udgangspos.-bev. [0] Baglzaens og ind. 2 set-ups TRUE - Uint8
33-1* Synkronisering
33-10 Synkroniseringsfaktor master (M: S) 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-11 Synkroniseringsfaktor slave (M: S) 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-12 Positionsforskydning f. synkronis. 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-13 Ngjagtighedsvind. t. positionssynk. 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-14 Relativ slavehastighedsgraense 0% 2 set-ups TRUE 0 Uint8
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33-15 Markgrnummer for master 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-16 Markgrnummer for slave 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-17 Master-markgrafstand 4096 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-18 Slavemarkgrafstand 4096 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-19 Master-markgrtype [0] Encoder Z positiv 2 set-ups TRUE - Uint8
33-20 Slavemarkgrtype [0] Encoder Z positiv 2 set-ups TRUE - Uint8
33-21 Tolerancevind. f. master-marker 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-22 Tolerancevind. f. slavemarker 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-23 Startadfeerd for master-synk. [0] Startfunktion 1 2 set-ups TRUE - Uint16
33-24 Markgrnummer for fejl 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-25 Markgrnummer for Klar 1 N/A 2 set-ups TRUE Uint16
33-26 Hastighedsfilter 0 us 2 set-ups TRUE -6 Int32
33-27 Forskydningsfiltertid 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
33-28 Markerfilterkonfiguration [0] Markerfilter 1 2 set-ups TRUE - Uint8
33-29 Filtertid for markerfilter 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Int32
33-30 Maks. markgrkorrektion 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-31 Synkroniseringstype [0] Standard 2 set-ups TRUE - Uint8
33-32 Feed Forward Velocity Adaptation 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint32
33-33 Velocity Filter Window 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint32
33-34 Slave Marker filter time 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
33-4* Graensehandter.

33-40 Reaktion v. slutgreenseafbr. [0] Kald fejlhdndtering 2 set-ups TRUE - Uint8
33-41 Negativ softwareslutgraense -500000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-42 Pos. softwareslutgraense 500000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-43 Negativ softwaregraenseafbr. aktiv [0] Inaktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
33-44 Positiv softwareslutgraense aktiv [0] Inaktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
33-45 Tid i malvinduet 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint8
33-46 Malvinduets graensevaerdi 1 N/A 2 set-ups TRUE Uint16
33-47 Sterr. pa malvindue 0 N/A 2 set-ups TRUE Uint16
33-5*% 1/0-konfiguration

33-50 Klemme X57/1, digital indg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-51 Klemme X57/2, digital indg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-52 Klemme X57/3, digital indg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-53 Klemme X57/4, digital indg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-54 Klemme X57/5, digital indg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-55 Klemme X57/6, digital indg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-56 Klemme X57/7, digital indg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-57 Klemme X57/8, digital indg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-58 Klemme X57/9, digital indg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-59 Klemme X57/10, digital indg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-60 Klemme X59/1- og X59/2-tilstand [1] Udgang 2 set-ups FALSE - Uint8
33-61 Klemme X59/1, digital indg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-62 Klemme X59/2, digital indg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-63 Klemme X59/1, digital udg. [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-64 Klemme X59/2, digital udgang [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-65 Klemme X59/3, digital udgang [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-66 Klemme X59/4, digital udgang [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-67 Klemme X59/5, digital udgang [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-68 Klemme X59/6, digital udgang [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-69 Klemme X59/7, digital udgang [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
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33-70 Klemme X59/8, digital udgang [0] Ingen funkt 2 set-ups TRUE - Uint8
33-8* Globale parametre

33-80 Aktiveret programs nr. -1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int8
33-81 Opstartstilst. [1] Motor akt. 2 set-ups TRUE - Uint8
33-82 Overv. frekv.omf.status [1] Aktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
33-83 Adfaerd efter fejl [0] Frilgb 2 set-ups TRUE - Uint8
33-84 Adfaerd efter Esc. [0] Kont. stop 2 set-ups TRUE - Uint8
33-85 MCO forsynet m. ekstern 24 VDC [0] Nej 2 set-ups TRUE - Uint8 5
33-86 Klemme ved alarm [0] Relae 1 2 set-ups TRUE - Uint8
33-87 Klemmetilstand ved alarm [0] Ger intet 2 set-ups TRUE - Uint8
33-88 Statusord ved alarm 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-9* MCO-portindst.

33-90 X62 MCO CAN node ID 127 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
33-91 X62 MCO CAN baud rate [20] 125 Kbps 2 set-ups TRUE - Uint8
33-94 X60 MCO RS485 serial termination [0] Ikke aktiv 2 set-ups TRUE - Uint8
33-95 X60 MCO RS485 serial baud rate [2] 9600 Baud 2 set-ups TRUE - Uint8

5.1.25 34-** MCO-dataudlaesn.

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up | Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under | teringsin

num drift deks

mer

34-0* PCD skriv par.

34-01 PCD 1 skriv til MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-02 PCD 2 skriv til MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-03 PCD 3 skriv til MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-04 PCD 4 skriv til MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-05 PCD 5 skriv til MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-06 PCD 6 skriv til MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-07 PCD 7 skriv til MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-08 PCD 8 skriv til MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-09 PCD 9 skriv til MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-10 PCD 10 skriv til MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-2*% PCD laes par.

34-21 PCD 1 udlees fra MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-22 PCD 2 udlees fra MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-23 PCD 3 udlees fra MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-24 PCD 4 udlees fra MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-25 PCD 5 udlees fra MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-26 PCD 6 udlzes fra MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-27 PCD 7 udlzes fra MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-28 PCD 8 udlzes fra MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-29 PCD 9 udlees fra MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-30 PCD 10 udlees fra MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-4* Indgange & udgange

34-40 Digitale indg. 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-41 Digitale udg. 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-5* Procesdata

34-50 Faktisk pos. 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
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34-51 @nsket position 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-52 Faktisk masterposition 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-53 Slave-indeksposition 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-54 Master-indeksposition 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-55 Kurveposition 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-56 Sporingsfejl 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-57 Synkroniseringsfejl 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-58 Faktisk hast. 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-59 Faktisk master-hast. 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-60 Synkroniseringsstatus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-61 Aksestatus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-62 Programstatus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-64 MCO 302-status 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-65 MCO 302-styring 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-66 SPI Error Counter 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
34-7* DiagnoseudIlaesn.

34-70 MCO-alarmord 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
34-71 MCO alarmord 2 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
5.1.26 35-** Fglerindgangsoption

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up [ Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under | teringsin

num drift deks

mer

35-0* Temp. Indg.tilst.

35-00 Term. X48/4 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-01 Klemme X48/4 indg.-type [0] Ikke tilkobl. All set-ups TRUE - Uint8
35-02 Term. X48/7 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-03 Klemme X48/7 indg.-type [0] Ikke tilkobl. All set-ups TRUE - Uint8
35-04 Term. X48/10 Temperature Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-05 Klemme X48/10 indg.-type [0] Ikke tilkobl. All set-ups TRUE - Uint8
35-06 Alarmfunktion for temperaturfeler [5] Stop og trip All set-ups TRUE - Uint8
35-1* Temp.indg. X48/4

35-14 Klemme X48/4, Filtertidskonstant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-15 Term. X48/4 Temp. Monitor [0] Deaktiveret All set-ups TRUE - Uint8
35-16 Term. X48/4 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-17 Term. X48/4 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-2* Temp.indg. X48/7

35-24 Klemme X48/7, Filtertidskonstant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-25 Term. X48/7 Temp. Monitor [0] Deaktiveret All set-ups TRUE - Uint8
35-26 Term. X48/7 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-27 Term. X48/7 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-3* Temp.indg. X48/10

35-34 Klemme X48/10, Filtertidskonstant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-35 Term. X48/10 Temp. Monitor [0] Deaktiveret All set-ups TRUE - Uint8
35-36 Term. X48/10 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-37 Term. X48/10 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-4* Analog indg. X48/2

35-42 Klemme X48/2 Understrom 4 mA All set-ups TRUE -5 Int16
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35-43 Klemme X48/2 Hgj strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
35-44 Term. X48/2 Low Ref./Feedb. Value 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
35-45 Term. X48/2 High Ref./Feedb. Value 100 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
35-46 Klemme X48/2, Filtertidskonstant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
5.1.27 36-** Programmerbar I/0-option

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up | Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under | teringsin

num drift deks

mer

36-0* 1/O-tilst.

36-03 Klemme X49/7, tilstand [0] Speend. 0-10 V All set-ups TRUE - Uint8
36-04 Klemme X49/9, tilstand [0] Spaend. 0-10 V All set-ups TRUE - Uint8
36-05 Klemme X49/11, tilstand [0] Spaend. 0-10 V All set-ups TRUE - Uint8
36-4* Udgang X49/7

36-40 Klemme X49/7, analog udgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
36-42 Klemme X49/7, min. skal. 0% All set-ups TRUE -2 Int16
36-43 Klemme X49/7 maks. skal. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-44 Klemme X49/7, busstyring 0 % All set-ups TRUE -2 N2
36-45 Klemme X49/7, timeout forudindstillet 0% 1 set-up TRUE -2 vint16
36-5* Udgang X49/9

36-50 Klemme X49/9, analog udgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
36-52 Klemme X49/9 min. skal. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-53 Klemme X49/9 maks. skal. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-54 Klemme X49/9, busstyring 0 % All set-ups TRUE -2 N2
36-55 Klemme X49/9, timeout forudindstillet 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
36-6* Udgang X49/11

36-60 Klemme X49/11, analog udgang [0] Ingen funktion All set-ups TRUE - Uint8
36-62 Klemme X49/11 min. skal. 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-63 Klemme X49/11 maks. skal. 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
36-64 Klemme X49/11, busstyring 0 % All set-ups TRUE -2 N2
36-65 Klemme X49/11, timeout forudindstillet 0% 1 set-up TRUE -2 vint16
5.1.28 43-** Unit Readouts

Para Parameterbeskrivelse Standardveerdi 4 set-up | Kun FC 302 | Andring | Konver- Type
meter under | teringsin

num drift deks

mer

43-0* Component Status

43-00 Component Temp. 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-01 Auxiliary Temp. 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-1* Power Card Status

43-10 HS Temp. ph.U 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-11 HS Temp. ph.V 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-12 HS Temp. ph.W 0°C All set-ups X TRUE 100 Int8
43-13 PC Fan A Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-14 PC Fan B Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-15 PC Fan C Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
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43-2* Fan Pow.Card Status

43-20 FPC Fan A Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-21 FPC Fan B Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-22 FPC Fan C Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-23 FPC Fan D Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-24 FPC Fan E Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
43-25 FPC Fan F Speed 0 RPM All set-ups X TRUE 67 Uint16
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6 Fejlfinding

6.1 Statusmeddelelser

En advarsel eller en alarm signaleres af det relevante
indikatorlys pa forsiden af frekvensomformeren og angives
i displayet med en kode.

En advarsel forbliver aktiv, indtil dens drsag ikke leengere er
til stede. Under saerlige omstaendigheder kan driften af
motoren fortseette. Advarselsmeddelelser kan veere kritiske,
men er det ikke ngdvendigvis.

| tilfelde af en alarm tripper frekvensomformeren. Nulstil
alarmen for at genoptage driften, nar arsagen er fundet og
udbedret.

Der er tre mader at nulstille pa:
Tryk pa [Reset].

. Via en digital indgang med funktionen Nulstil.

. Via seriel kommunikation/fieldbus (option).

BEM/ERK!

Efter en manuel nulstilling ved tryk pa [Reset] skal der
trykkes pa [Auto On] for at genstarte motoren.

Hvis en alarm ikke kan nulstilles, kan arsagen veere, at
fejlen ikke er udbedret, eller at alarmen er triplast (se ogsa
Tabel 6.1)

Alarmer, som er triplast, yder ekstra beskyttelse, hvilket
betyder, at netforsyningen skal vaere slukket, for alarmen
kan nulstilles. Nar frekvensomformeren teendes igen, er den
ikke laengere blokeret og kan nulstilles, nar arsagen er
udbedret.

Alarmer, som ikke er triplast, kan ogsa nulstilles via den
automatiske nulstillingsfunktion i parameter 14-20 Nulstil-
lingstilstand. (Advarsel: Automatisk opvagning er mulig.)

Hvis en advarsel eller en alarm er markeret med en kode
fra Tabel 6.1, betyder det enten, at der afgives en advarsel
for en alarm, eller at det er muligt at definere, om der skal
vises en advarsel eller en alarm for en given fejl.

Dette er for eksempel muligt i parameter 1-90 Termisk
motorbeskyttelse. Efter en alarm eller trip kerer motoren
frilab, og alarmen og advarslen blinker. Nar problemet er
lgst, bliver alarmen ved med at blinke, indtil frekvensom-
formeren nulstilles.

BEMZERK!

Ingen registrering af manglende motorfase (nr. 30-32) og
ingen registrering af stilstand er aktiv, nar

parameter 1-10 Motorkonstruktion er indstillet til [1]

PM, ikke-udpraeg.SPM.

Nummer |Beskrivelse Advarsel | Alarm/ | Alarm/ Parameter
trip triplas reference
1 10 volt lav X - -
2 Fejl ved signaludfald (X) (X) - Parameter 6-01 Live zero, timeoutfunktion
3 Ingen motortilsl. (X) - - Parameter 1-80 Funktion ved stop
4 Netfasetab (X) (X) (X) Parameter 14-12 Funktion ved netubalance
5 DC-link-spaending hgj X - - -
6 DC-link-spaending lav X - - -
7 DC-overspaending X X - -
8 DC-underspaending X X - -
9 Vek.ret. overb. X X - -
10 Overtemperatur i motor ETR (X) (X) - Parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse
11 Overtemperatur i motortermistor (X) (X) - Parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse
12 Momentgraense X X - -
13 Overstrgm X X X -
14 Jordingsfejl X X -
15 Ukompatibel hardware - X -
16 Kortslutning - X -
17 Styreordstimeout (X) (X) - Parameter 8-04 Styreordstimeoutfunktion
20 Temp.indg.fejl - X - -
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Nummer |Beskrivelse Advarsel | Alarm/ | Alarm/ Parameter
trip triplas reference

21 Parameterfejl - X -

22 Heeve-/seenke mekanisk Bremse (X) (X) - Parametergruppe 2-2* Mekanisk bremse

23 Interne ventilatorer X - - -

24 Eksterne ventilatorer - - -

25 Bremsemodstand kortsluttet X - - -

26 Bremsemodstand ved effektgraense (X) (X) - Parameter 2-13 Bremseeffektovervdgning

27 Bremsechopper kortsluttet X X -

28 Bremsekontrol (X) (X) - Parameter 2-15 Bremsekontrol

29 Kelepladetemp X X X

30 Motorfase U mangler (X) (X) (X) Parameter 4-58 Manglende motorfasefunktion

31 Motorfase V mangler (X) (X) (X) Parameter 4-58 Manglende motorfasefunktion

32 Motorfase W mangler (X) (X) (X) Parameter 4-58 Manglende motorfasefunktion

33 Inrush-fejl X X -

34 Fieldbus-kommunikationsfejl X - -

35 Optionsfejl - X -

36 Netfejl X X - -

37 Ubalance pa forsyningsspaending X - -

38 Intern fejl X X -

39 Kelepladefgler X X -

40 Overbel. af digital udgang klem. 27 (X) - - Parameter 5-00 Digital I/O-tilstand,
parameter 5-01 Klemme 27, tilstand

41 Overbelastning af digital udgang klemme 29 (X) - - Parameter 5-00 Digital I/O-tilstand,
parameter 5-02 Klemme 29, tilstand

42 Overbelastning X30/6-7 (X) - - -

43 Ekst. forsyn. (option) X - - -

45 Jordfejl 2 X X - -

46 Effektkortforsyning - X X -

47 24 V fors. lav X X X -

48 1,8 V fors. lav - X X -

50 AMA-kalibrering mislykkedes - X - -

51 AMA kontrollér Unom 0g lnom - X - -

52 AMA lav Inom - X - -

53 AMA motor for stor - X - -

54 AMA motor for lille - X - -

55 AMA-parameter uden for omrade - X - -

56 AMA afbrudt af bruger - X - -

57 AMA-timeout - X - -

58 AMA intern fejl X X - -

59 Stremgraense X - -

60 Ekstern sikring X X - -

61 Tilbagemeldingsfejl (X) (X) - Parameter 4-30 Motorfeedbacktabfunktion

62 Udgangsfrekvens ved maksimumgraense X - -

63 Mek. bremse lav (X) - Parameter 2-20 Bremsefrigorelsesstrom

64 Spaend.-graense X - - -

65 Overtemperatur pa styrekort X X X -

66 Kelepladetemperatur lav X - -

67 Optionskonfigurationen er aendret - X - -

68 Sikker standsning (X) (X - Parameter 5-19 Klemme 37 Sikker standsning

69 Effektkorttemp. - X X -

70 Ugyldig FC konf. - - X -

71 PTC 1 Sikker standsning - X - -
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Nummer |Beskrivelse Advarsel | Alarm/ | Alarm/ Parameter
trip triplas reference
72 Farlig fejl - X -
73 Sikker standsning, automatisk genstart (X) (X) - Parameter 5-19 Klemme 37 Sikker standsning
74 PTC-termistor - - X -
75 Ugyldigt profilvalg - X - -
76 Ops. af efktenh X - - -
77 Reduceret effekttilst. X - - Parameter 14-59 Faktisk antal vekselret.-enh.
78 Sporingsfejl (X) (X) - Parameter 4-34 Sporingsfejlfunktion
79 Ugyldig PS-konfiguration - X X
80 Frekvensomformer initialiseret til standardvaerdi - X - -
81 CSIV fejlbehaef. - X - -
82 CSIV-par-fejl - X - -
83 lllegal option combination - - X -
84 Ingen sikkerhedsoption - X - -
88 Option detektering - - X -
89 Mechanical brake sliding X - - -
90 Feedbackoverv (X) (X) - Parameter 17-61 Feedbacksignalovervdgning
91 Al54 indst. fork. - - X S202
99 Last rotor - X X -
101 Hastighedsovervagning X X -
104 Intern ventilator X X - -
122 Mot. rotat. unexp. - X - -
123 Motor Mod. Changed - X - -
163 ATEX ETR cur.lim.warning X - -
164 ATEX ETR curlim.alarm - X - -
165 ATEX ETR freq.lim.warning X - -
166 ATEX ETR freq.lim.alarm - X - -
210 Positionssporing X X - Parameter 4-70 Position Error Function,
parameter 4-71 Maximum Position Error,
parameter 4-72 Position Error Timeout
211 Positionsgraense X X - Parameter 3-06 Minimum Position,
parameter 3-07 Maximum Position,
parameter 4-73 Position Limit Function
212 Home ikke udf. - X - Parameter 17-80 Homing Function
213 Home timeout - X - Parameter 17-85 Homing Timout
214 Ingen folerindgang - X - -
220 Configuration File Version not supported X - - -
246 Effektkortforsyning - - X -
250 Ny reservedel - X -
251 Ny typekode - X X -
430 PWM deaktiveret - - -

Tabel 6.1 Liste over alarm-/advarselskoder

(X) Afheenger af parameter.

1) Kan ikke auto-nulstilles via parameter 14-20 Nulstillingstilstand.

Et trip finder sted, nar en alarm er afgivet. Trippet far motoren til at kere i frilob og nulstilles ved at trykke pa [Reset] eller
via en digital indgang (parametergruppe 5-1* Digitale indgange). Den oprindelige haendelse, der forarsagede alarmen, kan
ikke skade frekvensomformeren eller medfgre farlige betingelser. En triplas finder sted, nar der afgives en alarm, der kan
skade frekvensomformeren eller tilkoblede dele. En triplashaendelse kan kun nulstilles med en genstart.
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Advarsel Gul
Alarm Blinker redt
Triplast Gul og red
Tabel 6.2 Indikatorlys
Bit | Hex Dec. Alarmord Alarmord 2 Advarselsord Advarselsord |Udvidet
2 statusord
Alarmord udvidet statusord
0 [00000001 1 Bremsekontrol Servicetrip, lzes/ | Bremsekontrol Startforsink. | Rampning
(A28) skriv (W28)
1 100000002 2 Effektkorttemp. Servicetrip, Effektkorttemp. Stopforsink. | AMA kerer
(A69) (reserveret) (A69)
2 | 00000004 4 Jordingsfejl (A14) | Servicetrip, Jordingsfejl (W14) |Reserveret Start med/mod uret
typekode/ start_possible er aktiv, nar Dl-valg
reservedel [12] ELLER [13] er aktivt, og den
anmodede retning svarer til
referencetegnet
3 | 00000008 8 Styr.-korttemp Servicetrip, Styr.-korttemp Reserveret Slow-down
(A65) (reserveret) (W65) slow-down-kommando aktiv, for
eksempel via CTW bit 11 eller DI
4 100000010 16 Kont. ord TO (A17) |Servicetrip, Kont. ord TO (W17) Catch up
(reserveret) catch up-kommando aktiv, for
eksempel via CTW bit 12 eller DI
5 100000020 32 Overstrgm (A13) Reserveret Overstrom (W13) Reserveret Feedback hgj
feedback >parameter 4-57 Advarsel,
feedback hgj
6 00000040 64 Momentgraense Reserveret Momentgraense Reserveret Feedback lav
(A12) (W12) feedback <parameter 4-56 Advarsel,
feedback lav
7 100000080 128 Motorter. over Reserveret Motorter. over Reserveret Udgangsstrem hgj
(A171) (W11) strem >parameter 4-51 Advarsel,
strom hgj
8 (00000100 256 Motor ETR-over Reserveret Motor ETR-over Reserveret Udgangsstrem lav
(A10) (W10) strem <parameter 4-50 Advarsel,
strem lav
9 100000200 512 Vek.ret. overb. (A9) | Afladning hgj Vek.ret. overb. (W9) | Afladning hgj | Udgangsfrekvens hgj
hastighed
>parameter 4-53 Advarsel, hastighed
haj
10 00000400 1024 DC undersp. (A8) Start DC undersp. (W8) |Underbe- Udgangsfrekvens lav
mislykkedes lastning af hastighed
flere motorer | <parameter 4-52 Advarsel, hastighed
lav
11 00000800 2048 DC oversp. (A7) Hast.-greense DC oversp. (W7) Overbe- Bremsekontrol OK
lastning af bremsetest IKKE OK
flere motorer
12 00001000 4096 Kortslutning (A16) [Ekstern sikring |DC spaend. lav Kompresso- Bremsemaks.
(We) rinterlock Bremseeffekt > Bremseeffekt-
grense (2-12)
13 (00002000 8192 Inrush-fejl (A33) Ugyldig DC speaend. hgj Mechanical Bremsning
optionskombi- | (W5) brake sliding
nation
14 { 00004000 16384 Netfase tab (A4) Ingen sikker- Netfase tab (W4) Advarsel - Uden for hastighedsomradet
hedsoption sikker option
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Bit | Hex Dec. Alarmord Alarmord 2 Advarselsord Advarselsord |Udvidet
2 statusord
15 [ 00008000 32768 AMA ikke OK Reserveret Ingen motor (W3) |Auto DC- OVC aktiv
bremsn.
16 00010000 65536 Live zero-fejl (A2) Reserveret Live zero-fejl (W2) AC-bremse
17 {00020000 131072 Intern fejl (A38) KTY-fejl 10 V lav (W1) KTY-adv. Tidslas
for adgangskodeantallet af tilladte
adgangskodeforsgg overskredet -
tidslas aktiv
18 | 00040000 262144 |Bremseoverbel. Ventilatorfejl Bremseoverbel. Ventilatoradv. | Adgangskodebeskyttelse
(A26) (W26) 0-61 = ALT: INGEN ADG. ELLER
BUS: INGEN ADG. ELLER BUS:
SKRIVEBESK.
19 |00080000| 524288 |U-fasetab (A30) ECB-fejl Bremsemodst. ECB-adv. Reference hgj
(W25) reference >parameter 4-55 Advarsel,
reference hgj
20 (00100000 1048576 |V-fasetab (A31) H/s Bremse IGBT (W27) |H/s mk brems | Reference lav
mk brems (A22) (W22) reference <parameter 4-54 Advarsel,
reference lav
21100200000 2097152 |W-fasetab (A32) Reserveret Hast.-graense (W49) | Reserveret Lokal reference
referencested = FJERNREFERENCE -
> der er trykket pa Auto On, og
den er aktiv
22 100400000| 4194304 |Fieldbus-fejl (A34) |Reserveret Fieldbus-fejl (A34) |[Reserveret Meddelelse om beskyttelsestilstand
23 (00800000 8388608 (24 V fors. lav (A47) |Reserveret 24 V fors. lav (A47) [Reserveret Anvendes ikke
24 (01000000 16777216 |Netfejl (A36) Reserveret Netfejl (W36) Reserveret Anvendes ikke
25102000000 33554432 |1,8 V fors. lav (A48) | Stremgraense Stremgraense (W59) | Reserveret Anvendes ikke
(A59)
26 |104000000| 67108864 |Bremsemodst. Motor rotating |Lav temp. (W66) Reserveret Anvendes ikke
(A25) unexpectedly
(A122)
27 108000000 | 134217728 |Bremse IGBT (A27) |Reserveret Spaend.-graense Reserveret Anvendes ikke
(We4)
28 |1 10000000 | 268435456 | Optionsaendring Reserveret Encodertab (W90) [Reserveret Anvendes ikke
(A67)
29 120000000 | 536870912 | Apparat init. (A80) |Encodertab Udg.frekv.gree. Modelektrom- [ Anvendes ikke
(A90) (W62) otorisk kraft
for hoj
30 [40000000 | 1073741824 | Sikker stands. (A68) | PTC-termistor Sikker stands. PTC-termistor | Anvendes ikke
(A74) (W68) (W74)
31 180000000 | 2147483648 | Mek.bremse lav Farlig fejl (A72) |Udvidet statusord Beskyttelsestilstand
(A63)

Tabel 6.3 Beskrivelse af alarmord, advarselsord, og udvidede statusord

Alarmordene, advarselsordene og de udvidede statusord
kan udlaeses via seriel bus eller optionsfieldbus til diagno-
seformal. Se ogsa parameter 16-94 Udv. statusord.

ADVARSEL 1, 10 Volt lav

Styrekortets spaending er mindre end 10 V fra klemme 50.
Fjern en del af belastningen fra klemme 50, da forsyningen
pa 10 V er overbelastet. Maksimum 15 mA eller minimum
590 Q.

En kortslutning i et tilsluttet potentiometer eller ukorrekt
ledningsfering til potentiometeret kan forarsage denne

tilstand.

Fejlfinding

. Fjern ledningerne fra klemme 50. Hvis advarslen
slettes, findes problemet i ledningsferingen. Hvis
advarslen ikke forsvinder, skal styrekortet
udskiftes.
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ADVARSEL/ALARM 2, Fejl ved signaludfald

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 minimumveerdi, der er programmeret for den
pageeldende 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 feelles.

- VLT® Universal I/O MCB 101 klemmer 11
og 12 for signaler, klemme 10 fzelles.

- VLT® Analog I/0-option MCB 109
klemmer 1, 3, og 5 for signaler, klemmer
2, 4, og 6 falles.

. Kontrollér, at programmering af frekvensom-
formeren og switchindstillinger passer til den
analoge signaltype.

. Udfer test af indgangsklemmesignalet.

ADVARSEL/ALARM 3, Ingen motortilsl.
Der er ikke tilsluttet en motor til frekvensomformerens
udgang.

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 5, DC-link-spaending hgj

DC-link-spaendingen (DC) er hgjere end advarselsgraensen
for hgjspaending. Greensen afhaenger af frekvensomfor-
merens spaendingsklassificering. Apparatet er stadig aktivt.

ADVARSEL 6, DC-link-spaending lav

DC-link-spaendingen (DC) er lavere end advarselsgraensen
for lavspaending. Graensen afhaenger af frekvensomfor-
merens spaendingsklassificering. Apparatet er stadig aktivt.

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-underspaending

Hvis DC-link-spaendingen falder til under underspaendings-
graensen, kontrollerer frekvensomformeren, om der er en
backupforsyning med 24 V DC. Hvis der ikke er tilsluttet en
backupforsyning med 24 V DC, vil frekvensomformeren
trippe efter en bestemt tidsforsinkelse. Tidsforsinkelsen
varierer afhaengigt af apparatstarrelsen.

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 98 % og tripper ved 100 %
med en alarm. Frekvensomformeren kan ikke nulstilles, for
teelleren er kommet under 90 %.

Fejlfinding
. Sammenlign den udgangsstrem, der er vist pa
LCP'et, med frekvensomformerens nominelle
strgm.

. Sammenlign den udgangsstrem, der vises pa
LCP'et, med den malte motorstrem.

. 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 telleren falde.

ADVARSEL/ALARM 10, Overtemperatur i motor

Ifalge den elektroniske termiske beskyttelse (ETR) er
motoren for varm. Vaelg, om frekvensomformeren skal
afgive en advarsel eller alarm, ndr teelleren er >90 %, hvis
parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse er indstillet til
advarselsoptioner, eller om frekvensomformeren tripper,
nar teelleren har ndet 100 %, hvis parameter 1-90 Termisk
motorbeskyttelse er indstillet til trip-optioner. Fejlen opstar,
ndr 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 Motorstrem, er korrekt.
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. 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. Veelg, om frekvens-
omformeren skal afgive en advarsel eller en alarm i
parameter 1-90 Termisk motorbeskyttelse.

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 12, Momentgraense

Momentet har oversteget veerdien i

parameter 4-16 Momentgraense for motordrift eller vaerdien i
parameter 4-17 Momentgraense for generatordrift.

Parameter 14-25 Trip-forsinkelse ved momenegraense kan
andre dette fra en ren advarselstilstand til en advarsel
efterfulgt af en alarm.

Fejlfinding
. Hvis motormomentgraensen overstiges under
rampe op, skal rampe op-tiden forleenges.

. Hvis generatorens momentgraense overstiges
under rampe ned, skal rampe ned-tiden
forleenges.

. Hvis momentgraensen nds under kersel, skal
momentgraensen udvides. Kontrollér, at systemet
kan kere sikkert ved et hgjere moment.

. Kontrollér applikationen for for hgjt stremtraek pa
motoren.

ADVARSEL/ALARM 13, Overstrgm

Vekselretterens spidsstremgraense (cirka 200 % af den
nominelle stram) er overskredet. Advarslen varer i ca. 1,5
sek, og frekvensomformeren vil derefter trippe og afgive

en alarm. Rystelser eller hurtig acceleration med hgjinerti-
belastninger 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 motorstgrrelsen passer til frekvens-
omformeren.

. Kontrollér, at motordataene er korrekte i
parametrene 1-20 til 1-25.

ALARM 14, Jordfejl

Der er pafert stream fra udgangsfasen til jord, enten i kablet
mellem frekvensomformeren og motoren eller i selve
motoren. Stremtransducerne registrerer jordingsfejlen ved
at male den strem, der udgar fra frekvensomformeren og
den strem, der gar ind i frekvensomformeren fra motoren.
Jordingsfejl afgives, hvis afvigelsen mellem de to stramme
er for stor (den strem, der udgar fra frekvensomformeren
skal veere den samme som den, der gar ind frekvensom-
formeren).

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.

. Nulstil enhver potentiel forskydning i de tre
stromtransducere i frekvensomformeren. Udfer
manuel initialisering, eller udfer en komplet AMA.
Denne metode er mest relevant efter udskiftning
af effektkortet.

ALARM 15, Ukompatibel hardware
En monteret option er ikke driftsdygtig med den aktuelle
hardware eller software til styrekortet.

Registrér veerdien af falgende parametre, og kontakt
Danfoss:
. Parameter 15-40 FC-type.

. Parameter 15-41 Effektdel.

. Parameter 15-42 Spaending.

. Parameter 15-43 Softwareversion.

. Parameter 15-45 Faktisk typekodestreng.
. Parameter 15-49 SW-id, styrekort.

. Parameter 15-50 SW-id, effektkort.

. Parameter 15-60 Option monteret.

. Parameter 15-61 Optionens SW-version (for hver
optionsport).
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ALARM 16, Kortslutning
Der er en kortslutning i motoren eller motorkablerne.

Fejlfinding
. Afbryd stremmen til frekvensomformeren, og
reparér kortslutningen.

AADVARSEL

H@JSPANDING

Frekvensomformere indeholder hgjspaending, nar de er
tilsluttet netspaendingen, DC-forsyning eller belastnings-
fordeling. Hvis montering, start og vedligeholdelse
udferes af personale, der ikke er uddannet til det, kan
det resultere i dad eller alvorlig personskade.

. Afbryd stremmen, for der fortseettes.

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 Styreordstimeoulttid.

. Kontrollér, at kommunikationsudstyret fungerer
korrekt.

. Kontrollér, at korrekt EMC-installation blev
gennemfort.

ADVARSEL/ALARM 20, Temp.indg.fejl
Temperaturfgleren er ikke tilsluttet.

ADVARSEL/ALARM 21, Par.-fejl
Parameteren er uden for omradet. Parameternummeret
rapporteres i displayet.

Fejlfinding
. Indstil den bergrte parameter til en gyldig veerdi.

ADVARSEL/ALARM 22, Mekanisk hzaeve-/seenkebremse
Veerdien af denne advarsel/alarm viser typen af advarsel/
alarm.

0 = Momentreferencen blev ikke opnaet for timeout
(parameter 2-27 Moment-rampetid).

1 = Forventet bremsefeedback ikke modtaget for timeout
(parameter 2-23 Bremseaktiveringsforsinkelse,

parameter 2-25 Bremsefrigarelsestid).

ADVARSEL 23, Intern ventilatorfejl
Ventilatoradvarselsfunktionen er en beskyttelsesfunktion,
der kontrollerer, om ventilatoren kgrer/er monteret. Ventila-
toradvarslen kan deaktiveres i parameter 14-53 Vent.overv.,
([0] Deaktiveret).

For frekvensomformere med DC-ventilatorer er der en
feedbackfaler monteret i ventilatoren. Hvis ventilatoren

kgrer via en kommando, og der er ingen feedback fra
foleren, vises denne alarm. Spaendingen til ventilatoren
overvages i frekvensomformere med AC-ventilatorer.

Fejlfinding
. Kontrollér, om ventilatoren fungerer korrekt.

. Sluk og teend for strammen til frekvensom-
formeren, og kontrollér, at ventilatoren kgrer
kortvarigt ved opstart.

. Kontrollér felerne pa styrekortet.

ADVARSEL 24, Ekstern ventilatorfejl
Ventilatoradvarselsfunktionen er en beskyttelsesfunktion,
der kontrollerer, om ventilatoren kgrer/er monteret. Ventila-
toradvarslen kan deaktiveres i parameter 14-53 Vent.overv.,
([0] Deaktiveret).

For frekvensomformere med DC-ventilatorer er der en
feedbackfaler monteret i ventilatoren. Hvis ventilatoren
kerer via en kommando, og der er ingen feedback fra
foleren, vises denne alarm. Spaendingen til ventilatoren
overvages i frekvensomformere med AC-ventilatorer.

Fejlfinding
. Kontrollér, om ventilatoren fungerer korrekt.

. Sluk og teend for strammen til frekvensom-
formeren, og kontrollér, at ventilatoren korer
kortvarigt ved opstart.

. Kontrollér felerne pa kelepladen.

ADVARSEL 25, Bremsemodstand kortsluttet
Bremsemodstanden overvages under driften. Hvis der
opstar en kortslutning, deaktiveres bremsefunktionen, og
advarslen vises. Frekvensomformeren fungerer stadig, men
uden bremsefunktionen.

Fejlfinding
. Afbryd stremmen til frekvensomformeren, og
udskift bremsemodstanden (se
parameter 2-15 Bremsekontrol).

ADVARSEL/ALARM 26, Bremsemodstand ved effekt-
grense

Den strgm, der tilferes bremsemodstanden, beregnes som
en middelveerdi for de seneste 120 sek karetid.
Beregningen er baseret pd DC-link-spaendingen og bremse-
modstandsveerdien, der er indstillet i parameter 2-16 AC-
bremse maks. stram. Advarslen er aktiv, ndr den afsatte
bremseeffekt er hgjere end 90 % af bremsemodstandsef-
fekten. Hvis [2] Trip er valgt i

parameter 2-13 Bremseeffektovervdagning, tripper frekvens-
omformeren, ndr den afsatte bremseeffekt nar 100 %.

ADVARSEL/ALARM 27, Bremsechopperfejl
Bremsetransistoren overvages under driften, og hvis den
kortslutter, afbrydes bremsefunktionen, og der afgives en
advarsel. Frekvensomformeren fungerer stadig, men da
bremsetransistoren er kortsluttet, tilferes der vaesentlig
effekt til bremsemodstanden, selvom den ikke er aktiv.
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Fejlfinding Fejlfinding
. Sluk for frekvensomformeren, og fijern bremse- . Afbryd stremmen fra frekvensomformeren, og
modstanden. kontrollér motorfase V.

ADVARSEL/ALARM 28, Bremsekontrol mislykkedes
Bremsemodstanden er ikke tilsluttet eller fungerer ikke.

Fejlfinding
. Kontrollér parameter 2-15 Bremsekontrol.

ALARM 29, Kglepladetemp.

Kolepladens maksimumtemperatur er overskredet.
Temperaturfejlen nulstilles ikke, far temperaturen falder til
under en defineret kglepladetemperatur. Trip og nulstilling
er forskellige baseret pa frekvensomformerens effekt-
starrelse.

Fejlfinding
Kontrollér, om felgende tilstande er til stede.
. Omgivelsestemperaturen er for hgj.

. Motorkablerne er for lange.

. Der er forkert afstand over og under frekvensom-
formeren.

. Der er blokeret for luftstreammen rundt om
frekvensomformeren.

. Kolepladeventilatoren er beskadiget.
. Beskidt keleplade.

ALARM 30, Motorfase U mangler
Motorfase U mellem frekvensomformeren og motoren
mangler.

AADVARSEL

H@JSPANDING

Frekvensomformere indeholder hgjspaending, nar de er
tilsluttet netspeendingen, DC-forsyning eller belastnings-
fordeling. Hvis montering, start og vedligeholdelse
udferes af personale, der ikke er uddannet til det, kan
det resultere i dad eller alvorlig personskade.

. Afbryd stremmen, for der fortsaettes.

Fejlfinding
. Afbryd stremmen til frekvensomformeren, og
kontrollér motorfase U.

ALARM 31, Motorfase V mangler
Motorfase V mellem frekvensomformeren og motoren
mangler.

AADVARSEL

H@JSPANDING

Frekvensomformere indeholder hgjspaending, nar de er
tilsluttet netspaendingen, DC-forsyning eller belastnings-
fordeling. Hvis montering, start og vedligeholdelse
udferes af personale, der ikke er uddannet til det, kan
det resultere i dad eller alvorlig personskade.

. Afbryd streammen, for der fortsaettes.

ALARM 32, Motorfase W mangler
Motorfase W mellem frekvensomformeren og motoren
mangler.

AADVARSEL

H@JSPANDING

Frekvensomformere indeholder hgjspanding, nar de er
tilsluttet netspaendingen, DC-forsyning eller belastnings-
fordeling. Hvis montering, start og vedligeholdelse
udfgres af personale, der ikke er uddannet til det, kan
det resultere i dad eller alvorlig personskade.

. Afbryd stremmen, for der fortseettes.

Fejlfinding
. Afbryd stremmen til frekvensomformeren, og
kontrollér motorfase W.

ALARM 33, Inrush-fejl
Der har fundet for mange opstarter sted inden for en kort
periode.

Fejlfinding
. Lad apparatet afkele til driftstemperatur.

ADVARSEL/ALARM 34, Fieldbus-kommunikationsfejl
Fieldbussen pa kommunikationsoptionskortet fungerer
ikke.

ADVARSEL/ALARM 35, Optionsfejl

Der er modtaget en optionsalarm. Alarmen er options-
specifik. Den mest sandsynlige arsag er en opstarts- eller
kommunikationsfejl.

ADVARSEL/ALARM 36, Netfejl

Denne advarsel/alarm er kun aktiv, hvis forsyningsspaen-
dingen til frekvensomformeren falder ud, og

parameter 14-10 Netfejl ikke er sat til [0] Ingen funktion.

Fejlfinding
. Kontrollér sikringerne til frekvensomformeren og
netforsyningen til apparatet.

ALARM 37, Faseubalance
Der er en stramubalance mellem effektenhederne.

ALARM 38, Intern fejl
Nar en intern fejl opstar, vises et varenummer, der er
defineret i Tabel 6.4.

Fejlfinding
. Afbryd stremmen, og tilslut den igen.

. Kontrollér, at optionen er korrekt monteret.

. Kontrollér, om der er Igse eller manglende
ledninger.

Det kan veere ngdvendigt at kontakte Danfoss-
leverandgren eller serviceafdelingen. Notér varenummeret
for videre fejlfinding.

MG33MMO1

Danfoss A/S © 08/2016 Alle rettigheder forbeholdes.

261



Dt

Fejlfinding VLT® AutomationDrive FC 301/302
Nummer Tekst drive-kortet eller pa fladkablet mellem effektkortet og gate
0 Den serielle port kan ikke initialiseres. Kontakt drive-kortet.
Danfoss-leveranderen eller Danfoss-serviceafde- ADVARSEL 40, Overbel. af digital udgang klem. 27
lingen. Kontrollér belastningen, der er sluttet til klemme 27, eller
256-258 Effekt-EEPROM-dataene er defekte eller for gamle. fiern kortslutningstilslutningen. Kontrollér
Udskift effektkortet. parameter 5-00 Digital I/O-tilstand og
512-519 Intern fejl. Kontakt Danfoss-leverandegren eller parameter 5-01 Klemme 27, tilstand.
Danfoss-serviceafdelingen. i .
- — - ADVARSEL 41, Overbelastning af digital udgang klemme
783 Parametervaerdien uden for minimum-/maksimum-

greenserne.

1024-1284 [Intern fejl. Kontakt Danfoss-leverandgren eller
Danfoss-serviceafdelingen.

1299 Optionssoftwaren i port A er for gammel.

1300 Optionssoftwaren i port B er for gammel.

1302 Optionssoftwaren i port C1 er for gammel.

1315 Optionssoftwaren i port A understattes ikke/ikke
tilladt.

1316 Optionssoftwaren i port B understgattes ikke/ikke
tilladt.

1318 Optionssoftwaren i port C1 understattes ikke/ikke
tilladt.

1379-2819 |Intern fejl. Kontakt Danfoss-leverandaren eller
Danfoss-serviceafdelingen.

1792 Hardware-nulstilling af digital signalprocessor.

1793 Motorafledte parametre blev ikke overfort korrekt
til den digitale signalprocessor.

1794 Effektdata ikke overfart korrekt ved opstart til den
digitale signalprocessor.

1795 Den digitale signalprocessor har modtaget for
mange ukendte SPI-telegrammer. Frekvensom-
formeren bruger ogsa denne fejlkode, hvis MCO
ikke starter op korrekt. Denne situation kan opsta
pga. ringe EMC-beskyttelse eller ukorrekt jording.

1796 RAM-kopifejl.

2561 Udskift styrekortet.

2820 LCP stack overflow.

2821 Overlgb pa seriel port.

2822 Overlgb pa USB-port.

3072-5122 |Parametervaerdi uden for de tilladte graenser.

5123 Option i port A: Hardwaren er inkompatibel med
styrekorthardwaren.

5124 Option i port B: Hardwaren er inkompatibel med
styrekorthardwaren.

5125 Option i port CO: Hardwaren er inkompatibel med
styrekorthardwaren.

5126 Option i port C1: Hardwaren er inkompatibel med
styrekorthardwaren.

5376-6231 |Intern fejl. Kontakt Danfoss-leverandgren eller

Danfoss-serviceafdelingen.

Tabel 6.4 Interne fejlkoder

ALARM 39, Kolepladefgler
Ingen feedback fra kelepladetemperaturfeleren.

Signalet fra den termiske IGBT-fgler er ikke tilgeengeligt pa
effektkortet. Problemet kan vaere pa effektkortet, pd gate

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.

ADVARSEL 42, Overbel. af den dig. udg. pa X30/6 el.
X30/7

For klemme X30/6 skal belastningen, der er sluttet til
klemme X30/6, kontrolleres, eller kortslutningstilslutningen
skal fiernes. Kontrollér ogsa parameter 5-32 Klem X30/6, digi
ud (MCB 101) (VLT® Universal 1/0 MCB 101).

For klemme X30/7 skal belastningen, der er sluttet til
klemme X30/7, kontrolleres, eller kortslutningstilslutningen
skal fiernes. Kontrollér parameter 5-33 Klem X30/7 digi udg
(MCB 101) (VLT® Universal I/O MCB 101).

ALARM 43, Ekstern fors.
VLT® Udvidet releeoption MCB 113 er monteret uden
ekstern 24 V DC. Tilslut enten en ekstern 24 V DC-
forsyning, eller angiv, at der ikke anvendes en ekstern
forsyning via parameter 14-80 Option forsynet via ekstern
24VDC, [0] Ingen. Hvis parameter 14-80 Option forsynet via
ekstern 24VDC zendres, skal stremmen afbrydes og tilsluttes
igen.
ALARM 45, Jordslut.fejl 2
Jordfejl.
Fejlfinding

. Kontrollér, om der er korrekt jording og lgse

forbindelser.
. Kontrollér, om ledningen har den rette storrelse.

. Kontrollér motorkablerne for kortslutninger eller
leekstromme.

ALARM 46, Effektkortforsyning
Forsyningen pa effektkortet er uden for omradet.

Der er tre stremforsyninger, der er genereret af switch
mode-strgmforsyningen (SMPS) pa effektkortet:
. 24 V.

. 5V.
. +18 V.

Under strgmforsyning med VLT® 24 V DC-forsyning MCB
107 overvages kun forsyningerne pa 24 V og 5 V. Ved
stremforsyning med trefaset netspaending overvages alle
tre forsyninger.
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Fejlfinding
. Kontrollér, om effektkortet er defekt.

. Kontrollér, om styrekortet er defekt.
. Kontrollér, om optionskortet er defekt.

. Kontrollér, om der benyttes den korrekte
stremforsyning, hvis der anvendes en 24 V DC-
forsyning.

ADVARSEL 47, 24 V fors. lav
Forsyningen pa effektkortet er uden for omradet.

Der er tre stramforsyninger, der er genereret af switch
mode-stremforsyningen (SMPS) pa effektkortet:

. 24 V.

. 5V.

. +18 V.
Fejlfinding

. Kontrollér, om effektkortet er defekt.

ADVARSEL 48, 1,8 V fors. lav

Forsyningen pa 1,8 V DC anvendt pa styrekortet er uden
for de tilladte greenser. Stremforsyningen males pa
styrekortet.

Fejlfinding
. Kontrollér, om styrekortet er defekt.

. Hvis der findes et optionskort, skal der
kontrolleres for overspaending.

ADVARSEL 49, Hast.-greense

Advarslen vises, nar hastigheden ligger uden for det
omrade, der er angivet i parameter 4-11 Motorhastighed, lav
graense [O/MIN] og parameter 4-13 Motorhastighed, hgj
greense [O/MIN].

ALARM 50, AMA-kalibrering mislykkedes
Kontakt Danfoss-leveranderen eller Danfoss-serviceafde-
lingen.

ALARM 51, AMA kontrollér Unom 09 Inom
Indstillingerne for motorspaending, motorstrem og
motoreffekt er forkerte.

Fejlfinding
. Kontrollér indstillingerne i parametrene 1-20 til
1-25.

ALARM 52, AMA lav Inom
Motorstremmen er for lav.

Fejlfinding
. Kontrollér indstillingerne i
parameter 1-24 Motorstrom.

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 parameterveerdier ligger
uden for det acceptable omrade.

ALARM 56, AMA afbrudt af bruger
AMA er blevet afbrudt manuelt.

ALARM 57, AMA intern fejl
Forseg at genstarte AMA. Gentagne genstarter kan
overophede motoren.

ALARM 58, AMA intern fejl
Kontakt Danfoss-leverandaren.

ADVARSEL 59, Streamgraense

Stremmen er starre end vaerdien i

parameter 4-18 Stremgraense. Kontrollér, at motordata i
parametre 1-20 til 1-25 er indstillet korrekt. @g
stramgraensen, hvis det er ngdvendigt. Kontrollér, at
systemet kan kegre sikkert ved en hgjere graense.

ADVARSEL 60, Ekstern sikring

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.

ADVARSEL/ALARM 61, Tilbagemeldingsfejl
Der er registreret en fejl mellem den beregnede hastighed
og hastighedsmalingen fra feedbackenheden.

Fejlfinding
. Kontrollér indstillingerne for advarsel/alarm/
deaktivering i parameter 4-30 Motorfeedbacktab-
funktion.

. Indstil fejlen inden for tolerancen i
parameter 4-31 Motorfeedbackhastighedsfejl

. Indstil feedbacktabstiden inden for tolerancen i
parameter 4-32 Timeout for motorfeedbacktab.

ADVARSEL 62, Udgangsfrekvens ved maksimumgraense
Udgangsfrekvensen har naet den veerdi, der er indstillet i
parameter 4-19 Maks. udgangsfrekvens. Kontrollér applika-
tionen for mulige arsager. Udgangsfrekvensgraensen skal
muligvis @ges. Serg for, at systemet kan kere sikkert ved en
hegjere udgangsfrekvens. Advarslen ryddes, ndr udgangen
falder under maksimumgraensen.

ALARM 63, Mek. bremse lav
Den faktiske motorstrom har ikke overskredet bremsefrige-
relsesstrem inden for tidsvinduet startforsinkelse.

ADVARSEL 64, Spaend.-graense
Kombinationen af belastning og hastighed kraever en
hejere motorspaending end den, der ydes, pa grund af den
faktiske DC-link-spaending.
ADVARSEL/ALARM 65, Styrekortovertemperatur
Styrekortets afbrydelsestemperatur er 85 °C (185 °F).
Fejlfinding

. Kontrollér, at omgivelsestemperaturen for drift er

inden for grenserne.

. Kontrollér, om der er tilstoppede filtre.
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. Kontrollér, om ventilatoren virker.
. Kontrollér styrekortet.

ADVARSEL 66, Kglepladetemperatur lav
Frekvensomformeren er for kold til at kare. Denne advarsel
er baseret pa temperaturfgleren i IGBT-modulet. @g
apparatets omgivelsestemperatur. Der kan tilfares en smule
strem til frekvensomformeren, ndr motoren stoppes, ved at
indstille parameter 2-00 DC-holde-/forvarmn.strem til 5 % og
parameter 1-80 Funktion ved stop.

ALARM 67, Optionsmodulkonfigurationen er aendret
En eller flere optioner er enten tilfgjet eller flernet siden
seneste nedlukning. Kontrollér, at a&ndringen i konfigura-
tionen er tilsigtet, og nulstil apparatet.

ALARM 68, Sikker standsning aktiveret

Safe Torque Off (STO) er aktiveret. Genoptag normal drift
ved at pafere 24 V DC pa klemme 37, og send derefter et
nulstillingssignal (via bus, digital 1/0 eller ved at trykke pa
[Reset]).

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.

ALARM 70, Ugyldig FC konf.

Styrekortet og effektkortet er ikke kompatible. Kontakt
Danfoss-leverandgren med typekoden fra typeskiltet pa
apparatet og kortenes varenumre for at kontrollere
kompatibiliteten.

ALARM 71, PTC 1 sik stnd.

STO er blevet aktiveret fra VLT® PTC-termistorkortet MCB
112 (motor for varm). Normal drift kan genoptages, nar
MCB 112 paferer 24 V DC til klemme 37 igen (nér
motortemperaturen nar et acceptabelt niveau), og nar den
digitale indgang fra MCB 112 deaktiveres. Nar dette sker,
skal der sendes et nulstillingssignal (via bus, digital /0
eller ved at trykke pa [Reset]).

ALARM 72, Farlig fejl
STO med triplas. En uventet kombination af STO-
kommandoer er opstaet:

. VLT® PTC-termistorkort MCB 112 aktiverer X44/10,
men STO er ikke aktiveret.

. MCB 112 er det eneste apparat, der bruger STO
(angivet via valg [4] PTC 1 Alarm eller [5] PTC 1
advarsel i parameter 5-19 Klemme 37 Sikker
standsning), STO er aktiveret, og X44/10 er ikke
aktiveret.

ADVARSEL 73, Sik stnd. autog.
STO aktiveres. Hvis automatisk genstart er aktiveret, kan
motoren starte, nar fejlen er udbedret.

ALARM 74, PTC-termistor
Alarm relateret til VLT® PTC-termistorkort MCB 112. PTC
virker ikke.

ALARM 75, lllegal profile sel.

Overskriv ikke parametervaerdien, mens motoren kerer.
Stop motoren, for der skrives en MCO-profil til
parameter 8-10 Styreordsprofil.

ADVARSEL 76, Ops. af efktenh
Det kraevede antal effektenheder svarer ikke til det
registrerede antal aktive effektenheder.

Denne fejl opstar under udskiftning af et modul til F-
kapsling, hvis de effektspecifikke data i modulets effektkort
ikke passer til resten af frekvensomformeren.

Fejlfinding
. Kontrollér, at reservedelen og dens effektkort har
det korrekte varenummer.

ADVARSEL 77, Reduceret effekttilst.

Frekvensomformeren karer i reduceret effekttilstand
(mindre end det tilladte antal vekselretterdele). Denne
advarsel genereres ved stremcyklus, og frekvensom-
formeren er indstillet til at kere med feerre vekselrettere og
forbliver tendt.

ALARM 78, Sporingsfejl
Forskellen mellem saetpunktvaerdien og den faktiske veerdi
overskrider vaerdien i parameter 4-35 Sporingsfejl.

Fejlfinding
. Deaktiver funktionen eller veelg en alarm/advarsel
i parameter 4-34 Sporingsfejlfunktion.

. Undersgg de mekaniske dele ved lasten og
motoren. Kontrollér feedbackforbindelser fra
motorencoderen til frekvensomformeren.

. Veelg motorfeedbackfunktion i
parameter 4-30 Motorfeedbacktabfunktion.

. Justér sporingsfejlband i
parameter 4-35 Sporingsfejl og
parameter 4-37 Sporingsfejlsrampning.

ALARM 79, Ugyldig effektdelkonfiguration
Skaleringskortet har et forkert varenummer eller er ikke
installeret. MK102-stikket pa effektkortet kunne ikke
monteres.

ALARM 80, Apparat initialiseret

Parameterindstillingerne initialiseres til fabriksindstillingen
efter en manuel nulstilling. Nulstil apparatet for at slette
alarmen.

ALARM 81, CSIV fejlbeheef.
Der er syntaksfejl i CSIV-filen.

ALARM 82, CSIV-par.fejl
CSIV kunne ikke initialisere en parameter.
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ALARM 83, lllegal option combination
De monterede optioner er ikke kompatible.

ALARM 84, Ingen sikkerhedsoption
Sikkerhedsoptionen blev fiernet, uden at der blev udfert
en generel nulstilling. Tilslut sikkerhedsoptionen igen.

ALARM 88, Option detektering

Der er registreret en aendring i optionslayoutet.
Parameter 14-89 Option Detection er indstillet til [0]
Fastfrosset konfiguration, og optionslayoutet er blevet
aendret.

. Hvis @endringen skal gennemfares, skal @ndringer
af optionslayout muliggeres i

parameter 14-89 Option Detection.

. Det er ogsa muligt at gendanne den korrekte
optionskonfiguration.

ADVARSEL 89, Mechanical brake sliding
Haeve-/seenkebremseovervagningen registrerer en motorha-
stighed over 10 O/MIN.

ALARM 90, Feedbackoverv

Kontrollér tilslutningen til encoder-/resolver-optionen, og,
hvis det er ngdvendigt, udskift VLT® Encoder Input MCB
102 eller VLT® Resolver Input MCB 103.

ALARM 91, Al54 indst. fork.
Indstil kontakt S202 til OFF (spaendingsindgang), nar en
KTY-foler er tilsluttet den analoge indgangsklemme 54.

ALARM 99, Last rotor
Rotoren er last fast.

ADVARSEL/ALARM 101, Hastighedsovervagning
Motorhastighedsvaerdien er uden for omradet. Se
parameter 4-43 Motor Speed Monitor Function.

ADVARSEL/ALARM 104, Intern ventilatorfejl
Ventilatoren fungerer ikke. Ventilatorovervagningen
kontrollerer, at ventilatoren roterer ved opstart, eller nar
den interne ventilator er teendt. Fejlen pa den interne
ventilator kan konfigureres som en advarsel eller en
tripalarm i parameter 14-53 Vent.overv..

Fejlfinding
. Sluk og teend for strammen til frekvensom-
formeren for at kontrollere, om advarslen/alarmen
vender tilbage.

ADVARSEL/ALARM 122, Mot. rotat. unexp.
Frekvensomformeren udferer en funktion, som kraever, at
motoren star stille, for eksempel DC-hold for PM-motorer.

ADVARSEL 123, Motor Mod. Changed
Motoren, der er valgt i parameter 1-11 Motormodel, er ikke
korrekt. Kontrollér motormodel.

ADVARSEL 163, ATEX ETR cur.lim.warning
Frekvensomformeren har kart over karakteristikkurven i
mere end 50 sek. Advarslen aktiveres ved 83 % og
deaktiveres ved 65 % af den tilladte termiske overbe-
lastning.

ALARM 164, ATEX ETR cur.lim.alarm

Hvis der kgres over karakteristikkurven i mere end

60 sek. inden for en periode pa 600 sek, aktiveres alarmen,
og frekvensomformeren tripper.

ADVARSEL 165, ATEX ETR freq.lim.warning
Frekvensomformeren karer mere end 50 sek under den
tilladte minimumfrekvens (parameter 1-98 ATEX ETR interpol.
points freq.).

ALARM 166, ATEX ETR freq.lim.alarm
Frekvensomformeren har kert i mere end 60 sek (i en
periode pa 600 sek) under den tilladte minimumfrekvens
(parameter 1-98 ATEX ETR interpol. points freq.).

ADVARSEL/ALARM 210, Positionssporing

Den faktiske positionsfejl overstiger veerdien i

parameter 4-71 Maximum Position Error.

Parameter 4-70 Position Error Function definerer, om dette
er en advarsel eller en alarm.

ADVARSEL/ALARM 211, Positionsgraense

Positionen er uden for graenserne, der er defineret i
parameter 3-06 Minimum Position og

parameter 3-07 Maximum Position. Parameter 4-73 Position
Limit Function definerer funktionen for denne advarsel/
alarm.

ADVARSEL/ALARM 212, Home ikke udf.

En homing-funktion er valgt i parameter 17-80 Homing
Function, og absolut positionering udfares, for homing er
fuldfert.

ALARM 213, Home timeout
Homing blev startet men ikke fuldfert inden for den tid,
der er defineret i parameter 17-85 Homing Timout.

ALARM 214, Ingen folerindgang

En homing-proces med en homing-funktion, der kreever en
sensor eller touch probe-positionering, er pabegyndt, uden
at der er defineret en folerindgang.

ADVARSEL 220, Konfigurationens filversion understottes
ikke

Frekvensomformeren understatter ikke den aktuelle
konfigurations filversion. Kundetilpasning annulleres.

ALARM 246, Effektkortforsyning
Denne alarm er kun for frekvensomformere med kapslings-
storrelse F. Den svarer til alarm 46 Effektkortforsyning.

Rapportveerdien i alarmloggen angiver, hvilket effektmodul
der genererede alarmen:
1 = vekselrettermodul leengst til venstre.

2 = midterste vekselrettermodul i F2- eller F4-
frekvensomformer.

2 = hgjre vekselrettermodul i F1- eller F3-
frekvensomformer.

3 = hgjre vekselrettermodul i F2- eller F4-
frekvensomformer.

5 = ensrettermodul.

MG33MMO1
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ADVARSEL 249, Veks.r lav temp
Temperaturen for ensretterkelepladen er lavere end
forventet.
Fejlfinding

. Kontrollér temperaturfeleren.
ADVARSEL 250, Ny reservedel
Effekt- eller switch mode-forsyning er blevet udskiftet.
Gendan frekvensomformerens typekode i EEPROM'en. Veelg
den korrekte typekode i parameter 14-23 Typekodeindstil. i

henhold til maerkatet pa frekvensomformeren. Husk at
vaelge Gem til EEPROM til sidst.

ADVARSEL 251, Ny typekode
Effektkortet eller andre komponenter er blevet udskiftet,
og typekoden er aendret.

ADVARSEL 253, Digital udgang X49/9 overbel.
Digital udgang X49/9 er overbelastet.

ADVARSEL 254, Digital udgang X49/11 overbel.
Digital udgang X49/11 er overbelastet.

ADVARSEL 255, Digital udgang X49/7 overbel.
Digital udgang X49/7 er overbelastet.

ALARM 430, PWM deaktiveret
PWM pa effektkortet er deaktiveret.
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7 Appendiks

7.1 Symboler, forkortelser og konventioner

°C Grader celsius

°F Grader fahrenheit

AC Vekselstrom

AEO Automatisk energioptimering

ASM Asynkron motor eller standard induktionsmotorer.
AWG American Wire Gauge

AMA Automatisk motortilpasning

DC Jaevnstrom

EMC Elektromagnetisk kompatibilitet

ETR Elektronisk termorelae

fmN Nominel motorfrekvens

FC Frekvensomformer

linv Nominel udgangsstrem for vekselretter

lLim Stremgreense

IMN Nominel motorstrgm

Ivirmax Maksimum udgangsstrgam

(VRAY] Nominel udgangsstrem leveret af frekvensomformeren
IP Teethedsgrad

IPM PM-motor med indvendigt monterede magneter
LCP LCP-betjeningspanel

MCT Motion control tool

Ns Synkron motorhastighed

PmN Nominel motoreffekt

PELV Beskyttende ekstra lav spaending

PCB Printplade

PM-motor Permanent magnetmotor

PWM Pulsbreddemodulering

O/MIN Omdrejninger pr. minut

Regen Regenerative klemmer

SPM PM-motor med overflademonterede magneter
SynRM Synkron reluktansmotor

Tum Momentgraense

UmN Nominel motorspaending

Tabel 7.1 Symboler og forkortelser

Konventioner
Nummererede lister angiver procedurer.
Lister med punkttegn angiver andre oplysninger.

Tekst i kursiv angiver:
. Krydsreferencer.

. Link.
. Parameternavn.
. Parametergruppenavn.

. Parameteroption.
. Fodnote.

Alle mal er i [mm] (tommer).
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Indeks VLT® AutomationDrive FC 301/302
Indeks FC MC-protokolsat 140
Feedback 262
A Fieldbus jog 144
Adgangskode 35 Flux 37,49
Advarsel 253 Fglerindgangsoption 199
Afladningstid 7 Forkortelse 267
Alarm 253 Forsyningsspaending 261
Alarmlog 177 Frekvensomformerens status 182
AMA Frekvensomformeridentifikation 177
Advarsel 263 Filgh 4,15,90
Analog I/O-tilst 114
Analog indgang 114, 200 G
Analog udgang 117,119,120 Gen. indstillinger 37,135
Analogt signal 258 Generel status 180
Grafisk display 13
B
Belastningsafhaengige indstillinger 50 H
Belastningsfordeling Hastighed op/hastighed ned 1
Beskyttelsestilstand 8 Hastighedsbypass 88
Bremse Hojspaending 7
Bremseeffekt 5
Bremseenergifunktioner. 63 Hovedmenu 14,17, 20
Bremsemodstand 258 Hovedreaktans 44
Bremsestyring 259
DC-bremse 62 |
Granse f. bremse 260
Mekanisk bremse 65 I/O-option 112
Identifikation, frekvensomformer. 177
D Indekseret parameter 21
Datalogindstillinger 175 Indgang
Dataudlaesning 180, 194 Analog 258
DC-link 258 Indgangsoption 250
. Indgange
DeviceNet CAN-fieldbus 144 Analog indgang 5,115,116
Diagnose 186 Digital I/0O-tilstand 90
Digital indgang 90 Digital indgang 259
Display mode 16 Indikatorlys 14
Driftsdata 175 Initialisering 23
Driftstilstand 26
J
E Jog 4
Encoder 83,111 Justerbar advarsel 86
Ethernet 144
K
ETR 181
Klemme
Indgang 258
F
Fabriksindstillinger 213
Fasetab 258
Fastfrys udgang 4,90
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Klemmer Motor
Klemme 42 117 Avancerede motordata 45
Klemme 53 114 Motorbeskyttelse 56
Klemme 54 115, 265 Motordata 39,43, 259, 263
Klemme X30/11 116 Motoreffekt 263
Klemme X30/12 116 Motorgraense 81
Klemme X30/8 119 Motorhastighed, nominel 4
Klemme X45/1 121 Motorhastighed, synkron 4
Klemme X45/3 122 Motorstatus 181
Klemme X48/10 200 Motorstrgm 263
Klemme X48/2 200 Motortemperatur. 55
Klemme X48/4 199 Overvagning af motorfeedback 83
Keleplade 262 PM-motor 40
Keling 57
N
Kommunikationsoption 261
. Netforsyn. on/off 164
Kompatibilitet 173,198
Netforsyning 6
Kondensator 100
. Numerisk LCP-betjeningspanel 21
Konfiguration 135
Konvention 267 0
Kortslutning .
Kortslutning 260 Overophedning 259
Kvikmenu 14,17 Overstrgmstrip 101
Overtemperatur 259
L Overvagning 188
LCP 4,5,13,15,21
LCP kopier/gem 34 P
LCP-display 28 Parameteroplysninger 179
LCP-tast 23 Parameteropseetning 17
LED 13 Portdiagnose 144
Log 176 Portindstilling 139
Logisk regel 155 Pote.n.tlometer .
Digitalt potentiometer 80
Lokal reference 26 Spaendingsreference via et potentiometer...........co.comeeeennns 11
Losrivelsesmoment 4 Ppotentiometerreference 11
PROFIBUS 144
M Pulsindgang 108
MCB 113 97,120 Pulsstart/-stop 1
MCB 114 199 Pulsudgang 109
Med uret 53
Mellemkreds 258 R
se ogsa DC-link
Rampe 75,76,77,79
Moment 44,259
RCD 6
Reference 69,183
Referencegraense 69
Relae 103
Relzeudgang 98
Reset 15, 258, 259, 264
Resolv.-graensefl 188
RS Flip Flops 152
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Udgangshastighed 53
S Utilsigtet start 7
Seerlige indstillinger 39
Sammenligner 149 \Y
Seriel kommunikation 5 Vekselretterkobling 164
Sikkerhedsforanstaltninger. 7 VVC+ 6
Sikring 261
Skaermet/armeret 10 w
SLC 145 Wobblefunktion 196
Smart Application Set-up 20
Smart Logic Control 145
Spaending
Spaendingsubalance 258
Specialfunktioner 196
Sprogpakke 25
Start/stop 10
Startforsink 52
Startfunktion 52
Startjusteringer. 52
Statorlaekreaktans 44
Statusmeddelelse 13
Stopjusteringer. 54
Strem
Stremklassificering 258
Udgangsstrem 258
Styrekabler 10
Styrekort
Styrekort 258
Styring
Avanceret PID-processtyring 131
Moment PI-styr. 130
PID-hastighedsstyring 124
PID-processtyring 131
Processtyringsfb. 130
Smart Logic Control 145
Stremgraensestyring 170
Styreordstimeout 260
Styreprincip 37
U/f-styreprincip 37
Symbol 267
T
Termisk belastning 48,181
Termistor 6,56
Tilpas. LCP-udlaesn 32
Timer 154
Trip-reset 168
V)
U/f-karakteristik 50
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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
eller face-to-face i Aarhus og Grasten.

Se alle kurser pa www.vlt.dk.

Infoknap
Hvis der findes en infoknap pd produktet,
giver den nyttige informationer.

Danfoss Salg Danmark, Jegstrupvej 3, 8361 Hasselager. TIf. +45 89 48 91 88, Fax +45 89 48 93 11, www.vit.dk, vit.dk@danfoss.dk

Danfoss patager sig intet ansvar for mulige fejl i kataloger, brochurer og andet trykt materiale. Danfoss forbeholder sig ret til uden forudgaende varsel at foretage andringer i sine produkter,
herunder i produkter, som allerede er i ordre, safremt dette kan ske uden at andre allerede aftalte specifikationer. Alle varemaerker i dette materiale tilhgrer de respektive virksomheder. Danfoss og

Danfoss-logoet er varemaerker tilhgrende Danfoss A/S. Alle rettigheder forbeholdes.
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