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OM "Allin One” APPLIKATIONSMANUALEN

| Allin One Applikationsmanual kan du finde oplysninger om de forskellige applikationer, der findes
i Allin One-applikationspakken. Hvis disse applikationer ikke opfylder de relevante krav for den
enkelte proces, skal De kontakte producenten for at fa yderligere oplysninger om bestemte
applikationer.

Denne manuel findes bade som papirudgave og i elektronisk format. Vi anbefaler, at De benytter
den elektroniske version, hvis det er muligt. Hvis de har adgang til den elektroniske version, kan
De benytte fglgende funktionaliteter:

Manualen indeholder adskillige links og krydsreferencer til andre placeringer i manualen, hvilket
ger det lettere for laeseren at bevaege sig rundt i manualen, hvilket ggr det hurtigere at kontrollere

og finde oplysninger.

Manualen indeholder ogsa hyperlinks til websider. Hvis De vil besgge disse websider ved brug af
linkene, skal der vaere en internetbrowser installeret pa computeren.
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6 ® VACON BASISAPPLIKATION

1. BASISAPPLIKATION
Softwarekode: ASFIFFQ1

1.1 Indledning

Basisapplikationen er en simpel applikation, der er let at bruge. Den er valgt som standard ved
leveringen fra fabrikken. Hvis det ikke er tilfaeldet, skal du vaelge Basic Application i menuen Mé pa
side 56.2. Se brugervejledningen til produktet.

Den digitale indgang DIN3 er programmerbar.

Basisapplikationens parametre er forklaret i 8 i denne manual. Forklaringerne er ordnet iht.
parametrenes ID-numre.

1.1.1 Motorbeskyttelsesfunktioner i Basisapplikationen

| Basisapplikationen findes stort set de samme beskyttelsesfunktioner som i de gvrige
applikationer:

Ekstern fejlbeskyttelse
Indgangsfaseovervagning
Underspaendingsbeskyttelse
Udgangsfaseovervagning
Jordfejlsbeskyttelse
Termisk motorbeskyttelse
Termistorfejl-beskyttelse
Fieldbus-fejlbeskyttelse
Slotfejl-beskyttelse

| modsaetning til de andre applikationer har Basisapplikationen ingen parametre til valg af svar-
funktion eller greensevaerdier. Den termiske motorbeskyttelse forklares mere detaljeret pa
side 192.
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BASISAPPLIKATION VACON ® 7

1.2 1/0-styring

Referencepotentiometer,

1..10 kQ OPT-A1
Klemme Signal Beskrivelse
r—— —_— 1 +10V ¢ Reference-udgang Spaending for potentiometer mv.
| U 2 All+ Analog indgang 1 Analog indgang 1 - frekvensreference
I Spandingsomrade 0-10V DC
I Programmerbar (P2.14)
——————————— 3 Al1- I/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
4 Al2+ Analog indgang 2 Analog indgang 2 - frekvensreference
5 Al2- Strgmomrade 0-20 mA
e 6 +24V ®| Styrespaendingsudgang Spaending til kontakter mv. maks 0,1 A
| 7 |® GND I/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
:__ / ———————— 8 DIN1 Start fremad Kontakt lukket = start fremad
:__ / ________ 9 DIN2 Start modsat omlgbsretning Kontakt lukket = start modsat omlgbs-
I retning
| / ________ 10 DIN3 Eksternt fejl-input Kontakt dben = ingen fejl
- Programmerbart (P2.17) Kontakt lukket = fejl
: " CMA Feelles for DIN 1—DIN 3 Tilslut GND eller +24V
: 12 +24V @] Styrespaendingsudgang Spaending til kontakter (se #6)
| / —————| 13 |® GND I/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
L_ ———{————— 14 DIN4 Fast hastighed valg 1 DIN4 DINS Frekvens-
: | . . reference
| I 15 DINS Fast hastighed valg 2 Aben Aben 1/0-ref. (P2.14)
| / | Lukket | Aben Fast hastighed1
== ———F—-——- Aben Lukket Fast hastighed 2
| I Lukket Lukket Maks. frekvens
L / : 16 DINé Nulstilling af fejl Kontakt dben = Ingen aktivitet
. Tt Kontakt lukket = Nulstilling af fejl
I | 17 CMB Faelles for DIN4—DIN6 Tilslut GND eller +24V
| | __ 18 AO1+ Analog udgang 1 Omrade 0-20 mA/R,, maks. 500Q
I KLAR : —— 19 |® AO01- Udgangsfrekvens
: ® | Programmerbar (P2.16)
————=————— F————| 20 DO1 Digital udgang 1 Programmerbar
| | KLAR Aben kollektor, I<50mA, U<48 VDC
! : OPT-A2
21 RO1 Relseudgang 1
: DRIFT I _____ 2| RO1 Y DRIFT
___®_ _________ 23| RO1T |—d
24 RO2 Releedugang 2
20 -———- /F————— 25 RO2 j/ FEJL
VAC“—:IZ|: _____ 26 | Ro2 | —
— — Tabel 1-1. Standard l/0-konfiguration i Basisapplikationen.
Bemaerk: Se jumber-valg nedenfor. Du Jumperblok X3:
kan finde flere oplysninger i CMA og CMB-jordafledning
brugervejledningen til produktet. [®®] CMB forbundet til jord

[®®] CMA forbundet til jord

®[® | CMBisoleret frajord
CMAisoleret fra jord

o |
ﬁ@ CMB og CMA

internt forbundet,
isoleret fra jord

= Fabriksindstilling

e
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8 ® VACON BASISAPPLIKATION

1.3 Styresignallogik i Basisapplikationen

—‘ R3.2 Panelreference
j—————————— ID117 I/O-reference

ID105 Fast hastighed 1
—1.1D106 Fast hastighed 2

- I R (1 ° K {10125 styrested
DINS®f-=-=-=-=-=-=--p--------qo-o-o-s .
|
|
|

Al &
AR & :\
|ID102 Max frekvens |—'

Intern

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
! frekvensreference
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
1

- Reset-knap —
L | Reference fra fieldbus Start/Stop-knapper |
Start/Stop fra fieldbus I
|
Retning fra fieldbus !
|
DINL® Start fremad Start/Stop og Start/Stop | Intern Start/Stop
modsat omlgbs- e ! >
® retningslogik .
DIN2 Start modsat 8509 Modsat |
omlgbsretnjng ! Intern modsat
| ID123 Panelretning | « . Omigbsretning
. - T Intern fejlnulstilling
Indgang fejlnulstillin >
DING ® gang T€j g >1 »
Indgang eksterne fejl (programmerbar
DIN3 ® gang jl (prog ) -
NX12k00.th8

Figur 1-1. Basisapplikationens styresignallogik
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1.4 Basisapplikation - Parameterlister

P3 de fglgende sider er der lister over, hvilke parametre, der findes inden for de respektive
parametergrupper. Parametrene er beskrevet pa side 126 til 222.

Forklaring til kolonner:

Kode = Positionsindikation pa panelet: viser operatgren nummeret pa den aktuelle
parameter
Parameter = Navn pa parameteren
Min = Parameterens minimumsvaerdi
Maks = Parameterens maksimumsvaerdi
Enhed = Parametervaerdiens enhed; hvis den er tilgaengelig
Standard = Fabriksindstillet vaerdi
Tilp. = Kundens egen indstilling
ID = Parameterens ID-nummer (anvendes med pc-vaerktgjer)
= Parametervaerdierne kan kun andres, nar frekvensomformeren er standset.
1.4.1 Overvagningsvaerdier (Betjeningspanel: menu M1]

Overvagningsvaerdierne viser de aktuelle parameter- og signalvaerdier savel som statuser og
malinger. Overvagningsverdierne kan ikke andres.
Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet.

Kode Parameter Enhed | ID Beskrivelse
V1.1 Udgangsfrekvens Hz 1 Udgangsfrekvens til motoren
V1.2 Frekvensreference Hz 25 Frekvensr_eference til
motorstyringen
V1.3 Motorens hastighed Omdr./ 2 Motorhas_,tigheden !
min omdr./min
V1.4 Motorstrgm A 3
V1.5 Motormoment % 4 | Beregnet akselmoment
V1.6 Motoreffekt % 5 Effekt pa motorakslen
V1.7 Motorspaending \ 6
V1.8 DC-spzending \ 7
V1.9 Enhedens temperatur °C 8 Kglepladens temperatur
V1.10 | Motortemperatur °C 9 Beregnet motortemperatur
V1.11 | Analogindgang 1 V/mA 13 | Al
V1.12 | Analog indgang 2 V/mA 14 | Al2
V1.13 | DIN1, DIN2, DIN3 15 | Status pé digitale indgange
V1.14 | DIN4, DIN5, DING 16 | Status pa digitale indgange
V1.15 | DO1, RO1, RO2 17 Status pa digitale releeer og
udgange
V1.16 | Analog | mA 26 | AO1
M117 Multiovervagnings- Viser Ere mulige
) emner overvagningsvardier

Tabel 7-2. Overvagningsvaerdier

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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1.4.2 Basisparametre [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.1)
Kode Parameter Min Maks Enhed Standard | Tilp. | ID Bemarkning
P2.1 Min. frekvens 0,00 Par. 2.2 Hz 0,00 101
Bem.: Hvis f__, > moto-
rens synkrone hastighed,
pP2.2 Maks. frekvens Par. 2.1 320,00 Hz 50,00 102 | sa kontroller om motoren
og drivsystemet er
passende
pP2.3 Accelerationstid 1 0,1 3000,0 s 3,0 103
P2.4 Decelerationstid 1 0,1 3000,0 s 3,0 104
P2.5 Strgmgraense 0 2xly A I 107
Motorens nominelle NX2:230v .
P2.6 spanding 180 690 v NX5: 400V 110 | Se motorens typeskilt
NXé: 690V
P2.7 Motorens 8,00 | 320,00 Hz 50,00 111 | Se motorens typeskilt
nominelle frekvens
Se motorens typeskilt.
Motorens Omdr./ Standard gzlder en fire-
P2.8 nominelle 24 20 000 o 1440 112 | polet motor og en nominel
hastighed min stgrrelse frekvens-
omformer.
P2.9 nom"’i'r?;‘l’l;egfmm 01xl, | 2xI, A I, 113 | Se motorens typeskilt
P2.10 Motor cosg 0,30 1,00 0,85 120 | Se motorens typeskilt
0=Rampe
P2.11 Startfunktion 0 2 0 505 | 1=Flyvende start
2=Betinget flyvende start
0=Frilgb
. 1=Rampe
P2.12 Stopfunktion 0 3 0 506 2-Rampe-+drift mulig frilgb
3=Frilgb+drift mulig rampe
0O=lkke i brug
P2.13 U/f-optimering 0 1 0 109 | 1=Automatisk moment-
forstaerkning
0=Al1
P2.14 I/0-reference 0 3 0 17 1=A12
2=Panel
3=Fieldbus
Analog indgang 2, 0= Ingen afvigelse 0-20mA
P2.15 reference-offset 0 1 1 302 1= Afvigelse 4mA—20 mA
0O=lkke i brug
1=Udgangsfrekv. (0—f ..)
2=Frekvensref. (0—f,.,.)
3=Motorhastighed (0—
Analog Motqrens nominelle
P2.16 udgangsfunktion 0 8 1 307 hastighed)
4=Udgangsstrem (0-I )
5=Motormoment (0-T, yqt0r)
6=Motoreffekt (0—P, 00
7=Motorspaend. (0-U, o)
8=DC-spaending (0—1000V)

=
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P2.17 DIN3 funktion

301

O=lkke i brug

1=Ekst. fejl, lukker kontakt

2=Ekst. fejl, bner kontakt

3=Drift mulig, lukker
kontakt

4=Drift mulig, bner kont.

5=Tvinger styrested til I/0-
klemmer

6=Tvinger styrested til
panel

7=Tvinger styrested til
fieldbus

P2.18 Fast hastighed 1

0,00

P22

Hz

0,00

105

Hastigheder
forudindstillet af operatgr

P2.19 Fast hastighed 2

0,00

P22

Hz

50,00

106

Hastigheder
forudindstillet af operatgr

Automatisk

P2.20 genstart

731

0=lkke mulig
1=Mulig

Tabel 1-3. Basisparametre G2.71

1.4.3

Panelstyring [Betjeningspanel: Menu M3)

Listen herunder beskriver parametrene for valg af styrested og retning pa panelet. Se menuen pa

betjeningspanelet i brugervejledningen til produktet.

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
1=/0 klemme Stopknap

P3.1 Styrested 1 3 1 125 | 2=Betjeningspanel
3=Fieldbus

R3.2 Panelreference P 2.1 P22 Hz

Omlsbsretning Anmodning om modsat
P3.3 o 0 1 0 123 | omlgbsretning aktiveret
(pa panelet)

fra panelet
0=Begranset funktion for

R3.4 Stopknap 0 1 1 114 Stopknap
1=Stopknap altid mulig

Tabel 1-4 Panelstyringsparametre, M3

1.4.4

Systemmenu [Betjeningspanel: Menu Mé]

Oplysninger om parametre og funktioner, der vedrgrer den generelle anvendelse af
frekvensomformeren, f.eks. valg af applikation og sprog, tilpassede parameterindstillinger eller
oplysninger om hardware og software, finder du i brugervejledningen til produktet.

1.4.5

Udvidelseskort [Betjeningspanel: Menu M7]

| menuen M7 vises de udvidelses- og optionskort, der er tilknyttet I/0-kortet, samt oplysninger
vedrgrende kortet. Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet.

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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12 ® VACON STANDARDAPPLIKATION

2. STANDARDAPPLIKATION
Softwarekode: ASFIFF02

2.1 Indledning
Veelg Standardapplikationen i menu Mé pa side S6.2.

Standardapplikationen anvendes typisk i pumpe- og ventilatorapplikationer og til transportband,
hvor Basisapplikationen er for begraenset, men hvor der ikke kraeves seaerlige funktioner.

e Standardapplikationen har samme I/0-signaler og samme styrelogik som Basis-
applikationen.

e Dendigitale indgang DIN3 og alle udgange kan programmeres frit.
@vrige funktioner:

Programmerbar Start/Stop og reversibel signallogik

Referenceskalering

Overvagning af én frekvensgranse

Rampe 2 og S-formet programmering af rampe

Programmerbare start- og stop-funktioner

DC-bremse ved stop

Et forbudt frekvensomrade

Programmerbar U/f-kurve og switchfrekvens

Autogenstart

Termisk motor- og stall beskyttelse: Programmerbare handlinger: afbrudt, advarsel, fejl

Standardapplikationens parametre er forklaret i 8 i denne manual. Forklaringerne er ordnet iht.
parametrenes ID-numre.

Tel. +358(0)201 2121 » Fax +358 (0]201 212 205
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2.2 1/O-styring

Reference potentiometer,
1...10 kQ

\

\

\

————

4 ___

\

I Y I I IR R

OPT-A1
Klemme Signal Beskrivelse
1 +10V ¢ Referenceudgang Spaending for potentiometer mv.
2 All+ Analog indgang 1 Analog indgang 1 - frekvensreference
Spandingsomrade 0-10V DC
Programmerbar (P2.1.11)
3 Al1- I/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
4 Al2+ Analog indgang 2 Analog indgang 2 - frekvensreference
5 Al2- Strgmomrade 0-20 mA
6 +24V @ | Styrespandingsudgang Spaending til kontakter mv. maks 0,1 A
7 |® GND 1/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
8 DIN1 Start frem Kontakt lukket = start fremad
Programmerbar logik (P2.2.1)
9 DIN2 Start bak Kontakt lukket = start modsat omlgbs-
Ri min =5 kOhm retning
10 DIN3 Eksternt fejl-input Kontakt aben = ingen fejl
Programmerbar (P2.2.2) Kontakt lukket = fejl
" CMA Feelles for DIN 1—DIN 3 Tilslut GND eller +24V
12 +24V @] Styrespandingsudgang Spaending til kontakter (se #6)
13 GND 1/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
14 | @ DIN4 Fast hastighed valg 1 DIN4 DIN4 DIN4
15 DINS Fast hastighed valg 2 Aben Aben |/0-reference
Lukket Lukket Fast hastighed 1
Aben Aben Fast hastighed 2
Lukket Lukket Analog indgang 2
16 DINé Nulstilling af fejl Kontakt dben = ingen aktivitet
Kontakt lukket = Nulstilling af fejl
17 CMB Faelles for DIN4—DIN6 Tilslut GND eller +24V
18 AO1+ Analog udgang 1 Omrade 0-20 mA/R,, maks. 500Q
19 [® A01- Udgangsfrekvens
Programmerbar (P2.3.2)
20| DOl ) Digital udgang 1 Rben collector, <50 mA, U<48 VDC
KLAR
Programmerbar (P2.3.7)
OPT-A2
21 RO1 Relseudgang 1
22 RO1 j/ RUN
23 RO1 —1 Programmerbar (P2.3.8)
24 R0O2 Relseudgang 2
25 RO2 j/ FEJL
26 RO2 —1 Programmerbar (P2.3.9)

Tabel 2-1. Standard l/0-konfiguration i Standardapplikationen.

Bemaerk: Se jumber-valg nedenfor.

Du kan finde flere oplysninger i
brugervejledningen til produktet

Jumperblok X3:
CMA og CMB-jordafledning
[®®] CMB forbundet til jord
[®®] CMA forbundet til jord

®[® | CMBiisoleret frajord
®[® | CMAisoleret frajord

° |§| CMB og CMA

internt forbundet,
isoleret fra jord

= Fabriksindstilling

24-timers support +358 (0)40 837
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STANDARDAPPLIKATION

2.3 Styresignallogik i Standardapplikationen

—‘ R3.2 Panelreference

DIN4 &
DIN5 @~

Al &

AR &

|mm e m ID117 1/O-reference

| —————" ID121 Panelstyringsreference

| r—---711D122 Fieldbusstyringsreference

| | ID105 Fasthastighed 1

i i —1 ID106 Fast hastighed 2

| |
Tt AN ! ID125 Styrested
_________ [y

Reference fra fieldbus

Start/Stop fra fieldbus

Retning fra fieldbus

Start fremad

DIN1®

(programmerbar)

DIN2 ®

Start modsat (programmerbar)

Programmerbar
Start/Stop og
modsat omlgbs-
retningslogik

| ID123

Panelretning

Indgang fejlnulstilling

Reset-knap —
Start/Stop-knapper :
|
l
|
|
Start/Stop | Intern Start/Stop
—e | W& >
e |
|
Modsat !
omlgbsretnjng \ Intern modsat
1 [ « ,_Omligbsretning
I [ D
T >1 Intern fejlnulstillinrg

DING &

Indgang eksterne fejl (program

merbar)

DIN3 ®

NX12k01

Figur 2-1. Standardapplikationens styresignallogik
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2.4 Standardapplikation - Parameterlister

Pa de folgende sider er der lister over, hvilke parametre, der findes inden for de respektive
parametergrupper. Parametrene er beskrevet pa side 126 til 222. Forklaringerne er ordnet iht.
parametrenes ID-numre.

Forklaring til kolonner:

Kode = Positionsindikation pa panelet: viser operatgren nummeret pa den aktuelle
parameter

Parameter = Navn pa parameteren

Min = Parameterens minimumsvaerdi

Maks = Parameterens maksimumsvaerdi

Enhed = Parametervaerdiens enhed; hvis den er tilgaengelig

Standard = Fabriksindstillet vaerdi

Tilp. = Kundens egen indstilling

ID = Parameterens ID-nummer (anvendes med pc-vaerktgjer)

- = | parameterraekken: Anvend TTF-metoden til programmering af disse parametre.

= Pa parameterkoden: Parametervardierne kan kun andres, nar frekvensomfor-

meren er standset.

2.4.1 Overvagningsvaerdier [Betjeningspanel: menu M1)

Overvagningsvardierne viser de aktuelle parameter- og signalvaerdier savel som statuser og
malinger. Overvagningsvaerdierne kan ikke sendres.
Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet.

Kode Parameter Enhed | ID Beskrivelse
V1.1 Udgangsfrekvens Hz 1 Udgangsfrekvens til motoren

Hz 25 | Frekvensreference til
V1.2 Frekvensreference :

motorstyringen

V1.3 Motorens hastighed OmQr./ 2 Motorhagtigheden !

min omdr./min
V1.4 Motorstrgm A 3
V1.5 Motormoment % 4 | Beregnet akselmoment
V1.6 Motoreffekt % 5 Effekt pd motorakslen
V1.7 Motorspaending \ 6
V1.8 DC- spaending \ 7
V1.9 Enhedens temperatur °C 8 Kglepladens temperatur
V1.10 | Motortemperatur % 9 Beregnet motortemperatur
V1.11 | Speendingsindgang V/mA 13 | Al
V1.12 | Strgmindgang V/mA 14 | Al2
V1.13 | DIN1, DIN2, DIN3 15 | Status pa digitale indgange
V1.14 | DIN4, DINS, DING 16 | Status pé digitale indgange
V1.15 | DO1, RO1, RO2 17 Status pa digitale relaeer og

udgange
V1.16 | Analog |4 mA 26 | AO1
M1.17 Multiovervagnings- Viser tre mulige
) emner overvagningsvaerdier

Tabel 2-2. Overvagningsvaerdier

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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16 ® VACON STANDARDAPPLIKATION
2.4.2 Basisparametre [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.1)
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
P2.1.1 Min frekvens 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 101
Bem.: Hvis f_ . >
motorens synkrone
p2.1.2 Maks frekvens P211 320,00 Hz 50,00 102 | hastighed, sa kontroller
om motoren og
drivsystemet er passende
pP2.1.3 Accelerationstid 1 0,1 3000,0 s 3,0 103
P2.1.4 Decelerationstid 1 0,1 3000,0 s 3,0 104
P2.1.5 Stremgreaense 0,1xly 2xly A I 107
Motorens nominelle NX2: 230V
P2.1.6 speending 180 690 \ NX5: 400V 110
NX6: 690V
P2 17 Motorens nominelle 8,00 32000 Hz 50,00 11 Se motorens typeskilt
frekvens
Standard gaelder en
P2 18 Motorens_nominelle 2% 20000 Om_dr./ 1440 112 firep_olet motor og en
hastighed min. nominel stgrrelse
frekvensomformer.
P2.19 Motorens nominelle 0.1 x1, 2x1, A , 13 Se motorens typeskilt
strgm
P2.1.10 Motor coso 0,30 1,00 0,85 120 | Se motorens typeskilt
0=Al1
P2.1.11 I/0-reference 0 3 0 17 1=A12
2=Panel
3=Fieldbus
0=Al"
P2.1.12 Panelreference 0 3 2 121 1=A12
2=Panel
3=Fieldbus
0=Al"
P2113 Fieldbus-styrings- 0 3 3 122 1=A12
reference 2=Panel
3=Fieldbus
P2.1.14 Fast hastighed 1 0,00 [Par.2.1.2 Hz 10,00 105 | Hastigheder
pP2.1.15 Fast hastighed 2 0,00 Par.2.1.2 Hz 50,00 106 | forudindstillet af operatgr

Tabel 2-3. Basisparametre G2. 7
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2.4.3 Indgangssignaler [Betjeningspanel: Menu M2 > G2.2]]
Kode Parameter Min Maks Enhed Standard Tilp. ID Bemeaerkning
DIN1 DIN2
0 | Startfremad | Start modsat
1| Start/Stop Mods./Fremad
: 2 | Start/Sto Drift muli
P2.2.1 | Start-/Stoplogik 0 6 0 300 | Startpulsp Stoppuls 9
4 | Start frem* Start bak*
5 | Start*/Stop Mods./Fremad
6 | Start*/Stop Drift mulig
O=Ikke i brug
1=Ekstern fejl, lukker kontakt
2=Ekstern fejl, dbner kontakt
3=Drift mulig
4=Valg af acc.-/dec.tid
P2.2.2 DIN3-funktion 0 8 1 301 | b=Tvinger styrested til I/0-
klemmer
6=Tvinger styrested til panel
7= Tvinger styrested til
fieldbus
8= Bak
Analog indgang 2 0=0—20mA (0-10V]**
P2.2.3 Reference-offset 0 1 ! 302 1=4—20mA (2-10V)**
Reference- Veelger _den_fr_ekvens som
P2.2.4 skalering, 0,00 | 320,00 Hz 0,00 303 | Svarer til minimums-
minimumsvaerdi referencesignalet .
0,00 = Ingen skalering
Reference- Veelger Fjen frekvens som
P2.2.5 skalering 0,00 | 320,00 Hz 0,00 304 | Svarer tit maksimums-
maksimumsvaerdi referencesignalet .
0,00 = Ingen skalering
P226 Referen;e— 0 1 0 305 0 = Ikke inverteret
invertering 1 = Inverteret
P2.2.7 f:?lf::r:igcs,f|d 0,00 10,00 s 0,10 306 | 0 =Ingen filtrering
. TTF-programmeringsmetode
P228 | Allsignalvalg Al 377 | o RS T
P229 | A2 signalvalg A2 peg || VI PUCR R EA R 06

anvendt. Se side 70.

Tabel 2-4. Indgangssignaler, G2.2

* = Opadgaende rampe ngdvendig for at starte
** = Husk at placere jumpere for blok X2

tilsvarende. Se brugervejledningen til produktet

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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STANDARDAPPLIKATION

2.4.4 Udgangssignaler [Betjeningspanel: Menu M2 > G2.3)
Kode Parameter Min Maks | Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
TTF-programmerings-
P2 31 Signalvalg for 0 A L6k metqde _anvendt. Se
analog udgang 1 applikationen Pumpe- og
ventilatorstyring
0O=lkke anvendt (20 mA/10V)
1=Udgangsfrekv. (0—f ...)
2=Frekevensref. (0—f, ...
3=Motorhastighed (0—
Analog Motqrens nominelle
P2.3.2 udgangsfunktion 0 8 1 307 hastighed)
4=Udgangsstrem (0=l o)
5=Motormoment (0-T, yoor
6=Motoreffekt (0—P,yow0/)
7=Motorspaend. (0-U, o)
8=DC-spaending (0-1000V)
P233 Filtertid for analog 0,00 10,00 S 100 308 0O=Ingen filtrering
udgang
P234 Invertering af 0 1 0 309 O=Ikke inverteret
analog udgang 1=Inverteret
Minimum for 0=0 mA (0V)
P2.3.5 analog udgang 0 ! 0 310 1=4 mA (2 V)
p2.36 [raleringafanalog | 4, 1000 % 100 311
udgang
0O=Ikke anvendt
1=Klar
2=Drift
3=Fejl
4=Fejl inverteret
5=Frekvensomformer
overophedningsalarm
6=Ekst. fejl eller advarsel
. - 7=Ref. fejl eller advarsel
pa3y | Tunkiionaldigital | g 16 1 312 | 8=Advarsel
udgang 9=Reverseret
10=Forudindst. hastighed1
11=Hastighed naet
12=Motorregulator aktiv.
13=Udg.frekv.graens. 1
overv.
14=Styrested: [0-klemmer
15=Termistorfejl/advarsel
16=Fieldbus DIN1
P2.3.8 RO1-funktion 0 16 2 313 | Som parameter 2.3.6
P2.3.9 RO2-funkktion 0 16 3 314 | Som parameter 2.3.6
Overvagning af O=Ingen graense
P2.3.10 | udgangsfrekvens- 0 2 0 315 | 1=Nedre graense overv.
graense 1 2=Qvre granse overv.
Udgangsfrekvensgr
P2.3.11 &nse 1: 0,00 320,00 Hz 0,00 316
Overvaget veerdi
Signalvalg for TTF-programmerings-
P2.3.12 0.1 E.10 0.1 471 | metode anvendt. Se side
analog udgang 2 70
pp.3.13 |Funktion af analog 0 8 4 472 | Som parameter 2.3.2
udgang 2
pp3.14 |Flltertidforanalog | g 44 | 4449 s 1,00 473 | 0=Ingen filtrering
udgang 2
P2 3.15 Invertering af 0 1 0 W74 O=lkke inverteret

analog udgang 2

1=Inverteret
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Minimum for 0=0mA (0 V)
P2.3.16 analog udgang 2 0 ! 0 475 1=4 mA (2 V)
pp.3.17 [Kalering afanalog 10 1000 % 1000 476
udgang 2

Tabel 2-5. Udgangssignaler, G2.3

2.4.5 Driftstyringsparametre [Betjeningspanel: Menu M2 > G2.4]
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Indst. ID Bemaerkning
O=Lineaer
P2.4.1 Rampe 1-form 0,0 10,0 s 0,1 500 »0=S-kurve rampetid
O=Lineaer
P2.4.2 Rampe 2-form 0,0 10,0 s 0,0 501 »0=S-kurve rampetid
P2.4.3 Accelerationstid 2 0,1 3000,0 10,0 502
P2.4.4 Decelerationstid 2 0,1 3000,0 10,0 503
0O=lkke i brug
1=l brug under drift
2=Ektern bremsechopper
P2.4.5 Bremsechopper 0 4 0 504 31 brug ved stop/drift
4=| brug under drift (ingen
test)
0=Rampe
P2.4.6 Startfunktion 0 2 0 505 | 1=Flyvend start
2=Betinget flyvende start
0=Frilgb
1=Rampe
P2.4.7 Stopfunktion 0 3 0 506 | 2=Rampe+Drift mulig
frilgb
3=Frilgb+Drift mulig
rampe
P2.4.8 DC-bremsestrgm 0,00 I A 0,7 x 1y 507
P2 4.9 DC-bremsetid ved 0,00 600,00 s 0,00 508 0=DC-bremse afbrudt ved
stop stop
Frekvens til start af
P2.4.10 DC-bremse under 0,10 10,00 Hz 1,50 515
rampestop
P2 411 DC-bremsetid ved 0,00 600,00 s 0,00 516 0=DC-bremse afbrudt ved
start start
O=afbrudt
P2.4.12 Fluxbremse 0 1 0 520 1=tilsluttet
P2.4.13 | Fluxbremse-strgm 0,00 I A Iy 519

Tabel 2-6. Driftstyringsparametre, G2.4

2.4.6 Parametre for forbudte frekvenser (Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.5)
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemaerkning
Forbudt
P2.5.1 frekvensomrade 1 0,00 320,00 Hz 0,00 509
nedre graense
Forbudt
p2.5.2 frekvensomrade 1 0,00 320,00 Hz 0,00 510
gvre graense
P2.5.3 Forbudt acc./dec. 0,1 10,0 X 1,0 518
rampe

Tabel 2-7. Parametre for forbudte frekvenser, G2.5

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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STANDARDAPPLIKATION

2.4.7 Motorstyringsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.6]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemark
0=Frekvensstyring
1=Hastighedsstyring

Motorstyrings- Yderligere for NXP:

P2.6.1 tilstand 0 173 0 600 2=|lkke anvendt

3=Hastighedstyring, lukket
slgjfe
. . O=Ikke i brug

P2.6.2 U/f-optimering 0 1 0 109 1=Automatiok mom.forst.
O=Linezer

P2.6.3 Valg af U/f-omréde 0 3 0 108 | 1=Kvadreret
2=Programmerbar
3=Linear med fluxoptim.

P2.6.4 Feltsvaeknings- 8,00 | 320,00 Hz 50,00 602

punkt

P2.6.5 Spanding ved 10,00 | 200,00 % 100,00 603 | n%xU,,,

feltsvaekningspunkt nmo

P2.6.6 _ U/t-kurvens 000 | P2.64 Hz 50,00 604

midtpunktsfrekvens
. N % X U ot
P2.6.7 U/f kurvens midt- 0,00 100,00 % 100,00 605 | Maks-vaerdi for parameter
punktsspaending
=P2.6.5

o  |/d9angsspendingved g g, 40,00 % Varierer 606 | n%xU,,

nulfrekvens nme

pP2.6.9 Switchfrekvens 1,0 Varierer kHz Varierer 601 Se de ngjagtige vardier |
Tabel 8-14

Overspaendings- O=lkke i brug
P2.6.10 P g 0 2 1 607 | 1=l brug lingen rampe)
controller
2=| brug (rampe)
P2 6.11 Underspaendings- 0 1 1 408 0O=lkke i brug
controller 1=l brug
P2.6.12 Belastningsfald 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ingen handling
P2.6.13 Identifikation 0 1/2 0 631 | 1=ldentifikation u. kersel

Magnetiserings-

2=Identifikation m. kersel

I Parametergruppen Lukket slgjfe 2.6.14

P2.6.14.1 0,00 2x1, A 0,00 612
strgm
Hastighedsstyring
P2.6.14.2 effekt-forsteerkning ! 1000 30 613
P26143 | MASUONedSSIING g0 | 32000 | ms 30,0 814
P2.6.14.5 Accelerations- 0,00 300,00 s 0,00 626
kompensation
P2.6.14.6 Justering af slip 0 500 % 100 619
P2.6.14.7 [Magnetiserings-stram| 4 4 I A 0,00 627
ved start
P2.6.14.8 Mag“e“ssetra':tg“'d ved| g9 60000 ms 0,0 628
P2.6.149 | O-hastighedstid ved 0 32000 ms 100 615
start
P2.6.14.10 | O-hastighedstid ved 0 32000 ms 100 616
stop
O=Ikke i brug
1=Momenthukommelse
P2.6.14.11 Startmoment 0 3 0 621 | 2=Momentreference

3=Startmoment fremad/
modsat omdrejningsretn.
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P2.6.14.12 Startmoment fremad | -300,0 300,0 % 0,0 633
P2.6.14.13 Startmoment mods. -300,0 300,0 % 0,0 634
P2.6.14.15 Filtertid for enkoder 0,0 100,0 ms 0,0 618
P2.6.14.17 Stromstyring 0,00 | 100,00 % 40,00 617

effektforstaerkning

Tabel 2-8. Motorstyringsparametre, G2.6
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STANDARDAPPLIKATION

2.4.8 Beskyttelser [Betjeningspanel: Menu M2 > G2.7)]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
O=Ingen reaktion
1=Advarsel

. ° 2=Advarsel+forrige frekv.
pp7.1 | ReaktionpaimA | 5 0 700 | 3=Adv.+Forudindst. Frekv.
referencefejl 279
4=Fejl, stop iht. 2.4.7
5=Fejl, stop ved frilgb
pp72 [dmAreferencefejlpal g0 | ppi2 | K 0,00 728
frekvens
P273 Reaktion p_é ekstern 0 3 2 701 0O=Ingen reaktion
fejl 1=Advarsel
Indgangsfase- 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
P2.7.4 overvagning 0 3 0 730 3=Fejl, stop ved frilgb
. o 0=Fejl gemt i fejlregis-
P2.7.5 undSrialglr?gir?asfe'l 1 3 2 727 | treringsmenuen
P gste) 1=Fejl ikke gemt
P2.7.6 Udgangsfase- 0 3 2 702 | 0=Ingen reaktion
OYervagning 1=Advarsel
P2.7.7 |Jordfejlsbeskyttelse 0 3 2 703 . .
- K beckvitel 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
p2.7.8 |'ermisk beskyttel- 0 3 2 704 | 3=Fejl, stop ved frilgb
se af motoren
Motorens
p2.7.9 omgivelses- -100,0 100,0 % 0,0 705
temperaturfaktor
p2.7.10 [Motorafkelingsfaktor 4, 150,0 % 40,0 706
ved nulhastighed
p2.7.11 | Motortermisk 1 200 min | Varies 707
tidskonstant
Motorens o
P2.7.12 driftscyklus 0 150 %o 100 708
Beskyttelse mod ?:&r&gzpsgelaktlon
P2.7.13 stall (rotor- 0 3 0 709 2:F 0 iht 2.4.7
blokering) =Fejl, stop iht.
3=Fejl, stop ved frilgb
Strgm ved stall
P2.7.14 (rotorblokering) 0,00 2xly A l 710
P2.7.15 |Tidsgraense ved stall 1,00 120,00 s 15,00 711
P27 16 Frekvensgranse ved 1.0 Par. Hyz 25.0 712
stall 2.1.2
0= Ingen reaktion
Beskyttelse mod 1=Advarsel
P2.7.17 underbelastning 0 3 0 713 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
p2.7.1g | Belastningifelt- |4 150 % 50 714
svaekkelsesomrade
P2.7.19 Ng”rek"?”s‘ 5,0 150,0 % 10,0 715
elastning
Tidsgraense for
P2.7.20 |underbelastnings- 2 600 s 20 716
beskyttelse
0= Ingen reaktion
Reaktion pa 1=Advarsel
P27.21 | termistorfejl 0 3 2 732 | o_Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
Reaktion pa
P2.7.22 fieldbusfejl 0 3 2 733 | Se P2.7.21
P2.7.23 [Reaktion pa slotfejl 0 3 2 734 | Se P2.7.21

Tabel 2-9. Beskyttelser, G2.7
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2.4.9 Autogenstartsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.8/
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
P2.8.1 Ventetid 0,10 10,00 s 0,50 717
P2.8.2 Forsggstid 0,00 60,00 s 30,00 718
0=Rampe
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719 | 1=Flyvende start
2=|ht. P2.4.6
Antal forsgg efter
P2.8.4 underspandings- 0 10 0 720
fejludkobling
Antal forsgg efter
P2.8.5 overspaendings- 0 10 0 721
fejludkobling
Antal forsgg efter
P2.8.6 overstrgms- 0 3 0 722
fejludkobling
Antal for sgg efter
P2.8.7 4 mA 0 10 0 723
referenceudkobling
Antal forsgg efter
P2.8.8 | motortemperaturs- 0 10 0 726
fejludkobling
Antal forsgg efter
P28.9 ekstern fejludkobling 0 10 0 725
Antal forsgg efter
P2.8.10 | underbelastnings- 0 10 0 738

fejludkobling

Tabel 2-10. Autogenstartsparametre, G2.8

2.4.10

Panelstyring [Betjeningspanel: Menu M3]

Parametrene for valg af styrested og omlgbsretning pa panelet findes i tabellen herunder. Se

menuen pa betjeningspanelet i brugervejledningen til produktet.

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard [ Indst. | ID Bemeaerkning
1=/0 klemme Stopknap

P3.1 Styrested 1 3 1 125 | 2=Betjeningspanel
3=Fieldbus

R3.2 Panelreference P2.1.1 P2.1.2 Hz

Omlgbsretning 0=Fremad

P3.3 (pa panelet) 0 ! 0 123 1=Modsat omlgbsretning
0=Begranset funktion for

R3.4 Stopknap 0 1 1 114 Stopknappen

1=Stopknap altid i brug

Tabel 2-11. Panelstyringsparametre, M3

2.4.11

Systemmenu [Betjeningspanel: Mé)]

Oplysninger om parametre og funktioner, der vedrgrer den generelle anvendelse af
frekvensomformeren, f.eks. valg af applikation og sprog, tilpassede parameterindstillinger eller
oplysninger om hardware og software, finder du i brugervejledningen til produktet.

2.4.12

Udvidelseskort [Betjeningspanel: Menu M7]

| menuen M7 vises de udvidelses- og optionskort, der er tilknyttet I/0-kortet, samt oplysninger
vedrgrende kortet. Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet.
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3. LOKAL-/FJERNSTYRINGSAPPLIKATION
Softwarekode: ASFIFF03

3.1 Indledning
Veelg Lokal-/Fjernstyringsapplikationen | menu Mé pa side S6.2.

Med Lokal-/Fjernstyringsapplikationen er det muligt at have to forskellige styresteder. For hvert
styrested kan frekvensreferencen valges enten fra betjeningspanelet, I/0-klemmerne eller
fieldbussen. Det aktive styrested vaelges med den digitale indgang DING.

e Alle udgange kan programmeres frit.
@vrige funktioner:

Programmerbar Start/Stop og reversibel signallogik

Referenceskalering

En-frekvensgraense-overvagning

Rampe 2 og S-formet programmering af rampe

Programmerbare start- og stop-funktioner

DC-bremse ved stop

Et forbudt frekvensomrade

Programmerbar U/f-kurve og switchfrekvens

Autogenstart

Termisk motor- og stall beskyttelse: Programmerbare handlinger: afbrudt, advarsel, fejl.

Lokal-/Fjernstyringsapplikationens parametre er forklaret i 8 i denne manual. Forklaringerne er
ordnet iht. parametrenes ID-numre.
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3.2 1/0-styring

Referencepotentiometer, | OPT-A1
1..10 kQ Klemme Signal Beskrivelse

r—— & —_— 1 +10V ¢ Referenceudgang Spaending pa potentiometer mv.

| ___ 2 All+ Analog indgang 1 Analog indgang 1, reference for

I Spandingsomrade 0-10V DC styrested B

: Programmerbar (P2.1.12)

——————————— 3 Al1- 1/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
Fiernstyrings- ~ —————— 4 Al2+ Analog indgang 2 Analog indgang 2, reference for
reference ~ ___ _ _ _ 5 Al2- Strgmomrade 0-20 mA styrested A
0(4]-20 mA Programmerbar (P2.1.11)

) . 6 +24V @] Styrespandingsudgang Spaending til kontakter mv. maks 0,1 A
Fjernstyring 7 | @ GND 1/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
—2[‘.\/—/ ———————— 8 DIN1 Styrested A: Start frem Kontakt lukket = start fremad
| Programmerbar logik (P2.2.1)
:_/ 9 DIN2 Styrested A: Start bak Kontakt lukket = start modsat omlgbs-
I Ri min =5 kOhm retning
/ 10 DIN3 Eksternt fejl-input Kontakt dben = ingen fejl
________ Programmerbar (P2.2.2) Kontakt lukket = fejl
Fjernstyring, jord " CMA Feelles for DIN 1—DIN 3 Tilslut GND eller +24V
—_————— 12 +24V_g| Styrespandingsudgang Speending til kontakter [se #6)
| === 13 | @ GND 1/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
:__/ o _L___ ] 1 DIN4 Styrested B: Start frem Kontakt lukket = Start frem
| | Programmerbar logik
| ' (P2.2.15) Kontakt lukket = Start bak
|__/ o\ ____[ 15| DIN5 [ Styrested B: Start bak
I | Ri min =5 kOhm
: / | 16 DINé Valg af styrested A/B Kontakt &ben = styrested A er aktivt
I~ - Kontakt lukket = styrested B er aktivt
| I 17 CMB Faelles for DIN4—DIN6 Tilslut GND eller +24V
I : ‘—— 18 | @ AO1+ Analog udgang 1 Omrade 0-20 mA/R,, maks. 500Q
I KLAR | —— 19 AO01- Udgangsfrekvens
: | Programmerbar (P2.3.2)
|mmm T j-————| 20| opot EL‘JA”SL udgang Rben collector, I<50 mA, U<48 VDC
I : Programmerbar (P2.3.7)
: | OPT-A2
| 21 RO1 Relaeudgang 1
: DRIFT I ___ T R 11— RUN
I____®_ _________ 23 RO1T |— Programmerbar (P2.3.8)
24 RO2 Relseudgang 2
220 -——:lZ': ————— % ror |— FEJL
VAC———-/ b————— 26 RO2 —1 Programmerbar (P2.3.9)

Tabel 3-1. Standard I/0-konfig. i Lokal-/Fjernstyringsapplikationen.

Bemaerk: Se jumber-valg nedenfor.
Du kan finde flere oplysninger i
brugervejledningen til produktet.

Jumperblok X3:
CMA og CMB-jordafledning

[®®] CMB forbundet til jord
[®®] CMA forbundet til jord

®[® | CMBiisoleret fra jord
®[® | CMAisoleret frajord

° |§| CMB og CMA

internt forbundet,
isoleret frajord

= Fabriksindstilling

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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3.3 Styresignallogik i Lokal-/Fjernstyringsapplikation

@ f1-———""""mmmmmmmm T m s mm - !
1
DIN6@-f-------—-----------o---oooooooooooo oo ! —[iD124 Jogginghastighedsref.
ID122 Fieldbusstyringsreference|-=------—--=-—=- -: : |
ID121 Panelstyringsreference [----------- T | i
1
ID131 I/O Breference | ————o__ . | : ! !
1 o 1
ID117 /O A-reference T ! ] | !
1 1
R3.2 Panelreference | \ ! | ! | 1=~ [ID125 Styrested
1 1 1 | | 1
Al @ | A ! ! |
'
AR @ Lo Py A ! |
:\‘_‘—;_‘_‘\:‘_.I/k I
1 I 1 1
. | [ ! I
® Motor- r-—- | : B I :
® potentiometer e : | || |
L 4 I 1
. P! | !
» P ! I
I ! I
I ! I
I ! I
Lo : I
s T \ ! \ Intern
o I . [ : ™~ frekvensref.
«— X ] e :
| ! —e |
g I ! I
I ! I
I ! I
I ! I
g ! 1
I—- - ---=--=- | |
| | -
—e | o ; :
e V r——-—---- - Start/Stop-kn roo
' : Reset-knap \
1 1
Reference fra fieldous [~ : \ —
Start/Stop fra fieldbus : i
1
Retning fra fieldbus : !
| |
| |
DINL® Start fremad : :
(programmerbar) | Programmerbar A : =
Start/Stop og Start/Stop |
Start modsat modsat-logik A | —e !
DIN2G I !
(programmerbar) B | I
1 1
| 1
Start fremad I I Intern Start/Stop
DIN4® (programmerbar) | Programmerbar Al —;\:\= >
Start modsat Start/Stop og Modsat — |
artmodsa modsat-logik B —e . |
DIN5& (programmerbar) B :
. L
[ D123 Panelretning | . :)nntq%rgsr?gtﬂisnaé >
Indgang fejlinulstilling (programmerbar) >1 Intern fejinulstiling
DIN3 @ —
NX12k05.fh8

Figur 3-1. Lokal-/Fjernstyringsapplikationens styresignallogik
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3.4 Lokal-/Fjernstyringsapplikation - Parameterlister

P3 de fglgende sider er der lister over, hvilke parametre, der findes inden for de respektive
parametergrupper. Parametrene er beskrevet pa side 126 til 222.

Forklaring til kolonner:

Kode

Parameter
Min

Maks
Enhed
Standard
Tilp.

D

Positionsindikation pa panelet: viser operatgren nummeret pa den aktuelle
parameter

Navn pa parameteren

Parameterens minimumsveerdi

Parameterens maksimumsvaerdi

Parameterveerdiens enhed; hvis den er tilgaengelig

Fabriksindstillet vaerdi

Kundens egen indstilling

Parameterens ID-nummer (anvendes med pc-veaerktgjer)

| parameterraekken: Anvend TTF-metoden til programmering af disse parametre.
Pa parameterkoden: Parametervaerdierne kan kun andres, nar frekvensomfor-
meren er standset.

3.4.1 Overvagningsvaerdier [Betjeningspanel: menu M1)

Overvagningsvardierne viser de aktuelle parameter- og signalvaerdier savel som statuser og
malinger. Overvagningsvardierne kan ikke aendres. Du kan finde flere oplysninger i
brugervejledningen til produktet.

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com

Kode Parameter Enhed ID Beskrivelse

V1.1 Udgangsfrekvens Hz 1 Udgangsfrekvens til
motoren

V1.2 Frekvensreference Hz 25 Frekvensr.eference tit
motorstyringen

V1.3 Motorens hastighed rpm 2 Motorhas_tlgheden !
omdr./min

V1.4 Motorstrgm A 3

V1.5 Motormoment % 4 Beregnet akselmoment

V1.6 Motoreffekt % 5 Effekt pa motorakslen

V1.7 Motorspaending \ 6

V1.8 DC-- spaending \ 7

V1.9 Enhedens oC 8 Kolepladens temperatur

temperatur

V1.10 Motortemperatur % 9 Beregnet
motortemperatur

V1.1 Analog indgang 1 V/mA 13 | Al

V1.12 Analog indgang 2 V/mA 14 | Al2

V1.13 | DIN1, DIN2, DIN3 15 | Status padigitale
indgange

V114 | DIN4, DINS, DING 16 | Status padigitale
indgange

V1.15 DO1, ROT, RO2 17 Status pa digitale releeer
og udgange

V1.16 Analog I 4 mA 26 | AO1

M1.17 Multiovervagnings- Viser tre mulige

) emner overvagningsvaerdier

Tabel 3-2. Overvagningsvaerdier

e
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3.4.2 Basisparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.1)
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
P2.1.1 Min frekvens 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 101
Bem.: Hvis f__,, > motorens
P2.1.2 Maks frekvens |Par.2.1.1| 320,00 Hz 50,00 102 | Synkrone hastighed, sa
kontroller om motoren og
drivsystemet er passende
P2.1.3 Accelerationstid 1 0,1 3000,0 s 3,0 103
P2.1.4 Decelerationstid 1 0,1 3000,0 S 3,0 104
P2.1.5 Strgmgraense 0,1 x 1, 2xly A I, 107
Motorens nominelle NX2: 230V
P2.1.6 speending 180 690 Vv NX5: 400V 110
NX6: 690V
P2.1.7 Motorens 8,00 320,00 Hz 50,00 111 | Se motorens typeskilt
nominelle frekvens
Standard gaelder en
Motorens Omdr/ firepolet motor og en
P2.1.8 nominelle 24 20000 . 1440 112 :
hastighed min nominel stgrrelse
frekvensomformer.
P2.1.9 nom“?r?;‘l’l;egfrgm 0.1 x1,, 2x1, A I, 113 | Se motorens typeskilt
P2.1.10 Motor cosg 0,30 1,00 0,85 120 | Se motorens typeskilt
0=Al1
1=Al2
P2.1.11 |/0-reference 0 4 1 117 | 2=Panel
3=Fieldbus
3=Motorpotentionmeter
0=Al1
1=Al2
P2.1.12 I/0 B-reference 0 4 0 131 | 2=Panel
3=Fieldbus
4=Motorpotentiometer
0=Al1
P2.1.13 Panelreference 0 3 2 121 1=A12
2=Panel
3=Fieldbus
0=Al1
P2 114 Fieldbus-styrings- 0 3 3 122 1=A12
reference 2=Panel
3=Fieldbus
p2.1.15  [o9ginghastigheds- |\ g0 | po o g0 | py 0,00 124
reference

Tabel 3-3. Basisparametre G2.71
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3.4.3 Indgangssignaler (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.2]
Kode Parameter Min Maks | Enhed [ Standard Tilp. ID Bemarkning
DIN1 DIN2
0 | Startfremad Start mods
1| Start/Stop Modsat
Styrested A 2 | Start/Stop Drift mulig
3 | Startpuls Stoppuls
22 Start\i%gtoaflo K 0 8 0 300 4 | Start fremad Mot.pot.OP
plog 5| Start frem* Start bak*
6 | Start*/Stop Bak
7 | Start*/Stop Drift mulig
8 | Start fremad* | Mot.pot.OP
1=Ekstern fejl, lukker kontakt
2=Ekstern fejl, &bner kontakt
3=Drift mulig
4=Valg af acc.-/dec.tid
5=Tvinger styrested til 1/0-
klemmer
. . 6=Tvinger styrested til panel
— DIN3-funktion 0 13 ! 301 7=Tvinger styrested til fieldbus
8=Bak
9=Jogginghastighed
10=Nulistilling af fejl
11=Forbud mode acc./dec.
12=DC-bremsekommando
13=Motorpotentiometer NED
o TTF-programmeringsmetode
P2.2.3 Al1-signalvalg 0.1 E.10 A1 377 anvendt. Se side 70
0=0-10V (0 - 20 mA*¥)
P2.2.4 |AI1 signalomrade 0 2 0 320 | 1=2-10V (4 - 20 mA**)
2=Brugerindstillingsomrade**
P2 95 Al brggerlndstll. ~160,00 | 160,00 % 0,00 321 Skalerlngsmlmmum for den
minimum analoge indgang 1
P29 6 All brugerlndst, ~160,00 160,00 % 100,0 329 Skalerlngsmaksmum for den
maksimum analoge indgang 1
P2 27 Inverte.rlng af Al 0 1 0 323 Invertering af referencgn for.
signal den analoge indgang 1 ja/nej
P2.2.8 |All signalfiltertid| 0,00 | 10,00 s 0,10 32 | Fittertid for referencen for den
analoge indgang 1, konstant
. TTF-programmeringsmetode
P2.2.9 Al2 signalvalg 0.1 E.10 A2 388 anvendt. Se side 70.
0=0- 20 mA (0 - 10 V**)
P2.2.10 [AI2 signalomrade 0 2 1 325 | 1=4-20mA (2-10V **]
2=Brugertilpasset omrade
P2 2 11 Al2 bl_”u_gerlndst. 160,00 | 160,00 % 0,00 326 Skalerlngsmlnlmum for den
minimum analoge indgang 2
P2 912 Al2 brug_erlndst. 160,00 | 160,00 % 100,00 397 Skalerlngsmaksmum for den
maksimum analoge indgang 2
P2213 Inverte.rlng af Al2 0 1 0 328 Invertering af referencgn for.
signal den analoge indgang 2 ja/nej
P2.2.14 |AI2 signalfiltertid| 0,00 | 10,00 s 0,10 329 | Filtertid for referencen for den
analoge indgang 2, konstant
0 | Startfrem Start mods.
1 | Start/Stop Bak
Styrested B 2 | Start/Stop Drift mulig
P2.2.15 valg af Start- 0 6 0 363 |3 | Startpuls Stoppuls
/Stoplogik 4 | Startfrem* Start bak*
5 | Start*/Stop Bak
6 | Start*/Stop Drift mulig

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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Styrested A
minim.vaerdi for Veelger fjen_fr_ekvens, som
P2.2.16 reference- 0,00 320,00 Hz 0,00 303 svarer til minimumsreference-
skalering signalet
Styrested A Veelger den frekvens, som
4 . svarer til maksimums-
P2.2.17 maks'fm"’aerd' ol 000 | 32000 | Hz 0,00 304 | referencesignalet
r:kZ[:;fw:_ 0,00=Ingen skalering
>0=skaleret maksimumsveerdi
mitiﬁevsatei((jjiBfor Veelger fjen_fr_ekvens, som
P2.2.18 refelrence- 0,00 320,00 Hz 0,00 364 | svarer til minimums-
skalering referencesignalet
Styrested B Veelger den frekvens, som
. . svarer til maksimums-
P2.2.19 maks'fm"’aerd' ol 000 | 32000 | Hz 0,00 365 | referencesignalet
r:kZ[:;fw:_ 0,00=Ingen skalering
>0=skaleret maksimumsveerdi
. . O=lkke i brug
P2.2.20 S'gnflva.lgdf"r il g 2 0 361 | 1=Analog indgang 1
anatog indgang 2=Analog indgang 2
0O=Ingen funktion
1=Reducerer strgmgransen
(P2.1.5)
Funktion af fri 2=Reducerer DC-bremse-
P2.2.21 . 0 4 0 362 strgmmen
analog indgang 3=Reducerer acc-. og dec.-
tider
4=Reducerer moment-
overvagningsgranse
pp.2.29 | Motorpotentio- |1 a0 | Hy/s 10,0 331
meter rampetid
Mot;rrepli)\fs;;l_om. O=Ingen nulstilling
P2 223 reference 0 2 1 367 1=l\iElst(|jltlet hvis standset eller
i afbru
r:‘l:‘&f)tr'rl]lr':gl:; 2=Nulstillet hvis afbrudt
Startpuls- 0=Driftsstatus ikke kopieret
P2.2.24 hukommelse 0 ! 0 498 1=Driftsstatus kopieret

Tabel 3-4. Indgangssignaler, G2.2

* = Opadgadende rampe ngdvendig for at starte
** = Husk at placere jumperne pa blok X2 tilsvarende. Se
betjeningsmanualen.
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3.4.4

Udgangssignaler (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.3)

Kode

Parameter

Min

Maks

Enhed

Standard

Tilp.

Bemarkning

P2.3.1

Signalvalg for
analog udgang 1

0.1

E.10

A1

464

TTF-programmerings-
metode anvendt. Se
side 70.

P2.3.2

Analog
udgangsfunktion

307

0O=Ilkke anvendt (20 mA /
10V)

1=Udgangsfrekv. (0—f ..)
2=Frekevensreference
[O_fmaks]
3=Motorhastighed
(0—Motorens nominelle
hastighed)

4=Motorstrem (0—I o)
5=Motormoment (0-T, yoor)
6=Motoreffekt (0—P,yow0/)
7=Motorspaend. (0-U, o)
8=DC-spaending (0-1000V)

P2.3.3

Filtertid for
analog udgang

0,00

10,00

1,00

308

0O=Ingen filtrering

P2.3.4

Invertering af
analog udgang

309

0=Ikke inverteret
1=Inverteret

P2.3.5

Minimum for
analog udgang

310

0=0 mA
1=4 mA

P2.3.6

Skalering af
analog udgang

10

1000

%

100

3N

P2.3.7

Funktion af
digital udgang 1

22

312

0O=Ikke anvendt
1=Klar
2=Drift
3=Fejl
4=Fejlinverteret
5=Frekvensomformer
overophedningsalarm
6=Ekst. fejl eller advarsel
7=Ref. fejl eller advarsel
8=Advarsel
9=Reverseret
10=Jogginghastighed valgt
11=Hastighed naet
12=Motorregulator aktiv.
13=0P frek.graen. overv.1
14=0P frek.graen. overv.2
15=Momentgranseoverv.
16=Ref.graenseoverv.
17=Ekst. bremsestyring
18=Styrested: I/0-klemm.
19=FO-temp.graenseoverv
20=Ugnsket omdr.retning
21=Ekstern bremsestyring
inverteret
22=Termistorfejl/advarsel

P2.3.8

Funktion af
releeudgang 1

22

313

Som parameter 2.3.7

P2.3.9

Funktion af relee-
udgang 2

22

314

Som parameter 2.3.7

P2.3.10

Overvagning af
udgangsfrekvens-

graense 1

315

O=Ingen graense
1=Nedre graense overv.
2=Qvre graense overv.
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Overvaget veerdi
P2.3.11 af udgangs- 0,00 320,00 Hz 0,00 316
frekvensgraense 1
Overvagning af O=Ingen graense
P2.3.12 0 2 0 346 | 1=Nedre graense overv.
frekvensgraense 2
2=0vre graense overv.
Overvaget veerdi af
P2.3.13 udgangs- 0,00 320,00 Hz 0,00 347
frekvensgraense 2;
Overvagnings- 0=Ingen
P2.3.14 funktion af 0 2 0 348 | 1=Nedre graense
momentgraense 2=Qvre graense
Overvaget veerdi
P2.3.15 af -300,0 300,0 % 0,0 349
momentgraense
Overvagnings- 0=Ingen
P2.3.16 funktion af 0 2 0 350 | 1=Nedre graense
referencegranse 2=Qvre graense
Overvaget veerdi
P2.3.17 af 0,0 100,0 % 0,0 351
referencegranse
p2.3.1g |Eksternbremse, |, 100,0 s 0.5 352
fra-forsinkelse
p2.3.19 | Ekstern bremse 0,0 100,0 s 15 353
til-forsinkelse
Overvagning af O=Ingen
P2.3.20 frekvensomf. 0 2 0 354 | 1=Nedre graense
temp.graense 2=0vre greense
Graenseveerdi for
P2.3.21 | frekvensomfor- -10 100 °C 40 355
mertemperaturen
Sl T TTF-programmerings-
P2.3.22 analog udgang 2 0.1 E.10 0.1 471 | metode anvendt.
Se side 70.
pp.3.23 | Funktionaf 0 8 4 472 | Som parameter 2.3.2
analog udgang 2
p23.24 | Tittertid for 000 | 10,00 s 1,00 473 | O=Ingen filtrering
analog udgang 2
P23.95 Invertering af 0 1 0 W74 O=Ikke inverteret
analog udgang 2 1=Inverteret
Minimum for 0=0 mA
P2.3.26 analog udgang 2 0 ! 0 475 1=4 mA
p2.3.27 | Skaleringaf 10 1000 % 1000 476
analog udgang 2

Tabel 3-5. Udgangssignaler, G2.3
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3.4.5 Driftsstyringsparametre [Betjeningspanel: Menu M2 > G2.4)
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
O=Lineaer
P2.4.1 Rampe 1-form 0,0 10,0 s 0,1 500 »0=S-kurve rampetid
O=Lineaer
P2.4.2 Rampe 2-form 0,0 10,0 s 0,0 501 »0=S-kurve rampetid
P2.4.3 Accelerationstid 2 0,1 3000,0 S 10,0 502
P2.4.4 Decelerationstid 2 0,1 3000,0 s 10,0 503
O=lkke i brug
1=l brug under drift
2=Ektern bremsechopper
P2.4.5 Bremsechopper 0 4 0 504 3-I brug ved stop/drift
4=| brug under drift (ingen
test)
0=Rampe
P2.4.6 Startfunktion 0 2 0 505 | 1=Flyvende start
2=Betinget flyvende start
0=Frilgb
. 1=Rampe
P2.4.7 Stopfunktion 0 3 0 506 2-Rampe+Drift mulig frilsb
3=Frilgb+Drift mulig rampe
P2.4.8 DC-bremsestrgm 0,00 I A 0,7 x 1y 507
P2 4.9 DC-bremsetid ved 0,00 600,00 s 0,00 508 0=DC-bremse afbrudt ved
stop stop
Frekvens til start af
P2.4.10 | DC-bremse under 0,10 10,00 Hz 1,50 515
rampestop
P2 411 DC-bremsetid ved 0,00 600,00 S 0,00 516 0=DC-bremse afbrudt ved
start start
0=Afbrudt
P2.4.12 Fluxbremse 0 1 0 520 1=Tilsluttet
P2.4.13 | Fluxbremse-strem [ 0,4 x |, 2 x|y A l 519

Tabel 3-6. Driftsstyringsparametre, G2.4

3.4.6

Parametre for forbudte frekvenser (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.5)]

Kode

Parameter

Min

Maks

Enhed

Standard

Tilp.

ID

Bemeaerkning

P2.5.1

Forbudt
frekvensomrade 1
nedre graense

0,00

320,00

Hz

0,00

509

P2.5.2

Forbudt
frekvensomrade 1
gvre graense

0,00

320,00

Hz

0,0

510

0=Forbudt omréde 1 er
koblet fra

P2.5.3

Forbudt
frekvensomrade 2
nedre granse

0,00

320,00

Hz

0,00

511

P2.5.4

Forbudt
frekvensomrade 2
gvre graense

0,00

320,00

Hz

0,0

512

0=Forbudt omréde 2 er
koblet fra

P2.5.5

Forbudt
frekvensomrade 3
nedre graense

0,00

320,00

Hz

0,00

513

P2.5.6

Forbudt
frekvensomrade 3
gvre granse

0,00

320,00

Hz

0,0

514

0=Forbudt omrade 3 er
koblet fra

P2.5.7

Forbudt acc./dec.

rampe

0,1

10,0

1,0

518

Tabel 3-7. Parametre for forbudte frekvenser, G2.5
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3.4.7 Motorstyringsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.6]

Kode Parameter Min Maks |Enhed |Standard |Tilp. | ID Bemeaerkning

0=Frekvensstyring
Motorstvrings- 1=Hastighedsstyring
P2.6.1 flatand 0 1/3 0 600 | Yderligere for NXP:

2=|kke anvendt
3=Hastighedstyring, lukket slgjfe

. . O=Ikke i brug
R U/f-optimering 0 ! 0 109 1=Autom. momentforstaerkn.
O=Lineaer
P263 | ValgafU/f-omréde | 0 3 0 108 | 1=Kvadreret

2=Programmerbar
3=Lineaer med fluxoptim.

P2.6.4 Feltsvaknings- 8,00 | 32000 | Hz | 50,00 602
punkt
P2.6.5 Spanding ved 10,00 | 20000 | % | 100,00 603|n%x U, .
feltsveekningspunkt
U/f-kurvens
P2.6.6 midtpunktsfrekvens 0,00 P2.6.4 Hz 50,00 604
U/f kurvens midt- n% x U,
P2.6.7 punktsspaending 0,00 100,00 % 100,00 605 Maksimur‘nsvaerdi =P2.6.5
pagg |/deangsspEndingvedi g0 | 4900 | % | Varierer 606|n%x U, .
P2.6.9 Switchfrekvens 1,0 Varierer | kHz | Varierer 601 Se Ta_bel 8-14 for at fa de ngjagtige
veerdier
Overspaendings- O=lkke i brug
P2.6.10 P 9 0 2 1 607 | 1=I brug (ingen rampe)
controller
2=l brug (rampe)
P2 6.11 Underspaendings- 0 1 1 608 O=lkke i brug
controller 1=l brug
P2.6.12 Belastningsfald 0,00 100,00 % 0,00 620

0O=Ingen handling
1=ldentifikation u. kersel
2=Identifikation m. kgrsel

|Parametergruppen Lukket slgjfe 2.6.14

P2.6.13 Identifikation 0 1/2 0 63

—_

Magnetiserings-
P2.6.14.1 eliser 000 | 2xl | A 0,00 612
Hastighedsstyring
P2.6.14.2 effekt-forstaerkning ! 1000 30 613
P2.6.143 | Hastighedsstyring | g9 | 32000 | ms | 300 614
Accelerations-
P2OALS | oo 0,00 | 300,00 | s 0,00 626
P2.6.14.6 | Justering af slip 0 500 % 100 819
Magnetiserings-strgm
P2.6.14.7 tiserings 0,00 I A 0,00 627
P2.6.14.8 | Magnetiseringstidved) 60000 | ms 0,0 628
P2.6.14.9 | O-hastighedstidved | 32000 | ms | 100 615
P2.6.14.10 O'has“gsﬁigs“d ved 0 32000 | ms 100 616
O=lkke i brug

1=Momenthukommelse

P2.6.14.11 Startmoment 0 3 0 621 |2=Momentreference
3=Startmoment fremad/ modsat
omdrejningsretn.
P2.6.14.12 | Startmoment fremad | -300,0 300,0 % 0,0 633
P2.6.14.13 | Startmoment mods. | -300,0 300,0 % 0,0 634
P2.6.14.15] Filtertid for enkoder 0,0 100,0 ms 0,0 618
P2.6.14.17|  Stremstyring 0,00 | 10000 | % | 40,00 617

effektforstaerkning
Tabel 3-8. Motorstyringsparametre, G2.6
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3.4.8 Beskyttelser [Betjeningspanel: Menu M2 > G2.7)]

Kode Parameter Min Maks Enhed Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
O=Ingen reaktion
1=Advarsel

. o 2=Advarsel+forige frekv.
pp7q | Reaktion pa4mA 0 5 0 700 | 3=Adv.+Forudindst. Frekv.
referencefejl
2.7.2
4=Fejl, stop iht. 2.4.7
5=Fejl, stop ved frilgbh
pp.7.2 [mATeferencefeilpd g g5 | py g Hz 0,00 728
frekvens
P2 73 Reaktion pa ekstern 0 3 2 701 0=Ingen reaktion
fejl 1=Advarsel
Indgangsfase- 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
P2.7.4 Overvégning 0 3 0 730 3=Fejl, StOp ved fr|l¢b
. o 0=Fejl gemt i fejlregis-
P2.7.5 Reakhon_pa . 1 3 2 727 | treringsmenuen
underspaendingsfejl 1=Fejl ikke gemt
Udgangsfase- )

P76 | ovenigning | 0 | 3 i 702 | Geingen reakion

P2.7.7 Jordfgjlsbeskyttelse 0 3 2 703 2-Fejl, stop iht. 2.4.7

P2.7.8 Termisk beskyttel- 0 3 2 704 | 3=Fejl, stop ved frilgh

se af motoren
Motorens
P2.7.9 omgivelses- -100,0 100,0 % 0,0 705
temperaturfaktor
pp.7.1 [Motorafkelingsfaktor g4 | 450 4 % 40,0 706
ved nulhastighed
p2.7.11 | Motortermisk 1 200 min Varies 707
tidskonstant
Motorens 0
P2.7.12 driftscyklus 0 150 %o 100 708
Beskyttelse mod ?T)Al\r(;gz:sﬁaktlon
P2.7.13 stall (rotor- 0 3 0 709 |, o .
blokering) 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
Strgm ved stall
P2.7.14 (rotorblokering) 0,00 2xly A Iy 710
P2.7.15 |Tidsgreense ved stall| 1,00 120,00 s 15,00 711
P27 16 Frekvensgranse ved 10 Par. Hz 250 712
stall 2.1.2
0= Ingen reaktion
Beskyttelse mod 1=Advarsel
P2.7.17 underbelastning 0 3 0 713 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
p2.7.1g | Belastningifelt- 4 44 150 % 50 714
svaekkelsesomrade
P2.7.19 Nutfrekvens- 5,0 150,0 % 10,0 715
belastning
Tidsgraense for
P2.7.20 |underbelastnings- 2 600 s 20 716
beskyttelse
0= Ingen reaktion
Reaktion pa 1=Advarsel
P2.7.21 termistorfejl 0 3 2 732 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
Reaktion pé
P2.7.22 fieldbusfejl 0 3 2 733 | Se P2.7.21
P2.7.23 [Reaktion pa slotfejl 0 3 2 734 | Se P2.7.21

Tabel 3-9. Beskyttelser, G2.7

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com

e



36 ® VACON LokAL-/FJERNSTYRINGSAPPLIKATION

Autogenstartsparametre [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.8)

Kode Parameter Min Maks Enhed Standard | Tilp. ID Bemarkning
P2.8.1 Ventetid 0,10 10,00 s 0,50 717
P2.8.2 Forsggstid 0,00 60,00 s 30,00 718
0=Rampe
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719 | 1=Flyvende start
2=|ht. P2.4.6

Antal forsgg efter
P2.8.4 underspandings- 0 10 0 720
fejludkobling

Antal forsgg efter
P2.8.5 overspaendings- 0 10 0 721
fejludkobling

Antal forsgg efter
P2.8.6 overstrgms- 0 3 0 722
fejludkobling

Antal forsgg efter
P2.8.7 4mA 0 10 0 723
referenceudkobling

Antal forsgg efter
P2.8.8 | motortemperaturs- 0 10 0 726
fejludkobling

Antal forsgg efter

P28.9 ekstern fejludkobling

0 10 0 725

Antal forsgg efter
P2.8.10 | underbelastnings- 0 10 0 738
fejludkobling

Tabel 3-10. Autogenstartsparametre, G2.8

3.4.9 Panelstyring [Betjeningspanel: Menu M3)]

Parametrene for valg af styrested og omlgbsretning pa panelet findes i tabellen herunder. Se
menuen pa betjeningspanelet i brugervejledningen til produktet.

Kode Parameter Min Maks Enhed Standard | Tilp. ID Bemarkning
1=/0 klemme Stopknap

P3.1 Styrested 1 3 1 125 | 2=Betjeningspanel
3=Fieldbus

R3.2 Panelreference Par. Par. Hz

2.1.1 2.1.2
Omlgbsretning 0=Fremad

P33 (pa panelet) 0 ! 0 123 1=Modsat omlgbsretning
0=Begraenset funktion for

R3.4 Stopknap 0 1 1 14 Stopknappen
1=Stopknap altid i brug

Tabel 3-11. Betjeningspanelparametre, M3

3.4.10  Systemmenu [Betjeningspanel: Menu Mé]

Oplysninger om parametre og funktioner, der vedrgrer den generelle anvendelse af
frekvensomformeren, f.eks. valg af applikation og sprog, tilpassede parameterindstillinger eller
oplysninger om hardware og software, finder du i brugervejledningen til produktet.

3.4.11  Udvidelseskort [Betjeningspanel: Menu M7

| menuen M7 vises de udvidelses- og optionskort, der er tilknyttet I/0-kortet, samt oplysninger
vedrgrende kortet. Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet.
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4. MULTISTEP-HASTIGHEDSAPPLIKATION
Softwarekode: ASFIFF04

4.1 Indledning
Vaelg Multistep-hastighedsapplikationen i menu Mé pa side S6.2.

Multistep-hastighedsapplikationen kan anvendes i applikationer, hvor der er brug for fastindstillede
hastigheder. | alt kan der programmeres 15 + 2 forskellige hastigheder: en basishastighed, 15
multistep-hastigheder og en jogginghastighed. Hastighedstrinene vaelges via de digitale signaler
DIN3, DIN4, DIN5 og DINé. Hvis der anvendes jogginghastighed, kan DIN3 programmeres fra
fejlnulstilling til jogginghastighedsvalg.

Basishastigheds-referencen kan enten vaere et spaendings- eller strgmsignal via de analoge
indgangsklemmer (2/3 eller 4/5). Den ikke valgte analoge indgang kan programmeres til andre
formal.

e Alle udgange kan programmeres frit.
@vrige funktioner:

Programmerbar Start/Stop og reversibel signallogik

Referenceskalering

En-frekvensgranse-overvagning

Rampe 2 og S-formet programmering af rampe

Programmerbare start- og stop-funktioner

DC-bremse ved stop

Et forbudt frekvensomrade

Programmerbar U/f-kurve og switchfrekvens

Autogenstart

Termisk motor- og stall beskyttelse : Programmerbare handlinger: afbrudt, advarsel, fejl

Lokal-/Fjernstyringsapplikationens parametre er forklaret i 8 i denne manual. Forklaringerne er
ordnet iht. parametrenes ID-numre.

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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4.2

I/0-styring

Referencepotentiometer, | OPT-A1
1..10 kQ Klemme Signal Beskrivelse
r--&--- 1 +10V ¢ Referenceudgang Spaending for potentiometer mv.
| ___ 2 All+ Analog indgang 1. Analog indgang 1 - frekvensreference
: Spandingsomrade 0-10V DC
e 3 Al1- I/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
Basisreference ———| 4 Al2+ Analog indgang 2. Analog indgang 2 - frekvensreference
(valgfri) 5 Al2- Strgmomrade 0 - 20 mA Standardreference
Programmerbar (P2.1.11)
T T T T T T T T 6 +24V @| Styrespandingsudgang Spaending til kontakter mv. maks 0,1 A
| / 7 | @ GND I/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
-k _ T = 8 DIN1 Start frem Kontakt lukket = start fremad
:_ / Programmerbar logik (P2.2.1)
. T T 9 DIN2 Start bak Kontakt lukket = start modsat omlgbs-
| / Ri min. = 5000Q retning
- === 10 DIN3 Eksternt fejl-input Kontakt dben = ingen fejl
| Programmerbar (P2.2.2) Kontakt lukket = fejl
: 11 CMA Feelles for DIN 1T—DIN 3 Tilslut GND eller +24V
: 12 | @ +24V @] Styrespaendingsudgang Spaending til kontakter (se #6)
| / |————— 13 GND 1/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
L ————bF————| 14 DIN4 Fast hastighed valg 1 sel1 sel2 sel3 sel4(medDIN3)
L / L 0 0 0 0  I/O-reference
- - __I —TT7] 15 DINS Fast hastighed valg 2 1 0 0 0 Hastighed 1
| / | 0 1 0 0  Hastighed?
- ———r————| 16 DINé Fast hastighed valg 3 --- ---
| | 1 1 1 1 Hastighed 15
: : ‘— — 17 CMB Feelles for DIN4—DINé Tilslut GND eller +24V
| | | 18 AO1+ Analog udgang 1: Omrade 0-20 mA/R,, maks. 500Q
| 19 | @ AO1- Udgangsfrekvens
: KLAR : Programmerbar (P2.3.2)
m Ao 20| PO | Digitatudgang Aben collector, <50 mA, U<48 VDC
: : Programmerbar (P2.3.7)
: I OPT-A2
DRIFT o 21 RO1 Releeudgang 1 | Programmerbar
: K- 2 roi | — RUN
TTT\Y T T T T T T T T 23 RO1 —1 Programmerbar (P2.3.8)
220 — ——:|Z|: ————— 24 RO2 j/ Releeudgang 2 | Programmerbar
VAC—-———/ +————— 25 RO2 FEJL
26 RO2 |— Programmerbar (P2.3.9)

Tabel 4-1. Standard l/0-konfiguration | Multistep-hastighedsapplikationen

Bemaerk: Se jumber-valg nedenfor.

Du kan finde flere oplysninger i

brugervejledningen til produktet.

Jumperblok X3:
CMA og CMB-jordafledning
[®®] CMB forbundet til jord
[®®] CMA forbundet til jord

®[® | CMBiisoleret frajord
®[® | CMAisoleret frajord

° |§| CMB og CMA

internt forbundet,
isoleret fra jord

= Fabriksindstilling
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4.3 Styresignallogik i Multistep-hastighedsapplikationen

3.2 Panelreference - [ 2.1.11 1/O-reference
| F-—==--" 2.1.12 Panelstyringsreference
: | ;-—--- 2.1.13 Fieldbusstyringsrefer.
i P 2.1.15 Fast hastighed 1
P! ...2.1.29 Fast hastighed 15
R R R 2.1.14 Jogginghast
. I — 1. ogginghastig-
DINa@ |- Fasthastighed 1 | FTTATIIATITPIIIIIIN 7171 [|hedsreference
Fast hastighed 2 | L [ |
DINS@-f-------——-- -1 d-—- - - - - 7! |
&F- Fast hastighed3 | _______ S S Y ' I
DING ="~ T ! 3.1 Styrested
DIN3@-f--—==—=—=—=—==f-=-————~ i il it r ! " !
A2 B :\\l_:_ RN .
. [ 1 1 I l—e :
o !
. b :
cmmmt 1 Intern frekvens-
— ! ' reference
/ : . : 4 >
. : :
| I
Lo Ir ————— = :
—e 1 :
I
—/—° i
|
- Reset-knap—
L_| Reference fra fieldbus Start/Stop-knapper —'—:
Start/Stop fra fieldbus I
I
Retning fra fieldbus !
I
DINL® Start fremad Programmerbar Start/Stop " Intern Start/Stop
(programmerbar) Start/Stop og i >
DIN2 modsat-logik g
® Start modsat 9 |
(programmerbar) Modsat :
i « _Intern modsat
3.3 Panelretning +  omigbsretning
Indaana feilnulstillin T 1 Intern fejlnulstilling
DIN3® gang fej 9 > IC
(programmable)
NX12k03.fh8

Figur 4-1. Multistep-hastighedsapplikationens styresignallogik

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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4.4 Multistep-hastighedsapplikation - Parameterlister

Pa de folgende sider er der lister over, hvilke parametre, der findes inden for de respektive
parametergrupper. Parametrene er beskrevet pa side 126 til 222.

Forklaring til kolonner:

Kode = Positionsindikation pa panelet: viser operatgren nummeret pa den aktuelle
parameter

Parameter = Navn pa parameteren

Min = Parameterens minimumsvardi

Maks = Parameterens maksimumsvaerdi

Enhed = Parametervaerdiens enhed: hvis den er tilgaengelig

Standard = Fabriksindstillet veerdi

Tilp. = Kundens egen indstilling

ID = Parameterens ID-nummer (anvendes med pc-veerktgjer)

- = | parameterraekken: Anvend TTF-metoden til programmering af disse parametre.

= Pa parameterkoden: Parametervaerdierne kan kun @ndres, nar frekvensomfor-

meren er standset.

4.4.1 Overvagningsvaerdier [Betjeningspanel: menu M1)

Overvagningsverdierne viser de aktuelle parameter- og signalvaerdier savel som statusser og
malinger. Overvagningsvaerdierne kan ikke sendres.
Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet.

Kode Parameter Enhed ID Beskrivelse
V11 Udgangsfrekvens Hz 1 Udgangsfrekvens til
motoren
Hz 25 Frekvensreference til

V1.2 Frekvensreference .
motorstyringen

Omdr./ 2 | Motorhastigheden i

V1.3 Motorens hastighed

min omdr./min
V1.4 Motorstrgm A 3
V1.5 Motormoment % 4 Beregnet akselmoment
V1.6 Motoreffekt % 5 Effekt pa motorakslen
V1.7 Motorspaending \ 6
V1.8 DC-spzending \ 7
V1.9 Enhedens temperatur °C 8 Kglepladens temperatur
V1.10 Motortemperatur % 9 Beregnet
motortemperatur
V1.11 Analog indgang 1 V/mA 13 | Al
V1.12 | Analogindgang 2 V/mA 14 | Al2
V1.13 | DIN1, DIN2, DIN3 15 | Status pa digitale indgange
V1.14 | DIN4, DIN5, DINé 16 | Status pa digitale indgange
V115 | DO1.ROT, RO2 17 Status pa digitale relaeer
0g udgange
V1.16 | Analog |, mA 26 | AO1
M1 17 Multiovervagnings- Viser Ere mulige _
' emner overvagningsvardier

Tabel 4-2. Overvagningsvaerdier
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4.4.2 Basisparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.1)
Kode Parameter Min Maks Enhed Standard | Tilp. | ID Bemeaerkning
P2.1.1 Min frekvens 0,00 Par. 2.1.2 Hz 0,00 101
Bem.: Hvis f__,, > moto-
rens synkrone hastighed,
p2.1.2 Maks frekvens Par.2.1.1 320,00 Hz 50,00 102 | sa kontroller om motoren
og drivsystemet er
passende
p2.1.3 Accelerationstid 1 0,1 3000,0 s 3,0 103
P2.1.4 Decelerationstid 1 0,1 3000,0 s 3,0 104
P2.1.5 Strgmgraense 0,1xly 2xly A I 107
Mot inell NX2: 230V
P2.1.6 e | 180 690 v NX5: 400V 110
P 9 NX6: 690V
pp.q7 | Motorens nominelle 8,00 320,00 Hz 50,00 111 | Se motorens typeskilt
frekvens
Standard gaelder en
P2.1.8 Motorens_nommelle 2% 20000 Fom 1440 112 f|repplet motor og en
hastighed nominel stgrrelse
frekvensomformer.
P2.1.9 Motoregtsrg;mmelle 0,4 x 1, 2x 1y A Iy 113 | Se motorens typeskilt
P2.1.10 Motor cosg 0,30 1,00 0,85 120 | Se motorens typeskilt
0=Al"
P2.1.11 I/O-reference 0 3 1 117 1=A12
2=Panel
3=Fieldbus
0=Al1
P2.1.12 Panelreference 0 3 2 121 1=A12
2=Panel
3=Fieldbus
0=Al1
P2 113 Fieldbus-styrings- 0 3 3 122 1=AlI2
reference 2=Panel
3=Fieldbus
P2.1.14 | J°99inghastigheds- 0,00 P2.1.2 Hz 0.00 124
reference
pP2.1.15 Fast hastigh 1 0,00 p2.1.2 Hz 5,00 105 | Multi-stephastighed 1
P2.1.16 Fast hastigh 2 0,00 P2.1.2 Hz 10,00 106 | Multi-stephastighed 2
P2.1.17 Fast hastigh 3 0,00 P2.1.2 Hz 12,50 126 | Multi-stephastighed 3
P2.1.18 Fast hastigh 4 0,00 P2.1.2 Hz 15,00 127 | Multi-stephastighed 4
P2.1.19 Fast hastigh 5 0,00 P2.1.2 Hz 17,50 128 | Multi-stephastighed 5
P2.1.20 Fast hastigh 6 0,00 P2.1.2 Hz 20,00 129 | Multi-stephastighed 6
P2.1.21 Fast hastigh 7 0,00 P2.1.2 Hz 22,50 130 | Multi-stephastighed 7
P2.1.22 Fast hastigh 8 0,00 P2.1.2 Hz 25,00 133 | Multi-stephastighed 8
P2.1.23 Fast hastigh 9 0,00 P2.1.2 Hz 27,50 134 | Multi-stephastighed 9
P2.1.24 Fast hastigh 10 0,00 P2.1.2 Hz 30,00 135 | Multi-stephastighed 10
P2.1.25 Fast hastigh 11 0,00 P2.1.2 Hz 32,50 136 | Multi-stephastighed 11
P2.1.26 Fast hastigh 12 0,00 P2.1.2 Hz 35,00 137 | Multi-stephastighed 12
pP2.1.27 Fast hastigh 13 0,00 P2.1.2 Hz 40,00 138 | Multi-stephastighed 13
P2.1.28 Fast hastigh 14 0,00 P2.1.2 Hz 45,00 139 | Multi-stephastighed 14
P2.1.29 Fast hastigh 15 0,00 P2.1.2 Hz 50,00 140 | Multi-stephastighed 15

Tabel 4-3. Basisparametre G2.7
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4.4.3 Indgangssignaler (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.2]
Kode Parameter Min Maks [ Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
DIN1 DIN2
0 Start fremad | Start modsat
1 Start/Stop Mods./Fremad
: 2 Start/Sto Drift muli
P2.2.1 | Start-/Stoplogik 0 6 0 300 | 2 Startpulsp Stoppuls 9
4 Start frem* Start bak*
5 Start*/Stop Bak
b Start*/Stop Drift mulig
O=Ikke i brug
1=Ekstern fejl, lukker kontakt
2=Ekstern fejl, dbner kontakt
3=Drift mulig
4=Valg af acc.-/dec.tid
5=Tvinger styrested til I/O-klemmer
) 6=Tvinger styrested til panel
Sl DIN3-funktion 0 13 ! 301 7=Tvinger styrested til fieldbus
8=Bak (hvis P2.2.1 # 2,3 eller 6]
9=Jogginghastighed
10=Nulstilling af fejl
11=Acc-./Dec.-drift forbudt
12=DC-bremsekommando
13=Forudinstillet hastighed
. TTF-programmeringsmetode
P2.2.3 Al1-signalvalg 0.1 E.10 A 377 anvendt. Se side 70.
0=0-10V (0-20 mA**)
P2.2.4 | Al1 signalomrade 0 2 0 320 | 1=2-10V (4-20 mA**)
2=Brugerindstillingsomrade**
P2 25 Al br_ugerindstil. 160,00 | 160,00 % 0,00 321 Skaleringsminimum for den
minimum analoge indgang 1
P22 6 Al brugerindst, 160,00 | 160,00 % 100,0 322 Skaleringsmaksimum for den
maksimum analoge indgang
P227 Inverte_ring af Al1 0 1 0 323 Inverteri_ng af refer_ence_n for den
signal analoge indgang 1 ja/nej
. . . Analog indgang 1,
P2.2.8 | Al1 signalfiltertid 0,00 10,00 s 0,10 324 referencefiltertid, konstant
. TTF programmeringsmetode
P2.2.9 Al2 signalvalg 0.1 E.10 A2 388 anvendt. Se side 70.
0=0-20 mA (0-10 V**]
P2.2.10 | A2 signalomrade 0 2 1 325 | 1=4-20 mA (2-10 V*¥)
2=Brugertilpasset omrade
P22 11 Al2 br_‘u_gerindst. 160,00 | 160,00 % 0,00 326 Skaleringsminimum for den
minimum analoge indgang 2
P22 .12 Al2 brugerindst. 160,00 | 160,00 % 100,00 327 Skaleringsmaksimum for den
maksimum analoge indgang 2
P22 .13 Inverte_ring af Al2 0 1 0 328 Inverteri_ng af refer_ence_n for den
signal analoge indgang 2 ja/nej
. . . Filtertid for referencen for den
P2.2.14 | Al2 signalfiltertid 0,00 10,00 s 0,10 329 .
analoge indgang 2, konstant
Minimumsvaerdi Veelger den frekvens som svarer
P2.2.15 for reference- 0,00 320,00 Hz 0,00 303 c .
: til minimums-referencesignalet.
skalering
. . Valger den frekvens som svarer
Maksimumsvaerdi til maksimumsreferencesignalet
P2.2.16 for reference- 0,00 320,00 Hz 0,00 304 .
skalering 0,00 = Ingen skalering _
>0 = skaleret maks.-veerdi
p2.2.17 | Slgnavalgforiri | 2 0 361 [1)=|Ak|l;e ore
analog indgang 2= A2
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0O=Ingen funktion
1=Reducerer stremgransen

(P2.1.5)
Funktion af fri 2=Reducerer DC-bremsestrgm
P2.2.18 analog indgang 0 4 0 362 (P2.4.8)

3=Reducerer acc./dec.-tider
4=Reducerer momentovervag-
ningsgraensen (P2.3.15)

Tabel 4-4. Indgangssignaler, G2.2
CP=styrested

Lk=lukker kontakt
&k=3abner kontakt

* = Opadgdende rampe ngdvendig for at starte.
**Husk at placere jumpere for blok X2 tilsvarende. Se
brugervejledningen til produktet

e
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4.4.4 Udgangssignaler (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.3)
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID [ Bemarkning
Signalvalg for TTF-programmerings-
el analog udgang 1 b S Al 464 metode anvendt. Se side 70.
0=Ikke anvendt (20mA /10 V)
1=Udgangsfrekv. (0—f.,.)
2=Frekevensrefer. (0-f,_,.)
3=Motorhastighed (0—
Analog Motqrens nominelle
P2.3.2 udgangsfunktion 0 8 1 307 hastighed)
4=Motorstrem (0—1 o)
5=Motormoment (0-T, o)
6=Motoreffekt (0—P o)
7=Motorspand. (0-U, o)
8=DC-spaending (0—1000V)
pp33 [Filtertidforanalog | 4 g, 10,00 s 1,00 308 | O=Ingen filtrering
udgang
P2 34 Invertering af 0 1 0 309 O=lkke inverteret
analog udgang 1=Inverteret
Minimum for 0=0 mA (0V)
P2.3.5 analog udgang 0 ! 0 310 1=4 mA (2 V)
p23.4 [aleringafanalog |, 1000 % 100 311
udgang
0O=Ikke anvendt
1=Klar
2=Drift
3=Fejl
4=Fejl inverteret
5=Frekvensomformer
overophedningsalarm
6=Ekst. fejl eller advarsel
7=Ref. fejl eller advarsel
8=Advarsel
9=Reverseret
. - 10=Jogginghastighed valgt
P2.3.7 F“”kt'd"” af d1'9'tal 0 22 1 312 11=Hags%igr?ed et
udgang 12=Motorregulator aktiv.
13=0P frek.green. overv.1
14=0P frek.graen. overv.2
15=Momentgranseoverv.
16=Ref.graenseoverv.
17=Ekst. bremsestyring
18=Styrested: I/0-klemm.
19=FO-temp.graenseoverv
20=Ugnsket omdr.retning
21=Ekstern bremsestyring
inverteret
22=Termistorfejl/advarsel
P2.3.8 Funktion af 0 22 2 313 | Som parameter 2.3.7
releeudgang 1
pp.3g | Funktionafrele- 0 22 3 314 | Som parameter 2.3.7
udgang 2
Overvagning af O=Ingen graense
P2.3.10 | udgangsfrekvens- 0 2 0 315 | 1=Nedre graense overv.
graense 1 2=Qvre granse overv.
Overvaget veerdi af
P2.3.11 | udgangsfrekvens- 0,00 320,00 Hz 0,00 316
grense 1
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Overvagning af

O=Ingen graense

P2.3.12 0 2 0 346 | 1=Nedre graense overv.
frekvensgraense 2
2=0vre graense overv.
Overvaget veerdi af
P2.3.13 udgangs- 0,00 320,00 Hz 0,00 347
frekvensgraense 2;
Overvagnings- O=Ingen
P2.3.14 funktion af 0 2 0 348 | 1=Nedre graense
momentgranse 2=Qvre graense
p2.3.15 |Overvegetvardiaf 1 4054 | 5909 % 100,0 349
momentgraense
Overvagnings- O=Ingen
P2.3.16 funktion af 0 2 0 350 | 1=Nedre graense
referencegranse 2=0vre greense
pp.3.17 |Overvagetveerdiaf 0,0 100,0 % 0,0 351
referencegranse
p23.18 | Eksternbremse, 0,0 100,0 s 0,5 352
fra-forsinkelse
p23.19 [Fksternbremsetil-| 5 100,0 s 15 353
forsinkelse
Overvagning af 0=Ingen
P2.3.20 frekvensomf. 0 2 0 354 | 1=Nedre graense
temp.greense 2=0vre greense
Graenseveerdi for
P2.3.21 frekvensomfor- -10 100 °C 40 355
mertemperaturen
Signalvala for TTF-programmerings-
P23.22 | IaIL9 O 0.1 E.10 0,1 471 | metode anvendt.
g udgang Se side 70.
p2.3.23 |Funktion af analog 0 8 4 472 | Som parameter 2.3.2
udgang 2
pp34 |Flltertidforanalog | g4, 10,00 s 1,00 473 | 0=Ingen filtrering
udgang 2
P23.95 Invertering af 0 1 0 W74 O=lkke inverteret
analog udgang 2 1=Inverteret
Minimum for 0=0 mA (0V)
P2.3.26 analog udgang 2 0 1 0 475 1=4 mA (2 V)
P2.3.27 Skalering af 10 1000 % 1000 476

analog udgang 2

Tabel 4-5. Output signals, G2.3
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4.4.5 Driftsstyringsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 2> G2.4]
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID | Bemeerkning
O=Lineaer
P2.4.1 Rampe 1-form 0,0 10,0 s 0,1 500 »0=S-kurve rampetid
O=Lineaer
P2.4.2 Rampe 2-form 0,0 10,0 s 0,0 501 »0=S-kurve rampetid
P2.4.3 Accelerationstid 2 0,1 3000,0 10,0 502
P2.4.4 Decelerationstid 2 0,1 3000,0 10,0 503
O=lkke i brug
1=l brug under drift
2=Ektern bremsechopper
P2.4.5 Bremsechopper 0 4 0 504 3-1 brug ved stop/drift
4=| brug under drift (ingen
test)
0=Rampe
P2.4.6 Startfunktion 0 2 0 505 | 1=Flyvende start
2=Betinget flyvende start
0=Frilgb
. 1=Rampe
P2.4.7 Stopfunktion 0 3 0 506 2-Rampe-+Drift mulig frilgb
3=Frilgb+Drift mulig rampe
pP2.4.8 DC-bremsestrgm 0,00 I A 0,7 x I 507
P2 4.9 DC-bremsetid ved 0,00 600,00 s 0,00 508 0=DC-bremse afbrudt ved
stop stop
Frekvens til start af
P2.4.10 DC-bremse under 0,10 10,00 Hz 1,50 515
rampestop
P2 411 DC-bremsetid ved 0,00 600,00 S 0,00 516 0=DC-bremse afbrudt ved
start start
0=Afbrudt
P2.4.12 Fluxbremse 0 1 0 520 1=Tilsluttet
P2.4.13 | Fluxbremse-strgm 0,00 I A I 519

Tabel 4-6. Driftsstyringsparametre, G2.4

4.4.6

Parametre for forbudte frekvenser (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.5)]

Kode

Parameter

Min

Maks

Enhed

Standard

Tilp.

ID

Bemeaerkning

P2.5.1

Forbudt
frekvensomrade 1
nedre graense

0,00

320,00

Hz

0,00

509

P2.5.2

Forbudt
frekvensomrade 1
gvre granse

0,00

320,00

Hz

0,00

510

0=Forbudt omréde 1 er
koblet fra

P2.5.3

Forbudt
frekvensomrade 2
nedre graense

0,00

320,00

Hz

0,00

511

P2.5.4

Forbudt
frekvensomrade 2
gvre graense

0,00

320,00

Hz

0,00

512

0=Forbudt omréde 2 er
koblet fra

P2.5.5

Forbudt
frekvensomrade 3
nedre graense

0,00

320,00

Hz

0,00

513

P2.5.6

Forbudt
frekvensomrade 3
gvre granse

0,00

320,00

Hz

0,00

514

0=Forbudt omrade 3 er
koblet fra

P2.5.7

Forbudt acc./dec.
rampe

0,1

10,0

1,0

518

Tabel 4-7. Parametre for forbudte frekvenser, G2.5
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4.4.7 Motorstyringsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.6]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. | ID | Bemerkning
0=Frekvensstyring
1=Hastighedsstyring

Motorstyrings- Yderligere for NXP:

P2.6.1 tilstand 0 173 0 600 2=|kke anvendt

3=Hastighedstyring, lukket
slgjfe
. . O=Ikke i brug

— U/f-optimering 0 1 0 109 1=Autom.momentforstaerkn.
O=Lineaer

P23 | Valgaf U/f-omrade | O 3 0 108 | 1=Kvadratisk
2=Programmerbar
3=Linear med fluxoptim.

P2.6.4 Feltsvaknings- 8,00 | 320,00 Hz 50,00 602

punkt

P2.6.5 Spanding ved 10,00 | 200,00 % 100,00 603 | n%xU,,.,

feltsvaekningspunkt nme

P2.6.6 _ U/t-kurvens 0,00 | P2.64 Hz 50,00 604

midtpunktsfrekvens
U/f kurvens midt- 0 n % x U, ot

2] punktsspaending 0.00 100,00 & 100,00 605 Maks.vaerdi for P 2.6.5

pogg | UdgangsspEnding | q4q | 40 00 % Varierer 606 | n%xU,.,

ved nulfrekvens

P2.6.9 Switchfrekvens 1,0 Varierer kHz Varierer 601 Se.Tab.eIS—Mf.or atfa de
ngjagtige veerdier

Overspaendings- 0=lkke i brug
P2.6.10 P 9 0 2 1 607 | 1=l brug (ingen rampe)
controller
2=| brug (rampe)
P2 611 Underspaendings- 0 1 1 408 O=Ikke i brug
controller 1=l brug
P2.6.12 Belastningsfald 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ingen handling
P2.6.13 Identifikation 0 1/2 0 631 [ 1=Ildentifikation u. kersel
2=Identifikation m. kgrsel
I Parametergruppen Lukket slgjfe 2.6.14
P2.6.14.1 | Magnetiserings- 0,00 2x1, A 0,00 612
strgm
Hastighedsstyring
P2.6.14.2 effekt-forsteerkning 1 1000 30 613
P2.6.14.3 Has“ghl‘ffizsw””g 00 | 32000 | ms 30,0 614
P2.6.14.5 Accelerations- 0,00 | 300,00 s 0,00 626
kompensation
P2.6.14.6 Justering af slip 0 500 % 100 619
P2.6.147 | Magnetiserings- | o I, A 0,00 627
strgm ved start
P2.6.148 | Magnetiseringstid | g0 | 4000 | e 0,0 628
ved start
P2.6.149 |0-hastighedstidved | g 32000 | ms 100 615
start
P2.6.14.10 | O-hastighedstidved |4 32000 | ms 100 616
stop
O=lkke i brug
1=Momenthukommelse
P2.6.14.11 Startmoment 0 3 0 621 | 2=Momentreference

3=Startmoment fremad/
modsat omdr.

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com

e



48 ® VACON MULTISTEP-HASTIGHEDSAPPLIKATION

Startmoment
P2.6.14.12 FREMAD -300,0 300,0 s 0,0 633
Startmoment
P2.6.14.13 MODSAT -300,0 300,0 s 0,0 634
P2.6.14.15 | Filtertid for enkoder 0,00 100,0 ms 0,0 618
P2.6.14.17 Stromstyring 0,00 | 100,00 % 40,00 617
effektforstaerkning

Tabel 4-8. Motorstyringsparametre, G2.6
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4.4.8 Beskyttelser [Betjeningspanel: Menu M2 > G2.7)]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
0O=Ingen reaktion
1=Advarsel

. o 2=Advarsel+Forrige frekv.
pp7q | Reaktion pa4mA 0 5 0 700 | 3=Adv.+Forudindst. Frekv.
referencefejl
2.7.2
4=Fejl, stop iht. 2.4.7
5=Fejl, stop ved frilgbh
pp.7.2 [MATeferencefeilpa 5, P212 | Hz 0,00 728
frekvens
P2 73 Reaktion pa ekstern 0 3 9 701
fejl

P2.7.4 Indgangsfase- 0 3 0 730

overvagning )

Reaktion p3 O=Ingen reaktion

P2.7.5 underspzendingsfeil 1 3 2 727 | 1=Advarsel

T 2=Fejl, stop iht. 2.4.7

P2.7.6 gangsiases 0 3 2 702 | 3=Fejl, stop ved frilob

overvagning

P2.7.7 |Jordfejlsbeskyttelse 0 3 2 703

P2 78 Termisk beskyttel- 0 3 2 704

se af motoren
Motorens
p2.7.9 omgivelses- -100,0 100,0 % 0,0 705
temperaturfaktor
p2.7.1 [Motorafkelingsfaktor) 4 4 150,0 % 40,0 706
ved nulhastighed
p2.7.11 | Motertermisk 1 200 min | Varies 707
tidskonstant
Motorens o
P2.7.12 driftscyklus 0 150 %o 100 708
Beskyttelse mod El)iAIr(;(\_:]/z:S;elaktlon
P2.7.13 stall (rotor- 0 3 0 709 e .
blokering] 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
Strgm ved stall
P2.7.14 (rotorblokering] 0,00 2x 1y A l 710
P2.7.15 |Tidsgraense ved stall] 1,00 120,00 s 15,00 711
p2.7.16 |Trekvensgrenseved P2.1.2 Hz 25,0 712
stall
0= Ingen reaktion
Beskyttelse mod 1=Advarsel
P2.7.17 underbelastning 0 3 0 73 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
p2.7.1g | Belastningifelt- 10 150 % 50 714
svaekkelsesomrade
P2.7.19 Nutfrekvens- 5,0 150,0 % 10,0 715
belastning
Tidsgraense for
P2.7.20 |underbelastnings- 2 600 s 20 716
beskyttelse
0= Ingen reaktion
Reaktion pé 1=Advarsel
P2.7.21 termistorfejl 0 3 2 732 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
Reaktion pa
P2.7.22 fieldbusfejl 0 3 2 733 | Se P2.7.21
P2.7.23 |Reaktion pa slotfejl 0 3 2 734 | Se P2.7.21

Tabel 4-9. Beskyttelser, G2.7
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4.4.9 Autogenstartsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.8/

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
P2.8.1 Ventetid 0,10 10,00 s 0,50 717
P2.8.2 Forsggstid 0,00 60,00 s 30,00 718
0=Rampe
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719 | 1=Flyvende start
2=lht. P2.4.6

Antal forsgg efter
P2.8.4 underspaendings- 0 10 0 720
fejludkobling

Antal forsgg efter
P2.8.5 overspaendings- 0 10 0 721
fejludkobling

Antal forsgg efter
P2.8.6 overstrgms- 0 3 0 722
fejludkobling

Antal for sgg efter
P2.8.7 4 mA 0 10 0 723
referenceudkobling

Antal forsgg efter
P2.8.8 | motortemperaturs- 0 10 0 726
fejludkobling

Antal forsgg efter

P28.9 ekstern fejludkobling

0 10 0 725

Antal forsgg efter
P2.8.10 | underbelastnings- 0 10 1 738
fejludkobling

Tabel 4-10. Autogenstartsparametre, G2.8

4.4.10  Panelstyring [Betjeningspanel: Menu M3)

Parametrene for valg af styrested og omlgbsretning pa panelet findes i tabellen herunder. Se
menuen pa betjeningspanelet i brugervejledningen til produktet.

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
1=/0 klemme Stopknap

P3.1 Styrested 1 3 1 125 | 2=Betjeningspanel
3=Fieldbus

R3.2 Panelreference P2.1.1 P2.1.2 Hz

Omlgbsretning 0=Fremad

P3.3 (pa panelet) 0 1 0 123 1=Modsat omlgbsretning
0=Begranset funktion for

R3.4 Stopknap 0 1 1 114 Stopknappen
1=Stopknap altid i brug

Tabel 4-11. Panelstyringsparametre, M3

4.4.11  Systemmenu [Betjeningspanel: Mé)]

Oplysninger om parametre og funktioner, der vedrgrer den generelle anvendelse af
frekvensomformeren, f.eks. valg af applikation og sprog, tilpassede parameterindstillinger eller
oplysninger om hardware og software, finder du i brugervejledningen til produktet.

4.4.12  Udvidelseskort [Betjeningspanel: Menu M7)]

Menu M7 viser, hvilke udvidelses- og optionskort, der er tilsluttet styrekortet, og andet vedrgrende
kort. Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet.
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5. PID-KONTROL-APPLIKATION
Softwarekode: ASFIFF05

5.1 Indledning
Vaelg PID-Kontrol-applikationen i menu Mé pa side S6.2.

| PID-Kontrol-applikationen er der to I/0-klemme-styresteder; styrested A er PID-controlleren, og
styrested B er den direkte frekvensreference. Styrestederne vaelges via den digitale indgang DINé.

PID-controller-referencen kan vaelges fra de analoge indgange, fra fieldbussen, fra et motoriseret
potentiometer, ved at muliggere PID-reference 2 eller ved at bruge panelreferencen. PID-con-
trollerens aktuelle vaerdi kan vaelges fra de analoge indgange, fieldbussen, motorens aktuelle
vaerdier eller ved hjeelp af de matematiske funktioner af disse.

Den direkte frekvensreference kan anvendes til styring uden PID-controlleren og kan vaelges fra de
analoge indgange, fieldbussen, motorpotentiometeret eller betjeningspanelet.

PID-applikationen anvendes typisk til styring af niveaumalinger eller pumper og ventilatorer. | disse
applikationer sgrger PID-applikationen for en ubesvaeret styring og en integreret malings- og
styringspakke, hvor der ikke er behov for ekstra komponenter.

e Dedigitale indgange DIN2, DIN3, DINS og alle udgange kan programmeres frit.
@vrige funktioner:

Valg af signalomrade for analoge indgange

Overvagning af to frekvensgraenser

Overvagning af momentgraense

Overvagning af referencegranse

Rampe 2 og S-formet programmering af rampe

Programmerbare start- og stop-funktioner

DC-bremse ved start og stop

Tre forbudte frekvensomrader

Programmerbar U/f-kurve og switchfrekvens

Autogenstart

Termisk motor- og stall beskyttelse: fuldt programmerbare handlinger; afbrudt, advarsel,
fejl

Beskyttelse mod underbelastning af motoren

Overvagning af ind- og udgangsfaser

Frekvenssum, tilleeg til PID-udgang

PID-controlleren kan derudover anvendes fra styrestederne I/0-klemme B, betjenings-
panelet og fieldbussen

Easy ChangeOver-funktion

e Sovefunktion

PID-kontrol-applikationens parametre er forklaret i 8 i denne manual. Forklaringerne er ordnet iht.
parametrenes ID-numre.
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5.2 1/O-styring
Referencepotentiometer,| OPT-A1
1..10 kQ Klemme Signal Beskrivelse
L__ 1 +10V ¢ Referenceudgang Spaending for potentiometer mv.
: 2 All+ Analog indgang 1 Analog indgang 1 - PID-reference
2-leder- | o Spaendingsomrade 0-10V DC
transmitt | Programmerbar (P2.1.11)
——————————— 3 Al1- I/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
Aktuel  _—~F—————— 4 Al2+ Analog indgang 2 Analog indgang 2 - PID faktisk veerdi 1
vardi I 5 Al2- Strgmomrade 0-20 mA
%.20mA | + —--- Programmerbar (P2.2.9)
F———F———| 6 +24V P Styrespandingsudgang Spaending til kontakter mv. maks 0,1 A
—_————————— b——
: b= m - 7 | @ GND |/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
|
I / 8 DIN1 Styrested A: Start frem Startsignal for styrested A
e _ T T = R, min. = 5000Q PID-controller
:__/ ________ 9 DIN2 Eksternt fejl-input Kontakt lukket = fejl
| Programmerbar (P2.2.1) Kontakt &ben = ingen fejl
- — / ________ 10 DIN3 Nulstilling af fejl Kontakt lukket = nulstilling af fejl
Programmerbar (P2.2.2)
" CMA Feelles for DIN 1—DIN 3 Tilslut GND eller +24V
|——————————————— 12 +24V @ Styrespaendingsudgang Spaending til kontakter (se #6)
| ———7_13 | @GND 1/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
I / S [ I 4 DIN4 Styrested B: Start frem Startsignal for styrested B
: | R; min. = 5000Q Frekvensreference (P2.2.5.)
I——/ o I | 15 DINS Jogginghastighedsvalg Kontakt lukket = Jogginghastighed aktiv
I T (programmerbar)
| / I 16 DINé Valg af styrested A/B Kontakt &ben = Styrested A er aktivt
== I E Kontakt lukket = Styrested B er aktivt
: | 17 CMB Feaelles for DIN4—DIN6 Tilslut GND eller +24V
| : N\~ 18 AO1+ Analog udgang 1 Omrade 0-20 mA/R,, maks. 500Q
I | —— 19 | ®A01- Udgangsfrekvens
Programmerbar (P2.3.2
| KLAR | % o7 | Digtal ud — :
| _L K:_QAS udgang Aben collector, I<50 mA, U<48 VDC
: : Programmerbar (P2.3.7)
| | OPT-A2
I DRIET I 21 RO1 Relzeudgang 1
: B 2 Roi | — RUN
————® ————————— 23 RO1 —1  Programmerbar (P2.3.8)
24 RO2 Relseudgang 2
20~ ——7 /)Fr————— 25 RO2 j/ FEJL
VAC———/ ————— 26 RO2 — | Programmerbar (P2.3.9)

Tabel 5-1. Standard l/0-konfiguration i PID-applikationen

[med 2-ledertransmitter]

Bemaerk: Se jumber-valg nedenfor.

Du kan finde flere oplysninger i

brugervejledningen til produktet.

Jumperblok X3:
CMA og CMB-jordafledning

X
(0]

®[® | CMBiisoleret frajord
®[® | CMAisoleret frajord

° |§| CMB og CMA

CMB forbundet til jord
CMA forbundet til jord

internt forbundet,
isoleret fra jord

= Fabriksindstilling
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5.3 Styresignallogik i PID-Kontrol-applikationen

DIN2 © Ekstern fejl (programmerbar) _
DINS ®- | -J09ginghastighed (programmerbar) ___________ -
vala af ted A/B 1 Muligger PID panelref. 2 (DIN5=13)
DIN6 ®- L -Yalg atstyrestedAB ____________________ -
[
1
2.2.7 Fieldbusstyringsrefer. ~ F------ ro |
1
2.2.6 Panelstyringsreference T | i
2.2.5 1/0 B-reference e o
[ N I
[2.2.4 PID-hovedreferencd - - - - - - A
b [R3.5 PID-panelref. 7] —
DIN2 ® Motor- I B IS ¢ .
i %2 +A T N N ' hd
DIN3 ® otentiomete .3 P PID —C.D
o Lo Valg af akt. | Akt 1 Nalg af akt.
|2.1. 11 PID-reference |_ L{-1--F-=-, po P >Veerdier, par. | akt 2
[ 29&221 cerdier par. 2.2.§
Al @ ®0 Iy g0
A2 ® L N N
R3.4 PID-panelrefer] »2 A | : : : H
» 3 1 p !
4 AT
o : |
r—- 1 1 1
vl Lol
R3.2 Panelreferencel »2 B o
»3 I
ol P
»5 : : : L4
o— 1
T T T |
L !
1 _1.19 Jogginghastighedsref]
.-
i BT Siyrested
1 !
: | Intern
1 Panel | frekvensref.
TFieldous |
1 1
1 1
Reference fra fieldbus {— | i Reset button !
1
Start/Stop fra fieldbus : : [
Retning fra fieldbus : : Start/Stop-knapper
Fmmmmmmmm 4 (I I
DIN1® Start; Styrested A A : \-‘:\
Start/Stop Intern Start/Stop
DINA® _ I_:"“—I e .
Start; Styrested B B b
DIN2 ® !
DIN3 : __Intern modsat
DIN5 [3.3 Panelretning E\ omIgbsretning
. - ] Intern fejlnulstilling
I
DIN3 ® Indgang fejinulstilling (programmerbar) >1
NX12k04.th8
Figur 5-1. PID-Kontrol-applikationens styresignallogik
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5.4 PID-Kontrol-applikation - Parameterlister

Pa de folgende sider er der lister over, hvilke parametre, der findes inden for de respektive
parametergrupper. Parametrene er beskrevet pa side 126 til 222.

Forklaring til kolonner:

Kode = Positionsindikation pa panelet: viser operatgren nummeret pa den aktuelle
parameter

Parameter = Navn pa parameteren

Min = Parameterens minimumsvardi

Maks = Parameterens maksimumsvaerdi

Enhed = Parametervaerdiens enhed; hvis den er tilgaengelig

Standard = Fabriksindstillet veerdi

Tilp. = Kundens egen indstilling

ID = Parameterens ID-nummer (anvendes med pc-veerktgjer)

- = | parameterraekken: Anvend TTF-metoden til programmering af disse parametre.

= Pa parameterkoden: Parametervaerdierne kan kun @ndres, nar frekvensomfor-

meren er standset.

5.4.1 Overvagningsvaerdier (Betjeningspanel: menu M1]

Overvagningsvardierne viser de aktuelle parameter- og signalvaerdier savel som statusser og
malinger. Overvagningsvaerdierne kan ikke sendres.

Se betjeningsmanualen for at fa mere at vide. Bemaerk, at overvagningsveaerdierne V1.19 til V1.22
kun findes i PID-Kontrol-applikationen.

Kode Parameter Enhed | ID Beskrivelse

V1.1 Udgangsfrekvens Hz 1 Udgangsfrekvens til motoren

V1.2 Frekvensreference Hz 25 | Frekvensreference til motorstyringen

V1.3 Motorens hastighed rpm 2 Motorhastigheden i omdr./min

V1.4 Motorstrgm A 3

V1.5 Motormoment % 4 Beregnet akselmoment

V1.6 Motoreffekt % 5 Effekt pd motorakslen

V1.7 Motorspaending \ 6

V1.8 DC-spaending ) 7

V1.9 Enhedens temperatur °C 8 Kglepladens temperatur

V1.10 | Motortemperatur % 9 Beregnet motortemperatur

V1.11 | Analog indgang 1 V/mA 13 | All

V1.12 | Analogindgang 2 V/mA 14 | Al2

V1.13 | Analogindgang 3 27 | AI3

V1.14 | Analogindgang 4 28 | Al4

V1.15 | DIN1, DIN2, DIN3 15 | Status pa digitale indgange

V1.16 | DIN4, DIN5, DINé 16 | Status pa digitale indgange

V1.17 | DO1, RO1, RO2 17 | Status pa digitale releeer og udgange

V1.18 | Analog I mA 26 | AO1

V1.19 | PID-reference % 20 | | % af maksimumsfrekvensen

V1.20 | PID aktuel veerdi % 21 | % af den maksimale aktuelle vaerdi

V1.21 PID fejlveerdi % 22 | | % af den maksimale fejlveerdi

V1.22 | PID-udgang % 23 | | % af den maksimale udgangsvaerdi

V1.23 | Seerligt display af aktuel veaerdi 29 | Se parametrene 2.2.46 til 2.2.49

V1.24 PT-100 temperatur oc 2% _H(Z)jeste temperatur pa anvendte
indgange

G1.25 | Overvagningsemner Viser tre mulige overvagningsveerdier

Tabel 5-2. Overvagningsvaerdier
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5.4.2 Basisparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.1)
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
P2.1.1 Min frekvens 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 101
Bem: Hvis f__,, > motorens
P2.1.2 Maks frekvens | P2.1.1 | 320,00 Hz 50,00 102 | Synkrone hastighed, sa
kontroller om motoren og
drivsystemet er passende
Bem: Hvis der anvendes
P2.1.3 | Accelerationstid 1 | 0,1 3000,0 s 1,0 103 | PID-controller, bruges
o ’ ’ ' Accelerationstid 2 (P2.4.3)
automatisk
Bem: Hvis der anvendes
P2.1.4 | Decelerationstid 1 | 0,1 3000,0 s 1,0 104 | PID-controller, bruges
o ' ' ' Decelerationstid 2 (P2.4.4)
automatisk
P2.1.5 Strgmgraense 0,1xly 2x |y A I 107
Motorens nominelle NX2: 230V
P2.1.6 spaending 180 690 \ NX5: 400V 110
NXé: 690V
P2.1.7 Motorens 8,00 320,00 Hz 50,00 111 | Se motorens typeskilt
nominelle frekvens
Motorens Standard gzelder en fire-
P2.1.8 nominelle 24 20 000 rpm 1440 112 | polet motor og en nominel
hastighed stgrrelse frekv.omformer
P2.1.9 nom'vi'r‘]’;‘l’l;egfmm 01xl, | 2xl, A I, 113 | Se motorens typeskilt
P2.1.10 Motor coso 0,30 1,00 0,85 120 [ Se motorens typeskilt
0=Al1
1=Al2
PID-controller 2=PID-ref. fra panelsty-
P2.1.11 referencesignal 0 4 0 332 ringsside, P3.4
(Styrested A) 3=PID-ref. fra fieldbus
(ProcessDatalN 1)
4=Motorpotentiometer
PID-controller
P2.1.12 : 0,0 1000,0 % 100,0 118
forstaerkning
P2.1.13 |PID-controller I-tid 0,00 320,00 s 1,00 119
P2.1.14 P'D'Cor‘ttigouer D=1 0,00 100,00 s 0,00 132
pP2.1.15 Sove-frekvens 0,00 p2.1.2 Hz 10,00 1016
P2.1.16 | Sove-forsinkelse 0 3600 s 30 1017
P2.1.17 | Opvégningsniveau 0,00 100,00 % 25,00 1018
0=0pvagning hvis under
opvagningsniveau (2.1.17)
P2.1.18 |Opvagningsfunktion 0 1 0 1019 | 1=0pvégning ved over-
skridelse af opvagnings-
niveau (2.1.17)
p2.1.19 [°99inghastigheds- | 4 o P2.1.2 Hz 10,00 124

reference

Tabel 5-3. Basisparametre G2.71

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com

e



56 ® VACON

PID-KONTROL-APPLIKATION

5.4.3

Indgangssignaler (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.2]

Kode

Parameter

Min

Maks

Enhed

Standard

Tilp.

Bemarkning

P2.2.1

DIN2-funktion

319

0O=lkke i brug

1=Ekstern fejl, lukker kontakt
2=Ekstern fejl, abner kontakt
3=Drift mulig

4=Valg af acc.-/dec.-tid
5=Styrested: I/0-klemme
(ID125)

6=Styrested: Panel (ID125)
7=Styrested: Fieldbus (ID125)
8=Fremad/Modsat
9=Joggingfrekvens (k]
10=Nulstilling af fejl (k)
11=Acc-/dec.- forbudt (Lk)
12=DC-bremsekommando
13=Motorpot. OP (k)

P2.2.2

DIN3-funktion

10

301

Se ovenfor, undtagen:
13=Motorpot. NED (lk]

P2.2.3

DIN5-funktion

330

Se ovenfor, undtagen:
13=Muligggr PID-reference 2

P2.2.4

PID-sumpunkt-
reference

376

0=Direkte PID-udgangsveerdi
1=Al1+PID-udgang
2=Al2+PID-udgang
3=AI3+PID-udgang
4=Al4+PID-udgang
5=PID-panel+PID-udgang
6=Fieldbus+PID-udgang
(ProcessDatalN3)
7=Motpot.+PID-udgang

P2.2.5

I/0 B-reference-
valg

343

0=Al1

1=Al2

2=Al3

3=Al4

4=Panelreference

5=Fieldbusreference
(FBHastighedsreference)

6=Motorpotentiometer

7=PID-controller

P2.2.6

Valg af
panelstyrings-
reference

121

SomiP2.2.5

P2.2.7

Valg af
fieldbusstyrings-
reference

122

Som i P2.2.5

P2.2.8

Valg af aktuel vaerdi

333

0=Aktuel veerdi 1

1=Aktuel 1 + Aktuel 2

2=Aktuel 1 - Aktuel 2

3=Aktuel 1 * Aktuel 2

4=Min. (Aktuel 1, Aktuel 2)

5=Maks. (Aktuel 1, Aktuel 2)

6=Gennemsnitlig (Aktuel 1,
Aktuel 2)

7=Kvadratrod (Akt1] +
kvadratrod (Akt2)

Lk = lukker kontakt
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Aktuel veerdi 1

0O=lkke i brug

1=Al1 signal (styrekort)
2=Al2 signal (styrekort)
3=AI3

4L=Al4

— indgang 0 10 2 334 5=Fieldbus ProcessDatalN2
6=Motormoment
7=Motorhastighed
8=Motorstrgm
9=Motoreffekt
O=Ikke i brug
1=Al1 signal (styrekort)
2=Al2 signal (styrekort)
3=AI3

. 4=Al4

P2.2.10 Akt.“zl vaerdi 2 0 9 0 335 | 5=Fieldbus

indgang ProcessDatalN3
6=Motormoment
7=Motorhastighed
8=Motorstrgm
9=Motoreffekt

pp2.1q | Aktuelvardil 44605 | 1400,0 % 0,0 336 | 0=Ingen :

minimumsskalering minimumsskalering
pp2.12 | Aktuelvardil | 44000 | 1600,0 % 100,0 337 | 100=Ingen maksimums-
maksimumsskalering skalering

pp.2.13 | Aktuelvardiz 440045 | 1400,0 % 0,0 33g | 0=Ingen :

minimumsskalering minimumsskalering
p2.2.14 | Aktuelvardiz | 4400451 1400,0 % 100,0 339 | 100=Ingen maksimums-
maksimumsskalering skalering
. TTF programmeringsme-

P2.2.15 Valg af Al1 signal 0.1 E.10 A1 377 tode anvendt. Se side 70,
0=0-10V (0-20 mA*]

P2.2.16 Al1 signalomréde 0 2 0 320 | 1=2-10V (4-20 mA*)
2=Brugerspecificeret*

p2.2.17 | Allminimums- 4054 | 4400 % 0,00 321

brugerindstilling

p2.2.1g | Al maksimums= 1 404 | 1400 % 100,00 322

brugerindstilling

P2 919 Inverte_rmg af Al2 0 1 0 323 O=lkke inverteret

signal 1=Inverteret

P2.2.20 Al2 Filtertid 0,00 10,00 s 0,10 324 | O=Ingen filtrering
0=0-20 mA (0-10 V*)

: 1=4-20 mA (2-10 V¥)

P2.2.21 Valg af AI2 signal 0.1 E.10 A2 388 - Erugerilpassa;
omrade*
0=0—20 mA*

P2.2.22 | AI2 signalomrade 0 2 1 325 | 1=4—20 mA*
2=Brugerspecificeret*

p.2.23 | AZminimums 404 1 1600 % 0,00 326

brugerindstilling

p2.2.24 | Al2maksimums- | 4004 1 1600 % 100,00 327

brugerindstilling

P2.2.25 | Invertering af Al2 0 1 0 308 | O-lkke inverteret
1=Inverteret

P2.2.26 AI2 Filtertid 0,00 10,00 s 0,10 39 | O=Ingen filtrering

p2.2.27 | Moterpotentiometer |\ 50000 | Hzs | 10,0 331

rampetid

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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Motorpotentiometer 0=Ingen nulstilling
frekvensreference 1=Nulstilling hvis standset
P2.2.28 nulstilling af 0 2 1 367 eller afbrudt
hukommelse 2=Nulstillng hvis afbrudt
Motorpotentiometer Ingen nulstilling
PID-reference 1=Nulstilling hvis standset
P2.2.29 nulstilling af 0 2 0 370 eller afbrudt
hukommelse 2=Nulstillng hvis afbrudt
p2.2.30 | TDTMiNimumSTl yi000 | 2231 | % 0,00 359
granse
p2.231 | PID-maksimums- | 55530 | 16000 | % 100,00 360
granse
P2 239 InvertermgI af 0 1 0 340 O=Ingen |nyerter|ng
fejlvaerdi 1=Invertering
p2.233 | ID-reference 0,0 100,0 s 5,0 341
stigetid
p2.234 | TID-reference 0,0 100,0 s 5,0 342
faldetid
Referenceskalering
P2.2.35 minimumsvaerdi, 0,00 320,00 Hz 0,00 344
styrested B
Referenceskalering
P2.2.36 | maksimumsvaerdi, 0,00 320,00 Hz 0,00 345
styrsted B
Easy ChangeOver- 0=Behold reference
P2.2.37 funktion 0 ! 0 366 1=Kopier aktuel reference
. TTF programmeringsme-
P2.2.38 Al3 signalvalg 0.1 E.10 0,1 141 tode anvendt. Se side 70.
. . 0=Signalomrade 0—10V
P2.2.39 AlI3 signalomrade 0 1 1 143 1=Signalomrade 2—10V
P2.2.40 |  Al3invertering 0 1 0 151 | O=lkke inverteret
1=Inverteret
P2.2.41 AlI3 Filtertid 0,00 10,00 s 0,10 142 | O=Ingen filtrering
. TTF programmeringsme-
P2.2.42 Al4 signalvalg 0.1 E.10 0,1 152 tode anvendt. Se side 70.
, o 0=Signalomrade 0—10V
P2.2.43 Al4 signalomrade 0 1 1 154 1-Signalomrade 2—10V
P2.2.44 |  Aldinvertering 0 1 0 162 | O=lkke inverteret
1=Inverteret
P2.2.45 Al4 Filtertid 0,00 10,00 s 0,10 153 [ O=Ingen filtrering
P2.2.46 | Minimum foraktuel | = 30000 0 1033
veerdi, seerligt display
p2.2.47 |Maksimum foraktuel\ 30000 100 1034
veerdi, seerligt display
P2.2.4g | Decimater foraktuel| 4 1 1035
veerdi, seerligt display
p2.2.49 | Enhed for aktuel 0 28 4 1036 | Se side 211.
veerdi, seerligt display

Tabel 5-4. Indgangssignaler, G2.2

=

* Husk at placere jumperne pa blok X2 tilsvarende. Se
betjeningsmanualen.
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5.4.4

Udgangssignaler [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.3)

Kode

Parameter

Min

Maks

Enhed

Standard

Tilp.

ID

Bemarkning

P2.3.1

Signalvalg for
analog udgang 1

0.1

E.10

A1

464

TTF programmeringsme-
tode anvendt. Se side 70.

P2.3.2

Analog
udgangsfunktion

14

307

0O=Ikke anvendt
1=Udgangsfrekv. (0-f,,,.)
2=Frekevensrefer. (0-f
3=Motorhastighed
(0-Motorens nominelle
hastighed)
4=Motorstrgm (0-I o)
5=Motormoment (0-T, yotor
6=Motoreffekt (0-P,yow0)
7=Motorspaend. (0-U, o)
8=DC spaending (0-1000V)
9=PID-controller ref.veerdi
10=PID-contr. akt. vaerdi 1
11=PID-contr. akt. vaerdi 2
12=PID-contr. fejlveerdi
13=PID-controller udgang
14=PT 100 temperatur

maks]

P2.3.3

Filtertid for analog
udgang

0,00

10,00

1,00

308

0O=Ingen filtrering

P2.3.4

Invertering af
analog udgang

309

0=lkke inverteret
1=Inverteret

P2.3.5

Minimum for analog
udgang

310

0=0 mA (0 V]
1=4 mA (2 V)

P2.3.6

Skalering af analog
udgang

10

1000

%

100

3N

P2.3.7

Funktion af digital
udgang 1

23

312

0O=lkke anvendt
1=Klar
2=Drift
3=Fejl
4=Fejlinverteret
5=Frekvensomformer
overophedningsalarm
6=Ekst. fejl eller advarsel
7=Ref. fejl eller advarsel
8=Advarsel
9=Reverseret
10=Forudindst.hastighed 1
11=Hastighed naet
12=Motorregulator aktiv.
13=0P frek.gran. overv.1
14=0P frek.graen. overv.2
15=Momentgranseoverv.
16=Ref.graenseoverv.
17=Ekst. bremsestyring
18=Styrested: 1/0-klemm.
19=FO-temp.graenseoverv
20=Ugnsket omdr.retning
21=Ekstern bremsestyring
inverteret
22=Termistorfejl/advarsel
23=Fieldbus DIN1

P2.3.8

Funktion af relee-
udgang 1

23

313

Som parameter 2.3.7

P2.3.9

Funktion af relee-
udgang 2

23

314

Som parameter 2.3.7

P2.3.10

Overvagning af
udgangsfrekvens-

grense 1

315

0= Ingen graense
1=Nedre graense overv.
2=@vre granse overv.
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Overvaget veerdi af
P2.3.11 | udgangsfrekvens- 0,00 320,00 Hz 0,00 316
grense 1
Overvagning af 0= Ingen graense
P2.3.12 | udgangsfrekvens- 0 2 0 346 | 1=Nedre graense overv.
granse 2 2=@vre granse overv.
Overvaget veerdi af
P2.3.13 | udgangsfrekvens- 0,00 320,00 Hz 0,00 347
graense 2
Overvagnings- O=Ikke i brug
P2.3.14 funktion af 0 2 0 348 | 1=Nedre graense overv.
momentgranse 2=0vre graense overv
p2.3.15 |Overvegetvardial 1 4004 | 300 % 100,0 349
momentgranse
Overvagnings- 0=lkke i brug
P2.3.16 funktion af 0 2 0 350 | 1=Nedre granse overv.
referencegranse 2=@vre granse overv.
pp.3.q7 |Overvagetvardiaf | g4, 100,00 % 0,00 351
referencegranse
p23.1g | Ekstern bremse, 0,0 100,0 s 0,5 352
fra-forsinkelse
p23.19 [Eksternbremsetil-) 4 4 100,0 s 15 353
forsinkelse
e
P2.3.20 0 2 0 354 | 1=Nedre granse overv.
formerens
2=@vre graense overv.
temperaturgranse
Graenseveerdi for
P2.3.21 [frekvensomformer- -10 100 °C 40 355
temperaturen
Signalvalg for TTF programmeringsme-
s analog udgang 2 b S Ui 471 tode anvendt. Se side 70.
pp.3.23 |Funktion afanalog 0 13 4 472 | Som parameter 2.3.2
udgang 2
pp3.24 |Flltertidforanalog | g4, 10,00 s 1,00 473 | D=Ikke inverteret
udgang 2
P2 3.95 Invertering af 0 1 0 W74 O=lkke inverteret
analog udgang 2 1=Inverteret
Minimum for 0=0 mA
P2.3.26 analog udgang 2 0 1 0 475 1=4 mA
pp.3.27 [Kalering afanalog 10 1000 % 0 476
udgang 2

Tabel 5-5 Udgangssignaler, G2.3
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5.4.5 Driftsstyringsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 2> G2.4]
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
O=Lineaer
P2.4.1 Rampe 1-form 0,0 10,0 s 0,1 500 »0=S-kurve rampetid
O=Lineaer
P2.4.2 Rampe 2-form 0,0 10,0 s 0,0 501 »0=S-kurve rampetid
P2.4.3 Accelerationstid 2 0,1 3000,0 0,1 502
P2.4.4 Decelerationstid 2 0,1 3000,0 0,1 503
O=lkke i brug
1=l brug under drift
2=Ektern bremsechopper
P2.4.5 Bremsechopper 0 4 0 504 3-1 brug ved stop/drift
4=| brug under drift (ingen
test)
0=Rampe
P2.4.6 Startfunktion 0 2 0 505 | 1=Flyvende start
2=Betinget flyvende start
0=Frilgb
1=Rampe
P2.4.7 Stopfunktion 0 3 0 506 | 2=Rampe+Drift mulig
frilgb
3=Frilgb+Drift mulig
rampe
pP2.4.8 DC-bremsestrgm 0,00 I A 0,7 x I 507
P2 4.9 DC-bremsetid ved 0,00 600,00 S 0,00 508 0=DC-bremse afbrudt ved
stop stop
Frekvens til start af
P2.4.10 DC-bremse under 0,10 10,00 Hz 1,50 515
rampestop
P2 411 DC-bremsetid ved 0.00 600,00 s 0,00 516 0=DC-bremse afbrudt ved
start start
0=Afbrudt
P2.4.12 Fluxbremse 0 1 0 520 1=Tilsluttet
P2.4.13 Fluxbremsestrgm 0,00 I A I 519

Tabel 5-6. Driftsstyringsparametre, G2.4

5.4.6

Parametre for forbudte frekvenser (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.5)]

Kode

Parameter

Min

Maks

Enhed

Standard

Tilp.

ID

Bemarkning

P2.5.1

Forbudt
frekvensomrade 1
nedre graense

0,00

320,00

Hz

0,00

509

O=lkke i brug

P2.5.2

Forbudt
frekvensomrade 1
gvre graense

0,00

320,00

Hz

0,00

510

O=lkke i brug

P2.5.3

Forbudt
frekvensomrade 2
nedre graense

0,00

320,00

Hz

0,00

511

O=lkke i brug

P2.5.4

Forbudt
frekvensomrade 2
gvre graense

0,00

320,00

Hz

0,00

512

O=lkke i brug

P2.5.5

Forbudt
frekvensomréade 3
nedre graense

0,00

320,00

Hz

0,00

513

O=lkke i brug

P2.5.6

Forbudt
frekvensomrade 3
gvre graense

0,00

320,00

Hz

0,00

514

O=lkke i brug

P2.5.7

Forbudt acc./dec.
rampe

0,1

10,0

1,0

518

Tabel 5-7 Parametre for forbudte frekvenser, G2.5

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com




62 ® VACON

PID-KONTROL-APPLIKATION

5.4.7 Motorstyringsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.6]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard Tilp. ID [ Bemarkning
0=Frekvensstyring
1=Hastighedsstyring

Motorstyrings- Yderligere for NXP:

P2.6.1 tilstand 0 173 0 600 2=|kke anvendt

3=Hastighedstyring,
lukket slgjfe
0O=lkke i brug

P2.6.2 U/f-optimering 0 1 0 109 | 1=Automatisk moment-

forstaerkning
O=Lineaer

P2.6.3 Valg af U/f-omrade 0 3 0 108 | ]=Kvadratisk
2=Programmerbar
3=Lineaer med fluxoptim.

P2.6.4 Feltsvaeknings- 8,00 | 320,00 Hz 50,00 602

punkt

P2.6.5 Spanding ved 10,00 | 200,00 % 100,00 603 | n%xU,,,

feltsvaekningspunkt nme

P2.6.6 _ U/t-kurvens 000 | P2.6.4 Hz 50,00 604

midtpunktsfrekvens
U/f kurvens midt- o N % x U, o
2] punktsspaending 0.00 100,00 & 100,00 605 Maks.veerdi for P2.6.5
P2.6.8 Udgangsspaending | 5, 40,00 % Varierer 606 | n%x U,
ved nulfrekvens nme
P2.6.9 Switchfrekvens 1,0 Varierer kHz Varierer 601 Se.Tab.el 8-14 fpr atfa de
ngjagtige veerdier
Overspaendings- 0=lkke i brug
P2.6.10 P g 0 2 1 607 | 1= brug (ingen rampe)
controller
2=| brug (rampe)
P2 6.11 Underspaendings- 0 1 1 408 O=lkke i brug
controller 1=l brug
P2.6.12 Belastningsfald 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ingen handling
P2.6.13 Identifikation 0 1/2 0 631 | 1=Identifikation u. kgrsel

Magnetiserings-

2=Identifikation m. kgrsel

I Parametergruppen Lukket slgjfe 2.6.14

P2.6.14.1 0,00 2x 1, A 0,00 612
strem
Hastighedsstyring
P2.6.14.2 effekt-forstaerkning ! 1000 30 613
P26143 | Mastanedssyring 1 g5 | 32000 | s 30,0 614
P2.6.14.5 Accelerations- 0,00 300,00 s 0,00 626
kompensation
P2.6.14.6 Justering af slip 0 500 % 100 619
P2.6.14.7 Magnetiserings- 0,00 I, A 0,00 627
strgm ved start
P2.6.14.8 Mag”et'sset;':tgsnd ved g9 60000 ms 0,0 628
P2.6.149 | O-hastighedstid ved 0 32000 ms 100 615
start
P2.6.14.10 | 0-hastighedstid ved 0 32000 ms 100 616
stop
O=Ikke i brug
1=Momenthukommelse
P2.6.14.11 Startmoment 0 3 0 621 | 2=Momentreference

3=Startmoment fremad/
modsat omdr
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P2.6.14.12 |Startmoment fremad| -300,0 300,0 % 0,0 633
P2.6.14.13 | Startmoment mods. | -300,0 300,0 % 0,0 634
P2.6.14.15 | Filtertid for enkoder 0,0 100,0 ms 0,0 618
P2.6.14.17 Stremstyring 0,00 | 100,00 % 40,00 617

effektforstaerkning

Tabel 5-8. Motorstyringsparametre, G2.6
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5.4.8 Beskyttelser [Betjeningspanel: Menu M2 > G2.7)]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
O=Ingen reaktion
1=Advarsel

. o 2=Advarsel+Forrige frekv.
pp7q | Reaktion pa4mA 0 5 0 700 | 3=Adv.+Forudindst. frekv.
referencefejl
2.7.2
4=Fejl, stop iht. 2.4.7
5=Fejl, stop ved frilgbh
pp7o [tmAreferencefeilpa) gy P2.1.2 Hz 0,00 728
frekvens
P2 73 Reaktion pa ekstern 0 3 2 701 0=Ingen reaktion
fejl 1=Advarsel
Indgangsfase- 2=Fejl, stop jfr. 2.4.7
P2.74 overvagning 0 8 0 730 3=Fejl, stop ved frilgb
. o O=Fejl gemti

P2.7.5 undjresa‘;'sgiﬁasfe.l 0 1 0 727 | fejlregistrering

P 9s'€) 1=Fejl ikke gemt

P2.7.6 Uo‘flgearcgsgﬁ‘; 0 3 2 702 | 0=Ingen reaktion

P2.7.7 |Jordfejlsbeskyttelse| 0 3 2 703 | 1Advarsel.

T K beckvitel 2=Fejl, stop jfr. 2.4.7
p2.7.8 | ErMisKbeskyliel 0 3 2 704 | 3=Fejl, stop ved frilgb
se af motoren
Motorens
p2.7.9 omgivelses- -100,0 100,0 % 0,0 705
temperaturfaktor
p2.7.1 [Motorafkelingsfaktor) 4 4 150,0 % 40,0 706
ved nulhastighed
p27.11 | Motortermisk 1 200 min | Varies 707
tidskonstant
Motorens o
P2.7.12 driftscyklus 0 150 %o 100 708
Beskyttelse mod El)iAIr(;(\_:]/z:S;elaktlon
P2.7.13 stall (rotor- 0 3 0 709 | S .
blokering) 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
Strgm ved stall
P2.7.14 (rotorblokering) 0,00 2x 1y A l 710
P2.7.15 |Tidsgraense ved stall 1,00 120,00 s 15,00 711
P2 7 16 Frekvensgraense ved 10 Par. Hy 250 719
stall 2.1.2
0= Ingen reaktion
Beskyttelse mod 1=Advarsel
P2.7.17 underbelastning 0 3 0 73 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
p2.7.1g | Belastningifelt- 10 150 % 50 714
svaekkelsesomrade
P2.7.19 Nulirekvens- 5,0 150,0 % 10,0 715
belastning
Tidsgraense for
P2.7.20 |underbelastnings- 2 600 s 20 716
beskyttelse
0= Ingen reaktion
Reaktion pé 1=Advarsel
P2.7.21 termistorfejl 0 3 2 732 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
Reaktion pa
P2.7.22 fieldbusfejl 0 3 2 733 | Se P2.7.21
P2.7.23 Reaktion pa 0 3 2 734 | Se P2.7.21
kortslidsfejl
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p2.7.24 | AntalPTI00 0 3 0 739
indgange
0O=Ingen reaktion
Reaktion pa PT100- 1=Advarsel

P2.7.25 fejl 0 3 2 740 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb

P2.7.26 PT100 -30,0 200,0 ce 120,0 741

advarselsgraense
P2.7.27 | PT100 fejlgreense -30,0 200,0 co 130,0 742

Tabel 5-9. Beskyttelser, G2.7

5.4.9 Autogenstartsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.8/
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
P2.8.1 Ventetid 0,10 10,00 s 0,50 717
P2.8.2 Forsggstid 0,00 60,00 s 30,00 718
0=Rampe
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719 | 1=Flyvende start
2=lht. P2.4.6
Antal forsgg efter
P2.8.4 underspandings- 0 10 0 720
fejludkobling
Antal forsgg efter
P2.8.5 overspaendings- 0 10 0 721
fejludkobling
Antal forsgg efter
P2.8.6 overstrgms- 0 3 0 722
fejludkobling
Antal forsgg efter
P2.8.7 4mA 0 10 0 723
referenceudkobling
Antal forsgg efter
P2.8.8 | motortemperaturs- 0 10 0 726
fejludkobling
Antal forsgg efter
P28.9 ekstern fejludkobling 0 10 0 725
Antal forsgg efter
P2.8.10 | underbelastnings- 0 10 0 738

fejludkobling

Tabel 5-10. Autogenstartsparametre, G2.8
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5.4.10  Panelstyring [Betjeningspanel: Menu M3)]

Parametrene for valg af styrested og omlgbsretning pa panelet findes i tabellen herunder. Se
menuen pa betjeningspanelet i brugervejledningen til produktet.

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
1=/0 klemme Stopknap

P3.1 Styrested 1 3 1 125 | 2=Betjeningspanel
3=Fieldbus

R3.2 Panelreference P2.1.1 P2.1.2 Hz

Omlgbsretnin 0=Fremad

P3.3 (pa panelet]g 0 1 0 123 1=Modsat omlgbsretning

P3.4 PID-reference 0,00 100,00 % 0,00 167

P3.5 PID-reference 2 0,00 100,00 % 0,00 168
0=Begraenset funktion for

R3.6 Stopknap 0 1 1 114 Stopknappen
1=Stopknap altid i brug

Tabel 5-11. Panelstyringsparametre, M3

5.4.11  Systemmenu [Betjeningspanel: Mé]

Oplysninger om parametre og funktioner, der vedrgrer den generelle anvendelse af
frekvensomformeren, f.eks. valg af applikation og sprog, tilpassede parameterindstillinger eller
oplysninger om hardware og software, finder du i brugervejledningen til produ.

5.4.12  Udvidelseskort [Betjeningspanel: Menu M7

Menu M7 viser, hvilke udvidelses- og optionskort, der er tilsluttet styrekortet, og andet vedrgrende
kort. Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet.
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6. MULTIFUNKTIONSSTYRINGS-APPLIKATION
Softwarekoder: ASFIFF06 (NXS), APFIFF06 (NXP)

6.1 Indledning
Vaelg Multifunktionsstyrings-applikationen i menu Mé pa side S6.2.

Multistyrings-applikationen indeholder et bredt udvalg af parametre til styring af motorer. Den kan
bruges til forskellige typer processer, hvor der kraeves stor fleksibilitet i I/O-signalerne, og der ikke
behgves PID-styring. Hvis der kraeves PID-styringsfunktioner, skal du bruge PID-
styringsapplikationen eller styringsapplikationen til pumper og ventilatorer.

Frekvensreferencen kan f.eks. vaelges fra de analoge indgange, joystickstyring, motorpotentiometer
og fra en matematisk funktion af de analoge indgange. Der er ogsa parametre til fieldbus-
kommunikation, ligesom der kan vaelges multistep-hastigheder og jogginghastighed, hvis de
digitale indgange er programmeret til disse funktioner.

e De digitale indgange og alle udgange kan programmeres frit, og applikationen under-
stetter alle I/0-kort

@vrige funktioner:

Valg af signalomrade for analoge indgange

Overvagning af to frekvensgraenser

Overvagning af momentgraense

Overvagning af referencegraense

Rampe 2 og S-formet programmering af rampe

Programmerbar start-/stop- og modsat omdrejningsretningslogik
DC-bremse ved start og stop

Tre forbudte frekvensomrader

Programmerbar U/f-kurve og switchfrekvens

Autogenstart

Termisk motor- og stall beskyttelse: fuldt programmerbare handlinger; afbrudt, advarsel, fejl
Beskyttelse mod underbelastning af motoren

Overvagning af ind- og udgangsfaser

Joystick-hysterese

Sovefunktion

NXP-funktioner:

Funktioner til strembegraensning

Forskellige stramgraenser for motorsiden og generatorsiden

Master-follower-funktion

Forskellige momentgranser for motorsiden og generatorsiden

Kalingsmonitorinput fra varmevekslerenhed

Bremsemonitorinput og overvagning af faktisk strgmstyrke til omgaende afbrydelse af bremse.
Separat justering af hastighedsstyring til forskellige hastigheder og belastninger
Finindstillingsfunktion to forskellige referencer

Mulighed for tilslutning af FB-procesdata til alle parametervaerdier og nogle
overvagningsvardier

Identifikationsparameteren kan justeres manueltMultifunktionsstyrings-applikationens parametre
er forklaret i 8 i denne manual. Forklaringerne er ordnet iht. parametrenes ID-numre.
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6.2 1/0-styring

Referencepotentiometer,| OPT-A1

1...10 kQ Klemme Signal Beskrivelse
r—-— —_— 1 +10V ¢ Referenceudgang Spaending for potentiometer mv.

| 2 All+ Analog indgang 1 Analog indgang 1 - frekvensreference
Spandingsomrade 0-10V DC
Programmerbar (P2.1.11)

___________ 3 Al1- I/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
4 Al2+ Analog indgang 2 Analog indgang 2 - frekvensreference
5 Al2- Strgmomrade 0-20 mA
o T T = 6 +24V @ | Styrespandingsudgang Spaending til kontakter mv. maks 0,1 A
| / 7 |® GND I/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
L e 8 DIN1 Start frem Kontakt lukket = start fremad
: Programmerbar logik
I (P2.2.1.1)
L_ / ________ 9 DIN2 Start bak Kontakt lukket = start modsat omlgbs-
I R; min. = 5000Q retning
/ 10 DIN3 Nulstilling af fejl Kontakt lukket (stigende) = nulstilling af
- T/ === Programmerbar (G2.2.7) fejl
" CMA Feelles for DIN 1—DIN 3 Tilslut GND eller +24V
[~ T T T T 7777 (]
I 12 +24V Styrespandingsudgang Spaending til kontakter (se #6)
: == 13 |@® GND I/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
| / I 14 DIN4 Valg af jogging-hastighed Kontakt dben = 10-reference aktiv
:—— -t Programmerbar (G2.2.7) Kontakt lukke = Jogging-hastighed aktiv
|
' / I 15 || DIN5 | Ekstern fejl Kontakt 3ben = ingen fejl
:__ ___T____ Programmerbar (G2.2.7) Kontakt lukket = ekstern fejl
| / L 16 DIN6 Accel. /decel.-tid, Kontakt dben = P2.1.3 og P2.1.4 i brug
1~ I Programmerbar (G2.2.7) Kontakt dben = P2.4.3 og P2.4.4 i brug
| | 17 CMB Feaelles for DIN-4-DINé Tilslut til GND eller +24V
: : N~ 18 AOA1+ Analog udgang 1 Omrade 0-20 mA/R,, maks. 500Q
I | —— 19 |@AOAI- Udgangsfrekvens
| KLAR | Programmerbar (P2.3.5.2)
- ————1———__| 20 DOAl ) Digital udgang Rben collector, I<50 mA, U<48 VDC
| | KLAR
: | Programmerbar (G2,30,3)
| : OPT-A2
| | 21 RO1 Relseudgang 1
: b————] 22 RO1 j/ RUN

23 RO1 —1 Programmerbar (G2,30,3)

_—_— e e —— ]

e~ — 5T Rt L
VAC————/ F————— 26 RO2 |— Programmerbar (G2,30,3)
N Tabel 6-1 Standard I/0O-konfiguration i Multifunktionsstyrings-applikationen
Bemaerk: Se jumber-valg nedenfor. Jumperblok X3:
Du kan finde flere oplysninger i CMA og CMB-jordafledning
brugervejledningen til produktet. [®®] CMB forbundet til jord

[®®] CMA forbundet til jord

®[® | CMBiisoleret fra jord
CMAisoleret frajord

oo |
E||§| CMB og CMA

internt forbundet,
isoleret fra jord

= Fabriksindstilling
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6.3 Styresignallogik i Multifunktionsstyrings-applikation

3.2 Panelreference | [ 2.1.11 1/O-reference
: r——--- 2.1.12 Panelstyringsreference
| : ;——-- 2.1.13 Fieldbusstyringsrefer.
| : | 2.1.15 Fast hastighed 1
| P ...2.1.21 Fast hastighed 7
DIN#@ f=============-7--=—~- 1 - . .
I I o 2.1.14 Jogginghastig-
Fast hastighed 1 e e -—1 [hedsreference
DIN#@f-=-==——===—-——— - —————— I Hatatatetelat T !
Fast hastighed 2 | Lo [ :
DIN#@-fF—=-==—— == —— -l ——————— - e e el ! "
- Fast hastighed3 | _______ R ' !
DIN# \=- - AN (3.1 Styrested
! [ 11 |
Al# @ b R i
Al ® SN
. ] ] 11 e :
1o
DIN# . Lo |
|
® Motor- T i Intern frekvens-
® potentiometer — I I reference
DIN# — oY g
- ! :
1 |
Y Ir ————— - :
L :
I
—/ :
1
- Reset-knap — ;
L__| Reference fra fieldbus Start/Stop-knapper —'—:
Start/Stop fra fieldbus I
I
Retning fra fieldbus :
Start fremad Start/Sto \
DIN#® Programmerbar P - |ntem Start/Stop
(programmerbar) Start/Stop og e >
DIN#&® modsat-logik ol
Start modsat Modsat |
(programmerbar) omlgbsretnjng :
[ 3.3 Panelretning | » - ntérn modsat
. omlgbsretning
DlN#® |ndgang fe]lnulst"“ng T Z 1 Intern fejlnulstlllang
(programmerbar)
NX12k103.th8

Figur 6-1. Multifunktionsstyrings-applikationens styresignallogik
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6.4 Programmeringsmetoden “Terminal To Function” (TTF)

Programmeringsprincippet for ind- og ud udgangssignalerne er i Multifunktionsstyrings-
applikationen savel som i Pumpe og ventilatorstyringsapplikationen (og til dels i de gvrige
applikationer) forskelligt fra de konventionelle metoder, der anvendes i andre Vacon NX-
applikationer.

Ifglge den konventionelle programmeringsmetode, Function to terminal programmerings-metoden
[FTT), er der en given indgang eller udgang, som man definerer en bestemt funktion til. | applika-
tionerne, som er naevnt herover, anvender man imidlertid 7erminal to Function programmerings-
metoden [TTFJ, ifalge hvilken programmeringsprocessen foretages modsat: Funktioner vises som
parametre, som operatgren definerer en bestemt indgang/udgang til. Se Advarsel pa side 71.

6.4.1 Definer en indgang/udgang til en bestemt funktion ps panelet

Man forbinder en bestemt indgang eller udgang med en bestemt funktion (parameter) ved at give
parameteren en passende vardi. Vardien er sammensat af Aortsloten pa Vacon NX-styrekortet (Se
brugervejledningen til produktet) og det respektive signalnummer, se nedenfor.

[READY]
EEERL O]
Funktionsnavn —D'AI Reﬂ:ejVAdva
DigOUT;B.1-  +
A AN

4 N
Slot Klemmmenummer

Klemmetype

Eksempel: Den digitale udgangsfunktion Reference fejl/advarsel (parameter 2.3.3.7) skal forbindes
til den digitale udgang DO1 pa basiskortet OPT-A1 (Se brugervejledningen til produktet).

Begynd med at finde parameter 2.3.3.7 pa betjeningspanelet. Tryk én gang pa Hagjre menuknap for
at finde rediger-menuen. Pa vardilinien vises klemmetypen til venstre (DigIN, DigOUT, An.IN,
An.OUT], og til hgjre vises den reference (f.eks. B.3, A.2.], som angiver den nuveerende indgangs-
/udgangsfunktion. Hvis der vises (0.#), er der ikke tilsluttet nogen indgangs-/udgangsfunktion.
Nar vaerdien blinker, sa tryk pd Browserknappen op eller ned, og hold den nede, til den gnskede
kortslot og signalnummeret er fundet. Programmet vil bladre igennem kortslotserne fra 0 og
fortseette fra A til E og derefter I/0-numrene fra 1 til 10.

Tryk pa Enterknappen for at bekrafte indstillingen, nar den gnskede veerdi er fundet.

[ReAD [ReAD [READ
P233 1D P233 1 D EEERY o)

Al RefFejl/Adva > Al RefFejl/Adva A Al RefFejl/Adva
DigOUT:0.0 + DigOUT:0.0- + DigOUT:B.1~ +
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6.4.2

Nar NCDrive Programmeringsveaerktgjet anvendes til indstilling af parametre, skal der fgrst
etableres en forbindelse mellem funktionen og indgangen/udgangen, pa samme made som nar det
geres fra betjeningspanelet. Find adressekoden pa menuen i Vaerdi-kolonnen (se figuren nedenfor).

Definer en klemme til en bestemt funktion med NCDrive programmeringsvarktagjet

P 2.3.1.9 Reserved

P 2.3.1.10 Direct. Differenc

P 23.1.11 &t Ref. Speed

F 2.3.1.12 Jogging Speed

P 2.3.1.13 ExtControl Place
P 2.3.1.14 Ext Brake Contil
P 2.3.1.15 ExtBrakeCtl Iny
P 2.3.1.16 FreqQut SupwLim1

P 2.3.1.17 FreqQut SupvLim2

(I () [ [ 9 P (o9 o9 o (o (i

P 23118 RefLimSupsre. ™|

DigOUT:B.2
DigOUT:B.2

-

1o/
LOADED Compare. .. I
[ G225ANALDG INPUT 4 ;I Index “ariable Test W alue Default Unit Iin Iax
[ G226DIGITALINPUTS P 2313 |Fault DigOUT:AA DigDUT:01 [igDUT:E A0 ;I
F231.4 |Faul, Inverted DigdUT:0.1 DigDUT:0.7 [xigDUT:E. 10
B-&3 623 DUTPUT SIGNALS F2315 [warming DigOUT:0.] DigOUT: 0.1 [NigDLIT:E.10
=3 G231 DIG OUT SIGNALS F 2316 |Extenal Fault DigOUT:0.1 DigdUT:0.1 gD UT:E. 10
P 231.1 Ready P 2317 |Al Ref Faulfwiam DignuUT:E. 1S DigDUT:0.1 [xigOUT:E 10
. DiglUT:44 &
P231.2Fun DigOUT5.5
P 2.3.1.3 Faul DigOUT-4 &
P 2.3.1.4 Faul, lnverted DigDUT:A.?
P 2.3.1.5 Warming DigUT:A.8
- DighUT:4.9
DigDUT:A.10

-

Figur 6-2. Skaermbilledet fra NCDrive programmeringsveerktajet viser, hvordan man henter adressekoden

WARNING

Det er vigtigt at sikre, at to funktioner IKKE bliver forbundet til én
og samme udgang for at undga funktionsoverskrivninger og for at
sikre en problemfri drift.

Note: /ndgange kan, i modsaetning til udgange, ikke aendres i Drifts-tilstand.
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6.4.3 Definer ubrugte indgange/udgange

Alle ubrugte indgange og udgange skal tildeles kortslotsvaerdien 0 og klemmeveerdien 1. Veerdien
0.1 er ogséd standardveerdi for de fleste andre funktioner. Men hvis der er behov for at anvende
vaerdierne af et digitalt indgangssignal f.eks. udelukkende til test-formal, kan kortslotsveerdien
indstilles til 0, og klemmenummeret til en vaerdi mellem 2 og 10 for at placere indgangen pa et
SANDT stadie. Sagt pa en anden made svarer vaerdien 1 til ‘aben kontakt' og veerdierne 2 til 10 til
‘lukket kontakt'.

Ved analoge indgange svarer vaerdien 1 for klemmenummeret til 0 % af signalniveauet, vaerdien 2

svarer til 20 %, vaerdien 3 til 30 % osv. Veerdien 10 for klemmenummeret svarer til 100 % af signal-
niveauet.
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6.5 Master-follower-funktion (kun NXP)

Master/Follower-funktionen er udviklet til applikationer, som indebaerer, at systemet drives af
forskellige NXP-omformere, og motorakslerne er koblet sammen via gear, kade, baelte etc. Det
anbefales at anvende styringstilstanden Closed loop (lukket slgjfe).

Det eksterne Start-/stop-styringssignaler er kun tilsluttet Master-omformeren. Hastigheds- og
momentreferencer og styringstilstande vaelges separat for hver enkelt omformer. Master-
omformeren styrer Follower-enheden/-enhederne via en SystemBus. Master-stationen er typisk
hastighedsstyret, og de andre omformere fglger dennes moment- eller hastighedsreference.

Momentstyring af Follower-omformeren bgr benyttes, nar Master- og Follower-omformernes
motoraksler er solidt sammenkoblede via et gear, en kaede etc., sa der ikke kan opsta
hastighedsforskel mellem omformerne. Det anbefales at benytte vinduesstyring for at holde
Follower-enhedens hastighed teet pa Master-enhedens.

Der bgr benyttes hastighedsstyring af Follower-omformeren, nar der ikke er hgje krav til
hastighedens ngjagtighed. | disse tilfaelde anbefales det at benytte belastningsfald i alle omformere
for at afbalancere belastningen.

6.5.1 Fysiske forbindelser i master/follower-link

| illustrationerne nedenfor er master-drevet placeret i venstre side og alle de gvrige er follower-
drev. Det fysiske master/follower-link kan opbygges med optionskortet OPT-D1 eller OPT-D2. Du
kan finde flere oplysninger i vejledningen til Vacons optionskort (ud00741).

6.5.2 Optisk fiberforbindelse mellem frekvensomformere med OPT-D1

| dette eksempel er enheden yderste til venstre master og de gvrige er follower-drev. Forbind
udgang 1 pa Enhed 1 med indgang 2 pa Enhed 2, og forbind indgangen pa Enhed 1 med udgang 2 pa
Enhed 2. Bemaerk, at der i slutenhederne er et ubrugt terminalpar.

TX | RX| TX | RX TX | RX| TX | RX TX | RX | TX | RX TX | RX| TX | RX
1

Figur 6-3. Fysiske systembus-forbindelser med kortet OPT-D1
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6.5.3 Optisk fiberforbindelse mellem frekvensomformere med OPT-D2

Kortet OPT-D2 i master-enheden har jumper-indstillinger, der er angivet som standard, dvs. X6:1-2,
X5:1-2. For follower-drevene skal jumper-positionerne andres: X6:1-2, X5:2-3. Dette kort har ogsa
en option for CAN-kommunikation, der er nyttig ved overvagning af flere drev med pc-softwaren
NCDrive, ndr master/follower-funktioner eller linjesystemer skal idriftseettes.

R X T X R X T X R X T X R X T X
1 1 2 1 2 1

Figur 6-4. Fysiske systembus-forbindelser med kortet OPT-D2

Du kan finde flere oplysninger om parametre for udvidelseskortene OPT-D1 og OPT-D2 i
brugervejledningen til Vacons optionskort (dokumentkode ud00741).
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6.6 Multifunktionsstyrings-applikation - Parameterlister

Pa de folgende sider er der lister over, hvilke parametre, der findes inden for de respektive
parametergrupper. Parametrene er beskrevet pa side 126 til 222.

Forklaring til kolonner:

Kode = Stedsindikation pa betjeningspanelet: Viser operatgren det aktuelle parametertal
Parameter = Navn pa parameteren
Min = Parameterens minimumsvardi
Maks = Parameterens maksimumsvaerdi
Enhed = Parametervaerdiens enhed; hvis den er tilgaengelig
Standard = Fabriksindstillet veerdi
Tilp. = Kundens egen indstilling
ID = Parameterens ID-nummer
= Ang. parameterkode: Parametervaerdien kan kun andres, nar FC er stoppet
- = Anvend programmeringsmetoden 7erminal to Function [TTF/til disse parametre

(se kapitel 6.4)
= Overvagningsvaerdier, der kan kontrolleres fra Fieldbus ved brug af ID-nummeret

6.6.1 Overvagningsvaerdier [Betjeningspanel: menu M1)

Overvagningsvardierne er de faktiske vaerdier for savel parametre og signaler som statusser og
malinger. Overvagningsveerdier pa skygget baggrund kan styres fra fieldbus. Du kan finde flere
oplysninger i brugervejledningen til produktet.

Kode Parameter Enhed ID Beskrivelse
V1.1 Udgangsfrekvens Hz 1 Udgangsfrekvens til motoren
V1.2 Frekvensreference Hz 25 Frekvensr_eference tit
motorstyringen
V1.3 Motorens hastighed rpm 2 Motorhastigheden i omdr./min
V1.4 Motorstrgm A 3
V1.5 Motormoment % 4 Beregnet akselmoment
V1.6 Motoreffekt % 5 Effekt pa motorakslen
V1.7 Motorspaending \ 6
V1.8 DC- spaending \ 7
V1.9 Enhedens temperatur °C 8 Kglepladens temperatur
V1.10 Motortemperatur % 9 Beregnet motortemperatur
V1.11 Analog indgang 1 V/mA 13 Al
V1.12 Analog indgang 2 V/mA 14 Al2
V1.13 DIN1, DIN2, DIN3 15 Status pa digitale indgange
V1.14 DIN4, DIN5, DINé 16 Status pa digitale indgange
V1.15 Analog udgang 1 V/mA 26 AO1
V1.16 Analog indgang 3 V/mA 27 Al3
V1.17 Analog indgang 4 V/mA 28 Al4
V1.18 Momentreference % 18
V1.19 PT-100 temperatur oC 2% Hﬂje_ste temperatur pa anvendte PT
100 indgange
51.20 Multiovervagnings- Viser Ere mulige
) emner overvagningsvardier
V1.21.1 Strgm A 1113 | Ufiltreret motorstrgm
V1.21.2 | Moment % 1125 | Ufiltreret motormoment
V1.21.3 | DC-spaending \ 44 Ufiltreret DC-spaending
V1.21.4 | Statusord 43 Se kapitel 6.6.2
V1.215 | Motorstram til FB A 45 | Motorstrom [uafhaengigtaf
omformer) angivet med en decimal

Tabel 6-2. Overvagningsvaerdier, NXS-omformere

e
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Kode Parameter Enhed ID Beskrivelse
V1.1 Udgangsfrekvens Hz 1 Udgangsfrekvens til motor
V1.2 Frekvensreference Hz 25 | Frekvensreference til motorstyring
V1.3 Motorhastighed rpm 2 Motorhastighed i rpm
V1.4 Motorstrgm A 3
V1.5 Motormoment % 4 Beregnet akselmoment
V1.6 Motoreffekt % 5 Motorens akseleffekt
V1.7 Motorspaending \ 6
V1.8 DC-spanding \ 7
V1.9 Enhedstemperatur °C 8 Kglepladens temperatur
V1.10 Motortemperatur % 9 Beregnet motortemperatur
V1.11 Analog indgang 1 V/mA 13 | All
V1.12 Analog indgang 2 V/mA 14 | AI2
V1.13 DIN1, DIN2, DIN3 15 | Status pa digitale indgange
V1.14 DIN4, DINS, DINé 16 | Status pé digitale indgange
V1.15 Analog udgang 1 V/mA 26 | AO1
V1.16 Analog indgang 3 V/mA 27 | AI3
V1.17 Analog indgang 4 V/mA 28 | Al4
V1.18 Momentreference % 18
: o Hgjeste temperatur pa anvendte
V1.19 PT-100 temperatur C 42 PT100-indgange
G1,20 Multiovervégningsemner Viser tre mulige overvagningsveerdier
V1.21.1 Strem A 1;1 Ufiltreret motorstrgm
5 -
V1212 | Moment o 1;2 Ufiltreret motormoment
V1.21.3 | DC-spanding \ 44 | Ufiltreret DC-spaending
V1.21.4 | Statusord 43 | Se kapitel 6.6.2
V1.21.5 | Frekvens for enkoder 1 Hz 112 Indgang C.1
V1.21.6 | Akselrotationer r 1[1)7 Se 1D1090
o}
V1.21.7 | Akselvinkel 1;6 Se ID1090
V1.21.8 | Malt temperatur 1 °C 50
V1.21.9 | Malt temperatur 2 °C 51
V1.21.10 | Malt temperatur 3 °C 52
V1.21.11 | Frekvens for enkoder 2 Hz 53 | Fra OPTA7-kort (indgang C.3)
V1.21.12 | Absolut enkoderposition 54 | Fra OPTBB-kort
V12113 Abso_lutte enkoder- 55 Fra OPTBB-kort
rotationer
V1.21.14 | ID driftsstatus 49
V1.21.15 | Polparnummer 58 Anvend PPN fra nom. vaerdier for
motor
V1.21.16 | Analogindgang 1 % 59 | Al
V1.21.17 | Analog indgang 2 % 60 | Al2
V1.21.18 | Analog indgang 3 % 61 | AI3
V1.21.19 | Analog indgang 4 % 62 | Al4
V1.21.20 | Analog udgang 2 % 50 | AD2
V1.21.21 | Analog udgang 3 % 51 AO3
Endelig 13 Bruges til hastighedsindstilling for
V1.21.22 | frekvensreference Hz 1 lukket slgjfe
Lukket slgjfe
. PR Hz 113 | Bruges til hastighedsindstilling for
V1.21.23 | Reaktion pa trin 2 lukket slgjfe
V12124 | Udgangseffekt kW ‘IZO Omformerens udgangseffekt i kW
V1.22.1 FB-momentreference % 1[134 Standardstyring for FB PD In 1
FB-graenseskalering % 46 | Standardstyring for FB PD In 2
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V1.22.3 | FB-justeringsreference % 47 | Standardstyring for FB PD In 3

V1.22.4 | FB analog udgang % 48 | Standardstyring for FB PD In 4

V1.22.5 | Sidste aktive fejl 37

V1226 | Motorstram til FB A 45 Mot_orstr(zim [uafhae_nglgt af omformer)
angivet med en decimal

V1.24.7 | DIN StatusWord 1 56

V1.24.8 | DIN StatusWord 2 57

Tabel 6-3. Overvagningsvaerdier, NXP-omformere

6.6.1.1  Statusser for digital indgang: ID15 0g ID16

DIN1/DIN2/DIN3-
status

DIN4/DIN5/DIN6-
status

b0 | DIN3 DING
b1 DIN2 DINS
b2 | DIN1 DIN4

6.6.1.2  Statusser for digital indgang:1D56 og ID57

DIN StatusWord 1 DIN StatusWord 2
b0 DIN: A1 DIN: C0,5
b1 DIN: A.2 DIN: C0,6
b2 DIN: A.3 DIN: D.1
b3 DIN: A.4 DIN: D.2
b4 DIN: A.5 DIN: D.3
b5 DIN: A.6 DIN: D.4
bé DIN: BO,1 DIN: D.5
b7 DIN: B0,2 DIN: D.6
b8 DIN: B0,3 DIN: E.1
b9 DIN: BO,4 DIN: E.2
b10 | DIN: B0,5 DIN: E.3
b11 | DIN: B0,6 DIN: E.4
b12 | DIN: CO,1 DIN: E.5
b13 | DIN: C0,2 DIN: E.6
b14 | DIN: C0,3
b15 | DIN:C.4

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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6.6.2 Application Status Word

Et Application Status Word samler forskellige statusser for omformerne i ét dataord (se statusordet
Overvagningsvardi V1.21.4). Status Word kan kun ses pa betjeningspanelet i
multifunktionsstyringsapplikationen. Status Word i de gvrige applikationer kan laeses med
PC-softwaren NCDrive.

Application Status Word
Applikati -
ppUukalion | o dard | Loc/Rem | MY PID MP PFC
Statusord step
b0
b1 Klar Klar Klar Klar Klar Klar
b2 Drift Drift Drift Drift Drift Drift
b3 Fejl Fejl Fejl Fejl Fejl Fejl
b4
Ingen
b5 EMStop
(NXP)
Drift Drift Drift Drift Drift . .
b aktiveret | aktiveret | aktiveret | aktiveret aktiveret Drift aktiveret
b7 Advarsel Advarsel | Advarsel |Advarsel Advarsel Advarsel
b8
b9
b10
DC- DC- DC- DC- DC- DC-
b11 . . . . . .
bremsning | bremsning | bremsning | bremsning bremsning | bremsning
Drifts- Drifts- Drifts- Drifts- Drifts- Drifts-
b12 . . . . . .
anmodning | anmodning | anmodning | anmodning anmodning | anmodning
b13 Graense- |Graense- |Graense- |Granse- Greense- Graense-
styring styring styring styring styring styring
b14 Bremse- | pedrev 1
styring
Styrested PID aktiv .
b15 B er aktivt Hjeelpedrev 2

Tabel 6-4. Indhold af applikationsstatusord

|
- .‘ |
. -
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6.6.3 Basisparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.1)
Kode Parameter Min Maks Enhed Standard | Tilp. ID Bemarkning
P2.1.1 Min frekvens 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 101
Bem.: Hvis f__, >
motorens synkrone
P2.1.2 Maks frekvens P2.1.1 320,00 Hz 50,00 102 | hastighed, sa kontroller
om motoren og
drivsystemet er passende
P2.1.3 Accelerationstid 1 0,1 3000,0 s 3,0 103 | 0 Hz til maks. frekvens
P2.1.4 Decelerationstid 1 0,1 3000,0 S 3,0 104 | Maks. frekvens til 0 Hz
P2.1.5 Strgmgraense 0,1xly 2x |y A I 107
Se motorens typeskilt.
Motorens nominelle NX2: 230V Bemaerk ogséydpen
P2.1.6 . 180 690 v NX5: 400V 110 .
spanding NX6: 690V benyttede forbindelse
’ Delta/Star.
P2.1.7 Motorens 8,00 | 320,00 Hz 50,00 111 | Se motorens typeskilt
nominelle frekvens
Standard gaelder en
Motorens firepolet motor og en
P2.1.8 nominelle 24 20000 | Omdr./min 1440 112 P 9
hastighed Pomlnel stgrrelse
rekvensomformer
P2.1.9 nom"’i'r?;’l';egfmm 04xl, | 2xl, A I, 113 | Se motorens typeskilt
P2.1.10 Motor cose 0,30 1,00 0,85 120 | Se motorens typeskilt
0=Al1
1=Al2
2=Al1+Al2
3=Al1-Al2
4=A12-Al1
5=Al1xAl2
6=Al1 Joystick
7=AlI2 Joystick
P2.1.11 I/0-reference 0 15/16 1 117 | 8=Panel
9=Fieldbus
10=Motorpotentiometer
11=Al1, Al2 minimum
12=Al1, Al2 maksimum
13=Maks frekvens
14=Al1/AI2 valg
15=Enkoder 1
16=Enkoder 2 (kun NXP)
0=Al1
1=Al2
2=Al1+Al2
3=Al1-Al2
4=A12-Al1
P2.1.12 Panelreference 0 9 8 121 5=Al1xAI2
6=Al1 Joystick
7=AI2 Joystick
8=panel
9=Fieldbus
p2.1.13 | Fleldbus-styrings- 0 9 9 122 | Se P2.1.12
reference
p2.1.14 pPo9ginghastigheds- | g 45 | py g5 Hz 5,00 124 | Se ID413.
reference
P2.1.15 Fast hastigh 1 0,00 P2.1.2 Hz 10,00 105 | Multistep-hastighed 1
pP2.1.16 Fast hastigh 2 0,00 p2.1.2 Hz 15,00 106 Multistep-hastighed 2
pP2.1.17 Fast hastigh 3 0,00 p2.1.2 Hz 20,00 126 Multistep-hastighed 3
P2.1.18 Fast hastigh 4 0,00 P2.1.2 Hz 25,00 127 | Multistep-hastighed 4
P2.1.19 Fast hastigh 5 0,00 P2.1.2 Hz 30,00 128 | Multistep-hastighed 5
P2.1.20 Fast hastigh 6 0,00 P2.1.2 Hz 40,00 129 | Multistep-hastighed 6
P2.1.21 Fast hastigh 7 0,00 P2.1.2 Hz 50,00 130 | Multistep-hastighed 7

Tabel 6-5. Basisparametre G2.1
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6.6.4 Indgangssignaler
6.6.4.1  Basisindstillinger (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.2.1)
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
Startsignal 1 | Startsignal 2
(Standard: | (Standard:
DIN1) DIN2)
0 |Startfrem Start bak
) B 1 |Start/stop Bak
P2.2.1.1 Valg af lSOtairkt /Stop 0 7 0 300 |2 |Start/stop Drift aktiveret
9 3 |Startimpuls [Stopimpuls
4 | Start Motorpot.UP
5 |Startfrem* |Start bak*
6 |Start*/Stop |Bak
7 | Start*/Stop | Drift aktiveret
p22z |Motorpotentiometer| o4 | oa090 | Hy/s 10,0 331
rampetid
Motorpotentiometer 0=Ingen nulstilling
P2213 frekvens_,rgference 0 2 1 367 1=Nulstillet hvis standset eller
nulstilling af afbrudt
hukommelse 2=Nulstillet hvis afbrudt
O=Ikke i brug
1=Al1
. . 2=A12
P2.2.1.4 |Justering af indgang 0 5 0 493 3-A13
4=Al4
5= Fieldbus (se gruppe G2.9)
P2.2.1.5 Justering af 0.0 100,0 % 0.0 494
minimum
P22.1.6 Justering af 0.0 100,0 % 0,0 495
maksimum
Tabel 6-6. Indgangssignaler: basisindstillinger, G2.2.71
6.6.4.2  Analog indgang I (Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.2.2]
Kode Parameter Min Maks Enhed [ Standard | Tilp. ID Bemarkning
- TTF-programmering. Se
P2.2.2.1 Al1 signalvalg 0.1 E.10 A1 377 et o
P2.2.2.2 Al1 Filtertid 0,00 10,00 s 0,10 324 | 0=Ingen filtrering
0=0-10V (0-20 mA*)
. 0 1=2-10 V (4-20 mA*)
P2.2.2.3 Al1 signalomrade 0 3 0 320 2= 10V til +10 V*
3= Brugertilpasset omrade*
Al1 brugerindstil. % af indg.signalomrade.
P2.2.2.4 minimum -160,00 160,00 % 0,00 321 F eks. 3V = 30 %
p2.225 | Allbrugerindst |4 .560 | 140,00 % 100,00 322 |F.eks. 9V =90%
maksimum
Al reference- Veaelger den frekvens som
P2.2.2.6 . . [ 0,00 320,00 Hz 0,00 303 |svarer til minimums-
skalering, min veerdi .
referencesignalet
Al reference- Veelg den frekvens, der
pP2.2.2.7 | . 0,00 320,00 Hz 0,00 304 [svarer til det maks.
tkalering, maks vaerd :
referencesignal
P2228 Alh1 Joystick- 0,00 20,00 % 0,00 384 _D(ad zone for joystick-
ysterese indgang
Dr_ev_et gar i sleep mode,
P2.22.9 | Allsovegrnse | 000 | 100,00 % 0,00 3g5 | Nvis inputtet er under
denne graense for den
indstillede tid.
P2.2.2.10 | Al1 soveforsinkelse 0,00 320,00 s 0,00 386
Tryk pa 'Enter’ i 1 sek. for
P2.2.2.11 |Al1 joystickafvigelse| -100,00 | 100,00 % 0,00 165 |2tangive udgangspunkt,
tryk pa ‘Reset’ for at angive
0,00

Tabel 6-7. Parametre for den analoge indgang 1, G2.2.2
N

* Husk at placere jumperne pa blok X2 tilsvarende. Se
betjeningsmanualen.
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6.6.4.3  Analog indgang 2 [Betjeningspanel: Menu M2 = G2.2.3]
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemaerkning
. TTF-programmering. Se
P2.2.3.1 Al2 signalvalg 0.1 E.10 A2 388 Tl
P2.2.3.2 Al2 Filtertid 0,00 10,00 s 0,10 329 | O=Ingen filtrering
0=0-20 mA (0-10 V¥
1=4-20 mA (2-10 V*)
P2.2.3.3 Al2 signalomrade 0 3 1 325 | 2=-10Vtil+10 V*
3= Brugertilpasset
omrade*
- YT - 3
P2234 Al2 br_’u_gerlndst. -160,00 160,00 % 20,00 326 % af indg.signalomrade.
minimum F.eks.2mA=10%
pp235 | Al2brugerindst i 40000 | 160,00 % 100,00 327 | F.eks. 18 mA =90 %
maksimum
Al2 reference- Veelger den frekvens som
p2.2.3.6 skalering, 0,00 320,00 Hz 0,00 393 | svarer til minimums-
minimumsvaerdi referencesignalet
Al2 reference- Veelger den frekvens som
P2.2.3.7 skalering, 0,00 320,00 Hz 0,00 394 | svarer til maksimums-
maksimumsveaerdi referencesignalet
e Dgd zone for joystick-
P2.2.3.8 AlZ Joystick 0,00 20,00 % 0,00 395 | indgang, f.eks. 10 % =
hysterese
+/-5 %
Drevet gar i sleep mode,
P2.23.9 | Al2sovegranse | 000 | 100,00 % 0,00 394 | Nvis inputtet er under
denne graense for den
indstillede tid.
P2.2.3.10 | Al2 soveforsinkelse 0,00 320,00 s 0,00 397
Tryk pa 'Enter’ i 1 sek. for
P2.2.2.11 |AI2 joystickafvigelse| -100,00 | 100,00 % 0,00 146 | 3tangive udgangspunkt,
tryk pa 'Reset’ for at
angive 0,00
Tabel 6-8. Parametre for den analoge indgang 2, G2.2.3
6.6.4.4  Analog indgang 3 [Betjeningspanel: Menu M2 = G2.2.4]
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemaerkning
. TTF-programmering. Se
P2.2.4.1 AI3 signalvalg 0.1 E.10 0,1 141 Tl
P2.2.4.2 Al3 Filtertid 0,00 10,00 s 0,00 142 | 0=Ingen filtrering
0=0-20 mA (0-10 V¥
1=4-20 mA (2-10 V*)
P2.2.4.3 AlI3 signalomrade 0 3 0 143 | 2=-10V til +10 V*
3= Brugertilpasset
omrade*
A3 minimum for | 0 % af indg.signalomrade.
P2.2.4.4 brugerindstillinger 160,00 160,00 % 0.00 144 F.eks.2mA=10%
P2.245 | Amaksimumfor i 4,005 | 140,00 % 100,00 145 | F.eks. 18 mA =90 %
brugerindstillinger
P2.2.4.6 |AI3 signalinvertering] 0 1 0 151 | O=lkke inverteret
1=Inverteret

Tabel 6-9. Parametre for den analoge indgang 3, G2.2.4

* Husk at placere jumperne pa blok X2 tilsvarende. Se

betjeningsmanualen.
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6.6.4.5  Analog indgang 4 [Betjeningspanel: Menu M2 = G2.2.5]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemaerkning
. TTF-programmering. Se
P2.2.5.1 Al4 signalvalg 0.1 E.10 0,1 152 Tl
P2.2.5.2 Al4 Filtertid 0,00 10,00 s 0,00 153 [ O=Ingen filtrering
0=0-20 mA (0-10 V¥
1=4-20 mA (2-10 V*)
P2.2.5.3 Al4 signalomrade 0 3 1 154 [ 2=-10V til +10 V*
3= Brugertilpasset
omrade*
Al4 minimum for | 0 % af indg.signalomrade.
P2.254 brugerindstillinger 160,00 160,00 % 20,00 195 F.eks.2mA=10%
p2.255 | Aldmaksimumfor 4 000 | 140,00 % 100,00 156 | F.eks. 18 mA =90 %
brugerindstillinger
P2.25.6 |Al4 signalinvertering] 0 1 0 142 | O=lkke inverteret
1=Inverteret

Tabel 6-10. Parametre for den analoge indgang 4, G2.2.5

6.6.4.6  Signalvalg for fri analog indgang (Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.2.6]
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
0O=lkke i brug
1=Al1
. 2=A12
P2.2.6.1 Sf:‘;rf”rggnife 0 5 0 399 | 3=A13
9 b=Al4
5= FB-graenseskalering
Se gruppe G2.9
Skalering af DC- Som parameter P2.2.6.1
P2.2.6.2 bremsestrgm 0 > 0 400 Skalerer fra 0 til ID507
Skalering af Som parameter P2.2.6.1
P2.2.6.3 accelerations- og 0 5 0 401 Skalerer aktiv rampe fra
decelerationstider 100 % tilL 10 %
Skalering af
Som parameter P2.2.6.1
P2.2.6.4 moment- 0 S 0 492 1 Skalerer fra 0 til ID348
overvagningsgraense
Skalering af Som parameter P2.2.6.1
P2.2.6.5 moment rgense 0 5 0 485 | Skalerer fra 0 til (ID609
J (NXS) eller ID1287 (NXP))
Kun NXP-omformere
Skalering af
Som parameter P2.2.6.1
P2.2.6.6 |generatormoment 0 5 0 1087 Skalerer fra O til ID1288
graense
Skalering af Som parameter P2.2.6.1
P2.2.6.7 motoreffektgranse 0 5 0 179 Skalerer fra 0 til ID1289
Skalering af
Som parameter P2.2.6.1
P2.2.6.8 generatoreffekt- 0 5 0 1088 Skalerer fra 0 til ID1290
graense

Tabel 6-11. Signalvalg for fri analog indgang, G2.2.6
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6.6.4.7

Digitale indgange [Betjeningspanel: Menu M2 2> G2.2.4)

Brug programmeringsmetoden TTF til alle disse parametre. Se kapitel 6.4.

Kode Parameter Min | Standard Tilp. ID Bemarkning
P2.2.7.1 Startsignal 1 0.1 Al 403 | Se P2.2.1.1.
P2.2.7.2 Startsignal 2 0.1 A2 404 | Se P2.2.1.1.
P2.2.7.3 Drift mulig 0.1 0.2 407 | Motorstart mulig (k)
. Retning fremad (ak)
P2.2.7.4 Modsat omlgbsretning 0.1 0.1 412 Retning modsat (1K)
P2.2.7.5 Fast Hastighed 1 0.1 0.1 419 .
P2.2.7.6 Faest hastighed 2 0.1 0.1 420 g‘;gfjtaergarﬁ;'tgrze[‘é‘;rﬁ”der
P2.2.7.7 Farst hastighed 3 0.1 0.1 421 P '
P2278 Motorpotentiometer- 01 01 417 Mot.pot.-reference mindskes
reference NED (lk)
Motorpotentiometer-
P2.2.7.9 reference OP 0.1 0.1 418 | Mot.pot.-reference gges (Lk)
P2.2.7.10 Nulstilling af fejl 0.1 A3 414 | Alle fejl nulstillet (Lk)
P2.2.7.11 Ekstern fejl (lukket] 0.1 A.5 405 | Ekst. fejl (F51) vises (Lk]
P2.2.7.12 Ekstern fejl (3ben) 0.1 0.2 406 | Ekst. fejl (F51) vises (3k)
. Acc.-/Dec.-tid 1 (ak]
P2.2.7.13 Valg af acc.-/dec.-tid 0.1 A6 408 Acc.-/Dec.-tid 2 (k)
P2.2.7.14 Acc.-/Dec.- forbudt 0.1 0.1 415 | Acc.-/Dec.- forbudt (Ik)
P2.2.7.15 DC-bremse 0.1 0.1 416 | DC-bremse aktiv (LK)
] - Jogginghastighed valgt som
P2.2.7.16 Jogginghastighed 0.1 A4 413 frekvensreference (LK)
Lk = Al2 bruges som
P2.2.7.17 Valg af Al1/AI2 0.1 0.1 422 reference, nar ID117 = 14
. Tvinger styrested til I/0-
P2.2.7.18 Styring fra I/0-klemme 0.1 0.1 409 klemme (Lk]
P2.2.7.19 Styring fra panel 0.1 0.1 410 [Tl‘l’(']”ger Sipesiiee) L .
P2.2.7.20 Styring fra fieldbus | 0.1 0.1 411 [Tl‘l’(']”ger siyresied el
Valg af Lukket kont.= Szet 2 anvendt
Ll parametersaet 1/-sat 2 0.9 0.9 e Aben kont.=Sat 1 anvendt
Lukket kont.=tilstand 2
Motorstyringstilstand anvendt
e 1/2 04 04 U Aben kont.=tilstand Tanvendt
Se par 2.6.1, 2.6.12
Kun NXP-omformere
P2.2.7.23 Koleovervagning 0.1 0.2 750 | Benyites med vaskekolet
P2.2.7.24 | Ekstern bremsekontrol | 0.1 0.2 Joqn | Deraer el i
mekanisk bremse
P2.2.7.26 Aktiver inching 0.1 0.1 532 | Aktiverer inching-funktionen
Inching-reference 1.
. (Standard: Rem 2 Hz. Se
P2.2.7.27 Inching-reference 1 0.1 0.1 530 P2.4.16) Dette vil starte
omformeren
Inching-reference 2.
. (Standard: Rem 2 Hz. Se
P2.2.7.28 Inching-reference 2 0.1 0.1 531 P2.4.17) Dette vil starte
omformeren
; Nulstil akselrotationer og
P2.2.7.29 Nulstil enkoder-teeller 0.1 0.1 1090 _vinkel (se Tabel 4-3)
P2.2.7.30 Ngdstop 0.1 0.2 1213 [ Lavt signal aktiverer EM
Master/follower- Se kapitel 6.5 og
P2 tilstand 2 07 07 1092 | oarametrene P2.11.1-P2.11.7
Kontrol af Ved lav signal genereres fejl
PLL indgangskontakt i I 1209 1 (Feu)

Tabel 6-12. Digitale indgangssignaler, G2.2.4
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6.6.5
6.6.5.1

Udgangssignaler

Forsinket digital udgang 1 [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.3.1)

Kode

Parameter

Min

Maks

Enhed

Standard

Tilp.

ID

Bemarkning

P2.3.1.1

Signalvalg for
digital udgang 1

0.1

E.10

0.1

486

TTF-programmering. Se
kapitel 6.4.

Muligt at omvende med
ID1084 (kun NXP)

P2.3.1.2

Funktion af digital
udgang 1

26

312

0O=lkke i brug
1=Klar
2=Drift
3=Fejl
4=Fejl inverteret
5=F0 overophedningsadv.
6=Ekst. fejl eller advarsel
7=Ref. fejl eller advarsel
8=Advarsel
9=Modsat omlgbsretn.
10=Jogginghastigh. valgt
11=Hastighed naet
12=Motorregulator aktiv
13=Frekv.graense 1 overv
14=Frekv.grense 2 overv
15=Momentgraense
overvagning
16=Ref.graense overvagn.
17=Ekstern bremsestyr.
18=I/0 styrested aktiv
19=FO0 temp.graense
overvagning
20=Reference inverteret
21=Ekst. bremsestyring
inverteret
22=Therm.-fejl eller adv.
23=Al-overvégning
24=Fieldbus DIN 1
25=Fieldbus DIN 2
26=Fieldbus DIN 3

P2.3.1.3

Digital udgang 1
Forsink. slut

0,00

320,00

0,00

487

0,00 = Til-forsinkelse ikke
i brug

P2.3.1.4

Digital udgang 1
Forsink. bryd.

0,00

320,00

S

0.00

488

0,00 = Fra-forsinkelse
ikke i brug

Tabel 6-13. Parametre for forsinket digital udgang 1, G2.3.7

6.6.5.2  Forsinket digital udgang 2 [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.3.2]
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
TTF-programmering. Se
Signalvalg for kapitel 6.4.
P23.2.1 digital udgang 2 0.1 E.10 0.1 489 Muligt at omvende med
ID1084 (kun NXP)
pp3.22 | Funktionafdigital g 26 0 490 | se P2.3.1.2
udgang 2
P2323 Dlgltal_ udgang 2 0,00 320,00 S 0.00 491 Q.OO = Til-forsinkelse ikke
Forsink. slut. i brug
Digital udgang 2 0,00 = Fra-forsinkelse
P2.3.2.4 Forsink. bryd. 0,00 320,00 s 0,00 492 ikke i brug

Tabel 6-14. Parametre for forsinket digital udgang 2, G2.3.2
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6.6.5.3  Digitale udgangssignaler [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.3.3/

Brug programmeringsmetoden TTF til alle disse parametre. Se kapitel 6.4.

Kode Parameter Min Standard Tilp. ID Bemarkning
P2.3.3.1 Klar 0.1 Al 432 | Klar til drift
P2.3.3.2 Drift 0.1 B.1 433 | | drift
P2.3.3.3 Fejl 0.1 B.2 434 | Omformeren er i fejltilstand
P2.3.3.4 Inverteret fejl 0.1 0.1 e || D G IOl
fejltilstand
P2.3.3.5 Advarsel 0.1 0.1 436 | Advarsel aktiv
P2.3.3.6 Ekstern fejl 0.1 0.1 437 | Ekstern fejl aktiv
P2 337 Reference fejl/ 01 01 438 4 mA fejl eller advarsel
advarsel aktiv
P2338 Overtemperaturs- 0.1 01 439 Overtemperatur_l
advarsel omformer er aktiv
P2.3.3.9 Modsat omlgbsretning 0.1 0.1 440 | Udgangsfrekvens <0 Hz
P2.3.3.10 Ugnsket retning 0.1 0.1 441 | Faklisk retning <> gnsket
retning
P2.3.3.11 Hastighed net 0.1 0.1 442 | Reference =
Udgangsfrekvens
Kommando for jogging-
P2.3.3.12 Jogginghastighed 0.1 0.1 443 | hastighed eller fast
hastighed er aktiv
P2.8.3. 13 I/0-styre sted 0.1 0.1 444 | 10-styring aktiv
P2.3.3.14 | Ekstern bremsestyring 0.1 0.1 445 . o -
Ekstern b i Se forklaringerne pa side
P2.3.3.15 | (TN DIEMSESHYING, | g 4 0.1 446 | 169.
inverteret
P2.3.3.16 Ovenvagningiaiiuds 0.1 0.1 447 | Se ID315.
gangsfrekv.graense 1
P2.3.3.17 Overvagningjaiiud: 0.1 0.1 448 | Se ID346.
gangsfrekv.graense 2
P2.3.3.18 Ouevadningia 0.1 0.1 449 | Se 1D350.
referencegranse
Overvaaning af Overvagning af
P2.3.3.19 gning 0.1 0.1 450 [ omformertemperatur. See
temperaturgraense
ID354.
P2.3.3.20 Overvagning af 0.1 0.1 451 | Se ID348.
momentgraense
P2 3321 Termistor-fejl eller 0.1 01 452
advarsel
p233.22 | Overvagningsgranse | 4 0.1 463 | Se ID356.
for analog indgang
P2.3.3.23 Motorregulator= 0.1 0.1 454
aktivering
P2.3.3.24 Fieldbus DIN 1 0.1 0.1 455 | Se fieldbus-vejledningen
P2.3.3.25 Fieldbus DIN 2 0.1 0.1 456 | Se fieldbus-vejledningen
P2.3.3.26 Fieldbus DIN 3 0.1 0.1 457 | Se fieldbus-vejledningen
P2.3.3.27 Fieldbus DIN 4 0.1 0.1 169 | Se fieldbus-vejledningen
P2.3.3.28 Fieldbus DIN 5 0.1 0.1 170 | Se fieldbus-vejledningen
Kun NXP-omformere
P2.3.3.29 DC-klar-impuls 0.1 0.1 1218 | Til ekstern DC-lader
P2.3.3.29 |Sikker deaktivering aktiv] 0.1 0.1 756

Tabel 6-15. Digitale udgangssignaler, G2.3.3

N

WARNING

Det er vigtigt at sikre, at to funktioner IKKE bliver forbundet til én
og samme udgang for at undgé funktionsoverskrivninger og for
at sikre en problemfri drift.
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6.6.5.4  Graenseindstillinger [Betieningspanel: Menu M2 2 G2.3.4)
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemaerkning
0O=Ikke anvendt
Overvigning af 1=O\;§er¥ign|ng af nedre
P2.3.4.1 udgangsfrekvens- 0 3 0 315 9 0 .
2= Overvagning af gvre
graense 1
graense
3=Bremsestyring til
Overvaget veerdi af
P2.3.4.2 udgangsfrekvens- 0,00 320,00 Hz 0,00 316
grense 1
0O=Ikke anvendt
1=0vervagning af nedre
Overvagning af grense
P2.3.4.3 gning 0 4 0 346 | 2=0vervégning af gvre
frekvensgraense 2
graense
3=Bremsestyring fra
4=Bremsestyring til/fra
Overvaget veerdi af
P2.3.4.4 udgangsfrekvens- 0,00 320,00 Hz 0,00 347
graense 2
0O=lkke i brug
1=0vervagning af nedre
P2 345 Overvagningsfunktion 0 3 0 348 greense
af momentgraense 2=0vervagning af gvre
graense
3=Bremsestyring fra
Overviget veerdi af Der bruges absolutte
P2.3.4.6 9 -300,0 300,0 % 100,0 349 |[veerdier til
momentgraense .
bremsestyring
Overvagningsfunktion O=lkke i brug
P2.3.4.7 0 2 0 350 |1=Nedre graense
af referencegraense 2
=Pvre graense
Overvéget veerdi af o 0,0=Min. frekvens
P23.4.8 referencegranse 0,00 100,0 L 0,00 351 100,0=Maks. frekvens
P23.4.9 Ekstern bremse, fra- 0.0 100,0 S 0.5 352 Nedre
forsinkelse afbrydelsesgraenser
Ekstern bremse til- Fra driftsanmodning.
pP2.3.4.10 . 0,0 100,0 s 1,5 353 |Laengere brugstid end
forsinkelse
P2.1.4
Overvagning af 0O=lkke i brug
P2.3.4.11 frekvensomf. temp.- 0 2 0 354 | 1=Nedre graense
graense 2=0vre greense
Overvaget veerdi af
P2.3.4.12 | frekvensomformerens -10 100 °C 40 355
temperaturgraense
O=Ikke i brug
1=Al1
P2.3.4.13 Til-/Fra-styresignal 0 4 0 356 |2=Al2
3=AI3
4=Al4
P23.4.14 | Nedregranse for 0,00 | 100,00 % 10,00 357 |DO;Fra-granse. Se
analog overvagning P2.3.3.22
P2.3.4.15 @vre greense for 0,00 | 100,00 % 90,00 358 |DO-Fra-greense. Se
analog overvagning P2.3.3.22
Kun NXP-omformere
Bremsen lukkes og
P2 3416 Bremse Til/Fra 0 2x1, A 0 1085 holdes lukket, hvis
stremgranse strgmmen er under
denne vaerdi.

Tabel 6-16. Graenseindstillinger, G2.3.4

=
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6.6.5.5  Analog udgang 1 [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.3.5/
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemaerkning
P2 3.5 1 Analpg udgang 1 01 E10 A1 L6 TTF.-programmerlng. Se
signalvalg kapitel 6.4.
0O=lkke anvendt (20 mA/10V)
1=Udgangsfrekv. (0—f )
2=Frekevensrefer. (0-f,_,]
3=Motorhastighed
(0—Motorens nom.
hastighed)
4=Motorstrem (0-1 o)
5=Motormoment (0-T,yoor)
6=Motoreffekt (0—P, 00
7=Motorspaend. (0-U, o)
P2 359 Funktion af analog 0 15 1 307 8=DC-speending (0-1000V)
udgang 1 9=Al1
10=Al2
11=Udgangsfrekv.
[fmin_fmax]
12=Motormoment
(-2, 42X T ot
13=Motoreffekt
(-2...42XT ot
14=PT100 temperatur
15=FB-analog udgang
ProcessData4 (NXS)
p2353 | Fldertidforden 4 4 10,00 s 1,00 308 | O=Ingen filtrering
analoge udgang 1
P2 354 Invertering af den 0 1 0 309 O=Ikke inverteret
analoge udgang 1 1=Inverteret
Minimum for 0=0mA (0 V]
P2.355 analog udgang 1 0 ! 0 310 1=4 mA (2 V)
p235.6 | Okaleringaf den 10 1000 % 100 311
analoge udgang 1
p2.3.56 | AMgelsepaden | 4005 | 1000 % 0,00 375
analoge udgang 1
Tabel 6-17. Parametre for den analoge udgang 1, G2.3.5
6.6.5.6  Analog udgang 2 [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.3.6/
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard [ Tilp. ID Bemarkning
P2 3 6.1 Analpg udgang 2 01 £10 0.1 47 TTF-pr_ogrammerlng.
signalvalg Se kapitel 6.4.
p23.4.2 | Funktionaf den 0 15 4 472 | Se P2.3.5.2
analoge udgang 2
p23.63 | ittertidforden 0,00 10,00 s 1,00 473 | O=Ingen filtrering
analoge udgang 2
P2 364 Invertering af den 0 1 0 W74 O=Ikke inverteret
analoge udgang 2 1=Inverteret
Minimum for den 0=0mA (0 V]
P2.3.6.5 analoge udgang 2 0 ! 0 475 1=4 mA (2 V)
p23.6.6 | >kaleringafden 10 1000 % 100 476
analoge udgang 2
p2.3.67 | Aligelsepaden I 445040 10000 % 0,00 477

analoge udgang 2

Tabel 6-18. Parametre for den analoge udgang 2, G2.3.6
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6.6.5.7  Analog udgang 3 [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.3.7]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
Analog udgang 3 TTF-programmering
kil signalvalg 0.1 E.10 0.1 478 Se kapitel 6.2 0og 6.4
pp.3.72 | Funktionafden 0 15 5 479 | Se par. 2.3.5.2
analoge udgang 3
pp373 | Filtertidforden 0,00 10,00 s 1,00 480 | 0=Ingen filtrering
analoge udgang 3
P23.7 4 Invertering af den 0 1 0 481 O=Ikke inverteret
analoge udgang 3 1=Inverteret
Minimum for den 0=0mA (0 V]
P2.3.7.5 analoge udgang 3 0 ! 0 482 1=4 mA (2 V)
p23.7.6 | Skaeringafden 10 1000 % 100 483
analoge udgang 3
p23.67 | Alvigelsepaden 1 15000 | 100,00 % 0,00 484
analoge udgang 3

Tabel 6-19. Parametre for den analoge udgang 3, G2.3.7
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6.6.6 Driftsstyringsparametre [Betjeningspanel: Menu M2 > G2.4)

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemaerkning
0 =Lineaer
P2.4.1 Rampe 1-form 0,0 10,0 s 0,1 500 >0 = S-kurve rampetid
0 =Lineaer
P2.4.2 Rampe 2-form 0,0 10,0 s 0,0 501 >0 = S-kurve rampetid
P2.4.3 Accelerationstid 2 0,1 3000,0 10,0 502
P2.4.4 Decelerationstid 2 0,1 3000,0 10,0 503
O=Ikke i brug
1=l brug under drift
2=Ektern bremsechopper
P2.4.5 Bremsechopper 0 4 0 504 3=I brug ved stop/drift
4=| brug under drift (ingen
test)
0=Rampe
P2.4.6 Startfunktion 0 2 0 505 | 1=Flyvende start
2=Betinget flyvende start
0=Frilgb
1=Rampe
P2.4.7 Stopfunktion 0 3 0 506 2=$r?lr;ge+D”“ mulig
3=Frilgb+Drift mulig
rampe
P2.4.8 DC-bremsestrgm 0 I A 0,7 x I 507
P2 4.9 DC-bremsetid ved 0,00 600,00 S 0,00 508 0=DC-bremse afbrudt ved
stop stop
Frekvens til start af
P2.4.10 DC-bremse under 0,10 10,00 Hz 1,50 515
rampestop
P2 411 DC-bremsetid ved 0,00 600,00 s 0,00 516 0=DC-bremse afbrudt ved
start start
0=Afbrudt
P2.4.12 Fluxbremse 0 1 0 520 1=Tilsluttet
P2.4.13 | Fluxbremsestrgm 0 I A I 519
Kun NXP-omformere
DC-bremsestrgm
P2.4.15 0 I A 0,1xly 1080
ved stop
P2.4.16 [Inching-reference 1 -320,00 320,00 Hz 2,00 1239
P2.4.17 |Inching-reference 2[ -320,00 | 320,00 Hz -2,00 1240
pP2.4.18 Inching-rampe 0,1 3200,0 s 1,0 1257
P2.421 | Nedstop-tilstand 0 1 0 1276 | 9=Friteb
1=Rampe
P2.422 | Styringsoptioner 0 65536 0 1084 | Zndring er kun tilladt i

Stop-tilstand

Tabel 6-20. Driftsstyringsparametre, G2.4
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6.6.7 Parametre for forbudte frekvenser [Betjeningspanel: Menu M2 > G2.5]

Kode Parameter Min Maks | Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
Forbudt
pP2.5.1 frekvensomrade 1 -1,00 320,00 Hz 0,00 509 | O=lkke i brug
nedre graense
Forbudt
p2.5.2 frekvensomrade 1 0,00 320,00 Hz 0,00 510 | O=lkke i brug
gvre graense
Forbudt
P2.5.3 |frekvensomrade 2 0,00 320,00 Hz 0,00 511 | O=lkke i brug
nedre graense
Forbudt
pP2.5.4 frekvensomrade 2 0,00 320,00 Hz 0,00 512 | O=lkke i brug
gvre graense
Forbudt
P2.5.5 |frekvensomrade 3 0,00 320,00 Hz 0,00 513 | O=lkke i brug
nedre graense
Forbudt
P2.5.6 |frekvensomrade 3 0,00 320,00 Hz 0,00 514 | O=lkke i brug
gvre graense
Forbudt acc./dec.

P2.5.7 0,1 10,0 X 1,0 518
rampe

Tabel 6-21. Undvigelse af frekvenser, [G2.5)]
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6.6.8 Motorstyringsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.6]

Kode Parameter Min Maks | Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
0=Frekvensstyring
1=Hastighedsstyring
2=Momentstyring

. . Yderligere for NXP:

P2.6.1 Motorstyringstilstand 0 2/4 0 600 3=Hastighedstyring,
lukket slgjfe
4=Momentstyring, lukket
slgjfe

. . O=Ikke i brug

P2.6.2 U/f-optimering 0 1 0 109 1=Autom. momentforst.
O=Lineaer

P2.63 | Valg af U/f-omrade 0 3 0 108 | 1=Kvadreret
2=Programmerbar
3=Linear med fluxoptim.

P2.6.4 Feltsvaknings- 8,00 320,00 | Hz 50,00 602

punkt

P2.6.5 Spanding ved 10,00 | 200,00 % 100,00 603 | n%xU,,.,

feltsvaekningspunkt nmo

P2.6.6 _ U/t-kurvens 0,00 P264 | Hz 50,00 604

midtpunktsfrekvens
U/f kurvens midt- 0 N % X Uy ot

2 punktsspaending 0.00 100,00 & 100,00 605 Maks.vaerdi for P2.6.5

pog |Ud9angsspndingved) o, 40,00 % | Varierer 606 | n%xU,_,,

nulfrekvens nme

P2.6.9 Switchfrekvens 1,0 Varierer kHz Varierer 601 Se.Tab.el 8-14 fprat fa de
ngjagtige veerdier

Overspaendings- O=lkke i brug
P2.6.10 P g 0 2 1 607 | 1=Anvendes (ingen rampe)
controller
2=Anvendes (rampe)
Underspaendings- 0=lkke i brug
P2.6.11 P g 0 2 1 608 | 1=Anvendes (ingen rampe)
controller .
2=Anvendes (rampe til nul]
P2.6.12 |Motorstyringstilstand 2 0 4 2 521 | Se P2.6.1
Hastighedscontroller
P2.6.13 Effektforstaerkning 0 32767 3000 637
(aben slgjfe)
Hastighedscontroller
P2.6.14 | |-forsteerkning (&ben 0 32767 300 638
slgjfe)
P2.6.15 Belastningsfald 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Ingen aktivitet
1=Identifikation uden drift
P2.6.16 Identifikation 0 1/2 0 631 | Yderligere for NXP:
2=|dentifikation med drift
3=Enkoder-ID Drift (PMSM)
I Kun NXP-omformere
P2.6.17 |Forsinkelse af genstart| 0,000 | 65,535 s | Varierer 1424 | OL-forsinkelse for
frilgbsstop
P2.6.18 Belastningsfaldtid 0 32000 ms 0 656 | Til dynamiske aendringer
P2.6.19 Negativ -320,00 | 320,00 | Hz | -320,00 1286 | Alternativ granse for
frekvensgranse negativ retning
P2.6.20 Positiv -320,00 | 32000 | Hz | 32000 12g5 | Alternativ graense for
frekvensgraense positiv retning
p2.4.21 | Generatormoment- | g g 3000 | % 300,0 1288
graense
p2.422 | Motormoment- 0,0 3000 | % 300,0 1287
graense

Tabel 6-22. Motorstyringsparametre, G2.6
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6.6.8.1

Parametre for lukket slojfe [Betjeningspanel: Menu M2=> G2.60.23)

BEMZRK: Afthangigt af den enkelte applikations version kan parameterkoden muligvis veere angivet som 2.6.17.xx i
stedet for 2.6.23.xx

Kode Parameter Min. Maks. | Enhed | Standard | Tilp. ID Bemark
P2.6.23.1 [ Magnetiseringsstrgm | 0,00 2x |y A 0,00 612 | Hvis nul bregnes internt
Hastighedsstyring -
P2.6.23.2 effektforstzerkning 1 1000 30 613
Hastighedsstvrin Ved negativ veerdi bruges
P2.6.23.3 g i Yng 1 32000 | 3200,0 | ms 100,0 614 |1 ms ngjagtighed i stedet
for 0,1 ms
P2.6.23.5 | Accelerationskompe | g 5g | 35009 | s 0,00 626
nsation
P2.6.23.6 Justering af slip 0 500 % 75 619
P2.6.23.7 Magnetiserings- 0 I, A 0,00 627
strgm ved start
P2.6.23.8 | Magnetiseringstid | o | gp5qq | g 0 628
ved start
pp.6.23.9 | O-hastighedstidved | o 1 55500 | 1 100 615
start
P2.6.23.10 O'has“ggi‘gs“d ved | g | 32000 | ms 100 616
0O=Ikke anvendt
1=Momenthukommelse
P2.6.23.11 Startmoment 0 3 0 621 |2=Momentreference
3=Startmoment
frem/bak
P2.6.23.12 | Startmoment FREM | -300,0 [ 300,0 % 0,0 633
P2.6.23.13 Startmoment BAK | -300,0 | 300,0 % 0,0 634
P2.6.23.15 | Filtertid for enkoder 0,0 100,0 ms 0,0 618
Strgmstyring o
P2.6.23.17 Effektforstzerkning 0,00 100,00 % 40,00 617
P2.6.23.19 | Generatoreffekt- 1 g4 | 3050 | o 300,0 1290
graense
P2.6.23.20 | Motoreffekt-graense 0,0 300,0 % 300,0 1289
P2.6.23.21 | Negativmoment- 1 g4 | 5554 | o 300,0 645
graense
P2.6.23.22 Positiv 00 | 3000 % 300,0 646
momentgranse
P2.6.23.23 | Flux fra-forsinkelse -1 32000 s 0 1402 | -1=Altid
P2.6.23.24 Stoptilstand-flux 0,0 150,0 % 100,0 1401
P2.6.23.25 SPC f1-punkt 0,00 320,00 Hz 0,00 1301
P2.6.23.26 SPC f0-punkt 0,00 320,00 Hz 0,00 1300
P2.6.23.27 SPC Kp f0 0 1000 % 100 1299
P2.6.23.28 SPC Kp FWP 0 1000 % 100 1298
P2.6.23.29 SPC- 0 | 4000 | % 0,0 1296
momentminimum
P2.6.23.30 SPe- 0 1000 | % 100 1295
momentminimum Kp
P2.6.23.31 | SPC Kp TC-moment 0 1000 ms 0 1297
P2.6.23.32 Fluxreference 0,0 500,0 % 100,0 1250
P2.6.23.33 | Hestighedstelltilter ) g 1000 | ms 0 1311
Hvis der bruges
P2.6.23.34 | Modulationsgraense 0 150 % 100 655 |sinusfilter, angiv denne
vaerdi til 96 %.

Tabel 6-23. Motorstyringsparametre for lukket slgjfe [(G2.6.23)
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6.6.82  NXP-omformere: Kontrolparametre for PMS-motorer (Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.6.24]
Kode Parameter Min. Maks. Enhed | Standard | Tilp. ID Bemark
0=Induktionsmotor
P2.6.24.1 Motortype 0 1 0 650 1=PMS-motor
P2.6.24.2 Flux-strgm Kp 0 32000 5000 651
P2.6.24.3 Flux-strgm Ti 0 1000 25 652
P2.6.24.4 PMSM ShaftPosi 0 65565 0 649
P2.6.245 | EnableRsldentifi 0 1 1 654 ?j‘aej
P2.6.24.4 |Momentstabilator,} 1000 100 1412
forstaerkning
P2 6.94.7 Momentstabllator, 0 1000 900 1413 Brug veerdien 980 for
daempning PMSM
Momentstabilator,
P2.6.24.8 forstarkning FWP 0 1000 50 1414
Tabel 6-24. PMS-motorkontrolparametre, NXP-frekvensomformere
6.6.8.3  NXP-omformere: ldentifikationsparametre [Betjeningspanel: Menu M2=> G2.60.25)
Kode Parameter Min. Maks. Enhed | Standard | Tilp. ID Bemark
P2.6.25.1 Flux 10 % 0 2500 % 10 1355
P2.6.25.2 Flux 20 % 0 2500 % 20 1356
P2.6.25.3 Flux 30 % 0 2500 % 30 1357
P2.6.25.4 Flux 40 % 0 2500 % 40 1358
P2.6.25.5 Flux 50 % 0 2500 % 50 1359
P2.6.25.6 Flux 60 % 0 2500 % 60 1360
P2.6.25.7 Flux 70 % 0 2500 % 70 1361
P2.6.25.8 Flux 80 % 0 2500 % 80 1362
P2.6.25.9 Flux 90 % 0 2500 % 90 1363
P2.6.25.10 Flux 100 % 0 2500 % 100 1364
P2.6.25.11 Flux 110 % 0 2500 % 110 1365
P2.6.25.12 Flux 120 % 0 2500 % 120 1366
P2.6.25.13 Flux 130 % 0 2500 % 130 1367
P2.6.25.14 Flux 140 % 0 2500 % 140 1368
P2.6.25.15 Flux 150 % 0 2500 % 150 1369
P2.6.25.16 | Rs spaendingsfald 0 30000 Varierer 46 | Bruges til beregning af
moment i aben slgjfe
P2.6.25.17 | IrTiligjelseaf 0 30000 Varierer 664
nulpunktsspaending
P2.6.25.18 | IrTitivjelse af 0 30000 Varierer 665
generatorskala
P2.6.25.19 | IrTiiojelse af 0 30000 Varierer 667
motorskala
P2.6.25.20 lu-offset -32000 32000 0 668
P2.6.25.21 Iv-offset -32000 32000 0 669
P2.6.25.22 Iw-offset -32000 32000 0 670
P2.6.25.23 | Hastighedstrin | -50,0 50,0 0.0 0.0 1252 Eg%'r?vh;dsjusm””g for
P2.625.24 |  Momenttrin 1000 | 1000 | 00 0,0 1253 '\N"grgﬁ\;‘g“te””g for

Tabel 6-25. Identifikationsparametre, NXP-omformere
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6.6.9 Beskyttelser [Betjeningspanel: Menu M2 > G2.7)]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
0O=Ingen reaktion
1=Advarsel

. o 2=Advarsel+Forrige frekv.
pp.7.q | ReaktionpaamA 0 5 0 700 | 3=Adv.+Forudindst. frekv.
referencefejl 2792
4=Fejl, stop iht. 2.4.7
5=Fejl, stop ved frilgb
pp.72 [tmAreferencefejlpal 44 P2.1.2 Hz 0,00 728
frekvens
P2 73 Reaktion p_é ekstern 0 3 2 701 0O=Ingen reaktion
fejl 1=Advarsel
Indgangsfase- 2=Fejl, stop jfr. 2.4.7
P2.7.4 overvagning 0 3 3 730 3=Fejl, stop ved frilgb
. 0 O=Fejl gemti
P2.7.5 undfria‘;'r?girﬁ’asfe.l 0 1 0 727 | fejlregistrering
P gstel 1=Fejl ikke gemt
p2.74 | Udgangsfase- 0 3 2 702 | 0=Ingen reaktion
overvagning 1-Advarsel
P2.7.7 |Jordfejlsbeskyttelse 0 3 2 703 ) .
e K beckyitel 2=Fejl, stop jfr. 2.4.7
pp.7.g |'ermisk beskyttel- 0 3 2 704 | 3=Fejl, stop ved frilab
se af motoren
Motorens
P2.7.9 omgivelses- -100,0 100,0 % 0,0 705
temperaturfaktor
p2.7.10 [Motorafkalingsfaktor) 4 5 150,0 % 40,0 706
ved nulhastighed
p2.7.11 | Motortermisk i 200 min | Varies 707
tidskonstant
Motorens o
P2.7.12 driftscyklus 0 150 %o 100 708
Beskyttelse mod ?iAB%::S:aktlon
P2.7.13 stall (rotor- 0 3 0 709 o .
blokering] 2=Fej_l, stop iht. 2.{+.7
3=Fejl, stop ved frilgb
Strgm ved stall
P2.7.14 (rotorblokering) 0,00 2xly A (" 710
P2.7.15 |Tidsgreaense ved stall| 1,00 120,00 s 15,00 711
P2.7.16 Frekve”ii};ﬁense vedl 100 | Par.212| Hz 25,0 712
0= Ingen reaktion
Beskyttelse mod 1=Advarsel
P2.7.17 underbelastning 0 3 0 713 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
p2.7.1g | Belastningifelt- |4 150,0 % 50,0 14
svaekkelsesomrade
p2.7.19 |  Nulfrekvens- 5,0 150,0 % 10,0 715
belastning
Tidsgraense for
P2.7.20 |underbelastnings- 2,00 600,00 s 20,00 716
beskyttelse
0= Ingen reaktion
Reaktion pa 1=Advarsel
P2.7.21 termistorfejl 0 3 2 732 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
Reaktion pa
P2.7.22 fieldbusfejl 0 3 2 733 | Se P2.7.21
P2.7.23 |Reaktion pa slotfejl 0 3 2 734 | Se P2.7.21
p2.7.24 | AntalPTI00 0 3 0 739
indgange
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0O=Ingen reaktion

Reaktion p& PT100- 1=Advarsel
P2.7.25 fejl 0 3 0 740 1 9_Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
P2.7.26 PT100 -30,0 200,0 co 120,0 741
advarselsgraense
P2.7.27 | PT100 fejlgreense | 30,0 200,0 co 130,0 742
Kun NXP-omformere
Reaktion pa 1=Advarsel
P2.7.28 bremsefep.l 1 3 1 1316 | 2=Fejl, stop jfr. 2.4.7
J 3=Fejl, stop ved frilgb
p2.7.29 | Forsinkelse ved 0,00 320,00 s 0,20 1317
bremsefejl
0O=Ingen reaktion
P2.7.30 | Systembusfeil 3 3 3 1082 | 1=Advarsel
. y ! 2=Fejl, stop jfr. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
p2.731 | Forsinkelse ved 0,00 320,00 s 3,00 1352
systembusfejl
p2.7.32 | Forsinkelse ved 0,00 7,00 s 2,00 751
kglefejl
. . 0O=Ingen reaktion
p2.733 | Hastighedsfejl- 0 2 0 752 | 1=Advarsel

tilstand 2=Fejl, stop ved frilgb

Maks. difference o
P2.7.34 for hastighedsfeil 0 100 %o 5 753

Forsinkelse ved

P2.7.35 . . 0,00 10,00 S 0,50 754
hastighedsfejl
Sikker deaktivering, 1=Advarsel, stop ved frilgb
P2.7.36 tilstand ! 2 ! 755 2=Fejl, stop ved frilgb

Tabel 6-26. Beskyttelser, G2.7

6.6.10  Autogenstartsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.8/

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
P2.8.1 Ventetid 0,10 10,00 s 0,50 717
P2.8.2 Forsggstid 0,00 60,00 s 30,00 718
0=Rampe
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719 | 1=Flyvende start
2=lht. par. 2.4.6

Antal forsgg efter
P2.8.4 underspandings- 0 10 0 720
fejludkobling

Antal forsgg efter
P2.8.5 overspaendings- 0 10 0 721
fejludkobling

Antal forsgg efter
P2.8.6 overstrgms- 0 3 0 722
fejludkobling

Antal forsgg efter
P2.8.7 4 mA 0 10 0 723
referenceudkobling

Antal forsgg efter
P2.8.8 | motortemperaturs- 0 10 0 726
fejludkobling

Antal forsgg efter

P2.8.9 ekstern fejludkobling

0 10 0 725

Antal forsgg efter
P2.8.10 | underbelastnings- 0 10 0 738
fejludkobling

Tabel 6-27. Autogenstartsparametre, G2.8
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6.6.11  Fieldbus parametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.9)
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
P2.9.1 Fieldbus min. skalering 0,00 320,00 Hz 0,00 850
P2.9.2 Fieldbus maks. skalering 0,00 320,00 Hz 0,00 851
. ) Velg overvagningsdata
pp93 | Fieldbus Wacles‘jata ude 0 10000 1 852 | med parameter-ID
9 Def: Udgangsfrekvens
. ) Veelg overvagningsdata
pp94 | Fieldbus gvacles‘jata ude 0 10000 2 853 | med parameter-ID
9 Def:Motorhastighed
. ) Valg overvagningsdata
pp9s5 | rieldous gr\;’aﬁ“data ude 0 10000 45 854 | med parameter-ID
9 Def: Motorstrgm til FB
. Valg overvagningsdata
P29 | Fieldbus-procesdataude | 5 | g 4 855 | med parameter-ID
4 Valg
Def: Motormoment
. Veelg overvagningsdata
P2.9.7 F'eldbus'gr\;’a‘fs‘jata ude 0 10000 5 856 | med parameter-ID
9 Def: Motoreffekt
. ) Velg overvagningsdata
pp9g | Fieldbus Er\;’aﬁ“data ude 0 10000 6 857 | med parameter-ID
9 Def: Motorspaending
Fieldbus-procesdata ude Veelg overvagningsdata
P2.9.9 7 Val 0 10000 7 858 | med parameter-ID
alg Def: DC-spaending
. Veelg overvagningsdata
p2.9.10 | Fieldbus gr\‘;:deata ude 0 10000 37 859 | med parameter-ID
9 Def: Sidste aktive fejl
Kun NXP-frekvensomformere (i NXS kan standardveerdier ikke redigeres)
Veelg kontrollerede data
Fieldbus-procesdata ind med parameter-ID
P2.9.11 1 Valg 0 10000 1140 876 Def: FB-
momentreference
Veelg kontrollerede data
Fieldbus-procesdata ind med parameter-ID
P2.9.12 2Valg 0 10000 46 877 Def: FB-
graenseskalering
Veelg kontrollerede data
Fieldbus-procesdata ind med parameter-ID
P2.9.13 3 Valg 0 10000 47 878 Def: FB-
justeringsreference
. . Veelg kontrollerede data
P2.9.14 F'eldbus'f\r/‘gcl“data ind 0 10000 48 879 | med parameter-ID
9 Def: FB analog udgang.
P29 15 Fieldbus-procesdata ind 0 10000 0 880 Veelg kontrollerede data
5 Valg med parameter-ID
P29 16 Fieldbus-procesdata ind 0 10000 0 881 Veelg kontrollerede data
6 Valg med parameter-ID
P29 17 Fieldbus-procesdata ind 0 10000 0 882 Veelg kontrollerede data
7 Valg med parameter-ID
P29 18 Fieldbus-procesdata ind 0 10000 0 883 Veaelg kontrollerede data
8 Valg med parameter-I1D

Tabel 6-28. Fieldbusparametre

=
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6.6.12  Momentstyringsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.10]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
Kombination af ID1288
pP2.10.1 Momentgranse 0,0 300,0 % 300,0 609 og ID1287. Den laveste
anvendes.
Momentgraense-
P2.10.2 styring effekt- 0,0 32000 3000 610 .
forstaerkning Bruges k_un ' o
styringstilstanden Aben
Moment- slgife
P2.10.3 graensestyring |- 0,0 32000 200 611 J
forstaerkning
O=lkke i brug
1=Al1
2=Al12
3=AI3
Valg af moment- 4=Al4
P2.10.4 reference 0 8 0 641 5=Al1 joystick (-10...10 V)
6=AI2 joystick (-10...10 V)
7=Momentreference fra
panel, R3.5
8= Fieldbus momentref.
P2.10.5 Maksimum for 1 3405 | 300,0 % 100 642
momentreference
P2.10.6 Minimum for -3000 | 300,0 % 0,0 643
momentreference
Hastighedsgraense 0=Maks frekvens
P2.10.7 for moment (OL) 0 2 1 644 | 1=Valgt frekvensref.
2=Fast hastighed 7
Minimumsfrekvens
P2.10.8 for dben slgjfe 0,00 50,00 Hz 3,00 636
momentstyring
Momentcontroller
P2.10.9 effektforstzerkning 0 32000 150 639
p2.10.10 | Momentcontroller |4 32000 10 640
| forstaerkning
Kun NXP-omformere
0=CL hastighedsstyring
1=Pos./neg.
frekvensgraenser
2=RampOut (-/+)
3=NegFreqLimit-
Hastighedsgraense RampOut
P2.10.11 for moment (CL) 0 7 2 1278 4=RampOut-
PosFregLimit
5=RampOut-vindue
6=0-RampUdg
7=RampOut-vindue
Til/fra
p2.10.12 | Filtreringstid, 0 32000 ms 0 1244
momentreference
P2.10.13 Vindue negativt 0,00 50,00 Hz 2,00 1305
P2.10.14 Vindue positivt 0,00 50,00 Hz 2,00 1304
P2.10.15 [ Vindue negativt Fra 0,00 P2.10.13 Hz 0,00 1307
P2.10.16 [ Vindue positivt Fra 0,00 P2.10.14 Hz 0,00 1306
p2.10.17 | Hastighedsstyring, |4 5 300,0 % 300,0 1382

udgangsgraense

Tabel 6-29. Momentstyringsparametre, G2.10
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6.6.13

NXP-omformere: Master/follower-parametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.11)]

Kode

Parameter

Min.

Maks.

Enhed

Standard

Tilp.

ID

Bemeaerk

P2.11.1

Master/follower-
tilstand 2

0

2

0

1324

0=Enkelt drev
1=Master-drev
2=Follower-drev

P2.11.2

Follower-
stopfunktion

1089

0=Frilgb
1=Rampe
2=Som Master

P2.11.3

Valg af
hastigheds-
reference for

follower

18

18

1081

0=Al"

1=Al2

2=Al1+Al2

3=Al1-Al2

4=A12-Al1

5=Al1xAI2
6=Al1-joystick
7=Al2-joystick
8=Betjeningspanel
9=Fieldbus
10=Motor-potentiometer
11=Al1, AI2 minimum
12=Al1, Al2 maksimum
13=Maks. frekvens
14=AI11/A12 valg
15=Enkoder 1 (C0,1)
16=Enkoder 2 (C.3)
17=Master-reference
18=Master rampe ud

P2.11.4

Valg af
momentreference
for follower

1083

0=lkke anvendt

1=Al1

2=Al2

3=AlI3

4=Al4

5=Al1-joystick

6=Al2-joystick

7=Momentreference fra
betjeningspanel, R3.5

8=FB momentreference

9=Master-moment

P2.11.5

Hastighedsandel

-300,00

300,00

%

100,00

1241

Ogsa aktiv i
enkelttilstand

P2.11.6

Belastningsandel

0,0

500,0

%

100,0

1248

Ogsa aktiv i
enkelttilstand

P2.11.7

Master/follower-
tilstand 2

1093

Aktiveres af P2.2.7.31
0=Enkelt drev
1=Master-drev
2=Follower-drev

Tabel 6-30. Master/follower-parametre, G2.5
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6.6.14  Panelstyring [Betjeningspanel: Menu M3)]

Parametrene for valg af styrested og omlgbsretning pa panelet findes i tabellen herunder. Se
menuen pa betjeningspanelet i brugervejledningen til produktet.

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
0=PC-styring

P3.1 Styrested 0 3 1 125 | 1=/0 klemme Stopknap
2=Betjeningspanel
3=Fieldbus

R3.2 Panelreference P2.1.1 P2.1.2 Hz

Omlgbsretning 0=Fremad
P33 (pa panelet) 0 1 0 123 1=Modsat omlgbsretning

0=Begraenset funktion for

P3.4 Stopknap 0 1 1 114 Stopknappen
1=Stopknap altid i brug

R3.5 Momentreference -300,0 300,0 % 0,0

Tabel 6-31. Panelstyringsparametre, M3

6.6.15  Systemmenu [Betjeningspanel: Menu Mé)

Oplysninger om parametre og funktioner, der vedrgrer den generelle anvendelse af
frekvensomformeren, f.eks. valg af applikation og sprog, tilpassede parameterindstillinger eller
oplysninger om hardware og software, finder du i brugervejledningen til produktet.

6.6.16  Udvidelseskort [Betjeningspanel: Menu M7

Menu M7 viser hvilke udvidelses- og optionskort, der er tilsluttet styrekortet, og andet vedrgrende
kort. Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet.

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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7. PUMPE- OG VENTILATORSTYRINGSAPPLIKATION
Softwarekode: ASFIFF07

7.1 Indledning
Vaelg Pumpe- og ventilatorstyringsapplikationen i menu Mé pa side S6.2

Pumpe- og ventilatorstyringsapplikationen kan anvendes til styring af et variabelt hastighedsdrev og
op til fire hjeelpedrev. Frekvensomformerens PID-controller styrer hastigheden af det variable
hastighedsdrev og giver signaler til at starte og standse hjselpedrevene for pa den made at kontrol-
lere det totale flow. Ud over de otte parametergrupper, der findes som standard, indeholder
applikationen en parametergruppe til multi-pumpe- og ventilatorstyringsfunktioner.

Applikationen har to styresteder pa I/0-klemmerne. Styrsted A er til pumpe- og ventilatorstyring, og
styrested B er en direkte frekvensreference. Styrestedet vaelges ved hjaelp af DINé-indgangen.

Som det fremgar af navnet, anvendes Pumpe- og ventilatorstyringsapplikationen til driftsstyring af
pumper og ventilatorer. Den kan f.eks. bruges til at mindske afgangstrykket i pumpestationer, hvis
det malte indgangstryk kommer under en graense, specificeret af brugeren.

Applikationen bruger eksterne kontaktorer til at skifte mellem de motorer, der er koblet til
frekvensomformeren. Autovalgfunktionen ggr det muligt at sendre hjeelpedrevenes startraekkefglge.
Applikationen er forudindstillet til autovalg mellem to drev (hoveddrev + et hjalpedrev), se

kapitel 7.4.1.

e Alle indgange og udgange kan programmeres frit.
@vrige funktioner:

Valg af signalomrade for analoge indgange

Overvagning af to frekvensgraenser

Overvagning af momentgraense

Overvagning af referencegraense

Rampe 2 og S-formet programmering af rampe

Programmerbar start-/stop- og modsat omdrejningsretningslogik
DC-bremse ved start og stop

Tre forbudte frekvensomrader

Programmerbar U/f-kurve og switchfrekvens

Autogenstart

Termisk motor- og stall beskyttelse: fuldt programmerbare handlinger; afbrudt, advarsel,
fejl

Beskyttelse mod underbelastning af motoren

e Overvagning af ind- og udgangsfaser

e Sovefunktion

Pumpe- og ventilatorstyringsapplikationens parametre er forklaret i 8 i denne manual.
Forklaringerne er ordnet iht. parametrenes ID-numre.
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7.2 1/0-styring
Referencepotentiometer,
1..10 kQ
r—— -
I
L s ===
2-ledning :
transmitte ~—————————
Aktuel T
veerdi | ———-
(0)4..20 mA| + i
|
____________ ==

OPT-A1
Klemme Signal Beskrivelse
1 +10V ¢ Referenceudgang Spaending for potentiometer mv.
2 All+ Analog indgang 1 Analog indgang 1 - PID-reference fra I/0
Spandingsomrade 0-10V DC Standardreference fra
betjeningspanel P3.4
3 All- I/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
4 Al2+ Analog indgang 2 Analog indgang 2 - PID faktisk veerdi 1
5 Al2- Strgmomrade 0-20 mA
Programmerbar (P2.2.1.9)
6 +24V @ | Styrespaendingsudgang Spaending til kontakter mv. maks 0,1 A
7 |® GND 1/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
8 DIN1 Styrested A: Start/stop Startsignal for styrested A
Programmerbar (G2.2.6) PID-controller
9 DIN2 Interlock 1 Kontakt lukket = Interlock anvendt
Programmerbar (G2.2.6) Kontakt dben = Interlock Ikke anvendt
10 DIN3 Interlock 2 Kontakt lukket = Interlock anvendt
Programmerbar (G2.2.6) Kontakt dben = Interlock Ikke anvendt
" CMA Feelles for DIN 1—DIN 3 Tilslut GND eller +24V
12 +24V @ | Styrespandingsudgang Spaending til kontakter (se #6)
13 |@ GND 1/0-jordforbindelse Jordforbindelse til reference og styringer
14 DIN4 Styrested B: Start/stop Kontakt lukket = Start
Programmerbar (G2.2.6)
15 DINS Valg af jogging-hastighed Kontakt lukket = Jogginghastighed aktiv
Programmerbar (G2.2.6)
16 DINé Valg af styrested A/B Kontakt &ben = Styrested A er aktivt
Programmerbar (G2.2.6) Kontakt lukket = Styrested B er aktivt
17 CMB Feelles for DIN4—DINé Tilslut GND eller +24V
18 AO1+ Analog udgang 1 Se kaptitel 7.5.4.3, 7.5.4.4 09 7.5.4.5
19 AO1- Udgangsfrekvens Omrade 0-20 mA/R,, maks. 500Q
@ (GND) Programmerbar (P2.3.3.2)
20| DOT E'EQJ'tLaL udgang Rben collector, I<50 mA, U<48 VDC
Programmerbar (62.3.1)
OPT-A2
21 RO1 j/ Releeudgang 1 | Se kapitel 7.5.4
22 RO1 Hjeelpedrev/Autoskift 1
23 RO1 |— Programmerbar (G2.3.1)
24 RO2 j/ Releeudgang 2 | Se kapitel 7.5.4
25 RO2 Hjeelpedrev/Autoskift 2
26 RO2 |— Programmerbar (G2.3.1)

Tabel 7-1. Standard l/0-konfiguration og tilslutningseksempel
[med 2-ledningstransmitter] for Pumpe- og ventilatorstyringsapplikationen

Bemaerk: Se jumber-valg nedenfor.
Du kan finde flere oplysninger i
brugervejledningen til produktet.

Jumperblok X3:
CMA og CMB-jordafledning
[o®] CMB forbundet til jord
[®®] CMAforbundet til jord

®[® | CMBiisoleret fra jord
®[® | CMAisoleret frajord

° |§| CMB og CMA

internt forbundet,
isoleret fra jord

= Fabriksindstilling

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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230 VAC
22 VACON NXOPTA2 2
RO1 24vne RO2
12 9 DIN2 DIN3 1 10
23 I\ 26
Autom. O Forsyn. Autom. O Forsyn.
K2 K1
K2 K1
K11 K1 7' K2.1 K2 7
K1 K11 K2 K2.1
NX12k105.dsf
M1/Vacon ML1/Forsyning M2/Vacon M2/Forsyning

Figur 7-1. 2-autoskiftsystem med to pumper, primaert styringsdiagram

230 VAC
VACON NXOPTAL1 VACON NXOPTAL1 VACON NXOPTA1
24VDC  DIN2 DIN3 10 DIN4
12 9 "
22 VACON NXOPTB5 1§ 25 ACON NXOPTB5 28
23 26 2
A c|’ Fors. A O Fors. A O Fors
SHES v /. N s - i - /- / s3 l /. /
3 K2 K3 j K3 K1 K3 j K1 K2 K1 j
K2 K1 K2

K3.1 K3 7

K1 K11 K2 K2.1 K3 K3.1
NX12k106.dsf

M1/Vacon M1/Forsyning M2/Vacon M2/Forsyning M3/Vacon M3/Forsyning

Figur 7-2. 3-autoskiftsystem med tre pumper, primeert styringsdiagram
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7.3 Styresignallogik i Pumpe- og ventilatorstyringsapplikationen

NX12<0B 4+8

DIN5®-
DIN6 ®-

Jogginghastighed (programmerbar, par. 2.2.6.12)

Interlock 1 (programmerbar, par. 2.2.6.18)

DIN2®

Interlock 2 (programmerbar, par. 2.2.6.19)

DIN3®

All @

.2.1.3 Fieldbusstyringsrefer.

.2.1.2 Panelstyringsreferencef---------

.2.1.1 I/O B-reference

.2.1.4 PID-reference 2

P.1.11 PID-reference 1

A2 &

DIN#@
DIN#®

1
Al | ~—
Al3 [ pe—.
Ald i1 | [Aktuelveerdi 1
[PID-fieldbusref. . 1 2219
FBProcessDatalN1) ol 2 = IAkllj_e ibrug [
—o 1 =
e | |2=AR
PID-panelreference 1 » [ 2 zﬁ:i
R34 . 'l |5 =Fieldbus
PID-panelrefer. 2 ® p ol Aktuel vaerdi 2
I—R3-5 . rl) =|/L<I|1e i brug
-fleldbusref. | | 1! =
(FBProcessDataIN3) ! ' g = ﬁ:%
! =
[Panelref, R3.2 ] ' ! 4 = Ala
Lo 5 = Fieldbus
A-reference

O

p
Ned [Motor-
potentiometer| >

(programmerbar)

Muliggar PID-panelref. 2|
(parl 2.2.6.23)

Beregning af
hizelpe-
drevenes frekv.
ref. og styre- ;
PID| liogik Autoskift 1 RO1
(programmerbar)
. . s
[ |Autoskiftlogik | A toskift 2 RO2
(programmerbar)

2.1.19 Jogginghastighedsref]

Reference fra fieldbus

Start/Stop fra fieldbus

Retning fra fieldbus

DIN1®
DIN4®

Start; Styrested A, progr.par. 2.2.%11:_

DIN#®

Start; Styrested B, progr. par.2.2.6.§

I/O modsat, par. 2.2.6.11
(programmerbar)

|3.3 Panelretning |

|Nu|sti||ing fra fieldbussen!

I
!
ol I AB 1 Intern
—e2 1p frefrekvensref.
———e3 L L I
| —ey L | Fieldbus |
e ' !
. M '
! 1
I
: : Reset-knap
— I
5 |
! 1
: : Start/Stop-knapper
[}
————————————— I_ —_—_—] - -l
P T o
Star/Stop Intern Start/Stop Stopknap
— % aktiv, P3.6=1
—-

>1

>1

oL Intern modsat omlgbsretning

Intern fejlnulstilling
I bt

Al = PID-reference (I/O A); A2 = PID-reference 2 (/O A); B = Direkte frekvensreference (1/0 B); K

Figur 7-3. Pumpe- og ventilatorstyringsapplikationens styresignallogik
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7.4 Kort beskrivelse af funktion og vigtigste parametre
7.4.1 Automatisk skift mellem drev [Autoskift, P2.9.24]

Autovalgfunktionen ggr det muligt at aendre start- og stopraekkefglgen af de drev, der styrer
pumpe- og ventilatorautomatikken, med bestemte intervaller. Det drev, der styres af frekvens-
omformeren kan ogsa indga i den automatiske skifte- og tilkoblingssekvens (P2.9.25). Autoskift-
funktion ggr det muligt at udjsevne motorernes driftstid og at forhindre f.eks. pumpestall som fglge
af for lange driftsophold.

o Veelg Autoskiftfunktionen med parameter 2.9.24, Autoskift.

e Autovalget foretages, nar tiden, som er indstillet med parameter 2.9.26, Autovalgsinterval, er
udlgbet, og den anvendte kapacitet er under det niveau, som er indstillet med parameter 2.9.28,
Autovalgsfrekvensgraense.

e Dedrev, som eridrift standses og genstartes i henhold til den nye reekkefglge.

o Eksterne kontaktorer, som styres gennem frekvensomformerens relaeudgange, tilslutter
drevene til frekvensomformeren eller til hovedforsyningen. Hvis den motor, der styres af
frekvensomformeren, inkluderes i autovalgssekvensen, vil den altid blive styret gennem den
releeudgang, der aktiveres fgrst. @vrige releeer, som aktiveres senere, styrer hjelpedrevene (se
Figur 7-5 og Figur 7-6).

Parameter 2.9.24, Autoskift

0 Autoskift ikke i brug
1 Autoskift i brug

Det automatiske valg af start- og stoprackkefglge aktiveres og anvendes enten pa hjeelpedrevene
alene eller pa hjelpedrevene og drevet, der styres af frekvensomformeren, afhangigt af
indstillingen af parameter 2.9.25, Automatikvalg. Autovalg er som standard indstillet til to drev. Se
Figur 7-1 og Figur 7-5.

Parameter 2.9.25, Autoskift/Interlock automatikvalg

0 Automatik (Autoskift/interlocker) anvendt pa hjeelpedrev alene

Det drev, der styres af frekvensomformeren, forbliver ueendret. Derfor er der kun behov for en
hovedkontaktor til et hjeelpedrev.

1 Alle drevinkluderet i autoskift/interlock-sekvensen

Det drev, der styres af frekvensomformeren, inkluderes i automatikken, og der skal bruges en
kontaktor til hvert drev til at slutte dem til enten hovedforsyningen eller frekvensomformeren.

Parameter 2.9.26, Autoskiftinterval

Nar tiden, som er defineret med denne parameter, udlgber, gennemfgres der et
autoskift, hvis den anvendte kapacitet ligger under niveauet defineret med
parametrene 2.9.28 (Autoskiftfrekvensgraense) og 2.9.27 (Hojeste antal hjeelpedreW.
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Skulle kapaciteten komme over vaerdien fra parameter 2.9.28, foretages der ingen
autoskift, far kapaciteten kommer under denne graense.

e Tidtagningen aktiveres kun, hvis anmodningen om Start/Stop er aktiv ved
styrested A.

o Tidtagningen nulstilles, efter at autoskiftet er gennemfgrt, eller hvis
startanmodningen ved styrested A fjernes.

Parametre 2.9.27, Hojeste antal hjelpedrev og
2.9.28, Autoskiftfrekvensgraense

Disse parametre definerer det niveau, som den anvendte kapacitet skal forblive under,
for at der kan foretages autoskift.

Niveauet defineres sadan:

e Huvis antallet af hjeelpedrev i drift er mindre end vaerdien af parameter 2.9.27, kan
autoskiftet gennemfgres.

e Hvis antallet af hjeelpedrev i drift er lig med veerdien af parameter 2.9.27, og
frekvensen af det styrede drev er mindre end vaerdien af parameter 2.9.28 kan
autoskiftet gennemfgres.

e Hvis veerdien af parameter 2.9.28 er 0,0 Hz, kan autoskiftet kun gennemfgres i
hvileposition (Stop og Sove) uanset vaerdien af parameter 2.9.27.

e
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7.4.2 Interlockvalg (P2.9.23]

Denne parameter anvendes til at aktivere interlockindgangene. Interlock-signalerne kommer fra
motorkontakterne. Signalerne (funktioner) er forbundet til digitale indgange, der er programmeret
som interlockindgange, og som anvender de tilsvarende parametre. Pumpe- og ventilatorstyrings-
automatikken styrer kun motorer med aktive interlockdata.

==

Interlockdataene kan anvendes, uden at Autoskiftfunktionen er aktiveret.

Hvis interlock pa et hjeelpedrev deaktiveres, og et andet hjeelpedrev er ledigt, vil det
sidstnaevnte blive sat i drift, uden at frekvensomformeren standser.

Hvis interlock pa det styrede drev deaktiveres, vil alle motorer blive stoppet og
genstartet med den nye opsaetning.

Hvis interlock genaktiveres i driftsstatus, fungerer automatikken i henhold til
parameter 2.9.23, /nterlockvalg:

0 Ikke i brug
1 Opdater i stop

Interlocker anvendes. Det nye drev vil blive placeret sidst pa autoskiftlinien, uden at
systemet standser. Hvis autoskift-raskkefglgen nu imidlertid for eksempel bliver til,
[P1 > P3 > P4 > P2], vil den blive opdateret ved naeste Stop (autoskift, sove, stop,
osv.)

Eksempel:
[P1 > P3 > P4] > [P2 LAST] D[P1 > P3 > P4 > P2] > [SOVE] > [P1 = P2 > P3 > P4]

2 Stop & Opdater

Interlocker anvendes. Automatikken vil omgaende standse alle motorer og
genstarte med en ny opsatning.

Eksempel:
[P1 > P2 > P4] > [P3LAST] > [STOP] 2 [P1 > P2 3 P3 > P4]

Se kapitel 7.4.3, Eksempler.
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7.4.3 Eksempler

Pumpe- og ventilatorautomatikker med interlocker og ingen autoskift

Situation: Et styret drev og tre hjaelpedrev.
Parameterindstillinger: 2.9.1=3, 2.9.25=0
Interlock-tilbagemeldingssignaler anvendt, autoskift ikke anvendt.
Parameterindstillinger: 2.9.23=1, 2.9.24=0
Interlock-tilbagemeldingssignalerne kommer fra de digitale indgange, der er valgt med
parametrene 2.2.6.18 til 2.2.6.21.
Styringen af hjeelpedrev 1(P2.3.1.27) muliggeres gennem Interlock 1 (P2.2.6.18),
styringen af hjeelpedrev 2 (P2.3.1.28) gennem Interlock 2 (P2.2.6.19) osv.

Faser: 1)
2)
3)
4)
5)

6)
7)

8)

Systemet og motoren, som styres af frekvensomformeren startes.

Hjeelpedrev 1 starter, nar hoveddrevet nar den indstillede startfrekvens (P2.9.2).
Hoveddrevet saenker farten til Hjaeelpedrev 1's stopfrekvens (P2.9.3) og begynder at
gge farten op til Hjeelpedrev 2's startfrekvens, hvis det er ngdvendigt.

Hjeaelpedrev 2 starter, nar hoveddrevet har naet den indstillede startfrekvens
(P2.9.4).

Interlock-tilbagemeldingen fjernes fra Hjzelpedrev 2. Da Hjzelpedrev 3 er ubrugt, vil
det blive startet for at erstatte det fjernede Hjzelpedrev 2.

Hoveddrevet gger farten til maksimum, fordi der ikke er flere ledige hjzelpedrev.
Det fjernede Hjaelpedrev 2 tilsluttes igen og placeres sidst i startraekkefglgen for
hjeelpedrevene, som nu er 1-3-2. Hoveddrevet saenker farten til den indstillede
stopfrekvens. Startraekkefglgen for hjeelpedrevene opdateres enten omgaende eller
ved naeste Stop (autoskift, sove, stop, osv.) iht. P2.9.23.

Hvis der er behov for mere effekt, gges hoveddrevets hastighed til
maksimumsfrekvensen, idet 100 % af udgangseffekten stilles til radighed for
systemet.

Nar behovet for effekt falder, afbrydes hjeelpedrevene i modsat reckkefglge (2-3-1;
efter opdateringen 3-2-1).

Pumpe- og ventilatorautomatikker med interlocker og autoskift

De ovenfor naevnte eksempler gaelder ogsa, hvis autoskiftfunktionen anvendes. Ud over den
@ndrede og opdaterede startraekkefglge afhanger skifteraekkefglgen for hoveddrevene ogsa af
parameter 2.9.23.
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Interlocker
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Figur 7-4. Eksempel pa funktionen af P- og V-styringsapplikationen med tre hjzelpedrev.
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Figur 7-5. Eksempel pa 2-pumpe-autoskift, hoveddiagram
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Figur 7-6. Eksempel p3 3-pumpe-autoskift, hoveddiagram
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7.5 Pumpe- og ventilatorstyringsapplikation — Parameterlister

Pa de folgende sider er der lister over, hvilke parametre, der findes inden for de respektive
parametergrupper. Parametrene er beskrevet pa side 126 til 222.

Forklaring til kolonner:

Kode = Positionsindikation pa panelet; viser operatgren nummeret pa den aktuelle
parameter

Parameter = Navn pa parameteren

Min = Parameterens minimumsvardi

Maks = Parameterens maksimumsvaerdi

Enhed = Parametervaerdiens enhed; hvis den er tilgaengelig

Standard = Fabriksindstillet vaerdi

Tilp. = Kundens egen indstilling

ID = Parameterens ID-nummer

= Pa parameterkoden: Parametervardierne kan kun andres, nar frekvensomfor-
meren er standset.
- = Anvend programmeringsmetoden 7erminal to Function [TTFJtil disse parametre
(se kapitel 6.4)

7.5.1 Overvagningsvaerdier [Betjeningspanel: menu M1)

Overvagningsvardierne viser de aktuelle parameter- og signalvaerdier savel som statusser og
malinger. Overvagningsvaerdierne kan ikke sendres.

Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet. Bemeerk, at
overvagningsvaerdierne V1.18 til V1.23 kun er tilgaengelige i PFC-styringsapplikationen.

Kode Parameter Enhed ID Beskrivelse

V1.1 Udgangsfrekvens Hz 1 Udgangsfrekvens til motoren

V1.2 Frekvensreference Hz 25 Frekvensr.eference tit
motorstyringen

V1.3 Motorens hastighed rpm 2 Motorhastigheden i omdr./min

V1.4 Motorstrgm A 3

V1.5 Motormoment % 4 Beregnet akselmoment

V1.6 Motoreffekt % 5 Effekt pd motorakslen

V1.7 Motorspaending \ 6

V1.8 DC-spaending \ 7

V1.9 Enhedens temperatur °C 8 Kglepladens temperatur

V1.10 Motortemperatur % 9 Beregnet motortemperatur

V1.11 Analog indgang 1 V/mA 13 | Allindgangsveerdi

V1.12 Analog indgang 2 V/mA 14 | Al2 indgangsveerdi

V1.13 DIN1T, DIN2, DIN3 15 | Status pa digitale indgange

V1.14 DIN4, DIN5, DINé 16 | Status pd digitale indgange

V1.15 Analog | ., mA 26 | AO1

V1.16 Analog indgang 3 V/mA 27 | Al3indgangsvardi

V1.17 Analog indgang 4 V/mA 28 | Al4 indgangsveerdi

V1.18 PID-reference % 20 | | % af maksimumsfrekvensen

V1.19 PID aktuel veerdi % 21 | % af maks for den aktuelle veerdi

V1.20 PID fejlveerdi % 22 | | % af maksimumsfejlvaerdien

V1.21 PID Udgang % 23 | | % af maksimumsudgangsvaerdien

V1.22 Hjeelpedrev i drift 30 | Antal hjeelpedrev i drift

V1.23 Seerligt display til aktuel veerdi 29 | Se parametrene 2.9.29 til 2.9.32

V1.24 PT-100 temperatur °C Hﬂjgste temperatur pa anvendte PT
100 indgange

G.1.25 Multiovervagnings-emner Viser Ere mullge .
overvagningsvardier

Tabel 7-2. Overvagningsvaerdier
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7.5.2 Basisparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.1)
Kode Parameter Min Maks | Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
P2.1.1 Min frekvens 0,00 P2.1.2 Hz 0,00 101
Bem.: Hvis f__, > moto-
rens synkrone hastighed,
p2.1.2 Maks frekvens P2.1.1 320,00 Hz 50,00 102 | sa kontroller om motoren
og drivsystemet er
passende
p2.1.3 Accelerationstid 1 0,1 3000,0 s 1,0 103
P2.1.4 Decelerationstid 1 0,1 3000,0 s 1,0 104
P2.1.5 Stremgraense 0,1xly 2xly A I 107
Motorens nominelle NX2: 230V
P2.1.6 speending 180 690 \% NX5: 400V 110
NXé: 690V
P2 17 .Motorens 8,00 320,00 Hz 50,00 111 Se motorens typeskilt
nominelle frekvens
Standard gaelder en fire-
Motorens .
P2.1.8 nominelle 2 | 20000 | rpm 1440 112 | Polet motor og en nominel
hastighed stgrrelse frekvens-
omformer.
P2.1.9 nomh?r?;fl;egfrgm 0,1x1y, 2xly A I 113 | Se motorens typeskilt
P2.1.10 Motor cose 0,30 1,00 0,85 120 | Se motorens typeskilt
0=Al"
1=Al2
2=AI3
PID-controller 3=Al4
P2.1.11 referencesignal 0 6 4 332 | 4=PID-ref. fra panelsty-
(Styrested A) ringsside, par. 3.4
5= PID-ref. fra fieldbus
(FBProcessDatalN1)
6=Motorpotentiometer
PID-controller
P2.1.12 . 0,0 1000,0 % 100,0 118
forstaerkning
P2.1.13 |PID-controller I-tid 0,00 320,00 s 1,00 119
P2.1.14 P'D'C"”ttigo“er D=1 000 | 1000 s 0,00 132
pP2.1.15 Sove-frekvens 0 pP2.1.2 Hz 10,00 1016
P2.1.16 | Sove-forsinkelse 0 3600 s 30 1017
P2.1.17 | Opvégningsniveau 0,00 100,00 % 25,00 1018
0=0pvagning hvis under
opvagningsniveau
(P2.1.17)
1=0pvarning ved over-
skridelse af opvagnings-
Opvagnings- niveau (P2.1.17)
P2.1.18 funktion 0 3 0 1019 2= Opvagning hvis under
opvagningsniveau
(P3.4/3.5)
3= Opvagning ved over-
skridelse af opvagnings-
niveau (P3.4/3.5)
p2.1.19 [099inghastigheds- | g4 | pyy 5 Hz 10,00 124

reference

Tabel 7-3. Basisparametre G2.7
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7.5.3 Indgangssignaler
7.5.3.1  Basisindstillinger [Betieningspanel: Menu M2 > G2.2.7)
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID [ Bemarkning
0=Al1
1=Al12
2=Al3
3=Al4
P2.2.1.1 lr{SfeBr;;ecl(e\(/(Zng- 0 7 0 343 | 4=Panelreference
5=Fieldbusreference
(FB Hastighedsreference)
6=Motorpotentiometer
7=PID-controller
P2.2.1.2 Panelreference 0 7 4 121 | SomiP2.2.1.1
o2y | Fieldbus-styrings- 0 7 5 122 | Som i P2.2.1.1
reference
0=Al1
1=Al12
2=Al3
3=Al4
P2.2.1.4 PID-reference 2 0 7 7 371 | 4=PID-refer. 1 fra panel
5=Fieldbusreference
(FBProcessDatalN3)
6=Motorpotentiometer
7=PID-refer. 2 fra panel
P2915 Invertering af 0 1 0 340 O=Ingen inyertering
fejlvaerdi 1=Invertering
PID-reference Tid for referencevaerdien
P2.2.1.6 stigetid 0.0 100.0 ° 50 341 for at stige fra 0% til 100%
PID-reference Tid for referencevaerdien
P2.21.7 faldetid 0.0 100.0 s 5.0 342 for at falde fra 100% til 0%
0=Aktuel veerdi 1
1=Aktuel 1 + Aktuel 2
2= Aktuell - Aktuel 2
3= Aktuel 1 * Aktuel 2
Valg af PID aktuel 4=Maks(Aktuel 1, Aktuel 2)
RTRE veerdi 0 7 0 333 5=Min(Aktuel 1, Aktuel 2)
6=Gnmsnt(Aktuel, Aktuel)
7=Kv.mom. (Akt1) +
kv.mom.(Akt2)
Se P2.2.1.9 og P2.2.1.10
O=Ikke i brug
1=AI1 (styrekort)
2=Al2 (styrekort)
P2.2.1.9 |Valg af aktuel veerdi 1 0 5 2 334 | 3=AI3
4=Al4
5=Fieldbus
(FBProcessDatalN?)
0O=lkke i brug
1=AI (styrekort)
. 2=Al2 (styrekort)
P2.2.1.10 Akti‘ﬁ Va"ﬁrd' 2 0 5 0 335 | 3=AI3
gang 4=Al4
5=Fieldbus
(FBProcessDatalN3)
p22.4.11 | Akuebverdil 1 g0 | 16000 % 0,0 336 | 0=Ingen minimums-
minimumsskalering skalering
p2.2.1.12 | Akuetverdil 1 q.000 | 14000 % 100,0 337 | 100=Ingen maksimums-
maksimumsskalering skalering
pp.2.1.13 | Aktuelveerdiz 14,04 | 14000 % 0,0 33 | O=Ingen

minimumsskalering

minimumsskalering
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Aktuel vaerdi 2

100=Ingen maksimums-

P2.2.1.14 : ; -1600,0 1600,0 % 100,0 339 .
maksim.skalering skalering
p2.2.1.15 |Motorpotentiometer) -, , 20000 | Hz/s 10,0 331
rampetid
Motorpotentiometer 0=Ingen nulstilling
frekvensreference 1=Nulstilling hvis standset
P2.21.16 nulstilling af 0 2 ! 367 eller afbrudt
hukommelse 2=Nulstillng hvis afbrudt
Motorpotentiometer 0=Ingen nulstilling
PID-reference 1=Nulstilling hvis standset
P2.21.17 nulstilling af 0 2 0 370 eller afbrudt
hukommelse 2=Nulstillng hvis afbrudt
Referenceskalering 0=Skalering fra
P2.2.1.18 minimumsveerdi, 0,00 320,00 Hz 0,00 344 - g'ra .
>0=Skaleret min.-vaerdi
styrested B
Referenceskalering 0=Skalering fra
P2.2.1.19 maksimumsvaerdi, 0,00 320,00 Hz 0,00 345 - 9 .
>0=Skaleret maks.-vaerdi
styrsted B
Tabel 7-4 Indgangssignaler, Basisindstillinger
7.5.3.2  Analog indgang 1 [Betjeningspanel: Menu M2 2> G2.2.2]
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
. TTF-programmering
P2.2.2.1 Al1 signalvalg 0.1 E.10 A 377 Se kapitel 6.4
P2.2.2.2 Al1 Filtertid 0,00 10,00 s 0,10 324 | 0=Ingen filtrering
0=0-10V (0-20 mAJ*
P2.2.2.3 | Al1signalomrade 0 2 0 320 | 1=2-10V (4-20 mA)*
2=Brugertilpasset*
p2.224 | Allminimums: | 06060 | 140,00 % 0,00 321
brugerindstilling
p2.225 | Al maksimums- | 0600 | 140,00 % 100,00 322
brugerindstilling
P29 4 Inverte_rlng af Al2 0 1 0 323 O=lkke inverteret
signal 1=Inverteret
Tabel 7-5. Indgangssignaler for den analoge indgang 17
7.5.3.3  Analog indgang 2 [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.2.3]
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
. TTF-programmering
P2.2.3.1 Al2 signalvalg 0.1 E.10 A2 388 S el Gt
P2.2.3.2 Al2 Filtertid 0,00 10,00 s 0,10 329 | 0=Ingen filtrering
0=0—20 mA (0-10 V)*
P2.2.3.3 | AI2signalomrade 0 2 1 325 | 1=4—20 mA (2-10 V)*
2=Brugertilpasset*
P2.234 | Al2minimumss 500 | 140,00 % 0,00 326
brugerindstilling
p2.235 | AZzmaksimums- | 0600 | 140,00 % 100,00 327
brugerindstilling
P2.2.3.6 | Invertering af Al2 0 1 0 30g | Olkke inverteret

1=Inverteret

Tabel 7-6. Indgangssignaler for den analoge indgang 2

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com

* Husk at placere jumperne pa blok X2 tilsvarende. Se
betjeningsmanualen.
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7.5.3.4  Analog indgang 3 [Betjeningspanel: Menu M2 = G2.2.4]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemaerkning
. TTF-programmering
P2.2.4.1 Al3 signalvalg 0.1 E.10 0,1 141 S el G
P2.2.4.2 Al3 Filtertid 0,00 10,00 s 0,10 142 | 0=Ingen filtrering
0=0—20 mA (0-10 V})*
P2.2.4.3 Al3 signalomrade 0 2 1 143 | 1=4—20 mA (2-10 V)*

2=Brugertilpasset

P2.2.4.4 | A3 minimum for | 06001 140,00 % 0,00 144
brugerindstilling

p2.2.45 | Aldmaksimumfor | 0605 1 44000 % 100,00 145
brugerindstillinger

0=Ilkke inverteret

P2.2.4.6 Al3 invertering 0 1 0 151
1=Inverteret

Tabel 7-7. Indgangssignaler for den analoge indgang 3
7.5.3.5  Analog indgang 4, [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.2.5)

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
. TTF-programmering
P2.2.5.1 Al4 signalvalg 0.1 E.10 0,1 152 Se kapitel 6.4
P2.2.5.2 Al4 Filtertid 0,00 10,00 s 0,10 153 [ O=Ingen filtrering
0=0—20 mA (0-10 V)*
P2.2.5.3 | Al4 signalomrade 0 2 1 154 | 1=4—20 mA (2-10 V)*

2=Brugertilpasset

P2.2.5.4 | Alaminimumfor | 4.060 1 140,00 % 0,00 155
brugerindstilling

p2.2.55 | Aldmaksimumfor | 4,000 1 44000 % 100,00 156
brugerindstilling

0=lkke inverteret

P2.2.5.6 Al4 invertering 0 1 0 162
1=Inverteret

Tabel 7-8. Indgangssignaler for den analoge indgang 4

* Husk at placere jumperne pa blok X2 tilsvarende. Se
betjeningsmanualen.
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7.5.3.6

Digitale indgange [Betjeningspanel: Menu M2 2> G2.2.4)

Brug programmeringsmetoden TTF til alle disse parametre. Se kapitel 6.4.

Kode Parameter Min Standard Tilp. ID Bemaerkning
P2.2.6.1 Startsignal A 0.1 Al 423
P2.2.6.2 Startsignal B 0.1 Al 424
Styrested A (al)
P2.2.6.3 Valg af styrested A/B 0.1 A6 425 Styrested B (1K)
P2.2.6.4 Ekstern fejl (Lk) 0.1 0.1 405 | Eksterne fejl vises (lk)
P2.2.6.5 Ekstern fejl (&k) 0.1 0.2 406 | Eksterne fejl vises (3k)
P2.2.6.6 Drift mulig 0.1 0.2 407 | Motorstart mulig (LK)
. Acc.-/Dec.-tid 1 (&k)
P2.2.6.7 Valg af acc.-/dec.-tid 0.1 0.1 408 Acc.-/Dec.-tid 2 (k)
P22 4.8 Styring fra I/0- 01 01 409 Tvmger styrested til I/0
klemme terminal (LK)
P2.2.6.9 Styring fra panel 0.1 0.1 410 [Tl‘((']”ger styrested til panel
. . Tvinger styrested til
P2.2.6.10 Styring fra fieldbus 0.1 0.1 411 fieldbus (Lk]
Retning fremad (&k)
P2.2.6.11 Modsat 0.1 0.1 412 e e g
. . Jogginghastighed valgt
P2.2.6.12 Jogginghastighed 0.1 A5 413 som frekvensreference (Ik]
P2.2.6.13 Nulstilling af fejl 0.1 0.1 414 | Alle fejl nulstilles (LK)
P2.2.6.14 Acc./Dec. forbudt 0.1 0.1 415 | Acc./Dec. forbudt (k)
P2.2.6.15 DC-bremse 0.1 0.1 416 | DC-bremse aktiv (k)
Motorpotentiometer- Mot.pot.-reference falder
P2.2.6.16 reference NED 0.1 0.1 417 (k)
P22 6.17 Motorpotentiometer- 01 01 418 Mot.pot.-reference gges
reference OP (Lk)
P2.26.18 Autoskift 1 01 A2 426 Aktiveres hvis kontakt
Interlock lukker
P2.26.19 Autoskift 2 01 A3 427 Aktiveres hvis kontakt
Interlock lukker
P22 6.20 Autoskift 3 01 01 428 Aktiveres hvis kontakt
Interlock lukker
P22 621 Autoskift 4 01 01 429 Aktiveres hvis kontakt
Interlock lukker
P22 6.22 Autoskift 5 01 01 430 Aktiveres hvis kontakt
Interlock lukker
Valgt med P2.1.11 (&k)
P2.2.6.23 PID-reference 2 0.1 0.1 431 Valgt med P2.2.1.4 (k)

Tabel 7-9. Digitale indgangssignaler

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com

Lk = lukker kontakt
3k = abner kontakt
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7.5.4 Udgangssignaler
7.5.4.1  Digitale udgangssignaler [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.3.7]

Brug programmeringsmetoden TTF til alle disse parametre. Se kapitel 6.4.

Kode Parameter Min [ Standard Tilp. ID Bemarkning
P2.3.1.1 Klar 0.1 0.1 432 | Klar til drift
P2.3.1.2 Drift 0.1 0.1 433 [ | drift
. Omformeren eri
P2.3.1.3 Fejl 0.1 Al 434 T
P2.3.1.4 Inverteret fejl 0.1 0.1 435 | Omformeren erikke i
fejltilstand
P2.3.1.5 Advarsel 0.1 0.1 436 | Advarsel aktiv
P2.3.1.6 Ekstern fejl 0.1 0.1 437 | Ekstern fejl aktiv
P2.3.1.7 Reference fejl/advarsel 0.1 0.1 438 | 4 mA-fejl aktiv
P2.3.1.8 Overtemperatursadvarsel 0.1 0.1 439 Overtemperatur!
omformer er aktiv
P2.3.1.9 Modsat omlgbsretning 0.1 0.1 440 | Udgangsfrekvens <0 Hz
P2.3.1.10 Ugnsket retning 0.1 0.1 441 | Ref.<>Udgangsfrekvens
P2.3.1.11 Hastighed ndet 0.1 0.1 442 | Ref. = Udgangsfrekvens
Kommando for jogging-
P2.3.1.12 Jogginghastighed 0.1 0.1 443 | hastighed eller fast
hastighed er aktiv
P2.3.1.13 Eksternt styrested 0.1 0.1 444 | 10-styring aktiv
. Se forklaringer pa
P2.3.1.14 Ekstern bremsestyring 0.1 0.1 445 side 169,
P23115 Eksterr_1 bremsestyring, 01 0.1 4hb
inverteret
gL, s || SrERELNY e leEEEs | g g 0.1 447 | Se ID315.
frekvensgraense 1
ma,)y || PEREERIE R IEEETEES | g g 0.1 448 | Se ID346.
frekvensgraense 2
P2.3.1.18 QOB GIG) B 0.1 0.1 449 | Se ID350.
referencegranse
Overvagning af Overvagning af
P2.3.1.19 omformerens 0.1 0.1 450 [ omformertemperatur.
temperaturgraense Se ID354
P2.3.1.20 e 0.1 0.1 451 | Se ID348.
momentgraense
P2.3.1.21 Termisk motorbeskyttelse 0.1 0.1 452 | Thermistor-fejl eller adv.
aan || ENEEIMESEEEEREr | ) g 0.1 463 | Se ID356.
analog indgang
P2.3.1.23 | Motorregulatoraktivering | 0.1 0.1 454 E:f{ﬁ”se'contmuer
P2.3.1.24 Fieldbus DIN 1 0.1 0.1 455
P2.3.1.25 Fieldbus DIN 2 0.1 0.1 456
P2.3.1.26 Fieldbus DIN 3 0.1 0.1 457
P23.1.97 Styring af Autoskift 1/ 0.1 B.1 458
Hjzelped1
P23.1.98 Styring af Autoskift 2/ 0.1 B.2 459
Hjzelped2
P23.1.29 Styring af Autoskift 3/ 0.1 0.1 460
Hjeelped3
P23.1.30 Styring af Autoskift 4f 0.1 0.1 461
Hjzelped4
P2.3.1.31 Autoskift 5 0.1 0.1 462
Tabel 7-10. Digitale udgangssignaler
SORG ALTID FOR at sikre, at to funktioner IKKE forbindes til til
én og samme udgang, for at undga funktionsoverskrivninger og
WARNING for at sikre en problemfri drift.
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7.5.4.2  Granseindstillinger (Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.3.2]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemaerkning
O=Ingen graense
Overvagning af 1=0vervagning af nedre
P2.3.2.1 udgangsfrekvens- 0 2 0 315 graense
graense 1 2=0vervagning af gvre
graense
Overvaget veerdi af
P2.3.2.2 udgangsfrekvens- 0,00 320,00 Hz 0,00 316
graense 1
O=Ingen graense
Overvagning af 1=0vervagning af nedre
P2.3.2.3 0 2 0 346 greense
frekvensgraense 2 P
2=Qvervagning af gvre
graense
Overvaget veerdi af
pP2.3.2.4 udgangsfrekvens- 0,00 320,00 Hz 0,00 347
graense 2;
O=Ikke i brug
Overvagnings- 1=0vervagning af nedre
P2.3.2.5 funktion af 0 2 0 348 graense
momentgranse 2=0vervagning af gvre
granse
p23.2.4 |Overvagetverdiaf | 5055 1 390 % 100,0 349
momentgraense
Overvagnings- 0=lkke i brug
P2.3.2.7 funktion af 0 2 0 350 | 1=Nedre graense
referencegranse 2=0vre greense
p23.2g |Overvegetvardiaf |, 100,0 % 0,0 351
referencegranse
p23.29 | Eksternbremse, 0,0 100,0 s 0,5 352 | Nedre
fra-forsinkelse afbrydelsesgraenser
. Fra driftsanmodning.
p2.3.2.10 |EKsternbremsetil-j 100,0 s 15 353 | Leengere brugstid o
forsinkelse
P2.1.4
Overvagning af O=Ikke i brug
P2.3.2.11 ffrekvensomf. temp.- 0 2 0 354 | 1=Nedregraense
graense 2=Qvre graense
Overvaget veerdi af
P2.3.2.12 frekvens- -10 100 °C 40 355
omformerens
temperaturgraense
P23.2.13 Overyéget analog 0 3 0 372 0=Al
indgang 1=A12
O=Ingen graense
Overvagning af 1= Overvagning af nedre
P2.3.2.14 | analog indgangs- 0 2 0 373 graense
graense 2= Overvagning af gvre
granse
p232.15 |Overvegetvardiaf | g4, 100,00 % 0,00 374
analog indgang

Tabel 7-11. Greenseindstillinger af udgangssignaler
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7.5.4.3  Analog udgang 1 [Betjeningspanel: Menu M2 2> G2.3.3)
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemaerkning
P233.1 Analpg udgang 1 01 E10 A L6 TTF—pr.ogrammerlng
signalvalg Se kapitel 6.4
0O=lkke anvendt
(20mA/10V)
1=Udgangsfrekv. (0—f ...
2=Frekv.refer. (0-f )
3=Motorhastighed (0-
Motorens nom hastighed)
4=Motorstrem (0—I o)
Funktion af analo 5=Motormoment (0-Toyye;.
P2.3.3.2 udaang 1 g 0 14 1 307 | 6=Motoreffekt (0—P,yo10r)
gang 7=Motorspaend. (0-U, o)
8=DC-spaending (0-1000V)
9=PID-controller ref.veerdi
10=PID-contr. akt.veerdi 1
11=PID-contr. akt.veerdi 2
12=PID-contr. fejlveerdi
13=PID-controllerudgang
14=PT100 temperatur
p2333 | ldertidforden 0,00 10,00 s 1,00 308 | O=Ingen filtrering
analoge udgang 1
P2 334 Invertering af den 0 1 0 309 O=Ikke inverteret
analoge udgang 1 1=Inverteret
Minimum for 0=0mA (0 V]
P2.3.35 analog udgang 1 0 1 0 310 1=4 mA (2 V)
p233.6 | okaleringaf den 10 1000 % 100 311
analoge udgang 1
p2337 | Alvigelsepaden | ;45005 | 400,00 % 0,00 375
analoge udgang 1
Tabel 7-12. Udgangssignaler for den analoge udgang 7
7.5.4.4  Analog udgang 2 [Betjeningspanel: Menu M2 2 G2.3.4]
Kode Parameter Min Maks Enhed [ Standard | Tilp. ID Bemarkning
P2 341 Analpg udgang 2 01 E10 01 471 TTF-pr_ogrammerlng
signalvalg Se kapitel 6.4
P23.4.2 | Funktionafden 0 13 0 472 | Se P2.3.3.2
analoge udgang 2
p2343 | Mttertidforden 4, 10,00 s 1,00 473 | 0=Ingen filtrering
analoge udgang 2
P2 344 Invertering af den 0 1 0 474 O=lkke inverteret
analoge udgang 2 1=Inverteret
Minimum for den 0=0 mA (0V)
P2.3.4.5 analoge udgang 2 0 ! 0 475 1=4 mA (2 V)
P23.4 | Skaleringafden 10 1000 % 100 476
analoge udgang 2
p23.47 | Avigelsepaden 1 405451 40000 % 0,00 477

analoge udgang 2

Tabel 7-13. Udgangssignaler for den analoge udgang 2
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7.5.4.5  Analog udgang 3 [Betjeningspanel: Menu M2 = G2.3.5]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
P2 35 1 Analpg udgang 3 0.1 E10 0.1 478 TTF—pr.ogrammerlng
signalvalg Se kapitel 6.4
p2352 | unktionafden 0 13 0 479 | Se P2.3.3.2
analoge udgang 3
pp353 | Filtertidforden 0,00 10,00 s 1,00 480 | 0=Ingen filtrering
analoge udgang 3
P2 354 Invertering af den 0 1 0 481 O=Ikke inverteret
analoge udgang 3 1=Inverteret
Minimum for den 0=0mA (0 V]
P2.3.5.5 analoge udgang 3 0 ! 0 482 1=4 mA (2 V)
p235.6 | Skateringafden 10 1000 % 100 483
analoge udgang 3
p2357 | Alvigelsepaden | 1040 | 100,00 % 0,00 484

analoge udgang 3

Tabel 7-14. Udgangssignaler for den analoge udgang 3

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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7.5.5 Driftsstyringsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 2> G2.4]

Kode Parameter Min Maks | Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
O=Lineaer

P2.4.1 Rampe 1-form 0,0 10,0 s 0,1 500 »0=S-kurve rampetid
O=Lineaer

P2.4.2 Rampe 2-form 0,0 10,0 s 0,0 501 »0=S-kurve rampetid

P2.4.3 Accelerationstid 2 0,1 3000,0 s 10,0 502

P2.4.4 Decelerationstid 2 0,1 3000,0 s 10,0 503
O=lkke i brug
1=l brug under drift
2=Ektern bremsechopper

P2.4.5 Bremsechopper 0 4 0 504 3-1 brug ved stop/drift
4=| brug under drift (ingen

test)

0=Rampe

P2.4.6 Startfunktion 0 2 0 505 | 1=Flyvende start
2=Betinget flyvende start
0=Frilgb
1=Rampe

P2.4.7 Stopfunktion 0 3 0 506 2=$r?{;§e+Dr'ft mulig
3=Frilgb+Drift mulig

rampe
pP2.4.8 DC-bremsestrgm 0,00 I A 0,7 x I 507
P2 4.9 DC-bremsetid ved 0,00 600,00 s 0,00 508 0=DC-bremse afbrudt ved
stop stop
Frekvens til start af
P2.4.10 | DC-bremse under 0,10 10,00 Hz 1,50 515
rampestop
P2 411 DC-bremsetid ved 0,00 600,00 s 0.00 516 0=DC-bremse afbrudt ved
start start

0=Afbrudt

P2.4.12 Fluxbremse 0 1 0 520 1=Tilsluttet

P2.4.13 | Fluxbremsestrgm 0,00 I A Iy 519

Tabel 7-15. Driftsstyringsparametre, G2.4
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7.5.6 Parametre for forbudte frekvenser (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.5)]
Kode Parameter Min Maks | Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
pp.5.q |Forbudtirekvensomrade) o 320,00 | Hz 0,00 509 | O=lkke i brug
1 nedre greense
pp.5.2 |Forbudtirekvensomrade) o 320,00 | Hz 0,00 510 | O=lkke i brug
1 gvre graense
pp.5.3 |Forbudtirekvensomrade) o 320,00 | Hz 0,00 511 | O=lkke i brug
2 nedre graense
pp.5.4 |Forbudtirekvensomrade) o 320,00 | Hz 0,00 512 | O=lkke i brug
2 gvre granse
pp55 |Torbudtirekvensomrade) g0 | 35009 | p, 0,00 513 | 0=Ikke i brug
3 nedre graense
P25 |Torbudtirekvensomrade) a0 | 35009 | p, 0,00 514 | 0=Ikke i brug
3 gvre graense
P2 57 Forbudte frekvenser 0.1 10,0 « 1.0 518
acc./dec.rampeskalering
Tabel 7-16. Parametre for forbudte frekvenser, G2.5
7.5.7 Motorstyringsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.6]
Kode Parameter Min Maks Enhed Standard Tilp. ID Bemarkning
Motorstyrings- 0=Frekvensstyring
2| tilstand 0 ! 0 600 1=Hastighedsstyring
. . O=Ikke i brug
P2.6.2 U/f-optimering 0 1 0 109 1=Automat. momentforst.
O=Lineaer
P26 | Valgaf Uff-omrade | 0 3 0 108 | 1=Kvadreret
2=Programmerbar
3=Linear med fluxoptim.
P2.6.4 Feltsvasknings- | g 5 | 30,00 Hz 50,00 602
punkt
P2.6.5 Spanding ved 10,00 | 200,00 % 100,00 603 | n%xU,.,
feltsvaekningspunkt nme
P2.6.6 _ U/t-kurvens 0,00 P2.6.4 Hz 50,00 604
midtpunktsfrekvens
U/f kurvens midt- 0 n % x U, ot
L2y punktsspaending 0.00 100,00 & 100,00 605 Maks.veerdi for = P2.6.5
P2.6.8 Udgangsspanding | g 4, 40,00 % Varierer 606 | n%xU,
ved nulfrekvens nmo
P2.6.9 Switchfrekvens 1,0 Varierer kHz Varierer 601 Se_Tapel 8-14 fpr atfa de
ngjagtige veerdier
Overspaendings- O=lkke i brug
P2.6.10 P g 0 2 1 607 | 1=l brug (ingen rampe)
controller
2=| brug (rampe)
P2 611 Underspaendings- 0 1 1 608 O=lkke i brug
controller 1=l brug
L O=Ingen aktivitet
P2.6.12 Identifikation 0 1 0 631 1=Identifikation uden drift

Tabel 7-17. Motorstyringsparametre, G2.6
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7.5.8 Beskyttelser [Betjeningspanel: Menu M2 > G2.7)]

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
O=Ingen reaktion
1=Advarsel

. o 2=Advarsel+Forrige frekv.

p.7.1 | Reaktion pa 4mA 0 5 4 700 | 3=Adv.+Forudindst. frekv.

referencefejl 2792
4=Fejl, stop iht. 2.4.7
5=Fejl, stop ved frilgb

pp.7.2 [tmATeferencefeilpal g 45 P2.1.2 Hz 0,00 728

frekvens
P2 73 Reaktion p_é ekstern 0 3 2 701 0O=Ingen reaktion
fejl 1=Advarsel
Indgangsfase- 2=Fejl, stop jfr. 2.4.7
P2.7.4 overvagning 0 3 0 730 3=Fejl, stop ved frilgb
. o O=Fejl gemt i
P2.7.5 undfresa‘;'sgirﬁ’asfe.l 0 1 0 727 | fejlregistrering
P 9s'e) 1=Fejl ikke gemt
pp76 | Vdgangsfase- 0 3 2 702 | 0=Ingen reaktion
overvagning 1-Advarsel
P2.7.7 |Jordfejlsbeskyttelse 0 3 2 703 . .
T <K baskvitel 2=Fejl, stop jfr. 2.4.7
p2.7.g | CTMISK besKyHels 0 3 2 704 | 3=Fejl, stop ved frilgb
se af motoren
Motorens
P2.7.9 omgivelses- -100,0 100,0 % 0,0 705
temperaturfaktor
p2.7.10 [Moterafkalingsfaktori 4 4 150,0 % 40,0 706
ved nulhastighed
p2.7.11 | Motortermisk 1 200 min | Varies 707
tidskonstant
Motorens o
P2.7.12 driftscyklus 0 150 %o 100 708
Beskyttelse mod ?:&r&g::szaktlon
P2.7.13 stall (rotor- 0 3 1 709 |, - .
blokering) 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
Strgm ved stall
P2.7.14 (rotorblokering] 0,00 2xly A (" 710
P2.7.15 |Tidsgraense ved stall 1,00 120,00 s 15,00 711
p2.7.16 |[rekvensgranseved 4 P2.1.2 Hz 25,0 712
stall
0= Ingen reaktion
Beskyttelse mod 1=Advarsel
P2.7.17 underbelastning 0 3 0 713 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
pp.7.1g | Belastningifelt- 10 150 % 50 714
svaekkelsesomrade
p2.7.19 |  Nulirekvens- 5,0 150,0 % 10,0 715
belastning
Tidsgraense for
P2.7.20 |underbelastnings- 2 600 s 20 716
beskyttelse
0= Ingen reaktion
Reaktion pa 1=Advarsel
P2.7.21 termistorfejl 0 3 2 732 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb
Reaktion pé
P2.7.22 fieldbusfejl 0 3 2 733 | Se P2.7.21
P2.7.23 |Reaktion pa slotfejl 0 3 2 734 | Se P2.7.21
p2.7.24 | AntalPT100 0 3 0 739
indgange
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Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
O=Ingen reaktion
Reaktion pa PT100- 1=Advarsel

P2.7.25 fejl 0 3 2 740 2=Fejl, stop iht. 2.4.7
3=Fejl, stop ved frilgb

P2.7.26 P1100 -30,0 200,0 ce 120,0 741

advarselsgraense
P2.7.27 | PT100 fejlgraense -30,0 200,0 c° 130,0 742

Tabel 7-18. Beskyttelser, G2.7

7.5.9 Autogenstartsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 > G2.8/
Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
P2.8.1 Ventetid 0,10 10,00 s 0,50 717
P2.8.2 Forsggstid 0,00 60,00 s 30,00 718
0=Rampe
P2.8.3 Startfunktion 0 2 0 719 | 1=Flyvende start
2=|ht. P2.4.6
Antal forsgg efter
P2.8.4 underspandings- 0 10 0 720
fejludkobling
Antal forsgg efter
P2.8.5 overspaendings- 0 10 0 721
fejludkobling
Antal forsgg efter
P2.8.6 overstrgms- 0 3 0 722
fejludkobling
Antal for sgg efter
P2.8.7 4 mA 0 10 0 723
referenceudkobling
Antal forsgg efter
P2.8.8 | motortemperaturs- 0 10 0 726
fejludkobling
Antal forsgg efter
P2.8.9 ekstern 0 10 0 725
fejludkobling
Antal forsgg efter
P2.8.10 | underbelastnings- 0 10 1 738

fejludkobling

Tabel 7-19. Autogenstartsparametre, G2.8

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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7.5.10  Pumpe- og ventilatorstyringsparametre (Betjeningspanel: Menu M2 2> G2.9)

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemarkning
P2.9.1 Antal hjelpedrev 0 4 1 1001
P2.9.2 Startfrekvens, | b 93 | 37009 Hz 51,00 1002
hjeelpedrev 1
P2.9.3 Stopfrekvens, P2.1.1 | P2.9.2 Hz 10,00 1003
hjeelpedrev 1
P2.9.4 Startfrekvens, | b 95 | 37000 Hz 51,00 1004
hjeelpedrev 2
P2.9.5 Stopfrekvens, P2.1.1 | P2.9.4 Hz 10,00 1005
hjeelpedrev 2
P2.9.6 Startfrekvens, | b 97 | 320,00 Hz 51,00 1006
hjeelpedrev 3
P2.9.7 Stopfrekvens, P2.1.1 | P29.6 Hz 10,00 1007
hjeelpedrev 3
P2.9.8 Startfrekvens, | b 99 | 320,00 Hz 51,00 1008
hjeelpedrev 4
P2.9.9 Stopfrekvens, P2.1.1 | P2.9.58 Hz 10,00 1009
hjeelpedrev 4
ppgqg | Stertforsinkelse, | 300,0 s 4,0 1010
hjeelpedrev
pp9.11 | Stopforsinkelse, 0,0 300,0 s 2,0 1011
hjelpedrev
pp.9.12 | Reference-step, 0,0 100,0 % 0.0 1012
hjeelpedrev 1
pp.9.13 | Reference-step, 0,0 100,0 % 0.0 1013
hjeelpedrev 2
pp.9.14 | Reference-step, 0,0 100,0 % 0.0 1014
hjeelpedrev 3
pp9.15 | Reference-step, 0,0 100,0 % 0.0 1015
hjeelpedrev 4
P2.9.16 P'D'bcyopr:gg“er 0 1 0 1020 | 1=PID-contr. bypass
0=lkke anvendt
1=Al1
Valg af analog 2=A12
P2.9.17 indgang til 0 5 0 1021 | 3=AI3
indgangstrykmaling 4L=Al4
5=Fieldbussignal
(FBProcessDatalN3)
p29.1g | OQvregraEnsefor | g 100,0 % 30,00 1022
indgangstryk
p29.19 | Nedregrensefor |, 100,0 % 20,00 1023
indgangstryk
P2.9.20 | Tab pa udgangstryk 0,0 100,0 % 30,00 1024
Forsinkelse p& O=Ingen forsinkelse
pP2.9.21 frekvenssaenpk 0,0 300,0 s 0,0 1025 | 300=Hverken frekvens-
' saenk. eller -stigning
Forsinkelse pa O=Ingen forsinkelse
P2.9.22 frekvensfora Else 0,0 300,0 s 0,0 1026 | 300=Hverken frekvens-
9 sank. eller -stigning
O=Interlocker ikke
anvendt
1=Seet ny interlock sidst;
) opdateringsreekkefglge
P2.9.23 Interlock-valg 0 2 1 1032 ofter vaerdien af P2.9 26
eller Stopstatus
2=Stop og opdaterings-
raekkefglge omgaende

|
. -
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. 0=Ikke anvendt
P2.9.24 Autoskift 0 1 1 1027 1=Autoskift anvendt
Valg af autoskift- og _ .
P2.9.25 interlock- 0 1 1 1028 | 9=Kun hizlpedrev
. 1=Alle drev
automatikker
P2.9.26 Autoskift-interval 0,0 3000,0 h 48,0 1029 | 0,0=TEST=40s
p2.9.27 | Autoskift, maksim. | g 4 1 1030
antal hjaelpedrev

pp.9.0g |Autoskift, frekvens-1 - o, P2.1.2 Hz 25,00 1031

granse

Minimum for aktuel

P2.9.29 veerdi, seerligt 0 30000 0 1033

display

Maksimum for

P2.9.30 [aktuel veerdi, saerligt 0 30000 100 1034

display
pp.9.31 [|Decimaler til aktuel 4 1 1035

veerdi saerligt display|
Enhed for aktuel

P2.9.32 veerdi, seerligt 0 28 4 1036 | Se side 210

display

Tabel 7-20. Styringsparametre for pumpe og ventilator

7.5.11  Panelstyring [Betjeningspanel: Menu M3]

Parametrene for valg af styrested og omlgbsretning pa panelet findes i tabellen herunder. Se
menuen pa betjeningspanelet i brugervejledningen til produktet.

Kode Parameter Min Maks Enhed | Standard | Tilp. ID Bemeaerkning
1=1/0-klemmer

P3.1 Styrested 1 3 1 125 | 2=Panel
3=Fieldbus

R3.2 Panelreference P2.1.1 P2.1.2 Hz

Omlgbsretnin 0=Fremad

P3.3 (pa panelet) ’ 0 1 0 123 1=Modsat omlgbsretning

P3.4 PID-reference 1 0,00 100,00 % 0,00 167

P3.5 PID-reference 2 0,00 100,00 % 0,00 168
0=Begraenset funktion for

R3.6 Stopknap 0 1 1 14 Stopknappen
1=Stopknap altid i brug

Tabel 7-21. Panelstyringsparametre, M3

7.5.12  Systemmenu [Betjeningspanel: Menu Mé]

Oplysninger om parametre og funktioner, der vedrgrer den generelle anvendelse af
frekvensomformeren, f.eks. valg af applikation og sprog, tilpassede parameterindstillinger eller
oplysninger om hardware og software, finder du i brugervejledningen til produktet.

7.5.13  Udvidelseskort [Betjeningspanel: Menu M7)]

Menu M7 viser hvilke udvidelses- og optionskort, der er tilsluttet styrekortet, og andet vedrgrende
kort. Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet.

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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8. PARAMETERBESKRIVELSER

Pa de folgende sider findes en beskrivelse af parametrene, sorteret iht. parametrenes ID-numre. Et
ID-nummer med gra baggrund (f.eks. 418 Motorpotentiometer OP) angiver at TTF-program-
meringsmetoden skal anvendes til den pagaeldende parameter (se kapitel 6.4).

Efter nogle parameternavne er der en nummerkode, som viser hvilken "Alt i et” applikation
parameteren tilhgrer. Hvis der ingen kode er angivet, betyder det, at parameteren findes i alle
applikationer. Se nedenfor. De numre, som parametrene vises under i de enkelte applikationer,
vises 0gsa.
Basisapplikation PID-styringsapplikation
Standardapplikation Multifunktionsstyrings-applikation
Lokal-/Fjernstyringsapplikation Pumpe- og ventilatorstyrings-
Multistephastigheds-applikation applikation

NWOWN N
NN,

1071 Minimumsfrekvens 21 21.1)
102 Maksimumsfrekvens 22212

Definerer frekvensomformerens frekvensgreenser.

Maksimumsvaerdien af disse parametre er 320 Hz.

Nedre og gvre frekvenser satter begransninger for andre frekvensrelaterede
parametre (f.eks. Fast hastighed 1 (ID105), Fast hastighed 2ID106) og Fast hastighed for
4 mA-fejl (ID728).

103 Accelerationstid 1 (23 213
104 Decelerationstid 1 2.4, 21.4)

Disse graenser definerer, hvor lang tid der kreeves for at udgangsfrekvensen kan stige
fra nul til den indstillede maksimale frekvens (par. ID102).

105 Fast hastighed 1 1246 (2.18 2.1.14,2.1.15]
106 Fast hastighed 2 1246 [(2.19,2.1.15 2.1.16]

Disse parametre kan anvendes til at bestemme frekvensreferencer, der gaelder, nar
egnede digitale indgange aktiveres.
Parametervaerdier begraenses automatisk til den maksimale frekvens (ID102).

Laeg maerke til brugen af TTF-programmeringsmetoden i multistyrings-applikationen.
Da alle indgange er programmerbare, skal du fgrst tildele to DIN-indgange til
funktionerne for Fast hastighed (parametrene ID419 og 1D420).

Fast hastighed 1 Fast hastighed 2
(DIN4/ID419) (DIN5/ID420)
Basisreference 0 0

ID105 1 0
ID106 0 1
Tabel 8-1. Fast hastighed

Hastighed

107 Stromgraense (2.5, 2.1.5)

Denne parameter bestemmer frekvensomformerens maksimale motorstrgm.
Parametervaerdiomradet er forskelligt fra sterrelse til stgrrelse. Nar stremgransen
@ndres, beregnes stremgransen for stall (ID710) internt til 90 % af stremgraensen.
Nar stremgraensen er aktiv, reduceres omformerens udgangsfrekvens.

BEMARK! Dette er ikke en afbrydelsesgraense ved overstrgm.
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108 Valg af U/f-omrade 234567 (2.6.3)
Lineaer: Motorspaendingen a&ndres lineaert som en funktion af udgangsfrekvensen
0 fra spandingen ved nulfrekvens (ID606) til spaendingen ved

feltsvaekningspunktet (FWP) (ID603) ved frekvensen ved
feltsvaekningspunktet (ID602). Denne standardindstilling bgr benyttes,
hvis der ikke er szerligt behov for en anden indstilling.

Kvadratisk: Motorens spaending andres fra nulpunktsspaending (ID606) og falger en

1 kvadratisk kurveform fra nul til feltsvaekningspunktet (ID602). Motoren
kgrer undermagnetiseret under feltsvaekningspunket og producerer
mindre moment. Det kvadratiske U/f-omrade kan anvendes i
applikationer, hvor momentkravet proportionalt med hastighedens
kvadrat, f.eks. i centrifugalventilatorer og pumper.

AUV

unlo - - __
|D603| Standard: motorens
nominelle spaending

Feltsveekningspunkt

Lineger

I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
Kvadratisk :

: Standard: motorens

,/nominelle frekvens flHz]
>
\

NX12K07

Figur 8-1. Linezer og kvadratisk eendring af motorspaendingen

Programmerbar U/f kurve:

2 U/f-kurven kan programmeres med tre forskellige punkter: Spaendingen ved
nulfrekvens (P1), Midtpunktsspanding/-frekvens (P2) og feltsvaekningspunktet
(P3). Der kan bruges en programmerbar U/f-kurve, hvis der er brug for hgjere
moment ved lave frekvenser. De optimale indstillinger kan angives automatisk
ved hjeelp af kerslen til genkendelse af motortype (ID631).

4 UV]

un - - __________
ID603 | Standard: motorens

nominella spaending

Feltsvaekningspunkt

1D605 |
0,
(St. 10%) | I Standard: Motorens
ID606 | | nominella frekvens
(St. 1.3%) ! W/ flHz]
ID602
I(gt6054Hz) NX12K08

Figur 8-2. Programmerbar U/f-kurve
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Lineaer med fluxoptimering:

3 Frekvensomformeren begynder at sgge efter den mindste motorstrgm for at
spare energi og dempe motorstgjen. Denne funktion kan bruges i
applikationer som f.eks. ventilatorer, pumper etc.

109 U/f-optimering (2.13, 2.6.2]
Automatisk Motorens spaending aendres proportionalt efter det kraevede moment,
moment- hvilket ggr, at motoren producerer tilstraekkeligt moment ved start, og

forsteerkning  nar den kgrer ved lave frekvenser. Automatisk momentforstaerkning
kan anvendes i applikationer, hvor startmomentet er hgjt pa grund af
startfriktion, f.eks. i transportband.

EKSEMPEL.:

Hvilke @&ndringer kraeves for at starte med hgjt moment fra 0 Hz?
3 Fgrst skal du angive motorens nominelle vaerdier (parametergruppe 2.1).

Mulighed 1: Automatiske funktioner.
Trin 1: Udfgr genkendelseskgrslen (ID631, P2.6.16)

Trin 2: Aktiver denne parameter ved at angive vaerdien 1.

Mulighed 2: Manuel justering

Brug programmerbar U/f-kurve ved at give parameteren 2.6.3 (ID108) veerdien 2.

For at opna det ngdvendige moment skal du angive nulpunktsspaendingen (ID606) og
midtpunktsspandingen/-frekvensen (ID604 og ID605), sadan at motoren tager en
tredjedel af den nominelle strem ved lave frekvenser. Brug hgjere strgmstyrke, hvis der
er brug for et hgjere moment.

Indstil fgrst par. ID108 til Programmerbar U/F-kurve (veerdi 2). Forgg nulpunkts-
spaendingen (ID606) for at fa nok strgm ved nulhastighed. Indstil derefter midtpunkts-
spaendingen (ID605) til 1.4142*ID606 og midtpunktsfrekvensen (ID604) til veerdi
ID606/100%*ID111.

Bemeaerk! ! hajmoment — lavhastigheds-applikationer er det sandsynligt, at
motoren bliver overophedet. Hvis motoren skal kore pa forlaenget
tid under disse omstaendigheder, er det vigtigt at motoren bliver
atkolet. Brug ekstern koling til motoren, hvis temperaturen har
tendens til at blive for hgy.

110 Motorens nominelle spaending (2.6, 2.1.6]

Find veerdien af U, pa motorens typeskilt. Denne parameter indstiller spandingen ved
feltsvaekningspunktet (ID603) til 100% * U, yowr- Bemaerk ogsa den benyttede forbindelse
Delta/Star.

117 Motorens nominelle frekvens (2.7,2.1.7]

Find veerdien af f, pd motorens typeskilt. Denne parameter indstiller feltsvaeknings-
punktet (ID602) til den samme vaerdi.
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112 Motorens nominelle hastighed (28 2.1.8)

Find vaerdien af n, p& motorens typeskilt.

113 Motorens nominelle strom 29 21.9)

Find vaerdien af |, pa motorens typeskilt. Hvis der findes magnetiseringsstreammen, skal
du ogsa indstille par. ID612, fgr du foretager genkendelseskgrslen (kun NXP).

174 Stop-knap aktiveret (3.4, 3.6]

Hvis du vil ggre Stop-knappen til et "hotspot”, hvor du altid kan stoppe omformeren
uanset, hvilket styrested der er valgt, skal du give denne parameter vaerdien 1.
Se ogsa parameter 1D125.

1177 Valg af I/0- frekvensreference 12346 (2.14,2.1.17)
Definerer hvilken frekvensreference-kilde der er valgt, nar I/0-klemmerne er valgt som
styrested.
Applik. 1to 4 6
Valg
0 Analog indgang 1 (Al1) Analog indgang 1 (Al1). Se ID377
1 Analog indgang 2 (AI2). Analog indgang 2 (Al2). Se 1D388
2 Panelreference (Menu M3) AlT+Al2
3 Fieldbusreference Al1-Al2
4 Potentiometer-reference Al2-Al
(Kun applikation 3)
5 AlT*Al2
6 Al1 joystick
7 Al2 joystick
8 Panelreference (Menu M3)
9 Fieldbusreference
10 Potentiometerreference; Styret med 1D418
(SAND=forgg) og ID417 (SAND=formindsk]

1 Al1 eller Al2, afhaengigt af hvilken der er lavest
12 Al eller Al2, afhaengigt af hvilken der er hgjst
13 Maksimumsfrekvens

(kun anbefalet i momentstyring)
14 Al1/AI2 valg, se ID422
15 Enkoder 1 (Al-indgang C.1)

Enkoder 2 (Med OPT-A7

16 hastighedssynkronisering, kun NXP)

(Al-indgang C.3)

Tabel 8-2. Valgmuligheder for parameter D177
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118

119

120

1271

122

123

124

=

PID-controller-forsterkning 57 (2.1.12)

Denne parameter definerer PID-controller-forstaerkningen. Hvis parametervaerdien
indstilles til 100 %, vil en sendring pa 10 % i fejlveerdien forarsage en aendring i
controllerudgangen pa 10 %.

Hvis parametervaerdien indstilles til 0, fungerer PID-controlleren som ID-controller.
Se eksemplerne pa nedenfor.

PID-controller I-tid 57

Parameter ID119 definerer integrationstiden for PID-controlleren. Hvis parameteren
indstilles til 1,00 sekunder, vil en @ndring pa 10 % i fejlveerdi forérsage en andring i
controllerudgangen pa 10,00 %/s. Hvis parametervaerdien indstilles til 0,00 s fungerer
PID-controlleren som PD-controller.

Se eksemplerne nedenfor.

(2.10,2.1.10)

(2.1.13]

Motor cos ¢

Find vaerdien af “cos ¢” pd motorens typeskilt.
234567

Definerer hvilken frekvensreference-kilde der er valgt, nar betjeningspanelet er valgt
som styrested.

Valg af panelfrekvensreference (2.1.12,2.1.13 226, 2.2.1.2)

Applik. 2-4 5 6 7
Valg
0 Analog indgang 1 Analog indgang 1 Analog indgang 1 Analog indgang 1
(A1) (AI1) (A1) (A1)
1 Analog indgang 2 Analog indgang 2 Analog indgang 2 Analog indgang 2
(A12) (AI2) (AI2) (A12)
Panelreference
2 (Menu M3) Al3 Al1+AI2 Al3
3 Fieldbus- Al AlT-AI2 Al4
reference*
Panelreference Panelreference
4 (Menu M3) AlZ-AlT (Menu M3)
5 Fieldbus- AIT*AI2 Fieldbus-
reference* reference*
6 Potentiometerref. Al1 joystick Potentiometerref.
7 PID-controller-ref. Al2 joystick PID-controller-ref.
8 Panelreference
(Menu M3])
Fieldbus-
9
reference*

Tabel 8-3. Valgmuligheder for parameter D127

*FBHastighedsreference. Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til den anvendte fieldbus.

Valg af fieldbus-frekvensreference 234567(2.1.13 2.1.14,2.2.7,2.2.1.3]

Definerer hvilken frekvensreference-kilde der er valgt, nar fieldbussen er valgt som
styrested.
Se ID121 vedr. valg i de enkelte applikationer.

Panelomlobsretning (3.3

Motorens rotation er fremad, nar betjeningspanelet er det aktive styrested.
Motorens rotation vendes, nar betjeningspanelet er det aktive styrested.

0 Frem:
1 Bak:

Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet.
Reference for jogging-hastighed 34567 (2.1.14,2.1.15,2.1.19]
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125

126
127
128
129
130

137
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Definerer referencen for jogging-hastigheden, nar den aktiveres af en digital indgang.
Se parametrene ID301 og ID413.

Parametervaerdien begranses automatisk til maksimal frekvens (ID102).

Styrested 3.1

Denne parameter kan bruges til at andre det aktive styrested. Du kan finde flere
oplysninger i brugervejledningen til produktet.

Hvis du trykker Start-knappeni tre sekunder, vaelges betjeningspanelet som det aktive
styrested, og driftstatusoplysinger (Kar/Stop, retning og reference) kopieres.

0 PC-styring, (aktiveres af NCDrive)

1 1/0-klemme

2 Betjeningspanel

3 Fieldbus

Fast hastighed 3 46 (2.1.17]
Fast hastighed 4 46 (2.1.18
Fast hastighed 5 46 (2.1.19)
Fast hastighed 6 46 (2.1.20]
Fast hastighed 7 46 (2.1.27)

Disse parametre kan anvendes til at bestemme frekvensreferencer, der gaelder, nar
egnede kombinationer af digitale indgange aktiveres.

| Multi-hastighedsapplikationen (Applikation 4], tildelses de digitale indgange DIN4,
DIND og DING funktioner til fast hastighed. Kombinationerne af disse aktiveret indgange
vaelger referencen for den faste hastighed.

Laeg maerke til brugen af TTF-programmeringsmetoden i multistyrings-applikationen.
Da alle indgange er programmerbare, skal du fgrst tildele tre DIN-indgange til
funktionerne for Fast hastighed (parametrene ID419, D420 og ID421).

Hastighed DIN4/ID419 | DIN5/ID420 | DIN6/ID421

Basishastighed 0 0 0
Fast hastighed 1 [1D105] 7 0 0
Fast hastighed 2 (ID106) 0 7 0
Fast hastighed 3 (ID126) 1 1 0
Fast hastighed 4 (ID127) 0 0 1
Fast hastighed 5 (ID128) 1 0 1
Fast hastighed 6 (ID129) 0 1 1
Fast hastighed 7 (ID130) 1 1 1

Tabel 8-4. Faste hastigheder 1 til 7

Se ogsa parameter-1D 105 og 106.

Parametervaerdien begranses automatisk til den maksimale frekvens (ID102).

Valg af I/0- frekvensreference, styrested B 3 (2.1.12)

Se veerdierne af parameter ID117 ovenfor.

e
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132 PID-controller D-tid 57 [2.1.14]

Parameter ID132 definerer PID-controllerens afledningstid. Hvis parameteren indstilles
til 1,00 sekunder, vil en @ndring pa 10 % i fejlvaerdi forarsage en a&ndring i
controllerudgangen pa 10,00 %. Hvis parametervardien indstilles til 0,00 s, fungerer
PID-controlleren som Pl-controller.

Se eksemplerne nedenfor.

Eksempel 1:
For at reducere fejlvaerdien til nul med de givne vaerdier sker der fglgende i
frekvensomformerudgangen:

Givne veerdier:
P2.1.12,P=0%
P2.1.13, 1-tid=1,00 s

P2.1.14,D-tid =0,00 s Min frekv. = 0 Hz
Fejlveerdi
(indstillingsvaerdi - procesveerdi) = 10,00 % Maks.-frekv. = 50 Hz

| dette eksempel fungerer PID-controlleren i realiteten kun som I-controller.

| henhold til den givne veerdi af parameter 2.1.13 (I-tid), gges PID-udgangen med 5 Hz
(10 % af forskellen mellem maksimums- og minimumsfrekvensen) hvert sekund, indtil
fejlveerdien er 0.

Hz ¢
----- PID-udgang
.................. Fejlveerdi
P . _
’,' ! 10% I-Part=5 Hz/s
s[4
Rl | 10% I-Part=5 Hz/s|
s |4
e ! 10% I-Part=5 Hz/s
s[4
Rl 10% I-Part=5 Hz/s
A
/'" Fejlvaerdi=10% I-Part=5 Hz/s
> g
1s a
NX12k70

Figur 8-3. PID-controlleren fungerer som [-controller.

Eksempel 2:
Givne vaerdier:

P2.1.12,P =100 %

P2.1.13,1-tid = 1,00 s

P2.1.14,D-tid=1,00 s Min frekv. = 0 Hz
Fejlveerdi (indstill.vaerdi - procesveerdi) =+10% Maks frekv. = 50 Hz
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Nar forsyningsspaendingen er tilsluttet, registrerer systemet forskellen mellem
indstillingsveerdien og den faktiske procesveerdi og begynder enten at gge eller mindske
(hvis fejlvaerdien er negativ) PID-udgangen iht. I-tiden. Nar forskellen mellem den
indstillede veerdi og procesvaerdien er reduceret til 0, reduceres udgangen med den
mangde, der svarer til veerdien af parameter 2.1.13.

| tilfeelde af at fejlvaerdien er negativ, reagerer frekvensomformeren ved at reducere

udgangen tilsvarende. Se Figur 8-4.

PID-udgang
Fejlveerdi

Hz
1
e
A
, 1
’ r tmmmmmmnnm
’,
D-part ,’
’ AN
I,é' ‘\
@
SR D-part .
/, ) Sa
R Dipart N
ya ~
» .
PO e ~
% P-part=5 Hz I Fejl =10%
Fejl =-10% |- Pepari==5 iz

NX12k69

Figur 8-4. PID-udgangskurve med vaerdier som i eksempel 2.

Eksempel 3:
Givne veerdier:

P2.1.12,P =100 %

P2.1.13,1-tid=0,00 s

P2.1.14,D-time =1,00 s

Fejlveerdi (indstill.veerdi - procesveerdi] = +10 %/s

Nar fejlveerdien gges, gges PID-udgangen ogsa iht.

Min frekv. = 0 Hz
Maks frekv. = 50 Hz

de indstillede vaerdier (D-tid = 1,00 s)

HZ A
------ PID-udgang
----------------------- Fejlveerdi
A
./ || D-part=10%=5,00 Hz
" $‘. et 0 1 et et et et el 0 et 1 ‘5'
¢ $ 174
A 1 { D-part= -10%= -5,00 Hz
A ‘\ =,
" 'Qef g\go \O\’"’«,;o
§¢ '\Q \\,o@»,"?/
'1 \s“ \¢»,’":p
¢ & A “,
’ & A
¢ & s
. & P-part=100% *PID-fejl= 5,00Hz/s \
& AN
L& [10% N
a A >
>
1,00 s NX12k72 a

Figur 8-5. PID-udgang med vaerdier som i eksempel 3.
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Fast hastighed 8 4 (2.1.22)
Fast hastighed 9 4 (2.1.23]
Fast hastighed 10 4 (2.1.24)
Fast hastighed 11 4 (2.1.25]
Fast hastighed 12 4 (2.1.26)
Fast hastighed 13 4 (2.1.27]
Fast hastighed 14 4 (2.1.28)
Fast hastighed 15 4 (2.1.29]

For at disse faste hastigheder kan bruges i Multi-hastighedsapplikationen (ASFIFF04), skal
parameteren ID301 tildeles veerdien 13. | Multi-hastighedsapplikationen (Applikation 4),
tildelses de digitale indgange DIN4, DIN5 og DIN6 funktioner til fast hastighed.
Kombinationerne af disse aktiveret indgange vaelger referencen for den faste hastighed.

Multistep- Multistep- Multistep- Multistep-

Hastighed hastighed 1 hastighed 2 hastighed 3 hastighed 4
(DIN4) (DIN5) (DINé) (DIN3)

P2.1.22 (8] 0 0 0 1
P2.1.23 (9) 1 0 0 1
P2.1.24 (10) 0 1 0 1
P2.1.25(11) 1 1 0 1
P2.1.26 (12) 0 0 1 1
P2.1.27 (13) 1 0 1 1
P2.1.28 (14) 0 1 1 1
P2.1.29 (15) 1 1 1 1

Tabel 8-5. Multistep-hastighedsvalg med de digitale indgange DINS, DIN4, DINS og DING

Al3 signalvalg 567 (2238 2.24.7]

Forbind signalet Al3 til en analog indgang efter eget valg med denne parameter. Laes
mere i kapitel 6.4, Programmeringsmetoden “Terminal To Function” (TTF).

BEMARK! Hvis du bruger en NXP-omformer og Multistyrings-applikationen
(applikation 6], kan du styre AlI3 fra fieldbrus, nar denne indgang angives til vaerdien 0.1.

Al3 signalFiltertid 567 [2241,224.2]

Nar denne parameter gives en veerdi stgrre end 0,0 aktiveres funktionen, som
bortfiltrerer forstyrrelser fra det indkommende analoge signal.
Lang filtertid gor reguleringsreaktionen langsommere. Se parameter ID324.

Al3 signalomréde 567 (22392243

Med denne parameter vaelges signalomradet for Al3.

Applik. ) 6 7
Valg
0 0..100% 0..100% 0...100%
1 4mA/20...100% 4mA/20...100% 4mA/20...100%
2 -10..+10V Brugerdefineret
3 Brugerdefineret

Tabel 8-6. Valgmuligheder for parameter ID143
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144 Minimum for brugerindstillinger af Al3 67 (2.2.4.4]
145 Maksimum for brugerindstillinger af A3 67 (2.2.4.5]

Indstil de brugertilpassed minimums- og maksimumsninveauer for Al3-signalet inden
for -160 til 160 %.
Eksempel: Min. 40 %, Maks. 80 % =8 til 16 mA.

157 Al3 signalinvertering 567 (2240 2.24.6]

0 = Ingen invertering
1 = Signal inverteret

152 Al4 signalvalg 567 (2242 225.7)
Se ID141.
153 Al4 Filtertid 967 (2245 2252]
Se ID142.
154 Al4 signalomrade 567 (2243 2253
Se ID143.
155 Minimum for brugerindstillinger af Al4 67 (2253 2.2.5.4)
156 Maksimum for brugerindstillinger af Al4 67 (2.2.5.4, 2.2.5.5]

Se ID-grupperne 144 og 145.

162 Al4 signalinvertering 567 (2244, 2255 225.6]
Se ID151.

164 Motorstyringstilstand 1/2 é (2.2.7.22)
Kontakt er aben (&k) = Motorstyringstilstand 1 er valgt

Kontakt er lukket (Lk) = Motorstyringstilstand 2 er valgt

Se parametrene ID600 og ID521.

Skift mellem styretilstandene dben slgjfe og lukket slgjfe kan kun udfgres i stop-
tilstand.

165 AlT joystick-afvigelse é (2.22.11)

Definerer frekvensnulpunktet saledes: Nar denne parameter vises pa displayet, sa
placer potentiometeret pa det formodede nulpunkt, og tryk pa Enter pa
betjeningspanelet. Bemaerk: Dette vil ikke aendre referenceskaleringen.

Tryk pd Reset-knappen for at seette parameterveerdien tilbage til 0,00%.

166 Al2 joystick-afvigelse é (2.2.3.11)
Se par. ID165.
167 PID-reference 1 57 (3.4)

Betjeningspanelreferencen for PID-controller kan angives til mellem 0 % og 100 %.
Denne referenceveardi er den aktive PID-reference, hvis parameteren ID332 = 2.
168 PID-reference 2 57 (3.5]

e
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Betjeningspanelreferencen 2 for PID-controller kan angives til mellem 0 % og 100 %.
Denne reference er aktiv, hvis DIN5-funktionen=13, og DIN5-kontakten er lukket.

Fieldbus DIN 4 (FBFixedControlWord, bit 6] 6 [2.3.3.27)

Fieldbus DIN 5 (FBFixedControlWord, bit 7] 6 [2.3.3.28)

Dataene fra fieldbus kan ledes til frekvensomformerens digitale udgange. Du kan finde
flere oplysninger i brugervejledningen til den anvendte fieldbus.

Skalering af motoreffektgraense 6 (2.2.6.7)

Motoreffektgraensen er lig med ID1289, hvis veerdien 0 ‘Anvendes ikke" er valgt. Hvis
nogen af indgangene er valg, skaleres motoreffekten mellem nul og parameteren
ID1289. Denne parameter er kun tilgeengelig i styretilstanden lukket slgjfe for NXP.

0 = Ikke i brug
1=AI
2=AlI2
3=AI3
4 =Al4

5 = FB-graenseskalering ID46 (overvagningsveerdi)
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300 Valg af start-/stop-logik 2346 (221,22.1.1)

0 DINT1: lukket kontakt = start fremad
DIN2: lukket kontakt = start modsat omlgbsretning

FRE | Udgangs- Stopfunktion
frekvens (ID506)
= frilgb
A|||| 1
| |
l | ! : . :
| | | | | |
| | | | | |
MOD ! ! . ' ' |
! | | I ! ! | !
. ! | . ! .
r I ‘ I
I | |
I | |
DIN] ——- - - - - : : ————— : - -
omN2 — ! —
A
NX12K09

Figur 8-6. Start fremad/Start modsat omlobsretning

Den fgrst valgte retning har hgjeste prioritet.

Nar DIN1 kontakten abnes, begynder omlgbsretningen at vende.

©Oe

Hvis signalerne til start fremad (DIN1) og start modsat omlgbsretning (DIN2) er
aktive pa samme tid, har signalet til start fremad (DIA1) fgrsteprioritet.

1 DINT: lukket kontakt = start aben kontakt = stop
DIN2: lukket kontakt = modsat aben kontakt = fremad
Se nedenfor.

A

FRE | Udgangs- Stopfunktion
frekvens (ID506)
= frilgb

|||||H

MOD “H“‘HHHHHHHN"
I
| \ |
| I
DINIT — —___ S A P Ao

DIN2 NX12K10

Figur 8-7. Start, Stop, Modsat omlgbsretning

2 DIN1: lukket kontakt = start aben kontakt = stop
DIN2: lukket kontakt = start mulig ~ aben kontakt = start ikke mulig, og
frekvensomformeren standser,
hvis den er i drift
(DIN3 kan programmeres til modsat kommando)
3 3-ledningsforbindelse (pulsstyring):

e
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DIN1: lukket kontakt = startpuls
DIN2: dben kontakt = stoppuls
(DIN3 kan programmeres til modsatkommando)

Se Figur 8-8.
A
FRE | Udgangs- Stopfunktion Hvis start- og stoppulsene
frekvens (ID506) er aktive pa samme tide, har

= frilgb stoppulsen fgrsteprioritet

_J““H“mmm“”“”"”“”“””/ - !

v

|
:
MOD :
|
|
|
I
|

L T

Start !

DIN2
Stop NX012K11

Figur 8-8. Start, Stop, Modsat omlobsretning.

De optioner, der indeholder teksten ‘Rising edge kreeves for start’ skal bruges til at
udelukke muligheden for en ugnsket start, nar f.eks. stremmen tilsluttes, genetableres
efter stremsvigt, efter fejlnulstilling, efter omformeren er stoppet af Drift aktiveret (Drift
aktiveret = Falsk], eller nar styrestedet @ndres fra I/0-styrestedet. Start/Stop-kontakten
skal dbnes, fgr motoren kan startes.

Applikationerne 2 og 4:

4 DIN1T: lukket kontakt = start fremad (Opadgdende rampe ngdvendig for at starte)
DIN2: lukket kontakt = start modsat (Opadgaende rampe ngdvendig for at starte)

5 DINT: lukket kontakt = start fremad (Opadgaende rampe ngdvendig for at starte)
aben kontakt = stop
DIN2: lukket kontakt = modsat
aben kontakt = fremad

6 DIN1: lukket kontakt = start (Opadgdende rampe ngdvendig for at starte)
aben kontakt = stop
DIN2: lukket kontakt = start mulig
aben kontakt = start ikke mulig, og omformeren standser, hvis den er i drift
(DIN3 kan programmeres til modsat kommando, hvis det ikke er valgt for DIN2)

Applikation 3 og é6:

4 DINT: lukket kontakt = start fremad
DIN2: lukket kontakt = reference gges (motorpotentiometerreference: denne
parameter indstilles automatisk til 4, hvis par. ID117 er indstillet til 4
[Applikation 4]).

. lukket kontakt = start fremad (Opadgaende rampe ngdvendig for at starte)
. lukket kontakt = start modsat (Opadgaende rampe ngdvendig for at starte)
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6 DINT: Llukket kontakt = start (Opadgaende rampe ngdvendig for at starte)

aben kontakt = stop

DIN2: lukket kontakt = modsat
aben kontakt = fremad

7 DINT: lukket kontakt = start (Opadgdende rampe ngdvendig for at starte)

aben kontakt = stop

DIN2: lukket kontakt = start mulig

aben kontakt = start ikke mulig, og omformeren standser, hvis den er i drift

Applikation 3:

8 DIN1: lukket kontakt = start fremad (Opadgaende rampe ngdvendig for at starte)
DIN2: lukket kontakt = reference gges (motorpotentiometerreference)

307 DIN3-funktion 12345 (217 22.2]

0 Ikkeibrug
1  Ekstern fejl, lukker kontakt
2  Ekstern fejl, dbner kontakt

3 Drift mulig, kontakt aben
kontakt lukket

Applikation 1:
4 Drift mulig kontakt aben
kontakt lukket
Applikation 2 til 5:
4 Acc.-/Dec.- kontakt aben
tidsvalg kontakt lukket

o~ O1

Fejlen vises, og der reageres pa den ifglge ID701.
Fejlen vises, og der reageres péa den ifglge ID701,
nar indgange ikke er aktiv.

Motorstart deaktiveret, og motoren stoppes KLAR-
signal angives til FALSK

Start af motor mulig

Start af motor mulig
Start af motor ikke mulig, og motoren standses

Accelerations/Decelerationstid valgt
Accelerations-/Decelerationstid 2 valgt

Lukker kontakt: Tvinger styrested til I/0-klemmer
Lukker kontakt: Tvinger styrested til panel

7  Lukker kontakt: Tvinger styrested til fieldbus

Nar der sker en tvangsandring af styrestedet, anvendes de vaerdier af start/stop,
omlgbsretning og reference, som er indstillet pa det respektive styrested
(referencer iht. parametrene ID117, 1D121 og ID122).

Bemaerk: Vaerdien af parameter ID125 panelreference a&ndres ikke.

Nar DIN3 abner, vaelges styrestedet iht. parameter 3.1.

Applikation 2 til 5:

8 Modsat omlgbsretn. kontakt aben = Fremad Kan bruges til omvending, hvis
kontakt lukket = Modsat |vaerdien for par. ID300 er angivet

Applikations 3 til 5:
9 Jogginghast. kontakt lukket
10 Nulstil fejl  kontakt lukket
11 Acc.-/dec.- forbudt

kontakt lukket

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com

tilenten 2,3 eller 6

Jogginghastighed valgt som frekvensreference
Nulstiller alle fejl

Stopper acceleration eller deceleration, indtil
kontakten abnes
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12 DC-bremsekomm.

kontakt lukket = | Stop-tilstan virker DC-bremse, indtil kontakten
abnes. Se Figur 8-9 og parametrene ID507 og
[D1080.

Applikation 3 og 5:
13 Motorpotentiometer ned
kontakt lukket = Referencen falder, indtil kontakten abnes
Applikation 4:
14 Fast hastighed

A

Udgangs-
frekvens

ID515
Ve

DIN3 DIN3
DRIFT
g‘?(l)Fl;r | NX12K83 STOP | NX12K83

b) DIN3 som DC-bremsekommando-indgang og stop-tilstand =
Frilgb

a) DIN3 som DC-bremsekommando-indgang og stop-
tilstand = Rampe

Figur 8-9. DIN3 som DC-bremsekommando-indgang: a) Stoptilstand = rampe, b] Stoptilstand = frilob

302 Analog indgang 2, reference-offset 12 (2.15,2.2.3)

0 Ingen afvigelse: 0—20mA

1 Offset 4 mA (“"levende nul”), giver overvagning af signalet for nulniveauet. |
standardapplikationen kan reaktionen pa referencefejlen programmeres med
parameteren ID700.
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303
304

305
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Referenceskalering, minimumsveerdi

Referenceskalering, maksimumsvaerdi

Yderligere referenceskalering. Hvis bade parameteren ID303 og parameteren ID304 =0,

2346 [(2.24,22.16 222.6]
2346 (2252217, 2227

slds skalering fra. Minimums- og maksimumsfrekvenser bruges til skalering.
BEM/RK! Denne skalering har ingen indflydelse pa fieldbus-referencen (skaleret
mellem minimumsfrekvens (par. 1D101) og maksimumfrekvens (par. ID102).

A
Udgangs-
frekvens

- Max frekv. 1D102
ID304 |

-+ Min frekv. ID101

j Analog
: indgang [V]

A
Udgangs-
frekvens

Max frekv. ID102

: Analog

—+Min frekv. ID101 1indgang [V]

0

10

0 10

NX12K13

Figur 8-10. Venstre: Referenceskalering; Hajre: Ingen skalering (par. 10303 = 0).

Referenceinvertering

Inverterer referencesignalet:
Maks. indgangssignal = Min.-
frekvensreference
Min. indgangssignal = Maks.-
frekvensreference

0 Ingen invertering
1 Referencen inverteret

2

(2.2.6)
A
Udgangs-
frekvens
T Max frekv. D102
1D304
|
|
|
|
|
|
1
|
|
|
1
ID303 | ‘
. I Analog

- Min frekv. ID101 : indgang
; >

0 max.

NX12K14

Figur 8-11. Referenceinvertering
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306 Reference-Filtertid 2 (2.2.7)
Filtrerer stgj fra de analoge N
indgangssignaler Al1 og Al2 fra. %
Lang filtertid ggr regulerings- Ufiltreret signal
reaktionen langsommere.
100% +- -+
Filtreret signal
63% |- - --——- A
i tfs]
‘ ID306 | -
<—>| NX12K15
Figur 8-12. Referencefiltrering
307 Analog udgangsfunktion (2.16,2.3.2, 2352 2332)
Med denne parameter vaelges den gnskede funktion af det analoge udgangssignal.
Applik. 1til 4 5097 6
Valg
0 Ikke anvendt Ikke anvendt Ikke anvendt
1 Udgangsfrekv. (0-f, ... ) Udgangsfrekv. (0-f, ) Udgangsfrekv. (0-f, .. )
2 Frekv.—rfefer]ence (0- Frekv.—rfefer]ence (0- Frekv.-reference (0f ]
maks. maks.
Motorhastighed Motorhastighed Motorhastighed
3 (0-Nominel (0-Nominel (0-Nominel
motorhastighed) motorhastighed) motorhastighed)
4 Udgangsstrem (0-l,yee) | Udgangsstrem (0-1 ) Udgangsstrem (0-1, o)
5 Motormoment (0-T o) | Motormoment (0-T o) Motormoment (0-T,yoi0r)
Motoreffekt (0-P, yot0r) Motoreffekt (0-P, o) Motoreffekt (0-P, o)
7 Motorspaending (0- Motorspaending Motorspaending (0-U_,...
UnMolur] [O_UnMotor]
DC-spaending (0-1000 V) | DC-speending (0-1000V) | DC-speending (0-1000 V)
9 PID-controller ref.veerdi Al
10 PID-contr. akt. vaerdi 1 Al2
1 PID-contr. akt. veerdi 2 Udgangsfrekv. (f,, - faks)
. . Motormoment
12 PID-contr. fejlvaerdi (2. 42xT )
13 PID-controller udgang Motoreffekt (-2...+2XTy o)
14 PT100 temperatur PT100 temperatur
15 FB-analog udgang
ProcessData4 (NXS])

Accel 8-7. Parameter ID307 valg

|
. -
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308 Filtertid for analog udgang 234567 (2.3.3 2353 2333

Definerer filtertiden for det analoge udgangssignal.
Hvis parametervaerdien indstilles til 0, deaktiveres filtreringsfunktionen.

A
%

Ufiltreret signal

100% + - -

Filtreret signal
63% (- -1 ----- O e

t[s]

‘ ID308

| NX12K16

Figur 8-13. Filtrering af analog udgang

309 Invertering af analog udgang 234567 [2.3.4,2.3.54,2.33.4]
Inverterer de analoge udgangssignaler: —
nalog
udgangs-
Maksimumsudgangsignal = Indstillings- L

veerdi pa minimum NS
Minimumsudgangssignal = Indstillings- NG,
veerdi pa maksimum 12mA - - -Nag - N b3

10 mA- - - - -~ NN e =

|
. liD311=
.., 100%

Se parameter ID311 nedenfor. eeak o\ LN

I '
11D311 = Max. veerdi af signal
1200% valgt med ID307
0mA ; ¥ >
0 05 1.0

NX12K17

Figur 8-14. Invertering af analog udgang

310 Analogt udgangsminimum 234567 (2.3.5,2.3.5.5, 2.3.3.5]
Definerer det mindste signal til enten at vaere 0 mA eller 4 mA (levende nulpunkt).

Bemaerk forskellen i den analoge udgangsskalering i parameter ID311 (Figur 8-15).

0 Indstil minimumsveerdien til 0 mA/O V
1 Indstil minimumsveerdien til 4 mA/2 V

e
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3117 Skalering af analoge udgange 234567 (2.3.6,2.3.5.6, 2.3.3.6]
Skaleringsfaktor for analog udgang. Brug den angivne formel til at beregne vaerdierne.
Analog 4
Signal Signalets maks. vaerdi gggﬁ;‘g&
Udgangsfrekvens | Maks. frekvens (par.ID102) 2009 100%
Frekv.reference Maks. frekvens (par.ID102) 20mATT T T T T Ty T P
Motorhastighed Motor nom.hastighed 1XNyotor 3
Udgangsstrgm Motor nom. strém 1xI, yotor !
Motormoment Motor nom. moment 1T, yotor 1mA f oo el L o
Motoreffekt Motor nom. effekt 1xP A A A Tt
nMotor 10 mA A - - 3
Motorspaending 100% X U, otor 0%
DC-spaending 1000V ID310 =1 |
Pl-ref. veerdi 100% x ref.veerdi maks. 4 mAT 3
Pl akt. vaerdi 1 100% x aktuel veerdi maks. D310 =0 | Max veerdiaf signal
Pl akt. veerdi 2 100% x aktuel veerdi maks. oma o o g >
Pl fejlveerdi 100% x fejlveerdi maks. ' '
Pl udgang 100% x udgangs maks. NX12K18
Tabel 8-8. Skalering af analog udgang Figur 8-15. Skalering af analog udgang
. Signal * AnalogOutputScale%
OutputSignal = g goutp
100%
372 Funktion af digital udgang 23456 (2.3.7,2.3.1.2)
313 Funktion af releudgang 1 2345 [2.3.8, 2.3.1.3]
374 Funktion af releudgang 2 2345 [(2.3.9]
Indstillingsvaerdi Signalindhold
0 = Ikke i brug Ude af drift.
Digital udgang DO1 sanker strgmmen, og de
programmerbare releeer (RO1, RO2) aktiveres nar
1 =Klar Frekvensomformeren er klar til drift.
2 = Drift Frekvensomformeren er i drift (motoren kgrer).
3 = Fejl Der er opstéet en fejludkobling.

4 = Fejl inverteret Der er ikke opstaet en fejludkobling.

® = Advarsel, frekvensomformer Kolepladetemperaturen overstiger +70°C.
overophedet

6 = Ekstern fejl eller advarsel Fejl eller advarsel afhaengigt af par. ID701.

fejl eller advarsel afhaengigt af par. ID700
- hvis den analoge reference er 4—20 mA og signalet er
<4mA.

Altid hvis der er en advarsel.

7 = Referencefejl eller advarsel

8 = Advarsel

9 = Reverseret Kommandoen til modsat omlgbsretning er valgt.

Den forudindstillede hastighed er valgt via den
digitale indgang.

Jogginghastigheden er valgt via den digitale indgang.
Udgangsfrekvensen har ndet den indstillede
reference.

En af graenseregulatorerne (f.eks. stremgraense,
momentgraense) er aktiveret.

Udgangsfrekvensen gar uden for de indstillede
gvre/nedre graenser (se parametergrupperne 315 og
316 nedenfor).

10 = Fast hastighed 1 (Applikation 2)
10 = Jogginghastighed (Applikation 3456)

11 = Hastighed naet
12 = Motorregulator aktiveret

13 = Udgangsfrekvensgraense 1
overvagning
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14 = Styring fra 1/0-klemmer (Appl. 2) I/0-klemmer valgt som styrested (i menu M3).
14 = Udgangsfrekvensgranse 2 Udgangsfrekvensen gar uden for de indstillede
overvagning (Applikationer 3456) gvre/nedre graenser (se parametergrupperne 346 og
347 nedenfor).

15 = Termistorfejl eller advarsel (Appl.2) Optionskortets termistor-indgang indikerer
overtemperatur i motor. Fejl eller advarsel afhaengigt
af par. ID732.

15 = Momentgraenseovervagning Motormomentet gar uden for de indstillede

(Appl.3456) gvre/nedre graenser (se par.|D348 og ID349).
16 = Fieldbus DIN1 (Applikation 2) Fieldbus digital indgang 1. Se fieldbus-vejledningen.
16 = Referencegranseovervagning Den aktive reference gar uden for de indstillede

gvre/nedre granser (se par. D350 og ID351).
Ekstern bremse til/fra-styring med programmerbar
forsinkelse (par. ID352 og ID353).

18 = Styring fra 1/0-klemmer (Appl. 3456) | Ekstern styretilstand (Menu M3; ID125].

17 = Ekstern bremsestyring (Appl. 3456)

Frekvensomformerens kglepladetemperatur gar
uden for de indstillede gvre/nedre greaenser (par.
ID354 og ID355).

20 = Ugnsket omdrejningsretning (Appl. 345) | Motorens omdrejningsretning adskiller sig fra den

19 = Overvagning af frekvensomf.
temperaturgraense (Appl. 3456)

20 = Reference inverteret (Appl. 6) gnskede.
21 = Ekstern bremsestyring inverteret Ekstern bremse til/fra-styring (par.ID352 og ID353);
(Appl. 3456) Udgang aktiv nar bremsestyring er FRA

Optionskortets termistor-indgang indikerer

22 = Termistorfejl eller -advarsel overtemperatur i motor. Fejl eller advarsel afhangigt

(Appl.3456) af parameter ID732.
23 = Fieldbus DIN1 (Applikation 5) Fieldbus digital indgang 1. Se fieldbus-vejledningen.
23 = Analog indgang, overvagning Valger den analoge indgang, der skal overvages. Se
(Applikation 6) par. D356, ID357, ID358 og ID463.
24 = Fieldbus DIN1 (Applikation é) Fieldbus digital indgang 1. Se fieldbus-vejledningen.
25 = Fieldbus DIN2 (Applikation é) Fieldbus digital indgang 2. Se fieldbus-vejledningen.
26 = Fieldbus DIN3 (Applikation 6] Fieldbus digital indgang 3. Se fieldbus-vejledningen.

Tabel 8-9. Udgangssignaler via DO1 og udgangsrelaeerne ROT og ROZ.

315 Overvaningsfunktion af udgangsfrekvensgraense — 234567 (2.3.10, 2.3.4.1,
232.1)

0 Ingen overvagning

1 Overvagning af nedre graense

2 Overvagning af gvre graense

3 Bremse til-styring (kun applikation 6, se kapitel 9.1 side 223)

Hvis udgangsfrekvensen bliver under/over den angivne graense (ID316), genererer denne
funktion en meddelelse via digital udgang, afhangigt af

1) indstillingerne for parametrene ID312 til ID314 (applikation 3,4,5) eller

2) hvilken udgang overvagningssignalet 1 (ID447) er tilsluttet (applikation 6 og 7).

Der bruges forskellige udgangsfunktioner til bremse-styring. Se |ID445 og ID446.

316 Overvagningsvaerdi af udgangsfrekvensgraense 234567 (2.3.11,2.34.2,
23.2.2]

Veelger frekvensvaerdien, som overvages med parameter ID315. Se Figur 8-16.

e
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A
fHz] ID315 = 2

D316 |- - - ___ S ___ ]

\ AR

Eksempel: |79 ROlj 21|RO1— |21 ROl‘j
22| RO 22 ROll 22|RO1
23| ROI— 23| RO1 23| RO1—

NX12K19

Figur 8-16. Overviagning af udgangsfrekvens

3719 DIN2-funktion 5 2.2.1)

Denne parameter har 14 indstillingsmuligheder. Hvis den digitale indgang DINZ2 ikke er
ngdvendig, skal parametervaerdien indstilles til 0.

1 Ekstern fejl, normalt aben
Kontakt lukket: Fejlen vises, og motoren standses, nar indgangen er aktiv
2 Ekstern fejl, normalt lukket
Kontakt &ben: Fejlen vises, og motoren standses, nar indgangen ikke er aktiv
3 Drift mulig
Kontakt aben: Start af motoren ikke mulig
Kontakt lukket: Start af motoren mulig
4 Valg af accelerations- eller decelerationstid
Kontakt dben: Accelerations-/Decelerationstid 1 valgt
Kontakt lukket: Accelerations-/Decelerationstid 2 valgt
Lukker kontakt: Tvinger styrested til I/0-klemmer
Lukker kontakt: Tvinger styrersted til panel
7 Lukker kontakt: Tvinger styrested til fieldbus
Nar der sker en tvangsandring af styrestedet, anvendes de vaerdier af start/stop,
retning og reference, som er indstillet pa det respektive styrested (reference iht.
parametrene ID343, ID121 og ID122).
Bemaerk: Vardien af ID125 (Betjeningspanel) andres ikke.
Nar DIN2 abner, vaelges styrestedet iht. betjeningspanelparameter.

o~ U1

8 l:/lodsat omlgbsretning Hvis flere indgange er programmeret til modsat, er
Aben kontakt: Fremad en aktiv kontakt nok til at @ndre retningen til modsat.

Lukket kontakt: Modsat
9 Jogginghastighed (se par. ID124)

Kontakt lukket: Jogginghastighed valgt som frekvensreference

10 Nulstilling af fejl
Kontakt lukket: Alle fejl nulstillet

11 Acceleration/Deceleration forbudt

Kontakt lukket: Acceleration eller deceleration er ikke mulig, far kontakten er aben

DC-bremsekommando
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Kontakt lukket: | Stoptilstand arbejder DC-bremsen indtil kontakten er aben Se Figur
8-17.

13 Motor potentiometer OP
Kontakt lukket: Referencen gges, indtil kontakten er aben.

A A
Udgangs-

Udgangs-
frekvens

frekvens

T 7 .

DIN2
DRIFT I
STOP |

7 )
e | L

NX12K32

Figur 8-17. DC-bremsekommando [indstillingsvalg 12] valgt for DIN2.
Venstre: Stoptilstand= Rampe,; Hajre: Stoptilstand = Frilab

320 All-signalomrade 34567 [2.2.4,2.2.16, 2.2.2.3)
Applik. 3,4,5 6 7
Valg
0 0..100% 0..100% 0...100%
1 4 mA/20...100% 4 mA/20...100% 4 mA/20...100%
2 Brugerdefineret -10...+10V Brugerdefineret
3 Brugerdefineret

Tabel 8-10. Valgmuligheder for parameter 1D320

Se parametrene ID321 og ID322 vedr. indstillingsmulighederne under ‘Brugerdefineret’.

321 A/l Brugerindstillingsminimum 34567 (225 22.17,2.2.2.4]
322 Al1Brugerindstillingsmaksimum 34567 (2.2.6,22.18 2.2.2.5)

Disse parametre indstiller det analoge indgangssignal til et hvilket som helst
indgangssignalomrade inden for -160-160%.

Eksempel: Hvis skalering for signalindgangen angives til 40 % til 80 %, skifter
referencen mellem minimumsfrekvensen (ID101) og maksimumfrekvensen (ID102) efter
en signalintensitet pa 8 til 16 mA.

e
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323 AlTl signalinvertering 3457 (2272219 222.6)
Hvis denne parameter = 0, sker der ingen 4 Udgangs-
inversion af analogt indgangssignal. frekvens
Bemaerk: | applikation 3, er Al1
frekvensreference for styrested B, hvis [ 1c]0ic I
ID131= 0 (standard). i 2 o100%,/ | |
ID320=1 : :
D304 W7 _ _ __ Al1 = brugerindst. :
| 1 I All
: ! : (klen12)
0 ID3‘21 D322 100%
NX12K71
Figur 8-18. All igen signalinvertering
Hvis denne parameter = 1, sker der N
inversion af analogt indgangssignal. hevens
Maks. Al1-signal = min. frekvensref.
Min. Al1-signal = maks. Frekvensref.
ID303 N~~~ N~ o- .
1ID320 =1 :
:All = brugerindst :
{120 e e
! ! " AIL
! X | (Klem. 2)‘
0 ID321 D322 100%
NX12K73

Figur 8-19. All signalinvertering

324 All signalfiltertid 34567 (228 2220, 2.22.2)

Nar denne parameter gives en veardi, som
er stgrre end 0, aktiveres funktionen som %
bortfiltrerer forstyrrelser fra det indkom-
mende analoge signal.

Ufiltreret signal
100% + - -

Lang filtertid gor reguleringsreaktionen
langsommere. Se Figur 8-20. Filtreret signal

63% |- |- - AR

t[s]

NX12K74

Figur 8-20. Al signalfiltrering
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325 Analog indgang Al2, signalomrade — 34567 [2.2.10, 2.2.22, 2.2.3.3]
Applik 3,4 5 6 7
Valg
0 0..20mA 0..20mA 0..100% 0..100%
1 4..20mA 4mA/20...100% 4mA/20...100% 4mA/20...100%
2 Brugerdefineret Brugerdefineret -10..+10V Brugerdefineret
3 Brugerdefineret

326
327

328

329

330

33171
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Tabel 8-11. Valgmuligheder for parameter ID325

Analog indgang AlZ, brugerindstillingsminimum 34567 (2.2.11, 2.2.23, 2.2.3.4]
Analog indgang Al2 Brugerindstillingsmaksimum 34567 (2.2.12, 2.2.24, 2.2.3.5]

Disse parametre angiver Al2 til ethvert indgangssignal mellem -160 og 160 %. Se 1D321.

A
Udgangs-
frekvens

ID304T -~ === —mmmmmmmmmm o

ID325=0
Al2 = 0—100%

ID303 7

1

1

: | (klem. 3,4)
1 I L

4 mA ' 20 mA
NX12K75

Figur 8-21. Skalering af den analoge indgang A/Z.

Analog indgang 2, inversion 3457 (2213 2225 223.6)

Se ID323.
Bemaerk: | applikation 3, er Al2 frekvensreference for styrested A, hvis parameter
ID117 = 1 (standard)

Analog indgang 2, filtertid 34567 (2.2.14,2.2.26,2.2.3.2)

Se |D324.

DIN5-funktion 5 [22.3]

Den digitale indgang DINS har 14 funktioner. Hvis den ikke er ngdvendig, skal
parametervaerdien indstilles til 0.
Disse valgmuligheder er de samme som i parameter ID319, undtagen:

13 Muligger PID-reference 2
Kontakt aben: PID-controllerreferencen valgt med parameter ID332.
Kontakt lukket: PID-controller-panelreference 2 valgt med parameter R3.5.

Rampetid for motorpotentiometer 3567 (2222 22272212 22.1.15

Definerer andringshastigheden for motorpotentiometerets referencevaerdi (Hz/s).
Kontrolrampetider for motor er stadig aktive.

e
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.332 PID-controller referencesignal [Styrested A 57  [21.17)

Definerer hvilken frekvensreference-kilde, der er valgt for PID-controlleren.

Applik. 5 7
Valg
0 Analog indgang 1 Analog indgang 1
1 Analog indgang 2 Analog indgang 2
2 PID-ref. fra menu M3, par. P3.4 Al3
3 Fieldbusref. (FBProcessDatalN1) Al
Se kapitel 9.6
4 Motorpotentiometer-reference PID-ref. fra menu M3, par. P34
5 Fieldbusref. (FBProcessDatalN1)
Se kapitel 9.6
6 Motorpotentiometer-reference

Tabel 8-12. Valgmuligheder for parameter ID332
333 Valg af PID-controllerens aktuelle vaerdi 57 (228 2218

Denne parameter vaelger den aktuelle vaerdi til PID-controlleren.

0 Aktuel veerdi 1

1 Aktuel veerdi 1 + aktuel veerdi 2

2 Aktuel veerdi 1 - aktuel veerdi 2

3 Aktuel vaerdi 1 * aktuel veerdi 2

4 Den laveste af Aktuel veerdi 1 og Aktuel veerdi 2

5 Den hgjeste af Aktuel veerdi 1 og Aktuel veerdi 2

6 Gennemsnitsvaerdien af aktuel vaerdi 1 og aktuel vaerdi 2

7 Kvadratroden af aktuel veerdi 1 + kvadratroden af aktuel veerdi 2
334 Valg af den aktuelle vaerdi 1 57 (22.9,22.1.9)
335 Valg af den aktuelle vaerdi 2 57 (2.2.10,2.2.1.10]

0 Ikkeibrug

1T Al

2 A2

3 AI3

4 Al

5 Fieldbus (Aktuel vaerdi 7: FBProcessDatalN2; Aktuel vaerdi 2- FBProcessDatalN3).

Se kapitel 9.6

Applikation 5

6 Motormoment

7  Motorhastighed

8 Motorstrem

9 Motoreffekt

10 Enkoderfrekvens (kun for Aktuel vaerdi 1)

336 Minimumsskalering af den aktuelle vaerdi 1 57 (2.2.11,22.1.17]

Indstiller minimumsskaleringspunktet for den aktuelle veerdi 1. Se Figur 8-22.

337 Maksimumsskalering af den aktuelle veerdi 1 57 (22.12,22.1.12)

Indstiller maksimumsskaleringspunktet for den aktuelle vaerdi 1. Se Figur 8-22.

&
- -
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338 Minimumsskalering af den aktuelle vaerdi 2 57 (22,13, 22.1.13]

Indstiller minimumsskaleringspunktet for den aktuelle veerdi 2. Se Figur 8-22.

339 Maksimumsskalering af den aktuelle vaerdi 2 57 (2.2.14,2.2.1.14]

Indstiller maksimumsskaleringspunktet for den aktuelle vaerdi 2. Se Figur 8-22.

A A
Skaleret

indgangssignal [%)] Skaleret

indgangssignal [%]
100 -~~~ - - - 100~ -=-=--==--==--==--=-- -~ jmm e mm =
i I I

1D336 = 30%
ID337 = 80%

ID338 = -30%
ID339 = 140%

76,5 |
(15,3 mA)

17,7
! (3,5 mA)| !
- Analog P | I Analog
0 3 80 100indgang [%] .30~ o0 100 140indgang [%]
f | i [S -« : T
0 3,0 80 10,0V 0 10,0V
0 6,0 160 20,0 mA 0 20,0 mA
4 8,8 168 20,0 mA 4 20,0 mA NX12k34

Figur 8-22. Eksempler pd signalskaleringer af aktuelle vaerdier

340 Invertering af PID-fejlveerdi 57 (2232, 22.1.5

Denne parameter ggr det muligt at invertere fejlveerdien af PID-controlleren (og dermed
driften af PID-controlleren).

0 Ingeninvertering
1 Inverteret

341 Stigetid for PID-reference 57 (2.2.33 2.2.1.6]

Definerer tidsrummet, i lgbet af hvilket PID-controller-referencen stiger fra 0 % til 100 %.

342 Faldetid for PID- reference 57 (22.34,22.1.7]

Definerer tidsrummet, i lgbet af hvilket PID-controller-referencen falder fra 100 % til 0 %.

343 Valg af I/0-reference B 57  [225221.17]

Definerer frekvensreferencekilden, nar frekvensomformeren styres fra I/0-klemmen,
og referencekilde B er aktiv (DIN6=lukket).

Al1-reference (klemme 2 og 3, f.eks. potentiometer)

Al2-reference (klemme 5 og 6, f.eks. transducer)

Al3-reference

Al4-reference

Panelreference (parameter R32)

Reference fra fieldbus (FBSpeedReference)

Motorpotentiometer-reference

PID-controllerreference

- veelg aktuel veerdi (par. ID333 til ID339) og PID-kontrolreferencen (par. ID332)

NoO~ o Rh~ARWN-—=O

Hvis indstillingsvaerdi 6 vaelges til denne parameter i Applikation 5, indstilles veerdien af
parametrene ID319 og ID301 automatisk til 13.

| Applikation 7 skal funktionerne Motorpotentiometer NED og Motorpotentiometer OP
forbindes til digitale indgange (parameter ID417 og ID418), hvis veerdien 6 vaelges til
denne parameter.

e
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344 Minimumsveerdi for referenceskalering, Styrested B 57 [2.2.35 22.1.18)
345 Maksimumsvaerdi for referenceskalering, Styrested B 57 (2.2.36,2.2.1.19]

Der kan vaelges et skaleringsomrade for frekvensreferencen fra styrested B mellem
Minimums- og Maksimums-frekvensen.

Hvis der ikke er brug for skalering, skal parameterveerdien indstilles til 0.

Pa figurerne nedenfor, er spaendingsindgang Al1 med signalomrade 0...100 % valgt som
reference for styrested B.

BEM/RK! Denne skalering har ingen indflydelse pa fieldbus-referencen (skaleret
mellem minimumsfrekvens (par. ID101) og maksimumfrekvens (par. ID102).

4 ydgangs- A ydgangs-
frekvens frekvens

Max frekv. ID102 _|_Max frekv. ID102
- d
ID345

I ID344 1
. 1 Analog . i Analog
= Min frekv. ID101 1indgang [V] T Min frekv. ID101 1indgang [V]

0 10 0 10

NX12K35

Figur 8-23. Venstre: Par. ID344=0 0 [Ingen referenceskalering] Hojre: Referenceskalering

346 Overvaningsfunktion af udgangsfrekvensgraense 2 34567 (2.3.12, 2.3.4.3,
2323

0 =Ingen overvagning

1 = Overvagning af nedre graense

2 = Overvagning af gvre graense

3 Bremse til-styring (kun applikation, se kapitel 9.1 side 223)

4 Bremse til/fra-styring (kun applikation 6, se kapitel 9.1 side 223)

Hvis udgangsfrekvensen bliver under/over den angivne graense (ID347), genererer denne
funktion en advarsel via digital udgang, afhaengigt af

1) indstillingerne for parametrene ID312 til ID314 (applikation 3,4,5) eller

2) hvilken udgang overvagningssignalet 2 (ID448) er tilsluttet (applikation 6 og 7).

Der bruges forskellige udgangsfunktioner til bremse-styring. Se parametrene |ID445 og
ID446.

347 Overvaget vaerdi af udgangsfrekvensgraense 2 34567 (2.3.13, 2.3.4.4, 2.3.2.4]

Veelger frekvensvaerdien, som overvages med parameter |ID346. Se Figur 8-16.
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348

349

350

357

352
353
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Overvagningsfunktion af momentgraense 34567 (2.3.14,2.3.4.5, 2.3.2.5]

0 = Ingen overvagning

1 = Overvagning af nedre graense

2 = Overvagning af gvre graense

3 = Bremse fra-styring (kun applikation 6, se kapitel 9.1 side 223)

Hvis den beregnede momentvaerdi falder under eller stiger over den angivne graense
(ID349], genererer denne funktion en meddelelse via en digital udgang, afhaengigt af
1) indstillingerne for parametrene ID312 til ID314 (applikation 3,4,5) eller

2) hvilken udgang overvagningssignalet for momentgraense (ID451) er tilsluttet
(applikation 6 og 7).

Overvagningsvaerdi af momentgraense 34567 (2.3.15, 2.3.4.6, 2.3.2.6)

Indstil den momentveerdi, som skal overvages med parameter ID348.

Applikation 3 og 4:

Veerdien for momentovervagning kan reduceres til under setpunktet med valg af
eksternt frit analogt indgangssignal og den valgte funktion. Se parametrene ID361 og
ID362.

Overvagningsfunktion af referencegraense 34567 [2.3.16,2.3.4.7,2.3.2.7)

0 = Ingen overvagning

1 = Overvagning af nedre graense

2 = Overvagning af gvre graense

Hvis referenceveaerdien falder under eller stiger over den angivne graense (ID351),
genererer denne funktion en advarsel via en digital udgang, afhangigt af

1) indstillingerne for parametrene ID312 til ID314 (applikation 3,4,5) eller

2) hvilken udgang overvagningssignalet for referencegraensen (par. ID449) er tilsluttet
(applikation 6 og 7).

Den overvagede reference er den aktuelt aktive reference. Den kan veere reference for
sted A eller B afhaengigt af DINé-indgangen, 1/0-referencen, panelreferencen eller
fieldbus-referencen.

Overvagningsvaerdi af referencegranse 34567 (2.3.17,2.3.4.8 2.3.2.8)

Indstil den frekvensvaerdi, som skal overvadges med parameter ID350. Angiv veerdien i
procent af skalaen mellem minimums- og maksimumfrekvensen.

Ekstern bremse, fra-forsinkelse 34567 (2318 23.4.9 23.2.9)
Ekstern bremse, til-forsinkelse 34567 (2.3.19 2.3.4.10, 2.3.2.10/

Funktionen af den eksterne bremse kan tidsindstilles til start- og stopstyringssignaler
med disse parametre. Se Figur 8-24 og kapitel 9.1 side 223.

Bremsestyringssignalet kan programmeres via den digitale udgang DO1 eller via en af
releeudgangene RO1 og RO2, se parameter ID312 til ID314 (applikation 3,4,5) eller ID445
(applikation 6 og 7). Forsinkelsen for bremse-til ignoreres, nar enheden gar i stop-
tilstand efter nedrampning, eller hvis enheden stoppes ved frilgb.

e
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a) b)

toe = ID352 toy = 1D353 tore = 1D352 t,, = Par. ID353

Ekstern . Ekstern
. L
BREMSE: OFF | DO1/RO1/ BREMSE: OFF | ! DO1/RO1/
ON . } RO2 ON i ‘ RO2
I T 1
! I I !
DIN1:DRIFT FRE DIN1: START |
STOP PULSE

T
DIN2: DRIFT MOD
sToP t DIN2: STOP
- PULSE
NX12K45 t >

Figur 8-24. Ekstern bremsestyring:
A} Valg af Start-/Stoplogik, D300 = 0, 1 eller 2
b) Valg af Start-/Stoplogik, 1D300=3

354 Overvagning af frekvensomformerens temperaturgraenser 34567 (2.3.20, 2.3.4.11,
232.11)

0 = Ingen overvagning
1 = Overvagning af nedre graense
2 = Overvagning af gvre graense

Hvis frekvensomformerens temperatur falder under eller stiger over den angivne
graense (ID355), genererer denne funktion en advarsel via en digital udgang, afhaengigt
af

1) indstillingerne for parametrene ID312 til ID314 (applikation 3,4,5) eller

2) hvilken udgang overvagningssignalet for temperaturgraensen (par. ID450) er tilsluttet
(applikation 6 og 7).

355 Frekvensomformerens temperaturgraensevaerdi 34567 (2.3.21,2.3.4.12,2.3.2.12)

Denne temperaturveaerdi overvdges med parameter |D354.

356 Signal for analog overvagning é (2.3.4.13)

Med denne parameter vaelges den analoge indgang, som skal overvages.

0 = Ikke i brug
1=AI
2=Al12
3=AI3
4 =Al4
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357
358

359
360

361
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Nedre graense for analog overvagning 6 (2.3.4.14)
@vre graense for analog overvagning é (2.3.4.15)

Med disse parametre indstilles de nedre og @vre graenser for signalet, som vaelges med
par. ID356. Se Figur 8-25.

Analog indgang (valgt med par. ID356)

ID358

ID357

P Time

/

1
RO1

| dette eksempel er programmeringen af par. ID463 = B.1 NX12K116

Figur 8-25. Et eksempel pa Til-/Fra-styring

Minimumsgraense for PID-controller 5 (2.2.30]
Maksimumsgreense for PID-controller 5 (2.2.31]

Med disse parametre indstilles minimums- og maksimumsgraenserne for PID-
controllerudgangen.

Graenseindstilling: - 1600,0 % (af f,,,.) < par. ID359 < par. ID360 < 1600,0 % (af f,..,).
Graenserne har betydning, f.eks. nar forstaerkning, I-tid og D-tid for PID-controlleren
skal defineres.

Signalvalg for fri analog indgang 34 (2.2.20,2.2.17]
Valg af indgangssignal for en fri analog indgang (en indgang som ikke anvendes til

referencesignal):

0 = Ikke i brug
1 = Analog indgang 1 (Al1)
2 = Analog indgang 2 (Al2)

e
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362

Funktion af fri analog indgang

34

Denne parameter anvendes til at veelge en
funktion til et frit analogt indgangssignal:

0 = Funktionen er ikke i brug

1 = Reducerer gransen for motorstrgm

(ID107)

Dette signal justerer den maksimale
motorstrgm mellem 0 og
maksimumsgraensen, som indstilles
med ID107. Se Figur 8-26.

2 = Reducer DC-bremsestrgmmen.

DC-bremsestrgmmen kan reduceres
med det frie analoge indgangssignal
mellem nulspaending og den spaending,
der er angivet med parameteren ID507.
Se Figur 8-27.

(2.2.21,2.2.18)

A
Momentgreense

100% - oo :
Par. ID107

I Analog
I indgang

8 V/.\ Signalomrade %8 X]A NX12K61

ama 20 mA

Brugerindst. Brugerindst.

Figur 8-26. Skalering af maksimal
motorstrom
A
DC-bremse-
strgm
100% - d
Par. ID507 l
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
:
1
Fri analo
0.4 x 14 :indgangg
0 Signalomréade N><12K587

Figur 8-27. Reduktion af DC-bremsestrom

3 = Reducerer accelerations- og decelerationstider.

Accelerations- og decelerationstiden
kan reduceres med det frie analoge
indgangssignal iht. falgende formular:

Reduceret tid = indstillet acc-./dec.tid
(par.ID103, ID104; ID503) divideret med
faktor R fra Figur 8-28.

A
Faktor R

1 Fri analog
' indgang

Signalomrade NX12K59

Figur 8-28. Reduktion af accelerations- og
decelerationstider
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4 = Reducerer momentovervagnings-
greensen 4 Moment
100%
Den angivne overvagningsgranse kan | Par.D349 |
reduceres med det frie analoge
indgangssignal mellem 0 og angivet
overvagningsvardi for
momentgraense (ID349), se Figur

8-29.
3 Fri analog
“ indgang o
0 Signalomrade NXI2K80
Figur 8-29. Reduktion af moment-
overvagningsgraense
363 Valg af start-/stop logik, styrested B 3 (2.2.15]

0 DIN4: lukket kontakt = start fremad
DINS: lukket kontakt = start modsat omlgbsretning

FRE | Udgangs- Stopfunktion
frekvens (ID506)
= frilgb
i|||| |||||| !
| | | | |
I | | | |
| | | | |
| | | I |
MoD || | | | |
|

bpNG o o ] J_ _.
@ NX12K09 @

Figur 8-30. Start fremad/Start modsat omlpbsretning

@ Den forst valgte retning har hgjeste prioritet.
@ N&r DIN4 kontakten abnes, begynder omlgbsretningen at vende.

® Hvis signalerne til start fremad (DIN4) og start modsat omlgbsretning (DIN5) er
aktive pa samme tid, har signalet til start fremad (DIN4] fgrsteprioritet.

1 DIN4: lukket kontakt = start aben kontakt = stop
DINS: lukket kontakt = modsat aben kontakt = fremad
Se Figur 8-31.

e
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FRE | Udgangs- Stopfunktion
frekvens (ID506)
= frilgb

MOD

DINd —

DINS | ________l NX12K10

Figur 8-31. Start, stop, modsat omlobsretning

DIN4: lukket kontakt = start
DINS: lukket kontakt = start mulig

aben kontakt = stop
aben kontakt = start ikke mulig og

3 3-ledningsforbindelse (pulsstyring):
DIN4: lukket kontakt = startpuls
DIN5: dben kontakt = stoppuls

frekvensomformeren standser,
hvis den er i drift

(DIN3 kan programmeres til modsat-kommando)

Hvis start- og stoppulsene
er aktive pd samme tide, har
stoppulsen fgrsteprioritet

[
|

Se Figur 8-32.
FRE | Udgangs- Stopfunktion
frekvens (ID506)
= frilgb
A|I|| !
! | |
| | |
mMoD | | |
' | '
|
|
DIN4 - - -
Start :
DINS
Stop

\\ NX012K11

Figur 8-32. Startpuls/ Stoppuls.

Valgmulighederne 4 til 6 skal anvendes til at udelukke muligheden for en ugnsket start,
f.eks. nar stremmen er tilsluttet, er blevet gentilsluttet efter et stremsvigt, efter en
fejlnulstilling, efter frekvensomformeren er blevet standset pga. en Drift mulig (Drift
mulig = Falsk], eller nar styrestedet er blevet aendret. Start/Stop-kontakten skal abnes,

for motoren kan startes.
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4 DINA4: lukket kontakt = start fremad (Opadgaende rampe ngdvendig for at starte)
DINS: lukket kontakt = start modsat (Opadgdende rampe ngdvendig for at starte)

5 DIN4: lukket kontakt = start (Opadgdende rampe ngdvendig for at starte)
aben kontakt = stop
DINS: lukket kontakt = modsat
aben kontakt = fremad

6 DIN4: lukket kontakt = start (Opadgaende rampe ngdvendig for at starte)
aben kontakt = stop
DINS: lukket kontakt = start mulig
aben kontakt = start ikke mulig og omformeren standser, hvis den er i drift

Referenceskalering, minimumsveerdi, styrested B 3 (2.2.18)
Referenceskalering, maksimumsveaerdi, styrested B 3 (22.19)

Se parametrene ID303 og ID304 ovenfor.

Easy changeover 5 (2.2.37]

0 Behold reference
1 Kopier reference

Hvis Kopier referencen er valgt, er det muligt at skifte fra direkte styring til PID-styring
og tilbage igen uden at skalere referencen og den aktuelle veerdi.

Eksempel: Processen styres med en direkte frekvensreference (Styrested 1/0 B, fieldbus
eller panel] til et vist punkt, og derefter skiftes der til et styrested, hvor PID-controlleren
er valgt. PID-kontrollen begynder at vedligeholde dette punkt.

Det er ogsd muligt at flytte styrekilden tilbage til frekvensstyring. | s& fald kopieres
udgangsfrekvensen som frekvensreference. Hvis destinationskilden er
betjeningspanelet, kopieres driftsstatus (Drift/Stop, Retning og Reference).

Flytningen gar let, nar destinationskildens reference kommer fra betjeningspanelet
eller et internt motorpotentiometer (par. ID332 [PID Ref.] = 2 eller 4, ID343 [I/0 B-ref] =2
eller 4, par. ID121 [Panelref] = 2 eller 4 og ID122 [Fieldbusrefl= 2 eller 4.

Nulstilling af motorpotentiometrets hukommelse [Frekvensreference] 3567
(22232228 2213 2.2.1.16]

0 Ingen nulstilling
1 Nulstilling af hukommelsen ved standsning og afbrydelse
2 Nulstilling af hukommelsen ved afbrydelse

Nulstilling af motorpotentiometrets hukommelse [PID-reference/ 57
(2.2.29,22.1.17]

0 Ingen nulstilling
1 Nulstilling af hukommelsen ved standsning og afbrydelse
2 Nulstilling af hukommelsen ved afbrydelse

e
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371 PID-reference 2 [tillaegsreference for styrested A 7 (2.2.1.4)

Hvis indgangsfunktionen Muligger PID-reference 2(ID330)= SAND, definerer denne
parameter, hvilket styrested der veelges som PID-controllerreference.

0 =Al1-reference (klemme 2 og 3, f.eks. potentiometer)

1 =Al2-reference (klemme 5 og 6, f.eks. transducer)

2 =Al3-reference

3 =Al4-reference

4 =Pl-reference 1 fra panel

5 = Reference fra fieldbus (FBProcessDatalN3); Se kapitel 9.6

6 =Motorpotentiometer

7 =PID-reference 2 fra panel

Hvis vaerdien 6 vaelges for denne parameter, skal funktionerne Motorpotentiometer NED
og Motorpotentiometerforbindes til digitale indgange (parametrene ID417 og ID418).

372 Overvaget analog indgang 7 (2.3.2.13)

0 =Analogindgang 1 (Al1)
1 =Analogindgang 2 (Al2)

373 Overvagningsgraense for analog indgang 7 (2.3.2.14)

Hvis veerdien for den valgte analoge indgang falder/stiger under/over
overvagningsvardien (par. ID374), genererer denne funktion en meddelelse via den
digitale udgang eller releeudgangene, afthaengigt af hvilken udgang
overvagningsfunktionen til den analoge indgang (par. ID463]) er tilsluttet.

0 Ingen overvagning
1 Overvagning af nedre graense
2 Overvagning af gvre graense

374 Overvaget vaerdi af analog indgang 7 (2.3.2.15)

Veerdien af den valgte analoge indgang som skal overvages med parameter ID373.

375 Afvigelse for analog udgang 67 (2.3.5.7,2.3.3.7]
Fgj-100,0 til 100,0% til det analoge udgangssignal.

376 PID-sumreference [Styrested A direkte reference) 5 (2.2.4)

Definerer hvilken referencekilde der tilfgjes PID-controllerudgangen, hvis PID-
controlleren anvendes.

Ingen ekstra reference (Direkte PID-udgangsvaerdi)

PID-udgang + Al1 reference fra klemme 2 og 3 (f.eks. potentiometer])
PID-udgang + Al2 reference fra klemme 4 og 5 (f.eks. transducer)

PID-udgang + PID-betjeningspanelreference

PID-udgang + Fieldbus-reference (FBSpeedReference)

PID-udgang + Motorpotentiometerreference

PID-udgang + Fieldbus-reference + PID-udgang (ProcessDatalN3). Se kapitel 9.6
PID-udgang + Motorpotentiometer

NoO o M~MNWN—-LO

Hvis indstillingsvaerdi 7 vaelges for denne parameter, indstilles veerdien af parametrene,
ID319 og ID301 automatisk til 13. Se Figur 8-33.
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Hz ¢4
30,00 P \
y \ PID Max. greense . __ «
4 \ /
S U Sy N
\\‘ PID Min. graense
20,00 A
NX12k85.th8 t

Figur 8-33. PID-sumreference

Bemaerk: Maksimums- og minimumsgraenserne, som er vist pa figuren, geelder kun
PID-udgangen og ingen andre udgange.

All signalvalg 234567 (228 223 2215 22217)

Forbind signalet Al1 til en analog indgang efter eget valg med denne parameter. Laes
mere om TTF-programmeringsmetoden i kapitel 6.4.

All Joystick-hysterese é (2.2.2.8

Denne parameter definerer joystick-hysteresen mellem 0 og 20 %.

Nar joystick- eller potentiometerstyring drejes fra modsat omlgbsretning til retningen
fremad, falder udgangsfrekvensen lineart til den valgte minimumsfrekvens (joystick
/potentiometer i midterposition) og bliver liggende der, indtil joystick/potentiometer
drejes over mod fremad-kommando. Det afhanger af mangden af joystick-hysterese,
defineret med denne parameter, hvor meget joysticken/potentiometeret skal drejes for
at starte en ggning af frekvensen hen mod den valgte maksimumsfrekvens.

Hvis veerdien af denne parameter er 0, begynder frekvensen omgaende at gges lineaert,
nar joystick/potentiometer drejes imod fremadkommandoen fra midterpositionen. Nar
styringen andres fra fremad til modsat, falger frekvensen det samme mgnster bare
modsat. Se Figur 8-34.

e
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Frekvensreference
Hz A MODSAT FREMAD
50% 50%
Reference-
skalering max A
1D304 = 70Hz

Fra modsat til fremad

Max frekv. 1D102
= 50Hz

Fra fremad til modsat

Analo
] /! indgang (V/mA)

Min frekv. D101 = ! (0-10v/20mA)
Ref.skalering min 100
ID303 = OHz Par. ID321 P Par. D322

=20 % : =90 %

0% Joystick-hysterese, °
ID384 =20 %

NX12k92

Figur 8-34. Et eksempel pa joystick-hysterese. | dette eksempel er vaerdien af par. ID385
(Sovegraense] = 0

385 All sovegraense é (2.2.2.9]

Frekvensomformeren standses automatisk, hvis Al signalniveauet kommer under
sovegransen, som er defineret med denne parameter. Se ogsa par. ID386 og Figur 8-35.

Fregkvensreference
Hz A MODSAT FREMAD
50% 50%

Reference-

skalering max B

ID304 = 70Hz

Fra modsat til fremad
Max frekv. ID102 — =————— — — — — — — — — —
= 50Hz
OP STA|
Fra fremad til modsat
Analog
i indgang (V/mA)
Min frekv. ID101 = , (0-10v/20mA)
Ref. skalering min A >
ID303 = 0Hz Par. ID321 Par. 1D322
=20% Sovegreense =90 %
ID385 = 7%
Joystick-hysterese, NX12k99
ID384 =20 %

Figur 8-35. Eksempel p3 sovegraensefunktion
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Frekvensreference

Hz A MODSAT FREMAD
50% 50%

Reference-
skalering max
ID304 = 70Hz

Fra modsat til fremad

Max frekv. ID102
= 50Hz

Fra fremad til modsat

Analog
indgang (V/mA)
(0-10V/20mA)

Min frekv. ID101 =
Ref. skalering min

ID303 = OHz ID321 A A ID322
=209 ) =90 %
20% Joystick-hysterese, 0%
ID384 =20 %

NX12k95

Figur 8-36. Joystick-hysterese med minimumsfrekvens ved 35Hz

All soveforsinkelse é (22.2.10]

Denne parameter definerer det tidsrum, i hvilket det analoge indgangssignal skal
forblive under sovegransen, fastsat med parameter ID385 for at standse
frekvensomformeren.

Al2 signalvalg 234567 (229 2221,223.1)

Forbind signalet Al2 til en analog indgang efter eget valg med denne parameter. Laes
mere i om TTF-programmeringsmetoden i kapitel 6.4.

Minimumsveaerdi for referenceskalering af Al2? 6 (2.2.3.6)
Maksimumsveaerdi for referenceskalering af Al2 é (2.2.3.7)

Yderligere referenceskalering. Hvis veerdierne for bade ID393 og ID394 er nul, slas
skalering fra. Minimums- og maksimumsfrekvenser bruges til skalering. Se parameter-
ID 303 og 304.

Al2 Joystick-hysterese é (2.2.3.8)
Denne parameter definerer joystickets dgde zone mellem 0 og 20 %.
Se ID384.

Al2 Sovegraense é (2.2.3.9]

Frekvensomformeren stoppes, hvis Al-signalniveauet falder under det Soveniveau, der
er angivet ved denne parameter. Se ogsa par. ID397 og Figur 8-35.
Se ID385.

e
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397 A/l2 Soveforsinkelse é [2.2.3.10)

Denne parameter definerer den tid, som det analoge indgangssignal skal blive under
den sovegraense, der er angivet ved sovegransen for parameteren Al2 (ID396) for at
stoppe frekvensomformeren.

399 Skalering af stromgraense é (2.2.6.1]
0 = Ikke i brug
1=AlI
2 =Al2
3=AI3
4=Al4

5 = Fieldbus (FBProcessDatalN2J; Se kapitel 9.6

Dette signal justerer den maksimale motorstrgmstryke mellem nul og
motorstrgmgraensen (ID107).
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400

40171

Skalering af DC-bremsestrom

Se indstillingsmulighederne under
par. ID399.

DC-bremsestrgmmen kan reduceres
med det frie analoge indgangssignal
mellem nulspaending og den
spaending, der er angivet med
parameteren [D507. Se Figur 8-37.

6 (2.2.6.2]

A

100% -
Par. ID507

0,4 Iy 1

DC-bremse-
Strom

: Fri analog
jindgang

Signalomrade

»
-

NX12K58

Figur 8-37. Skalering af DC-bremsestrom

Skalering af accelerations- og decelerationstider

Se par. ID399.

Accelerations- og decelerationstider
kan reduceres med det frie analoge
indgangssignal iht. den fglgende
formular:

Reduceret tid = acc.-/dec.-tid (par.
ID103, ID104; ID502, ID503) divideret
med faktor R fra Figur 8-38.

Det analoge indgangsniveau nul
svarer til rampetider, der er angivet
via parametre. Maksimumsniveau
betyder en tiendedel af den vaerdi, der
er angivet af parameteren.

é (2.2.6.3]

A
Faktor R

Fri analog
indgang

Signalomrade

-

NX12K59

Figur 8-38. Reduktion af accelerations- og
decelerationstider

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com
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402 Skalering af moment-overvagningsgraense 6 (2.2.6.4)
Se ID399.
4 Moment-
Den indstillede momentovervag- greense
ningsgranse kan reduceres med % |
det frie analoge indgangssignal Par. ID349

mellem 0 og den indstillede 3
overvagningsgraense, ID349. Se 3
Figur 8-39. |

3 Fri analog
i indgang
0 Signalomrade NXI2KED
Figur 8-39. Reduktion af momentovervagningsgraense
403 Startsignal 1 é (2.2.7.1]

Signalvalg 1 for start-/stoplogik
Standardprogrammering A.1.

404 Startsignal 2 é (2.2.7.2)

Signalvalg 2 for start-/stoplogik
Standardprogrammering A.2.

405 Ekstern fejl [lukket] 67 (22711, 2264)

Kontakt lukket: Der vises en fejl (F51), og motoren stoppes.

406 Ekstern fejl [§ben] 67 (22712 2265]
Kontakt aben:  Der vises en fejl (F51), og motoren stoppes.
407 Drift mulig 67 (22.7.3 2.2.6.6]

Kontakt &ben:  Start af motor ikke mulig
Kontakt lukket: Start af motor mulig
Frekvensomformeren stoppes i henhold til den valgte funktion i par. ID506. Follower-
drevet vil altid kgre i frilgb til stop.
408 Valg af accelerations-/decelerationstid 67 (22.7.13 2.2.6.7)
Kontakt dben:  Accelerations-/Decelerationstid 1 valgt
Kontakt lukket: Accelerations-/Decelerationstid 2 valgt

Angiv accelerations-/decelerationstider med parametrene ID103 og ID104, og angiv de
alternative rampetider med ID502 og ID503.

409 Styring fra l/0-klemme 67 (22718 2268

Kontakt lukket: Tvinger styrested til I/0-klemme
Denne indgang har hgjere prioritet end parametrene ID410 og ID411.
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Styring fra panel 67 (2.2.7.19,2.2.6.9]

Kontakt lukket: Tvinger styrested til panel
Denne indgang har hgjere prioritet end parameteren ID411 men lavere prioritet end
ID409.

Styring fra fieldbus 67 (2.2.7.20,2.2.6.10]

Kontakt lukket: Tvinger styrested til fieldbus
Denne indgang har har lavere prioritet end parametrene ID409 og ID410.

Bemaerk: Nar der sker en tvangsaendring af styrestedet, anvendes de veerdier af
start/stop, omlgbsretning og reference, som er indstillet pa det pageeldende styrested.
Veerdien af parameter ID125 (styrested = betjeningspanel) aendrer sig ikke.

Nar indgangen abner, vaelges styrestedet iht. panelstyringsparameter 1D125.

Modsat omlabsretning 67 (22.7.4,2.2.6.17]

Kontakt aben:  Retning fremad
Kontakt lukket: Modsat omlgbsretning
Denne kommando er aktiv, nar Startsignal 2 (ID404) bruges til andre formal.

Jogginghastighed 67 (22.7.16, 2.2.6.12)

Kontakt lukket: Jogginghastighed valgt som frekvensreference
Se parameter |ID124.
Standardprogrammering: A.4.

Nulstilling af fejl 67 (2.2.7.10,2.2.6.13]
Kontakt lukket: Alle fejl nulstilles.

Acceleration/Deceleration forbudt 67 [2.2.7.14,2.2.6.14)

Kontakt lukket: Ingen acceleration eller deceleration mulig, for kontakten er &ben.

DC-bremsning 67 (2.2.7.15,2.2.6.15]

Kontakt lukket: | Stop-tilstand arbejder DC-bremsningen, indtil kontakten abnes.
Se ID1080.

Motorpotentiometer NED 67 (2.2.7.8 2.2.6.16)
Kontakt lukket: Motorpotentiometerreferencen S/ENKES indtil kontakten er aben.

Motor potentiometer OP 67 (2.2.7.9 226.17]

Kontakt lukket: Motorpotentiometerreferencen @GES indtil kontakten er &ben.

Fast hastighed 1 6 (2.2.7.5]
Fast hastighed 2 6 (2.2.7.6)
Fast hastighed 3 6 (2.2.7.7]

Digitale indgangsvalg til aktivering af faste hastigheder.

e
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422 Valg mellem Al7 og Al2 é (22.7.17]

Nar vaerdien 14 er angivet for parameteren ID117, giver denne parameter dig mulighed
for at veelge enten Al1- eller Al2-signal som frekvensreference.

423 Startsignal til A 7 (2.2.6.7]

Startkommando fra styrested A.
Standardprogrammering: A.1

424 Startsignal til B 7 (2.2.6.2)

Startkommando fra styrested B.
Standardprogrammering: A.4

425 Valg af styrested A/B 7 (2.2.6.3)

Kontakt aben:  Styrested A
Kontakt lukket: Styrested B
Standardprogrammering: A.6

426 Autoskift 1 interlock 7 (22.6.18)

Kontakt lukket: Interlock af autoskift drev 1 eller hjelpedrev 1 aktiveret.
Standardprogrammering: A.2.

427 Autoskift 2 interlock 7 (22.6.19]

Kontakt lukket: Interlock af autoskift drev 2 eller hjelpedrev 2 aktiveret.
Standardprogrammering: A.3.

428 Autoskift 3 interlock 7 (2.2.6.20]

Kontakt lukket: Interlock af autoskift drev 3 eller hjelpedrev 3 aktiveret.

429 Autoskift 4 interlock 7 (2.2.6.27]
Kontakt lukket: Interlock af autoskift drev 4 eller hjaelpedrev 4 aktiveret.

430 Autoskift 5 interlock 7 (22.6.22]

Kontakt lukket: Interlock af autoskift drev 5 eller hjelpedrev 5 aktiveret.

4317 PID-reference 2 7 [2.2.6.23)

Kontakt &ben: PID-controllerreference valgt med parameter ID332.
Kontakt lukket: PID-controller panelreference 2 valgt med parameter ID371.

432 Klar 67 (2.3.3.1,23.1.7]

Frekvensomformeren er Klar til drift.

433 Drift 67 (2332, 231.2)

Frekvensomformeren er i drift (motor kgrer).
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Fejl 67 (2.3.3.3 23.1.3]

Der er opstaet en fejludkobling.

Inverteret fejl 67 (2.3.3.4,2.3.1.4)
Der er ikke sket fejludkobling.

Advarsel 67 (2.3.3.5,2.3.1.5]

Generelt advarselssignal.

Ekstern fejl eller advarsel 67 (2.3.3.6,2.3.1.6)

Fejl eller advarsel afhangigt af parameter ID701.

Referencefejl eller advarsel 67 (2.3.3.7,2.3.1.7]

Fejl eller advarsel afhaengigt af parameter ID700.

Advarsel om overtemperatur i omformer 67 (2338 2.3.1.8/

Kolepladens temperatur overstiger advarselsgraensen.

Modsat omlpbsretning 67 (2.3.3.9, 2.3.1.9]

Kommando til modsat omlgbsretning er valgt.

Upnsket retning 67 (2.3.3.10,2.3.1.10]

Motorens omdrejningsretning afviger fra den gnskede.

Hastighed naet 67  [23311,231.11)

Udgangsfrekvensen har ndet den indstillede reference.
Hysteresen er lig med motorens nominelle slip i induktionsmotorer og lig med 1,00 Hz i
PMS-motorer.

Jogginghastighed 67 (23312, 2.3.1.12)
Jogginghastighed er valgt.

l/0-styrested aktivt 67 (23313, 2.3.1.13)

I/0-klemmen er det aktive styrested.

Ekstern bremsestyring 67 (2.3.3.14,2.3.1.14]
Styring af ekstern bremse TIL/FRA. Se kapitel 9.1 for detaljer.

Eksempel: RO1 pa OPT-A2-kort:
Bremsefunktion TIL: Klemmerne 22-23 er lukkede (releeet er stramfgrende).
Bremsefunktion FRA: Klemmerne 22-23 er dbne (relaeet er ikke strgmfgrende).

Bemaerk: Nar stremmen fjernes fra betjeningspanelet, abner klemmerne 22-23.

N&r Master/follower-funktionen benyttes, vil follower-drevet abne bremsen samtidig med
master-drevet, selv om follower-drevets betingelser for abning af bremsen ikke er opfyldt.

e
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Ekstern bremsestyring, inverteret 67 [2.3.3.15,2.3.1.15)
Styring af ekstern bremse TIL/FRA. Se kapitel 9.1 for detaljer.
Eksempel: RO1 pd OPT-A2-kort:

Bremsefunktion TIL: Klemmerne 22-23 er lukkede (relaet er ikke strgmfgrende).
Bremsefunktion FRA: Klemmerne 22-23 er abne (relaeet er stramfgrende).

Bemaerk: Nar strammen fjernes fra betjeningspanelet, abner klemmerne 22-23.

Nar Master/follower-funktionen benyttes, vil follower-drevet abne bremsen samtidig
med master-drevet, selv om follower-drevets betingelser for dbning af bremsen ikke er
opfyldt.

Overvagning af udgangsfrekvensgraense 1 67 [2.3.3.16, 2.3.1.16)
Udgangsfrekvensen gar ud over de indstillede gvre/nedre overvagningsgraenser (se
parametrene ID315 og ID316)

Overvagning af udgangsfrekvensgraense 2 67 (23317, 2.3.1.17)
Udgangsfrekvensen gar ud over de indstillede gvre/nedre overvagningsgranser (se
parametrene ID346 og ID347)

Overvagning af referencegraense 67 [23.3.18 2.3.1.18)

Den aktive reference gar ud over de indstillede gvre/nedre overvagningsgraenser (se
parametrene ID350 og ID351).

Overvagning af temperaturgraense 67 (23319, 2.3.1.19)
Frekvensomformerens kglepladetemperatur gar ud over de indstillede
overvaningsgraenser (se parametrene 1D354 og 1D355).

Overvagning af momentgranse 67 [2.3.3.20, 2.3.1.20)
Motormomentet gar ud over de indstillede overvagningsgranser (se parametrene ID348
og ID349).

Termistor-fejl eller advarsel 67 (2.3.3.21,2.3.1.21]
Motortermistoren starter et overtemperaturssignal, som kan ledes til en digital udgang.
BEMARK! Denne funktion kraever en omformer, der er forsynet med en termistor-
indgang.

Aktivering af motorregulator 67 [2.3.3.23 2.3.1.23)

En af greenseregulatorerne (f.eks. stremgranse, momentgranse) er blevet aktiveret.
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Fieldbus digital indgang 1 67 (2.3.3.24, 2.3.1.24]
Fieldbus digital indgang 2 67 [2.3.3.25, 2.3.1.25)
Fieldbus digital indgang 3 67 [2.3.3.26, 2.3.1.26]

Dataene fra fieldbus (Fieldbus-kontrolord) kan ledes til frekvensomformerens digitale
udgange. Se fieldbus-vejledningen for yderligere oplysninger. Se ogsa ID169 og ID170.
Styring af Autoskift 1/Hjaelpedrev 1 7 (2.3.1.27]

Styresignal til autoskift/hjeelpedrev 1.

Standardprogrammering: B.1

Styring af Autoskift 2/Hjaelpedrev 2 7 (2.3.1.28)

Styresignal til autoskift/hjeelpedrev 2.

Standardprogrammering: B.2

Styring af Autoskift 3/Hjaelpedrev 3 7 (2.3.1.29)

Styresignal til autoskift/hjeelpedrev 3. Hvis der anvendes tre (eller flere) hjeelpedrev,
anbefales det ogsa at slutte nr. 3 til en releeudgang. Da OPT-A2-kortet kun har to
releeudgange, tilrades det at kgbe et I/0-udvidelseskort med ekstra releeudgange (f.eks.
Vacon OPT-B5).

Styring af Autoskift 4/Hjaelpedrev 4 7 (2.3.1.30)

Styresignal til autoskift/hjeelpedrev 4. Hvis der anvendes tre (eller flere) hjeelpedreyv,
anbefales det ogsa at slutte nr. 3 og 4 til en releeudgang. Da OPT-A2-kortet kun har to
releeudgange, tilrades det at kgbe et I/0-udvidelseskort med ekstra releeudgange (f.eks.
Vacon OPT-B5).

Styring af Autoskift 5 7 (2.3.1.37]

Styresignal til autoskiftdrev 5.

Overvagningsgraense for analog indgang 67 [2.3.3.22,2.3.1.22)

Det valgte analoge indgangssignal gar ud over de indstillede overvagningsgranser (se
parametrene ID372, ID373 og ID374).

Signalvalg for den analoge udgang 1 234567 (2.3.1,235.1,233.1)
Forbind signalet AO1 til en analog udgang efter eget valg med denne parameter, Laes
mere om TTF-programmeringsmetoden i kapitel 6.4.

Signalvalg for den analoge udgang 2 234567 (2.3.12,23.22,2.3.6.1,
2.3.4.7)

Forbind signalet AO2 til en analog udgang efter eget valg med denne parameter, Laes
mere om TTF-programmeringsmetoden i kapitel 6.4.

e
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472 Funktion af analog udgang 2 234567 [2.3.13, 2323 2.3.6.2,2.3.4.2)
473 Filtertid for analog udgang 2 234567 (2.3.14,2.3.24, 2.3.6.3, 2.3.4.3]
474 Invertering af analog udgang 2 234567 [2.3.15,2.3.25, 2.3.6.4, 2.3.4.4]
475 Minimum for analog udgang 2 234567 [2.3.16,2.3.26, 2.3.6.5, 2.3.4.5]
476 Skalering af analog udgang 2 234567 (2.3.17,2.3.27,2.3.6.6, 2.3.4.6]

Laes mere om disse fem parametre under de tilsvarende parametre for den analoge
udgang 1 pa side 142 til 144.

477 Afvigelse for analog udgang 2 67 (2.3.6.7,2.3.4.7)
Laeg fra -100,0 til 100,0 % til den analoge udgang.

478 Signalvalg for digital udgang 3 67 (23.7.1,2.35.1)
Se |ID464.
479 Funktion af analog udgang 3 67 (2372, 2352)

Denne parameter vaelger den gnskede funktion for det analoge udgangssignal. Se ID307.

480 Filtertid for analog udgang 3 67 (23.7.3 2.3.5.3]

Definerer filtreringstiden for det analoge udgangssignal. Hvis denne parametervaerdi
angives 0, vil filtrering blive deaktiveret. Se ID308.

48171 Invertering af analog udgang 3 67 (2.3.7.4,2.3.5.4)

Inverterer det analoge udgangs- signal. Se ID309.

482 Minimum for analog udgang 3 67 [2.3.7.5, 2.3.5.5]

Definerer minimumssignalet til enten 0 mA eller 4 mA (levende nul). Se ID310.
483 Skalering af analog udgang 3 67 (2.3.7.6,2.3.5.6]

Skaleringsfaktor for analog udgang. Veerdien 200 % vil fordoble udgangen. Se ID311.
484 Afvigelse for analog udgang 3 67 (23.7.7,2.3.5.7)

Foj -100,0 til 100,0% til det analoge udgangssignal. Se ID375.
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Skalering af motormomentgranse 6 (2.2.6.5]

0 = Ikke i brug \

1=AlI A Momentgranse

2=AI2 100%

3=AI3 rmm e !
4 = Al Par. ID349

5 = Fieldbus

(FBProcessDatalN2), 3
se kapitel 9.6. |

: Analog
rindgang

-
-

Signalomrade NX12K118

Figur 8-40. Skalering af motormomentgraense

Signalvalg for digital udgang 1 é 2.3.1.1

Forbind det forsinkede signal DO1 til en digital udgang efter eget valgt med denne
parameter. Laes mere om TTF-programmeringsmetoden i kapitel 6.4. Funktion for
digital udgang kan inverteres ved brig af styringsoptioner, par. ID1084.

Digital udgang 1 slutteforsinkelse 6 (2.3.1.3
Digital udgang 1 afbrydeforsinkelse 6 (2.3.1.4]

Med disse parametre indstilles slutte- og afbrydeforsinkelser for digitale udgange.

Signal programmeret til
digital udgang

DOL1 eller DO2 udgang

—n [ E—
Slutte- Afbryde-
forsinkelse forsinkelse

NX12k102

Figur 8-41. Slutte- og afbrydeforsinkelser for de digitale udgange 1 og 2.

Signalvalg for digital udgang 2 é 2.3.2.1]

Se ID486.

Funktion af digital udgang 2 6 (2.3.2.2)
Se ID312.

Digital udgang 2 slutteforsinkelse é (2.3.2.3]
Digital udgang 2 afbrydeforsinkelse é (2.3.2.4]

Med disse parametre kan du angive til- og fra-forsinkelser for de digitale udgange.
Se parametrene ID487 og ID488.

e
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493 Juster indgang

A Justerings-
flHz maximum
Med denne parameter kan Justeret ID495 = 10%

man vaelge det signal, som 44Hz
motorens frekvensreference
finjusteres efter. 40HzZ

Ikke i brug
Analog indgang 1 Justerings-
Analog indgang 2 minimum
Analog indgang 3 D494 = 10%
Analog indgang 4
Signal fra fieldbus R
LFBIzrcEc;estatalN]; se Analog indgang
apitel 9.6 og
parametergruppe G2.9. NX12K108

Justering 0 %

36Hz

OO N—-=O

Figur 8-42. Et eksempel pa tilpasning af indgang

494 Tilpasningsminimum 6 (2.2.1.5)
495 Tilpasningsmaksimum é (2.2.1.6]

Disse parametre definerer et minimum og et maksimum for justering af signaler. Se
Figur 8-42. BEM/ARK! Justeringen udfgres pa basisreferencesignalet.

496 Valg af parametersaet 1/parametersat 2 6 (2.2.7.21)

Med denne parameter kan man vaelge mellem parametersat 1 og parametersaet 2.
Indgangen til denne funktion kan vaelges fra en hvilken som helst slot. Proceduren for at
vaelge mellem saettene er forklaret i betjeningsmanualen. Brugervejledningen til
produktet indeholder en beskrivelse af, hvordan der vaelges mellem szettene.

Digital indgang = FALSK:

- Sat 1 indlaeses som det aktive saet
Digital indgang = SAND:

- Sat 2 indlaeses som det aktive saet

Bemaerk: Parametervardierne gemmes kun, hvis der vaelges P8.3.7 Parameter sets
Store Set 1 eller Store Set 2i Systemmenuen eller fra NCDrive: Drive > Parameter Sets.

498 Startpulshukommelse 3 (2.2.24]

Veerdien af denne parameter afggr, om den aktuelle status pa DRIFT kopieres, nar der
skiftes styrested fra A til B eller omvendt.

0 = Driftsstatus kopieres ikke
1 = Driftsstatus kopieres

Fer denne parameter kan have nogen effekt, skal parametrene ID300 og ID363 vaere
indstillet til vaerdien 3.
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Accelerations/Decelerationsrampe 1-form 234567 (2.4.7)
Accelerations-/Decelerationsrampe 2-form 234567 (2.4.2)

Begyndelsen og slutningen pa accelerations- og decelerationsramperne kan udjavnes
med disse parametre. Indstillingsveerdi 0 giver en lineser rampeform, som ggr, at ac-
celerationen og decelerationen reagerer omgaende pa a&ndringer i referencesignalet.
Indstillingsveerdi 0,1...10 sekunder for denne parameter giver en S-formet
acceleration/deceleration. Accelerationstiden fastsaettes med parametrene ID103/ID104
(ID502/1D503).

Disse parametre bruges til at reducere den mekaniske nedslidning og stremspidser, nar
referencen aendres.

A [HZ]

ID103, ID104 ___
(ID502, ID503)

ID500 (ID501) [t

>
NX12K20

Figur 8-43. Acceleration/Deceleration [S-formet/

234567 (2.4.3)
234567 (2.4.4)

Disse veerdier svarer til den tid, der kraeves for at udgangsfrekvensen kan accelerere fra
den indstillede minimumsfrekvens til den indstillede maksimumsfrekvens (par. ID102).
Vaerdierne gor det muligt at indstille to forskellige saet accelerations-/decelerationstider
i en applikation. Det aktive szt kan vaelges med det programmerbare signal DIN3 (par.
ID301).

Accelerationstid 2
Decelerationstid 2

Bremsechopper 234567 (2.4.5]

0 = Ingen bremsechopper

1 = Bremsechopperibrug og testet i drift. Kan ogsa testes i KLAR-tilstand
2 = Ekstern bremsechopper (ingen test)

3 = Anvendt og testet i KLAR-tilstand og i drift

4 = Anvendtidrift (ingen test)

Nar frekvensomformeren far motoren til at decelerere, bliver inertien fra motoren og
belastningen ledt ind i den eksterne bremsemodstand. Dette muligggr, at frekvens-
omformeren kan fa belastningen til at decelerere med et moment svarende til accelera-
tionen (forudsat at den korrekte bremsemodstand er valgt).
Bremse-choppertest-tilstanden genererer en impuls til modstanden hvert sekund. Hvis
impulssvaret er forkeret (modstand eller chopper mangler), generers fejl F12.

Se den sarskilte installationsmanual til bremsemodstande.

e
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505 Startfunktion (2.4.6]
Rampe:
0 Frekvensomformeren starter fra 0 Hz og accelererer til den indstillede refe-

rencefrekvens inden for den fastsatte accelerationstid. (Belastningsinerti eller
startfriktion kan forarsage forleengede accelerationstider.)

Flyvende start:

1 Frekvensomformeren kan starte i en motor, der er i drift, hvis motoren
pafgres sma impulser, og der derefter sgges efter den frekvens, der svarer til
den hastighed, som motoren kgrer med. Sggningen begynder fra maksi-
mumsfrekvensen hen imod den aktuelle frekvens, indtil den korrekte vaerdi er
fundet. Derefter accelereres/decelereres udgangsfrekvensen, indtil den
indstillede referenceveerdi er ndet i henhold til de indstillede accelerations-/
decelerationsparametre.

Anvend flyvende start, hvis motoren kgrer frilgb, nar der gives startsignal. Ved
brug af flyvende start er det muligt at starte motoren fra den aktuelle
hastighed uden at tvinge hastigheden til nu, fgr der rampes til reference.

Betinget flyvende start:

2 Ved brug af denne tilstand er det muligt at koble motoren fra og til fra
frekvensomformeren, selv om Start-kommandoen er aktiv. Ved gentilkobling
af motoren, vil omformeren fungere som beskrevet i valg 1.

506 Stopfunktion (2.4.7]
Frilgb:
0 Motoren kgrer frilgb frem til en standsning uden nogen styring fra

frekvensomformeren efter at stopsignalet er givet.

Rampe:

1 Efter stopkommandoen decelerer motorens hastighed i henhold til de
definerede decelerationsparametre til nulhastighed.
Hvis den regenererede energi er hgj, vil det muligvis vaere ngdvendigt at bruge
en ekstern bremsemodstan for at stoppen inden for den angivne
decelerationstid.

Normalt stop: Rampe/Drift mulig-stop: Frilgb

2 Efter stopsignalet decelererer motoren i henhold til de indstillede
decelerationsparametre. Men nar Drift mulig er valgt, kgrer motoren frilgb til
en standsning uden nogen styring fra frekvensomformeren.

Normalt stop: Frilgb/ Drift mulig-stop: rampe

3 Motoren kgrer frilgb frem til en standsning uden nogen styring fra
frekvensomformeren. Men nar Drift mulig er valgt, decelererer motoren i
henhold til de indstillede decelerationsparametre. Hvis den regenererede
energi er hgj, kan det vaere ngdvendigt at anvende en ekstern
bremsemodstand for at fa en hurtigere deceleration.
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507 DC-bremsestrom 234567 [2.4.8)

Definerer den strgm, der fgres ind i motoren under DC-bremsning. DC-bremsen i stop-
tilstand vil kun bruge en tiendedel af denne parametervaerdi.

Denne parameter bruges sammen med par. ID516 til at mindske den tid, der gar, fgr
motoren kan producere maksimummoment ved opstart.

508 DC-bremsetid ved stop 234567 (2.4.9)

Definerer om bremsning er sat til TIL eller FRA samt DC-bremsens bremsetid, nar
motoren standser. DC-bremsens funktion afhaenger af stopfunktionen, parameter

ID506.
0 DC-bremse ikke i brug
>0 DC-bremsen er i brug, og dens funktion afhaenger af stopfunktionen, (param.

ID506). DC-bremsetiden fastsaettes med denne parameter.

Par. ID506 = 0: Stopfunktion = Frilgb:

Efter en stopkommando kgrer motoren frilgb til en standsning uden nogen styring fra
frekvensomformeren.

Ved at forsyne motoren med jeevnstrem kan motoren standses vha. elektricitet pa
kortest mulig tid uden anvendelse af en ekstern bremsemodstand.

Bremsetiden skaleres i henhold til frekvensen nar DC-bremsningen begynder. Hvis
frekvensen er > motorens nominelle frekvens, bestemmer vaerdien, der er indstillet i
parameter ID508, bremsetiden. Hvis frekvensen er <10 % af den nominelle, er
bremsetiden 10 % af den vaerdi, der er indstillet i parameter ID508.

A A

\
fout fout

fn fn 4

AN Udgangsfrekvens

<
N Motorhastighed

N
\\\ Udgangsfrekvens
N

N Motorhastighed
DC-bremse TIL N 0,1 xfn __—

/ t 14— DC-bremse TIL .

| t=1xPar. ID508 | \ .| t=0,1x Par. ID508
- > ‘ >

DRIFT DRIFT
STOP

STOP

NX12K21

Figur 8-44. DC-bremsetid, nar Stop-tilstand = Frilob.
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509
510
57171
5712
5713
574

575

576

Par. ID506 = 1: Stopfunktion = Rampe:

Efter stopkommandoen reduceres | [ \ ____ Motorhastighed
motorens hastighed i henhold til indstil- N\
lingen af decelerationsparametrene |
hurtigst muligt til den hastighed, der er

defineret med parameter ID515, hvor DC-
opbremsningen begynder. !
par. ID515 [ --------+--------

Udgangsfrekvens

DC-bremse

Hvis inertien er hgj, anbefales det at
anvende en ekstern bremsemodstand for t

at opna en hurtigere deceleration. Se ' t=Par. IDS08

Figur 8-45. DRIFT

STOP NX12K23

Figur 8-45. DC-bremsetid nar Stoptilstand = Rampe

Forbudt frekvensomrade 1; nedre graense 23457 [2.5.1)
Forbudt frekvensomrade 1; pvre graense 23457 (2.5.2)

Forbudt frekvensomrade 2; nedre graense 3457 (2.5.3)
Forbudt frekvensomrade 2; pvre graense 3457 (2.5.4)
Forbudt frekvensomrade 3; nedre graense 3457 (2.5.5]
Forbudt frekvensomrade 3; pvre graense 3457 (2.5.6]
| nogle systemer kan det veere ngd-

vendigt at undga visse frekvenser pga. 1 Udgangs-

mekaniske resonansproblemer. Med frekvens [Hz]

disse parametre er det muligt at
afgraense tre forbudte frekvensomrader | """ """ """ 777" “ -1
“skip-frekvenser”. Se Figur 8-46. ’

ID509 | ID510
ID511 | ID512
ID513 | ID514

| |
: : Reference [Hz]
T T »

NX12K33

Figur 8-46. Eksempel pé indstilling af forbudt
frekvensomréde.

DC-bremsetid ved stop 234567 (2.4.10)

Udgangsfrekvensen ved hvilken DC-bremsen szettes ind. Se Figur 8-46.

DC-bremsetid ved start 234567 (24.17)

DC-bremse aktiveres, nar startkommandoen gives. Denne parameter definerer, hvor lang tid
motoren tilfgres jaevnstrgm, fgr accelerationen begynder.

DC-bremsestrgm bruges ved start for at formagnetisere motoren, fgr den kgrer. Dette vil
forstaerke momentet ved starten. Den ngdvendige tid afhaenger af motorens stgrrelse og
varierer mellem 100 ms og 3 sekunder. En stgrre motor kraever leengere tid. Se par. ID507.
BEM/RK! Nar der bruges flyvende start (se par. ID505) som startfunktion, deaktiveres
DC-bremsen ved start.
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Skaleringsomradet for acc.-/dec.rampehastighed inden for graenserne af forbudte
frekvenser 23457 (253 2.5.7)

Definerer accelerations-/decelerationstiden nar udgangsfrekvensen ligger inden for
granserne af de valgte forbudte frekvensomrader (parametrene ID509 og ID514).
Rampehastigheden (den valgte accelerations-/decelerationstid 1 eller 2) multipliceres
med denne faktor. Eksempel: Veerdien 0,1 gor accelerationstiden 10 gange kortere end
uden for graenserne af det forbudte frekvensomrade.

fout [Hz]
e
7
Rd
R
Par. ID518 = 0,2 /./
e
R
R
Par. ID510 [ ==~ === - mmmmmss oo
(ID512; ID514) ot
R
s
Par. ID509 | -~ - - - - - oo .~ Par. ID518 = 1,2
(ID511; ID513)
Time [s]
NX12k81

Figur 8-47. Skalering af rampehastighed inden for det forbudte frekvensomrade

234567 (2.4.13]

Definerer strgmvaerdien af fluxbremsen. Indstillingsomradet for veerdien afhaenger af
den anvendte applikation.

Fluxbremsestrom

234567 (2.4.12)

| stedet for bremsning ved jeevnstrgm er fluxbremsning en god made at forgge bremse-
kapaciteten i tilfeelde, hvor der ikke kreeves yderligere bremsemodstande.

Nar det er ngdvendigt at bremse, reduceres frekvensen, og fluxen i motoren gges,
hvilket til gengaeld gger motorens bremsekapacitet. | modsatning til DC-bremsning
forbliver motorhastigheden styret under bremsningen.

Fluxbremse

Fluxbremsen kan indstilles til TIL eller FRA.

0 = Fluxbremse FRA
1 = Fluxbremse TIL

Bemaerk: Fluxbremsning konverterer energi til varme ved motoren ma ikke anvendes
kontinuerligt, da dette vil kunne forarsage motorskader.

Motorstyringstilstand 2 6 (2.6.12]

Med denne parameter kan der indstilles en anden motorstyringstilstand. Hvilken
tilstand der anvendes, fastsaettes med parameter ID164.

Se parameter ID600 for at fa indstillingsmulighederne.

BEM/RK! Motorstyringstilstanden kan ikke andres fra dben slgjfe til lukket slgjfe og
omvendt, mens omformeren er i DRIFT-tilstand.

e
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530 Inching-reference 1 6 (2.2.7.27]
531 Inching-reference 2 é (2.2.7.28)

Disse indgange aktiverer inching-reference, hvis inching er aktiveret.

BEMZRK: Indgangene starter ogsd omformeren, hvis de er aktiveret, og hvis der
ikke er en driftsanmodningskommando fra et andet sted.

Der bruges negativ reference til omvendt retning (se parameter ID1239 og ID1240).

Parameteren er kun tilgeengelig for NXP-omformere.

532 Aktiver inching é (2.2.7.26)
Inching er en kombination af en startkommando og faste hastigheder (ID1239) med en
rampetid (ID533).

Hvis du bruger inching-funktioenn, skal indgangsvardien veere SAND angivet med et
digitalt signal eller ved indstilling af veerdien for parameteren til 0.2. Parameteren er
kun tilgengelig for NXP-omformere.
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600 Motorstyringstilstand 234567 (2.6.1]
Applik. . 4 5
Valg

0 NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS

1 NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS

2 Ikke Ikke Ikke Ikke NXS/P Ikke
anvendt anvendt anvendt anvendt anvendt

3 NXP NXP NXP NXP NXP Ikke
anvendt

4 Ikke Ikke Ikke Ikke NXP Ikke
anvendt anvendt anvendt anvendt anvendt

Tabel 8-13. Valgmuligheder for motorstyringstilstand i forskellige applikationer

Valgmuligheder:

0

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com

Frekvensstyring:

Hastighedsstyring:

Momentstyring

Omformerens frekvensreference indstilles til
udgangsfrekvens uden kompensation for slip. Motorens
faktiske hastighed defineres endeligt af
motorbelastningen.

Omformerens frekvensreference indstilles til motorens
hastighedsreference. Motorhastigheden forbliver den
samme uanset motorbelastningen. Der kompenseres for
slip.

Hastighedsreference bruges som en maksimal
hastighedsgreaense, og motoren producerer moment inden
for hastighedsgransen for at n& momentreferencen.

Hast.styring (lukket slgjfe)

Omformerens frekvensreference indstilles til motorens
hastighedsreference. Motorhastigheden forbliver den
samme uanset motorbelastningen. | styringstilstanden
lukket slgjfe bruges feedback-signalet for hastigheden til
at na den bedst mulige ngjagtighed for hastigheden.

Momentstyring (lukket slgjfe]

Hastighedsreferencen bruges som den maksimale
hastighedsgreense, der afhaenger af CL for momentets
hastighedsgraense (ID1278), og motoren producerer
moment inden for hastighedsgraensen for at opna
momentreferencen. | styringstilstanden lukket slgjfe
bruges feedback-signalet for hastigheden til at na den
bedst mulige ngjagtighed for momentet.

e
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601 Switchfrekvens 234567 [2.6.9]

Man kan minimere motorstgj ved at anvende en hgj switchfrekvens. Nar
switchfrekvensen gges, reduceres frekvensomformerenhedens kapacitet. Det anbefales
at bruge en lavere frekvens, nar motorkablet er langt, for at minimere den kapacitive
strem i kablet.

Denne parameters veerdiomrade afhanger af frekvensomformerens stgrrelse:

Type Min. [kHz] Max. [kHz] Standard [kHz]
0003—0061 NX_5
0003—0061 NX_2 1.0 16,0 10,0
0072—0520 NX_b 1,0 10,0 3,6
0041—0062 NX_6 1.0 6.0 15

0144—0208 NX_6

Tabel 8-14. Starrelsesathaengige switchfrekvenser

Bemaerk! Den aktuelle switchfrekvens kan muligvis reduceres til 1,5 kHz ved brug af
funktioner til styring af termik. Dette skal overvejes ved brug af sinusfiltre eller andre
udgangsfiltre med lav resonansfrekvens. Se parameter ID1084 og ID655.

602 Feltsvakningspunkt 234567 (2.6.4]

Feltsvaekningspunktet er den udgangsfrekvens, ved hvilken udgangsspaendingen nar
spaendingen pa feltsvaekningspunktet (ID603).

603 Spaending ved feltsvaekningspunktet 234567 (2.6.5]

Over frekvensen ved feltsvaekningspunktet forbliver udgangsspandingen pa den
indstillede maksimumsvaerdi. Under frekvensen ved feltsvaekningspunktet afhanger
udgangsspaendingen af indstillingerne af U/f-kurvens parametre. Se parametrene
ID109, ID108, ID604 og 1D605.

Nar parametrene ID110 0og ID111 2.1.7 (motorens nominelle spaending og nominelle
frekvens) er indstillede, indstilles parametrene ID602 og ID603 automatisk til de
tilsvarende vaerdier. Hvis der gnskes forskellige veerdier for feltsveekningspunktet og
den maksimale udgangsspaending, skal disse parametre &ndres efter indstillingen af
parametrene ID110 og ID111.

604 U/f-kurve, midtpunktsfrekvens 234567 (2.6.6]
Hvis den programmerbare U/f-kurve er valgt med parameter ID108 definerer denne
parameter kurvens midtpunktsfrekvens. Se Figur 8-2 og parameter ID605.

605 U/f-kurve, midtpunktsspanding 234567 (2.6.7)
Hvis den programmerbare U/f-kurve er valgt med parameter ID108 definerer denne
parameter kurvens midtpunktsspaending. Se Figur 8-2.

606 Udgangsspaending ved nulfrekvens 234567 (2.6.8

Denne parameter definerer U/f-kurvens spaending ved nulfrekvens. Standardveerdien
afhaenger af enhedens stgrrelse. BEMARK! Hvis vaerdien for parameter ID108 aendres,
saettes denne parameter til nul. Se Figur 8-2.
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607

608

609
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61171

612
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Overspandingscontroller 234567 (2.6.10)

Disse parametre muligger, at over-/underspaendingscontrollerne kan szettes ud af drift.

Det kan vaere nyttigt hvis forsyningsspaendingen varierer mere end -15 % — +10 %, og

applikationen ikke tolererer denne over-/underspaending. | dette tilfeelde styrer

controlleren udgangsfrekvensen i henhold til forsyningsudsvingene.

0 Controller ude af drift

1 Controller i drift (ingen rampe) = Der foretages mindre justeringer af drifts-
frekvensreferencen.

2 Controller i drift (med rampe) = Controlleren justerer driftsfrekvensen op til
maksimumsfrekvensen.

Nar der vaelges en anden veerdi end 0, bliver overspaendingsstyringen for lukket slgjfe
ogsa aktiv (i Multistyrings-applikationen).
Underspaendingscontroller 234567 (2.6.17)

Se par. ID607.
Bemaerk: Der kan opsta fejludkoblinger som fglge af over-/underspanding, nar
controllerne saettes ud af drift.

0 Controller ude af drift

1 Controller sldet til (ingen rampe) = Der foretages mindre justeringer i
udgangsfrekvensen

2 Controller slaet til (med rampe) = Controlleren justerer udgangsfrekvensen op til
nulhastighed (kun NXP)

Nar der veaelges en anden veerdi end 0, bliver underspaendingsstyring for lukket slgjfe
0gsa aktiv (i Multistyrings-applikationen).

Momentgreense é (2.10.1]

Med denne parameter kan momentgransestyringen indstilles til mellem 0.0 - 300.0 %.
| multistyrings-applikationen veelges momentgraensen mellem minimummet for denne
parameter og momentgranserne for omdrejning og generering ID1287 og ID1288.
Momentgreensestyring, effektforstaerkning 6 (2.10.7]

Denne parameter definerer fors}aerkningen af momentgraense-controlleren. Den
anvendes kun i driftstilstanden Aben slgjfe.

Momentgreensestyring I-forstaerkning é (2.10.2

Denne parameter fastsaetter I—fgrstaerkningen af momentgraense-controlleren. Den
anvendes kun i driftstilstanden Aben slgjfe.

CL: Magnetiseringsstrom é (2.6.23.1)

Her skal du angive motorens magnetiseringsstrgm (tomgangsstrgm). |
NXP-omformeren identificeres veerdierne for U/f-parametrene i forhold til
magnetiseringsstrammen, hvis den er angivet. Se kapitel 9.2.

e
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613 CL: Hastighedsstyring - effektforstaerkning 6 (2.6.23.2)

Forsteerkning for hastighedsstyringen i motorstyringstilstanden lukket slgjfe angivet i %
pr. Hz. En forstaerkning pa 100 % betyder, at den nominelle momentreference
produceres ved udgangen for hastighedsstyringen for en frekvensfejl pa 1 Hz. Se
kapitel 9.2.

614 CL: Hastighedsstyring /-tid 6 (2.6.23.3]

Indstiller integraltidskonstanten for hastigheds-controlleren. Se kapitel 9.2.

Hastighedsstyring udgang(k) = SPC OUT(k-1] + SPC Kp*[Hastighedsfejl(k) -
Hastighedsfejl(k-1)] + Ki*Hastighedsfejl(k)

hvor Ki = SPC Kp*Ts/SPC Ti.

615 CL: Nulhastighedstid ved start 6 (2.6.23.9)

Efter at startkommandoen er givet, vil frekvensomformeren forblive pa nulhastighed i
det tidsrum, der er defineret ved denne parameter. Hastigheden vil blive frigivet, sa den
fglger den indstillede frekvens/hastighed-reference, nar denne tid er forlgbet fra det
gjeblik, hvor kommandoen gives. Se kapitel 9.2.

616 CL: Nulhastighed ved stop 6 (2.6.23.10)

Frekvensomformeren vil forblive p& nulhastighed med controllerne aktive i det tidsrum,
der er defineret ved denne parameter, nar nulhastigheden er naet efter en stopkom-

mando. Denne parameter har ingen effekt, hvis den valgte stopfunktion (ID506 er Frilob.
Nulhastighedstiden begynder, nar rampetiden ventes at na nulhastighed. Se kapitel 9.2.

617 CL: Stromstyring, effektforstaerkning 6 (2.6.23.17)

Indstiller forstaerkningen af streamcontrolleren. Denne styring er kun aktiv i
styretilstanden lukket slgjfe. Controlleren frembringer spandingens vektorreference til
modulatoren. Se kapitel 9.2.

618 CL: Filtertid for enkoder é (2.6.23.15)

Indstiller filtertidskonstanten for hastighedsmalinger.
Parameteren kan bruges til at fjerne stgj fra enkodersignaler. For lang filtertid
reducerer stabiliteten af hastighedsstyringen. Se kapitel 9.2.

619 CL: Justering af slip 6 (2.6.23.6)

Hastigheden p& motorens typeskilt bruges til beregning af det nominelle slip. Den
beregnede veerdi anvendes til at justere motorspandingen under belastning.
Hastigheden, som er angivet pd motorens typeskilt, er sommetider en smule ungjagtig,
og denne parameter kan derfor anvendes til at udjaevne slippet. Reduceres
slipjusteringsvaerdien, gges motorspaendingen, nar motoren er belastet. Veerdien 100 %
svarer til nominelt slip ved nominel belastning. Se kapitel 9.2.
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Belastningsfald 23456 (2.6.12,2.6.15]

Funktionen Belastningsfald muligggr et hastighedstab som funktion af belastningen.
Denne parameter indstiller maengden, sa den svarer til motorens nominelle moment. Se
kapitel 9.2.

Hvis f.eks. belastningsfaldet angives til 10 % ved brug af en motor med en nominel
frekvens pa 50 Hz, og motoren har normal belastning (100 % af moment], ma
udgangsfrekvensen falde 5 Hz i forhold til frekvensreferencen. Denne funktion bruges
f.eks., nar der er behov for belastning for at balancere motorer, der er forbundet
mekanisk.

CL: Startmoment é (26.23.11)

Valg startmomentet her.
Momenthukommelsen anvendes i kran-applikationer. Startmomentet FREM/BAK kan
bruges i andre applikationer til hjaelp for hastigheds-controlleren. Se kapitel 9.2.

0 = Ikke i brug

1 = Momenthukommelse; Motoren vil blive startet ved samme moment, som den blev
stoppet ved

2 = Momentref.; Momentreferencen bruges ved start for startmomentet

3 = Moment frem/Moment bak. Se ID633 og 634

CL: Accelerationskompensation 6 (2.6.23.5]

Indstiller inertikompensationen for at forbedre hastighedsreaktionen under acceleration
og deceleration. Denne tid defineres som accelerationstid til nominel hastighed ved
nominelt moment. Denne funktion bruges, nar systemets inerti er kendt for at opna den
mest ngjagtige hastighed ved skiftende referencer.

2
AccelCompensationTC = J - 27 foom _ (27 f)

nom Pnom ,
J = Systeminerti (kg*m?
f .m = Nominel motorfrekvens (Hz)
T.om = Nominelt motormoment
P... = Nominel motoreffekt (kW).
CL: Magnetiseringsstrom ved start 6 (2.6.23.7)

Definerer den strgm, der anvendes pa motoren, nar startkommandoen gives

(I styretilstanden lukket slgjfe). Ved start bruges denne parameter sammen med
par. D628 til at mindske den tid, der gar, fgr motoren kan producere maksimalt
moment.

e
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628 CL: Magnetiseringstid ved start 6 (2.6.23.8)

Definerer tiden for, hvor laenge magnetiseringsstremmen (ID627) kobles til motoren ved
start. Magnetiseringsstrgm bruges ved start for at formagnetisere motoren, fgr den
kgrer. Dette vil forsteerke momentet ved starten. Den ngdvendige tid afthaenger af
motorens stgrrelse. Parametervaerdien kan vaere fra 100 ms til 3 sekunder. Jo stgrre
motoren er, jo leengere tid kraeves der.

6317 ldentification 23456 [2.6.13 2.6.16]

Identifikationskgrsel er en del af indstillingen af motoren og de omformerspecifikke
parametre. Det er et vaerktgj til idriftssetning og vedligeholdelse af frekvensomformeren
med det formal at finde de bedst mulige parametervardier for de fleste frekvens-
omformere. Den automatiske motoridentifikation beregner eller maler, hvilke motor-
parametre der giver den bedste motor- og hastighedskontrol.

0 = Ingen handling

Der kraeves ingen identifikation.

1 = Identifikation uden motorkersel

Frekvensomformeren kgres uden hastighed for at identificere motorparametrene.
Motoren forsynes med strgm og spaending, men uden frekvens. U/f-omrade
identificeres.

2 = Identifikation med motorkgrsel (kun NXP)

Frekvensomformeren kgres med hastighed for at identificere motorparametrene.
U/f-omrade og magnetiseringsstrgm identificeres.

Bemaerk: Denne identifikationskgrsel skal gennemfgres uden belastning pa
motorakslen for at sikre et ngjagtigt resultat.

3 = Enkoder-identifikationskgrsel

Identificerer nulposition for aksel ved brug af PMS-motor med absolut enkoder.
4 = (Reserveret]

5 = Identifikation mislykkedes

Denne vaerdi gemmes, hvis identifikationen mislykkes.

De grundlaeggende data pa motorens typeskilt skal indstilles korrekt, fgr
identifikationskgrslen udfgres:

/D110 Motorens nominelle spaending [P2.1.6)
/D171 Motorens nominelle frekvens [P2.1.7]
ID172 Motorens nominelle hastighed [P2.1.8)
/D113 Motorens nominelle stram [P2.1.9]
/D720 Motorens cos phi [P2.1.10]
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| en lukket slgjfe og med en enkoder monteret skal parameteren for impulser/ om-
drejninger (i Menu M7) ogsa angives.

Den automatiske identifikation aktiveres ved at indstille denne parameter til den kor-
rekte veerdi ved hjaelp af en startkommando i den gnskede retning. Startkommandoen til
frekvensomformeren skal gives inden for 20 sekunder. Hvis der ikke afgives en start-
kommando inden for 20 sekunder, annulleres identifikationskgrslen, og parameteren
nulstilles til standardindstillingen.

Identifikationskegrslen kan til enhver tid stoppes med en normal stopkommando. | sa fald
nulstilles parameteren til standardindstillingen. Hvis identifikationskgrslen finder fejl
eller andre problemer, fuldfgres identifikationskgrslen, hvis det er muligt. Nar iden-
tifikationen er fuldfgrt, kontrollerer applikationen status for identifikationen og gene-
rerer eventuelle fejl/advarsler. Bremsestyringen er deaktiveret under identifikations-
kgrslen (se kapitel 9.1).

BEMARK: Der kreeves stigning ved start efter identification.

633 CL: Startmoment, fremad 23456 (26.23.12)

Indstiller startmomentet til retningen fremad, hvis den vaelges med par. ID621.

634 CL: Startmoment, modsat omlobsretning 23456 (2.6.23.13)

Indstiller startmomentet til modsat omlgbsretning, hvis den vaelges med par. ID621.

636 Minimumsfrekvens for Aben slojfe-momenstyring 6 (2.10.7)

Definerer frekvensgransen, under hvilken frekvensomformeren arbejder i frekvens-
styringstilstand.

Pa grund af det nominelle motor-slip er den interne momentberegning ungjagtig ved
lave hastigheder. Her anbefales det at anvende frekvensstyringstilstanden.

637 Hastighedscontroller effektforstaerkning, Aben slojfe 6 (2.6.13]

Definerer effektforstaerkningen for hastigheden i styretilstanden Aben slgjfe.

638 Hastighedscontroller I-forstarkning, Aben slajfe 6 (2.6.14]

Definerer |-forstaerkningen for hastigheden i styretilstanden Aben slgjfe.

639 Momentcontroller, effektforstaerkning é (2.10.8

Definerer effektforstaerkningen for momentstyringen i styringstilstanden aben slgijfe.

640 Momentcontroller I-forstaerkning 6 (2.10.9)

Definerer |-forstaerkningen for momentstyringen i styringstilstanden aben slgjfe.

641 Valg af momentreference é (2.10.3)
Definerer kilden til momentreferencen. Se kapitel 9.6.
0 Ikkeibrug

1 Analogindgang 1
2 Analogindgang 2

e
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642
643

644

645

646

649

650

654

655

656

Analog indgang 3

Analog indgang 4

Analog indgang 1 (joystick]

Analog indgang 2 (joystick]

Fra panel, parameter R3.5
Fieldbus-momentreference. Se kapitel 9.6.

oo BN e DS ) I~ N OV )

Momentreferenceeskalering, maksimumsvaerdi é (2.10.4]
Momentreferenceeskalering, minimumsvaerdi 6 (2.10.5]

Skaler de brugerindstillede minimums- og maksimums-niveauer for analoge indgange
inden for omradet -300,0...300,0 %.

Hastighedsgraense for moment, ben slgjfe 6 (2.10.6)

Med denne parameter vaelges maksimumsfrekvensen for momentstyringen.

0 Maksimumsfrekvens, par. D102

1 Valgt frekvensreference
2 Forudindstillet hastighed 7

NXP-omformere har flere valgmuligheder for denne parameter i styringstilstanden
lukket slgjfe. Se side 216.

Negativ moment-greense 6 (2.6.23.27]
Positiv momentgraense é (2.6.23.22)

Definerer momentgraensen for positiv og negativ retning.

Nulposition for aksel pa PMS-motor 6 (2.6.24.4]

Identificere nulposition for aksel. Opdateret ved enkoder-identifikationskgrsel med en
absolout enkoder.

Motortype é (2.6.24.7]

Veaelg den anvendte motortype med denne parameter.

0 Induktionsmotor

1 Permanent magnetsynkronmotor

Aktiver Rs-identifikation é [2.6.24.5]

Med denne parameter er de muligt at deaktivere Rs-identifikation under start med DC-
bremse. Standardvaerdien for parameteren er 1 (Ja).

Modulationsgraense é (2.6.23.34)

Denne parameter kan bruges til st styre, hvordan omformeren modulerer
udgangsspandingen. Hvis denne vardi reduceres, begranses den maksimale
udgangsspanding. Hvis der bruges et sinusfilter, skal denne parameter angives til 96 %.

Belastningsfaldtid 6 (2.6.18)

Denne funktion bruges til at opna et dynamisk hastighedsfald pa grund af
belastningsandring. Parameteren definerer den tid, der bruges til at f& hastigheden op
pa samme niveau, som fgr belastningen blev gget.
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662 M3lt spaendingsfald é (2.6.25.16]

Det malte spaendingsfald ved statormodstand mellem to faser med motorens nominelle
strgm. Denne parameter identificeres under ID-kgrsel. Angiv denne veerdi for at opna
den bedst mulige momentberegning for lave frekvenser i aben slgjfe-tilstand.

664 Ir: Tilfgj nulpunktsspaending 6 (2.6.25.17]

Definerer motorens spaending ved nulhastighed, nar der bruges momentforstaerkning.

665 Ir: Tilfaj generatorskala 6 (2.6.25.19)
Skaleringsfaktor for IR-kompensation pa generatorsiden, nar der benyttes
momentforstaerkning.

667 Ir: Tilfaj motorskala 6 (2.6.25.20)

Skaleringsfaktor for IR-kompensation pa motorsiden, nar der benyttes
momentforstaerkning.

668 IU-offset é (2.6.25.27)
669 /V-offset 6 [2.6.25.22)
870 IW-offset é (2.6.25.23)

Offset-vaerdier til maling af fasestrgm. Identificeres under ID-kgrsel.

e
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700 Reaktion pa 4mA referencefejl 234567 2.7.1]

0 = Ingen reaktion

1 = Advarsel

2 = Advarsel, frekvensen fra for 10 sekunder siden er sat som reference

3 = Advarsel, fejlfrekvensen pa 4 mA (par. ID728) er angivet som reference

4 = Fejl, stoptilstand efter fejl iht. ID506

5 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb

Der genereres en advarsel eller en fejlhandling og fejlmeddelelse, hvis 4...20 mA
referencesignalet er i anvendelse, og signalet kommer under 3 mA i 5 sekunder eller
under 0,5 mA i 0,5 sekunder. Oplysingerme kan ogsa programmeres ind i den digitale
udgang DO1 og releeudgangene RO1 og RO2.

7071 Reaktion pa ekstern fejl 234567 (2.7.3]

0 = Ingen reaktion

1 = Advarsel

2 = Fejl, stop stoptilstand efter fejl i henhold til ID506

3 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb

Der genereres en advarsel eller en fejlreaktion og -meddelelse ud fra det ekterne
fejlsignal i de programmerbare digitale indgange DIN3 eller med parametrene ID405 og
ID406. Oplysingerme kan ogsé programmeres ind i den digitale udgang DO1 og
releeudgangene RO1 og RO2.

702 Udgangsfaseovervagning 234567 (2.7.6]

0 = Ingen reaktion

1 = Advarsel

2 = Fejl, stoptilstand efter fejl iht. ID506

3 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb

Udgangsfaseovervagning af motoren sikrer, at motorfaserne har omtrent ens
stremforbrug.

703 Jordfejlsbeskyttelse 234567 2.7.7]

0 = Ingen reaktion

1 = Advarsel

2 = Fejl, stoptilstand efter fejl iht. ID506

3 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb

Jordfejlsbeskyttelse sikrer, at summen af motorfasestremmene er nul. Overstrgms-
beskyttelsen fungerer altid og beskytter frekvensomformeren mod jordfejl med hgje
stremme.

704 Termisk motorbeskyttelse 234567 (2.7.8)

0 = Ingen reaktion

1 = Advarsel

2 = Fejl, stoptilstand efter fejl iht. ID506

3 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb

Deaktiveres beskyttelsen, dvs. hvis parameteren saettes til 0, stilles motorens termiske
stadie tilbage til 0 %. Se kapitel 9.3.
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705 Termisk motorbeskyttelse: Faktoren motor-omgivelsestemperatur 234567 (2.7.9]
Faktoren kan angives til mellem -100,0% og 100,0 %, hvor

-100,0 % = 0°C
0,0 % = 40°C
100,0 % = 80°C

706 Termisk motorbeskyttelse: Motorkolingsfaktor ved nulhastighed 234567
(2.7.10)

Definerer kglefaktoren ved nulhastighed i relation til det punkt, hvor motoren kgrer ved
nominel hastighed uden ekstern kgling. Se Figur 8-48.

Standardvaerdien er indstillet ud fra, at der ikke er en ekstern ventilator til at afkale
motoren. Hvis der er en ekstern ventilator, kan denne parameter indstilles til 90 % eller
endnu hgjere.

Pialing A
Hvis parameteren for motorens nomi-
nelle strgm aendres, stilles denne para- Overbelastningsomr
meter automatisk tilbage til standard- 00% - mmm e e oo
vaerdien.

Indstillingen af denne parameter har
ingen indflydelse pa frekvensomforme-
rens maksimale udgangsstrgm, som
alene fastszettes med ID107. Se Par.
kapitel 9.3. ID706=40%

Qo
o
(1]

Vinkelfrekvensen for den termiske
beskyttelse er 70 % af den nominelle
motorfrekvens (ID1111).

v

0 f f

n
NX12k62

Figur 8-48. [-kurve over termisk motorstrom

707 Termisk motorbeskyttelse: Tidskonstant 234567 2.7.11]

Dette tidsrum kan indstilles i omradet mellem 1 og 200 minutter.

Dette er motorens termiske tidskonstant. Jo stgrre motoren er, des stgrre er tids-
konstanten. Tidskonstanten er det tidsrum, inden for hvilket det beregnede termiske
stadie har naet 63 % af dets endelige vaerdi.

Motorens termiske tid er specifik for motordesignet, og den varierer fra fabrikat til
fabrikat. Standardvaerdien varierer fra stgrrelse til stgrrelse.

Hvis motorens té6-tid (t6 er den tid i sekunder, hvori motoren kan arbejde sikkert ved 6
gange maerkestreammen) er kendt (givet af motorfabrikanten) kan tidskonstantparame-
teren indstilles ud fra den. | falge en tommelfingerregel er motorens termiske tids-
konstant i minutter lig med 2xté. Hvis frekvensomformeren er pa stopstadie, gges
tidskonstanten internt til tre gange den indstillede parametervaerdi. Afkglingen pa
stopstadiet er baseret pa konvektion, og tidskonstanten gges. Se ogsa Figur 8-49.

708 Termisk motorbeskyttelse: Motorens driftscyklus 234567 (2.7.12)
Veaerdien kan angives til 0 % til 150 %. Se kapitel 9.3.

e
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709

710

Hvis vaerdien angives til 130 %, vil den nominelle temperatur blive naet ved 130 % af den

nominelle motorstrgm.

A
Motortemperatur

105% I

g/lt%tjcr;]r— | """" Fejl/advarsel
par. ID704
--------- *)
Tidskonstant T
Motortemperatur @ = (I/I7)2 X (l-e't/T) Time

»

*) Varierer efter motorstgrrelse og
justeres med parameter ID707 NX12k82

>

Figur 8-49. Beregning af motortemperaturen

Beskyttelse mod stall 234567

0 = Ingen reaktion

1 = Advarsel

2 = Fejl, stoptilstand efter fejl iht. ID506

3 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb

(2.7.13]

Indstilles parametervaerdien til 0, vil beskyttelsen blive deaktiveret, og stall-tidtageren

vil blive nulstillet. Se kapitel 9.4.

234567

Stregmstyrken kan angives til 0,0 til 2*1,,.
For at der kan opsta stall, skal strammen
overskride denne graense. Se Figur 8-50.
Hvis parameter ID107 Nominel
stremgraense for motor @&ndres, vil denne
parameter automatisk blvie beregnet til
90 % af stremgransen. Se kapitel 9.4.
BEM/RK! For at veere sikker pa den
gnskede drift, skal denne gaernse angives
lavere end stresmgransen.

Stall-stromsgraense

(2.7.14)

Stall-omrade

Par. ID710

f

! -

Par. |b712 NX12k63

Figur 8-50. Indstilling af stall-parametre
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Stall-tid 234567 (2.7.15]
Stall-tiden kan indstilles i omradet 4 stalltidsteeller
mellem 1,0 og 120,0 s.
Dette er den maksimalt tilladte tid for et Udkoblingsomrade
stall-stadie. Stall-tiden teelles vha. en Par. ID711 +
intern op-/nedteeller. Udkobling/
Hvis den indstillede stall-tid overskrides, Aas500
vil beskyttelsen udlgse en fejludkobling
(ID709). Se kapitel 9.4.
Time
%Sgn stalIJ ‘—I L

Figur 8-51. Stall-tidtagning
Stall-frekvensgreense 234567 (2.7.16)

Frekvensen kan indstilles i omradet T-f (ID102).

For at der kan opsta stall skal udgangsfrekvensen have vaeret under denne graense i en
vis tid. Se kapitel 9.4.

Underbelastningsbeskyttelse 234567 (2.7.17]

0 = Ingen reaktion

1 = Advarsel

2 = Fejl, stoptilstand efter fejl iht. ID506

3 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb

Se kapitel 9.5.

Underbelastningsbeskyttelse, belastning i feltsvaekningsomradet 234567
(2.7.18)

Momentgraensen kan indstilles i A Moment
omradet 10,0—150, % X T Motor-
Denne parameter angiver veerdien af
det mindste tilladte moment, nar Par. ID714
udgangsfrekvensen er over felt-
svaekningspunktet. Se Figur 8-52.

Hvis parameter ID113 (Motorens

nominelle strom) sendres, seettes denne Par. ID715 |
parameter automatisk tilbage til Underbelastningsomréde
standardvardien. Se kapitel 9.5. i f
| : >
5‘ Hz Feltsvaeknihgs-

punkt par. ID602 NX12k65

Figur 8-52. Indstilling af minimumsbelastningen

e
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715 Underbelastningsbeskyttelse, nulfrekvensbelastning 234567 (2.7.19)

Momentgraensen kan indstilles i omradet fra 5,0—150,0 % X T, uotor-
Denne parameter angiver veerdien af det mindste tilladte moment med nulfrekvens. Se
Figur 8-52.

Hvis veerdien af parameter ID113 (Motorens nominelle strgm) @ndres, sattes denne
parameter automatisk tilbage til standardvaerdien. Se kapitel 9.5.

716 Underbelastningstid 234567 (2.7.20)

Denne tid kan indstilles i omradet mellem 2,0 og 600,0 s.

Dette er den maksimalt tilladte tid, et underbelastningsstadie ma eksistere i. En intern
op-/nedteeller registrerer den akkumulerede underbelastningstid. Hvis veerdien af
underbelastningstidtagningen overskrider denne graense, vil beskyttelsen udlgse en
fejludkobling iht. parameter ID713. Hvis frekvensomformeren standses, nulstilles
underbelastningstaelleren. Se Figur 8-53 og kapitel 9.5.

A Underbelastnings-tidtager

Udkoblingsomrade
Par. ID716 |

(l
\
| Udkobling/

, advarsel
| par. ID713

Underbelastning- — —
Ingen underbelgd L] L

NX12k66

Figur 8-53. Tidtagningsfunktion af underbelastning

717 Automatisk genstart: Ventetid 234567 (2.8.1)
Definerer den tid, der gar, fgr frekvensomformeren forsgger at nulstille fejlen
automatisk.

718 Automatisk genstart: Forspgstid 234567 (2.8.2)

Den automatiske genstartsfunktion vil blive ved med at forsgge at nulstille de fejl, der
vises i lgbet af den tid, der angives med denne parameter. Hvis antallet af fejl under
progvetiden overstiger vaerdien for den respektive parameter angivet med 1D720 til ID725,
genereres der en permanent fejl.
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Ventetid Ventetid Ventetid

Par.ID717 Par.ID717: Par.ID717
Fejludlgser ’7 ’/ ’/‘

Motorstopsignal H H H

Genstart 1 Genstart 2
Motorstartsignal _‘ —‘
Overvégning ) Forsggstid T
Par. ID718
Fejl aktiv -
Egjﬁmﬁgtiuing ]

NX12k67

Autogenstartfunktion: (Forsgg = 2)

Figur 8-54. Eksempel pa automatisk genstart med to genstartsforsog

Parametrene ID720 til ID725 afger det hgjeste antal automatiske genstarter inden for
fersggstiden, som indstilles med parameter ID718. Tidtagningen begynder fra den fgrste
automatiske nulstilling. Hvis antallet af fejl, der opstar i lgbet af forsggstiden, overstiger
vaerdien af parametrene ID720 til ID725 aktiveres fejlstadiet. | alle andre tilfeelde slettes
fejlen efter at forsggstiden er udlgbet, og den naeste fejl starter forsggstidtagningen
igen.

Hvis en enkelt fejl forbliver aktiv under forsggstiden, er et fejlstadie sandt.

Automatisk genstart, startfunktion 234567 (2.8.3]

Startfunktion for automatisk genstart veelges med denne parameter. Parameteren
definerer start-tilstanden:

0 = Start med rampe
1 = Flyvende start
2 = Start iht. ID505

Automatisk genstart: Antal forsog efter underspaendingsfejludkobling 234567
(2.8.4]

Denne parameter fastsaetter, hvor mange automatiske genstarter, der kan foretages i
lgbet af forsggstiden, som er indstillet ved ID718, efter en underspandings-
fejludkobling.

0 = Ingen automatisk genstart efter underspaendingsfejludkobling

>0 = Antal automatiske genstarter efter underspaendingsfejl. Fejlen
nulstilles, og frekvensomformeren startes automatisk, efter at DC-
spaendingen er tilbage pa det normale niveau.

e
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721 Automatisk genstart: Antal forspgg efter overspandingsfejludkobling 234567
[2.8.5]

Denne parameter fastsatter, hvor mange automatiske genstarter, der kan foretages i
lgbet af forsggstiden, som er indstillet ved ID718, efter en underspandings-
fejludkobling.

0 = Ingen automatisk genstart efter overspaendingsfejludkobling

>0 = Antal automatiske genstarter efter overspandingsfejl. Fejlen
nulstilles, og frekvensomformeren startes automatisk, efter at DC-
spaendingen er tilbage pa det normale niveau.

722 Automatisk genstart: Antal forsog efter overstromsfejludkobling 234567
[2.8.6]
(BEMZERK! IGBT temp.-fejl er medregnet)

Denne parameter fastsatter, hvor mange automatiske genstarter, der kan foretages i
lgbet af forsggstiden, som er indstillet ved ID718.

0
>0

Ingen automatisk genstart efter overstramsfejludkobling
Antallet af automatiske genstarter efter afbrud ved overstrgm og
IGBT-temperaturfejl.

723  Automatisk genstart: Antal for spg efter 4 mA referenceudkobling 234567 (2.8.7)

Denne parameter fastsatter, hvor mange automatiske genstarter, der kan foretages i
lgbet af forsggstiden, som er indstillet ved ID718.

0 = Ingen automatisk genstart efter referencefejludkobling
>0 = Antal automatiske genstarter efter at det analoge strgmsignal
(4...20 mA] er tilbage pa det normale niveau (>4 mA).
725 Automatisk genstart: Antal forsog efter udkoblinger som folge af eksterne fejl
234567 (2.8.9)

Denne parameter fastsaetter, hvor mange automatiske genstarter, der kan foretages i
lgbet af forsggstiden, som er indstillet ved ID718.

0 = Ingen automatisk genstart efter udkobling som fglge af ekstern fejl
>0 = Antal automatiske genstarter efter udkobling som fglge af ekstern
fejl.
726 Automatisk genstart: Antal forspg efter motortemperatursfejludkoblinger

234567 [28.8)

Denne parameter fastsatter, hvor mange automatiske genstarter, der kan foretages i
lgbet af forsggstiden, som er indstillet ved ID718.

0
>0

Ingen automatisk genstart efter motortemperatursfejludkobling
Antal automatiske genstarter efter at motortemperaturen er tilbage
pa sit normale niveau.
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727 Reaktion ps underspandingsfejl 234567 (2.7.5]

0 = Fejl gemt i fejlregistrering
1 = Fejl ikke gemt i fejlregistrering

Du kan finde underspaendingsgranserne i brugervejledningen til produktet.

728 Frekvensreference for 4 mA-fejl 234567 (2.7.2)

Hvis veerdien af parameter ID700 er indstillet til 3, og 4 mA-fejlen opstar, er frekvens-
referencen til motoren lig med vaerdien af denne parameter.

730 Indgangsfaseovervagning 234567 (2.7.4]

0 = Ingen reaktion

1 = Advarsel

2 = Fejl, stop stoptilstand efter fejl i henhold til ID506
3 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb

Indgangsfaseovervagningen sikrer, at frekvensomformerens indgangsfaser har omtrent
ens strgmforbrug.

731 Automatisk genstart 7 (2.20)

Den automatiske genstartsfunktion tages i anvendelse med denne parameter.

0 = Ikke mulig
1 = Mulig

Funktionen nulstiller falgende fejl. (maks. tre gange). Se brugervejledningen til
produktet:

Overstrgm (F1)

Overspaending (F2)

Underspaending (F9)

Overtemperatur i frekvensomformeren (F14)
Overtemperatur i motoren (F16)
Referencefejl (F50)

732 Reaktion pa termistorfejl 234567 (2.7.21]

0 = Ingen reaktion

1 = Advarsel

2 = Fejl, stoptilstand efter fejl iht. ID506

3 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb

Indstilles parameteren til 0, deaktiveres beskyttelsen.

e
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733 Reaktion p3 fieldbusfejl 234567 (2.7.22)

Indstil her reaktionstilstanden for fieldbus-fejlen, hvis fieldbus er det aktive styrested.
Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til det relevante fieldbus-kort.

Se parameter ID732.

734 Reaktion pa slotfejl 234567 (2.7.23]

Her indstilles reaktionsmodus for en kortslotfejl, der er opstaet som fglge af manglende
eller defekt kort.

Se parameter ID732.

738 Automatisk genstart: Antal forspg efter underbelastningsfejludkobling (2.8.10)

Indstillingen af denne parameter afggr, hvor mange automatiske genstartsforsgg der
kan foretages i lgbet af forsggstiden, som er indstillet med parameter ID718.

0 = Ingen automatiske genstartsforsgg efter underbelastnings-
fejludkobling
>0 = Antal automatiske genstartsforsgg efter underbelastnings-
fejludkobling
739 Antal PT100-indange i brug 567 (2.7.24]

Hvis et PT100-indgangskort er installeret i frekvensomformeren input, indstilles det
med denne parameter, hvor mange PT100-indgange, der skal anvendes. Se ogsé
manualen til Vacon 1/0-kort.

0=lkke anvendt

1 =PT100-indgang 1

2 = PT100-indgang 1 0og 2

3 =PT100-indgang 1,2 0g 3
4 = PT100-indgang 2 0og 3

5 =PT100-indgang 3

Bemaerk: Hvis det indstillede antal er stgrre end det faktisk anvendte antal PT100-
indgange, viser displayet 200°C. Hvis indgangen er kortsluttet, viser displayet -30°C.

740 Reaktion pa PT100-fejl 567 (2.7.25]
0 = Ingen reaktion
1 = Advarsel

2 = Fejl, stoptilstand efter fejl iht. ID506
3 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb

741 PT100-advarselsgraense 567 (2.7.26]

Her indstilles vaerdien for, hvornar PT100-advarslen skal aktiveres.

742 PT100-fejlgraense 567 (2.7.27]

Her indstilles vaerdien for, hvornar PT100-advarslen (F56) skal aktiveres.
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Koleovervagning 6 (2.2.7.23)

Ved brug af en vaeskekglet omformer, skal denne indgang forbindes med signalet
Cooling OK fra varmeveklserenheden eller en anden indgang, der viser tilstanden for
den anvendte keleenhed. Der genereres en fejl, hvis der er lavt input, nar omformeren
er i DRIFT-tilstand. Hvis omformeren er i STOP-tilstand, genereres der kun en advarsel.
Se brugervejledningen for Vacons vaeskekglede omformere.

Forsinkelse ved kolefejl 6 (2.7.32]

Denne parameter definerer forsinkelsen, inden omformeren gar i FEJL-tilstand, nar
signalet 'Cooling OK" mangler.

Funktionen for hastighedsfejl 6 (2.7.33]

Definerer fejlreaktionerne, nar hastighedsreferencen og enkoder-hastigheden
overstiger de angivne graenser.

0 = Ingen reaktion
1 = Advarsel
2 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb

Maks. difference for hastighedsfejl 6 (2.7.34]

Hastighedsfejlen refererer til forskellem mellem hastighedsreferencen og enkoder-
hastigheden. Denne parameter definerer graensen, nar der genereres en fejl.

Forsinkelse ved hastighedsfejl 6 (2.7.35]

Definerer den tid, der gar, fgr hastighedsfejlen betragtes som en fejl.

Sikker deaktiveringstilstand 6 (2.7.36)

VIGTIGT: Se Vacon-manualen ud01066 for detaljerede oplysninger om
funktionen Sikker deaktivering. Denne funktion er kun tilgeengelig, hvis
omformeren er udstyret med Vacons optionskort OPT-AF.

Med denne parameter er det muligt at vaelge, om den aktiverede funktion til sikker
deaktivering betragtes som en fejl eller en advarsel. Inputtet for sikker deaktivering vil
stoppe modulationen af omformeren uanset denne parametervaerdi.

Sikker deaktivering aktiv 6 (2.3.3.30)

Veelg den digitale udgang for at fa vist statussen for sikker deaktivering.

e
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850 Minimumsskalering af fieldbusreference 6 (2.9.1)
8517 Maksimumsskalering af fieldbusreference é (2.9.2)

Anvend disse to parametre til at skalere fieldbussens referencesignal.

Hvis ID850 = ID851, benyttes brugertilpasset skalering ikke, og den laveste og hgjeste
frekvens bruges til skalering.

Skaleringen foregar som vist pa Figur 8-10. Se ogsa kapitel 9.6.

Bemaerk: Bruges den brugerindstillede skaleringsfunktion, har det ogsa indflydelse pa
skaleringen af den aktuelle veerdi.

852 til
859 Fieldbusdata ud, valg 1 til 8 é [2.9.3t02.9.10)
Med disse parametre kan enhver overvagning eller parameter overvages fra
fieldbussen.
Indtast ID-nummeret pa det emne, der skal overvages, for at fa vaerdien af disse
parametre. Se kapitel 9.6.
Nogle typiske veerdier:
1 | Udgangsfrekvens 15 | Status pa de digitale indgange 1,2,3
2 | Motorhastighed 16 | Status pa de digitale indgange 4,5,6
3 | Motorstrgm 17 | Status pa digitale udgange og
releudgange
4 | Motormoment 25 | Frekvensreference
5 | Motoreffekt 26 | Analog udgangsstrgm
6 | Motorspaending 27 | A3
7 | DC-spaending 28 | Al4
8 | Enhedstemperatur | 31 | AO1 (udvidelseskort)
9 | Motortemperatur 32 | AO2 [udvidelseskort)
13 | All 37 | Aktiv fejl 1
14 | Al2 45 | Motorstrgm (uafhaengigt af om-
former) angivet med en decimal
Tabel 8-15.
Der findes flere overvagningsveaerdier i kapitel 6.6.1.
876 til
883 Fieldbus-data, valgmulighed for indgang 1 til 8

Ved at bruge disse parametre kan du styre alle parametre eller nogle
overvagningsvardier fra fieldbus. Angiv ID-nummeret pa det element du vil kontrollere
for vaerdien af disse parametre. Se Tabel 6-3.
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Antal hjelpedrev 7 (2.9.1

Antallet af hjeelpedrev, der skal anvendes, defineres med denne parameter. De funk-
tioner, der styrer hjelpedrevene (parametrene I1D458 til ID462) kan programmeres til
releeudgange eller digitale udgange. Som standard er ét hjeelpedrev i brug og program-
meret til releeudgang RO1 pa B.1.

Startfrekvens, hjelpedrev 1 7 (2.9.2)

Frekvensen pa drevet, der styres af frekvensomformeren, skal vaere 1 Hz hgjere end
graensen, der defineres med disse parametre, fgr hjelpedrevet startes. Overskridelsen
pa 1 Hz frembringer en hysterese for at undga ungdvendige starter og stop. Se ogsa
parametrene ID101 og ID102, side 126.

Stopfrekvens, hjelpedrev 1 7 (2.9.3]

Frekvensen pa drevet, der styres af frekvensomformeren, skal veere 1Hz lavere end
graensen, der defineres med disse parametre, fgr hjalpedrevet standses. Stop-
frekvensgransen definerer ogsa den frekvens, som drevet, der styres af frekvensom-
formeren, falder til, efter at hjeelpedrevet startes. Se Figur 8-55.

Startfrekvens, hjelpedrev 2 7 (2.9.4)
Stopfrekvens, hjelpedrev 2 7 (2.9.5]
Startfrekvens, hjelpedrev 3 7 (2.9.6]
Stopfrekvens, hjelpedrev 3 7 (2.9.7)
Startfrekvens, hjelpedrev 4 7 (2.9.8)
Stopfrekvens, hjelpedrev 4 7 (2.9.9)
Se ID 1002 og 1003.

Startforsinkelse pa hjaelpedrev 7 (2.9.10)

Frekvensen pa drevet, der styres af frekvensomformeren, skal forblive hgjere end
hjeelpedrevets startfrekvens i det tidsrum, der defineres med denne parameter, fgr
hjeelpedrevet startes. Den forsinkelse, der defineres, galder alle hjeelpedrev. Dette
forhindrer ungdvendige starter som fglge af momentvise overskridelser af
startgraensen. Se Figur 8-55.

Stopforsinkelse pa hjelpedrev7 (2.9.11

Frekvensen pa drevet, der styres af frekvensomformeren, skal forblive under hjzelpe-
drevets stopgraense i det tidsrum, der defineres med denne parameter, fgr hjeelpedrevet
standses. Den forsinkelse, der defineres, galder alle hjelpedrev. Dette forhindrer
ungdvendige stop som fglge af momentvise fald under stopgraensen. Se Figur 8-55.

e
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Udgangsfrekvens

Udgangsfrekvens
A A Startforsinkelse pa
hjeelpedrev (par.ID1010)
—
- Frekvensen
Startfrekv. pa hjeelpedrev 1 (par. ID1002 + 1 Hz) Startfrekv. pa hjeelpedrev 1 I_ @ges under

stopforsin-

(par. ID1002 + 1 Hz) kelse

Stopfrekv. pa
hjaelpedrev 1
(par. ID1003 - 1 HZ

L Stopteky i Fjipsdiev 1 Frekvens efer start af Fiekvensen faider T | /% _—
_ (pap. |D10(§)3 - i Hg) héae(ljpedrev 1 er par. F - = under stopforsin- ...} i Stopforsinkelse pa
1D1003 + 1 Hz Eg:qulOlkelse —> hjeelpedrev (par. ID1011)
Flow Flow

NX12k89

Figur 8-55. Eksempel pa parameterindstilling,; Variabelt hastighedsdrev og ét hjelpedrev

1012 Referencestep efter start af hjelpedrev 1 7 (2.9.12)
1013 Referencestep efter start af hjelpedrev 2 7 (2.9.13]
1074 Referencestep efter start af hjelpedrev 3 7 (2.9.14]
1015 Referencestep efter start af hjelpedrev 4 7 (2.9.15]

Referencesteps vil altid automatisk fgjes til referencevaerdien, nar det tilsvarende
hjeelpedrev startes. Med referencesteps kan der f.eks. kompenseres for tryktab, der
opstar som fglge af gget flow i rersystemer. Se Figur 8-56.

Reference for Pl-controller

A

Referencestep 3

par. ID1014
Referencestep 2
par. ID1013
Referencestepl
par. ID1012 N
Reference I
(analog
indgang)
-
Time
start
Hjeelpedrev 1 sto
start
Hjeelpedrev 2 stop |

start

Hjeelpedrev 3 sto

NX12k90

Figur 8-56. Referencesteps efter starten af et hjzlpedrev
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1076 Sovefrekvens 57 [2.1.15]

Frekvensomformeren standses automatisk, hvis frekvensen falder til under
Soveniveauet, som defineres med denne parameter, i en tidsperiode, som er laengere
end den, der er fastsat med parameter ID1017 Under stopstadiet fungerer PID-
controlleren ved at stille frekvensomformeren pa Driftsstadie, nar det aktuelle
veerdisignal enten kommer under eller overstiger (se par. ID1019) Opvégningsniveauet,
som fastsaettes med parameter ID1018. Se Figur 8-57.

1017 Soveforsinkelse 57 (2.1.16]
Tidsrummet i hvilket frekvensen mindst skal ligge under soveniveauet, fgr
frekvensomformeren standser. Se Figur 8-57.

1018 Opvagningsniveau 57 12117

Opvégningsniveauet definerer den frekvens, som den aktuelle vaerdi enten skal komme
under eller overstige, fgr frekvensomformerens Driftsstadie genetableres. Se Figur 8-57.

Aktuel veerdi
Opvagningsniveau (param. 1D1018)
Tid >
Udgangsfrekvens
t<param.ID1017  t<par. ID1017
e » :<—>}
| I I
I
Soveniveau N . ... LTI Keememreenene Feeoemmmees
param. D101 :
! Tid

Start/Stop-status for i drift

styreanordningen
stop NX12k56

Figur 8-57. Frekvensomformerens sovefunktion

10719 Opvéagningsfunktion 57 (2.1.18)

Denne parameter definerer, om genetableringen af Driftsstadiet skal komme, nar det
aktuelle vaerdisignal kommer under eller overstiger Opvagningsniveauet (par. 1D1018).
Se Figur 8-57 og Figur 8-58 side 204.

Applikation 5 har indstillingsmulighederne 0-1 og applikation 7 indstillingsmulighederne 0-3.

e

g
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Par.

vardi

Funktion

Graense

Beskrivelse

Opvégning sker
nar den aktuelle
vaerdi kommer

under graensen

Graensen defineret
med par. ID1018 er
i procent af den
maksimale aktu-
elle veerdi

Aktuelt veaerdisignal

100%

Par. ID1018=30%
Tid

>

Start

Opvégning sker
nar den aktuelle
veerdi overskrider
graensen

Graensen defineret
med par. ID1018 er
i procent af den
maksimale aktu-
elle veerdi

Aktuelt veaerdisignal

*100%

Par. ID1018=60%

Tid

Start

Opvagning sker
nar den aktuelle
veerdi kommer

under graensen

Graensen defi-
neret med par.
ID1018 eri pro-
cent af reference-
signalets strgm-
vaerdi

Aktuelt veerdisignal

*1 00%

reference=50%

Par.ID1018=60%
graense=60%*reference=30%

Tid

Start

Stop |

Opvagning sker
nar den aktuelle
vaerdi overskrider
gransen

Greensen defi-
neret med par.
ID1018 er i pro-
cent af reference-
signalets stram-
veerdi

Aktuelt veerdisignal

*1 00%

| ParID1018=140%
gr?anse:140°/o*reference=7[]°/o/

| reference=50%

Tid
Start
Stop |__

NX12k88.fh8

Figur 8-58. Valgfri opvagningsfunktioner
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1020 PID-controller bypass 7 (2.9.16)

Med denne parameter kan PID-controlleren programmeres til at blive bypasset.
Frekvensen pa det styrede drev og hjeelpedrevenes startpunkter defineres herefter iht.
det aktuelle vaerdisignal. Se Figur 8-59.

Udgangs-
frekvens
L= LT =1 |/
(par. 1D102) Startfrekv. p& hjeelpedrev 2
Startfrekv. pé hjzelpedrev 1 (par. ID1004)
(par. 1D1002)
Minimum frekv, : Stopfrekvens pa Stopfrekvens pa :
(par. ID101)---1------% hjeelpedrev 1 (par ID1003) hjeelpedrev 2 (par. ID1005) H Aktuel veerdi

H Maximum for den
Minimum for den aktuelle veerdi
aktuelle veerdi

. start
Start-/stopstyring af
frekvensomriktaren stop

Hjeelpedrev 1 st0p|

start

start

Hjeelpedrev 2 stop

NX12k91

Figur 8-59. Eksempel p3 variabelt hastighedsdrev og to hjaelpedrev med
bypasset PID-controller

1021 Valg af analog indgang til maling af indgangstryk 7 (2.9.17]
1022 Ovre graense for indgangstryk 7 (2.9.18
1023 Nedre graense for indgangstryk 7 (2.9.19]
1024 Saenkningsvaerdi af udgangstryk 7 (2.9.20]

Pa trykstigningsstationer kan der vaere et behov for at seenke udgangstrykket, hvis
indgangstrykket falder til under en bestemt graense. Den ngdvendige maling af
indgangstrykket forbindes til den analoge indgang, der er valgt med parameter ID1021.
Se Figur 8-60.

e
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Vacon NX

Maling af
indgangs-
stryk, der er
valgt med
par. ID1021

Aktuel veerdi af
Pl-controller
indgang par.
ID333

11/
777

NX12k93.th8

Figur 8-60. Maling af indgangs- og udgangstryk

Med parametrene ID1022 og ID1023 vaelges graenserne for indgangstrykomradet, hvor
udgangstrykket sankes. Veerdierne er i procent af maksimumsvardien af det malte
indgangstryk. Med parameter ID1024 indstilles vaerdien af udgangstryktabet inden for
dette omrade. Vaerdien er i procent af den maksimale referencevaerdi. Se Figur 8-61.

UDGANGSSTRYK

Par. ID1024 | ‘
Saenkningsveerdi 1 ‘
af udgangsstryk 1 ‘

TID

Par. ID1026
@vre greense

Par. 1D1032
Nedre graense
for indgangsstryk

INDGANGSSTRT(K
|
|
|
|

for indgangsstryk |

PUMP631.DS4

TID

Figur 8-61. Udgangstrykkets opfarsel athaenger af indgangstryk og parameterindstillinger
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1025 Frekvenssankningsforsinkelse efter start af et hjeelpedrev 7 [2.9.21]
1026 Frekvensstigningsforsinkelse efter standsning af et hjaelpedrev 7 [2.9.22]

Hvis et hjeelpedrevs hastighed gges langsomt (f.eks. med "soft starter”-styring), vil en
forsinkelse mellem starten af hjeelpedrevet og frekvenssankningen pa det variable
hastighedsdrev ggre styringen jeevnere. Denne forsinkelse kan indstilles med parameter
ID1025.

Pa samme made kan der programmeres en forsinkelse mellem standsningen af hjelpe-
drevet og frekvensstigningen pa det variable hastighedsdrev, hvis hjeelpedrevets hastig-
hed falder langsomt. Denne forsinkelse programmeres med parameter ID1026. Se Figur
8-62.

Hvis den ene af veerdierne af parameter ID1025 og ID1026 indstilles til maksimum

(300,0 s), vil der hverken ske en frekvenssankning eller -stigning.

Udgangsfrekvens

A

Startfrekv. p& hjeelpedrev + 1 Hz \
|

Stopfrekv. pa hjeelpedrev - 1 Hz

Tid

Frekvensstignings-

Frekvensseenknings- forsinkelse {(par. ID1026)

Startforsinkelse pa 3
hiselpedrev (par. Ij:_)lOld ..-forsinkelse (par. ID1025)

S

)

1

ard Stopforsinkelse pa _
hjeelpedrev (par. ™~
' |510p11) ®

Styring af
hjeelpedrev

Hastighed pa
hjeelpedrev

NX12k94.fh3

Figur 8-62. Frekvenssaenknings- og -stigningsforsinkelser

1027 Autoskift 7 (2.9.24)

0 Autoskift ikke anvendt
1 Autoskift anvendt

e
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1028 Autoskift/interlocker automatikvalg 7 (2.9.25]

0 Automatikker (autoskift/interlocker) alene anvendt pa hjeelpedrev

Det drev, der styres af frekvensomformeren, forbliver det samme. Hvert drev skal kun
anvende hovedkontaktoren. Se Figur 8-63.

Vacon

|

0

ONO

Hjeelpedrev 1 Hjeelpedrev 2

N

Figur 8-63. Autoskift alene anvendt pa hjaelpedrev.

AN
N\

1 Alle drevinkluderet i autoskift/interlocker-sekvensen

Det drev, der styres af frekvensomformeren, inkluderes i automatikken, og der skal

anvendes en kontaktor til hvert enkelt drev til at forbinde dem til hovedforsyningen eller
frekvensomformeren. Se Figur 8-64.

~

Vacon

Hjeelpe- Hjeelpe-
forbindelse forbindelse

LIRS IR
Drev 1 @ Drev 2 @ NX12k97.fh8

Figur 8-64. Autoskift med alle drev
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1029

1030
1031
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Autoskift-interval 7 [2.9.26]

Nar tiden, som er defineret med denne parameter, er udlgbet, traeder
autoskiftfunktionen i kraft, hvis den anvendte kapacitet ligger under niveauet defineret
med parametrene ID1031 (Autoskiftfrekvensgraense) og ID1030 (Hojeste antal
hjaelpedrev). Skulle kapaciteten overstige vaerdien af ID1031, udfgres der ingen
autoskift, fer kapaciteten kommer under denne graense.

e Nedteellingen af tid aktiveres kun hvis Start-/Stop-forespgrgslen er aktiv.
e Nedtallingen af tid nulstilles, nar autoskiftet er udfgrt.

Se Figur 8-65.
Hpojeste antal hjaelpedrev 7 (2.9.27)
Autoskiftfrekvensgraense 7 (2.9.28

Disse parametre definerer det niveau, som den anvendte kapacitet skal ligge under, fgr
et autoskift kan udfgres.

Niveauet defineres sadan:

e Huvis antallet af hjeelpedrev i drift er mindre end vaerdien af parameter ID1030 kan der
udfgres et autoskift.

e Huvis antallet af hjeelpedrev i drift er lig med vaerdien af parameter ID1030, og
frekvensen pa det styrede drev er under veerdien af parameter ID1031, kan der
udfgres et autoskift.

e Hvis veerdien af parameter ID1031 is 0,0 Hz, kan der kan udfgres autoskift i
hvileposition (Stop og Sove) uanset vaerdien af parameter ID1030.

Udgangs-
frekvens

A Autoskift tidsenhed
Par. ID1030 =1

Hgjeste antal
hjeelpedrev

Par. ID1031

Autoskiftniveau,
frekvens

Tid

: >
Par. ID1029 : Par. ID1029
Autoskiftinterval ‘ Autoskiftinterval
Styring af
hjeelpedrev 14 ‘_, ‘—
Styring af
hjeelpedrev 24 |

NX12k98.th3

Figur 8-65. Autoskiftinterval og -greenser

e
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1032

1033
1034
1035
1036

Interlockvalg 7 (2.9.23]

Med denne parameter kan tilbagemeldingssignalet fra drevene aktiveres eller deaktive-
res. Interlock-tilbagemeldingssignalerne kommer fra de kontakter, der forbinder
motorerne til den automatiske styring (frekvensomformeren), koblet direkte til eller fra
hovedforsyningen. Interlock-tilbagemeldingsfunktionerne er forbundet til frekvensom-
formerens digitale indgange. Programmer parametrene 1D426 til ID430 for at forbinde
feedbackfunktionerne til de digitale indgange. Hvert drev skal tilsluttes sin egen
interlock-indgang. Pumpe- og ventilatorstyringen styrer kun de motorer, hvis interlock-
indgang er aktiv.

0 Interlock-tilbagemelding ikke i brug

Frekvensomformeren modtager interlock-tilbagemeldinger fra drevene

1 Opdatering af autoskift-raekkefglge ved Stop

Frekvensomformeren modtager interlock-tilbagemeldinger fra drevene. | tilfeelde af at
et af drevene af en eller anden arsag bliver taget ud af systemet for senere at blive
tilsluttet igen, hvil det blive placeret sidst i autoskift-raekkefglgen uden at standse

systemet. Hvis autoskift-raekkefglgen imidlertid herefter for eksempel bliver, [P1 - P3
- P4 - P2], vil den blive opdateret ved naeste stop (autoskift, sove, stop, osv.)

Eksempel:
[P1 > P3 > P4] > [P2 LAST] = [P1 > P3 > P4 > P2] - [SOVE] > [P1 > P2 > P3 > P4]

2 Omgaende opdatering af reekkefglge
Frekvensomformeren modtager interlock-tilbagemeldinger fra drevene. Nar et drev

genforbindes til autoskiftlinien, vil autmaikken standse alle motorer omgaende og
genstarte i den opdaterede raekkefglge.

Eksempel:

[P1 > P2 > P4] > [P3LAST] 2 [STOP] > [P1 > P2 > P3 > P4]

Minimum for aktuel vaerdi, szerligt display 57 (2.2.46,2.9.29)
Maksimum for aktuel vaerdi, saerligt display 57 (2.2.47, 2.9.30)
Decimaler for aktuel veerdi, seerligt display 57 (2.2.48 2.9.31)
Seerlig displayenhed for aktuel vaerdi 57 (2.2.49, 2.9.32)

Parametrene for Aktuel vaerdi, saerligt display benyttes til at konvertere og vise den
aktuelle signalveerdi i et format, som giver mening for brugeren.

Parametrene for aktuel veerdi, seerligt display findes i P/D-kontrol-applikationen og
Pumpe- og ventilatorstyringsapplikationen:

Eksempel:

Den faktiske signalveerdi, der sendes fra en sensor (i mA), forteeller, hvor meget
spildvand der pumpes fra en tank i sekundet. Signalomradet er 0(4)...20 mA. | stedet for
at fa oplyst den faktiske vaerdi for signalet (i mA) pa displayet vil De hellere have at vide,
hvor meget vand der pumpes ud i m*/s. De indstiller derfor en vaerdi for par. ID1033, der
svarer til det mindste signalniveau (0/4 mA), og en anden veerdi for par. ID1034, der
svarer til det maksimale signalniveau (20 mA). Det gnskede antal decimaler kan
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indstilles med par. ID1035 og enheden (m®/s) med par. ID1036. Niveauet af den faktiske
signalvaerdi skaleres derefter mellem de angivne minimum- og maksimumveaerdier og
vises i den valgte enhed.

Der kan vaelges mellem fglgende enheder (par. ID1036):

Veerdi Enhed Pa panel Veerdi Enhed Pa panel
0 lkke i brug 15 m?/time m?/time
1 % % 16 °F °F
2 °C °C 17 fod fod
3 m m 18 gallon/sek GPS
4 bar bar 19 gallon/min GPM
5 mbar mbar 20 gallon/time GPH
6 Pa Pa 21 kubikfod/sek CFS
7 kPa kPa 22 kubikfod/min CFM
8 PSI PSI 23 kubikfod/time CFH
9 m/s m/s 24 A A
10 L/s l/s 25 V V
11 L /min 1/min 26 W W
12 1/time 1/time 27 kW kW
13 m®/s m?/s 28 Hk Hk
14 m%/min m?/m

Table 8-16. Vaerdier, der kan vaelges for Aktuel vaerdi, seerligt display

BEM/RK: Der kan hgjst vises 4 tegn pa panelet. Det betyder, at der enhedens display
undertiden ikke overholder standarderne.

R
SEEEEL Lo
Spec Display Min
Aktuel veerdi I 0 OO ¥
min (max) T
Antal decimaler
1080 DC-bremsestrom ved stop 6 (2.4.15]

| mulitistyrings-applikationen definerer denne parameter, hvor meget strgm motoren
tilfgres i stop-tilstand, nar parameteren D416 er aktiv. | alle andre applikationer er
denne vaerdi fastsat til en tiendedel af DC-bremsestrgmmen.

Parameteren er kun tilgeengelig for NXP-omformere.

e
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1081 Valg af Follower-reference 6 (2.11.3
Veelg hastighedsreferencen for follower-drevet.
Valg Funktion Valg Funktion
Potentiometerreference. Styres med
0 Analog indgang 1 (Al1). Se ID377 10 ID418 (SAND=stigning) og ID417
(SAND=fald)
1 Analog indgang 2 (Al2). Se ID388 11 Al1 eller Al2, den laveste af de to
2 Al1+Al2 12 Al1 eller Al2, den hgjeste af de to
Maks. frekvens 1D102
J AlT-AI2 13 (anbefales kun i momentstyring)
4 Al2-Al1 14 Al1/AlI2-valg, se ID422
5 AIT*AI2 15 Enkoder 1 (Al-indgang C.1)
Enkoder 2 (Med OPT-A7
6 Al1-joystick 16 hastighedssynkronisering, kun NXP,
Al-indgang C.3)
7 Al2-joystick 17 Master-reference
8 Panelreference (R3.2) 18 Master-rampe ud (standard)
9 Fieldbus-reference
Table 8-17. Valgmuligheder for ID1087
1082 Reaktion ved SystemBus-kommunikationsfejl 6 (2.7.30]
Definerer handlingen, nar der mangler SystemBus-impuls.
0 = Ingen reaktion
1 = Advarsel
2 = Fejl, stoptilstand efter fejl i henhold til ID506
3 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb
1083 Valg af momentreference for follower (2.11.4]
Vaelg momentreferencen for follower-drevet.
1084 Styringsoptioner é (2.4.22)

Parameteren er kun tilgeengelig for NXP-omformere.

bO=Deaktiverer enkoder-fejl
b1=0pdater rampegenerator, nar motorstyringstilstand skifter fra TC (4] til SC (3)
b2=Rampe op, brug accelerationsrampe (for momentstyring ved lukket slgjfe)
b3=Rampe ned, brug decelerationsrampe (for momentstyring ved lukket slgjfe)
b4=Fglg aktuel, fglg aktuel hastighed inden for vinduespos./neg breddet (for
momentstyring ved lukket slgjfe)

b5=TC tvunget rampestop; Under stopanmodning tvinger hastighedsgraensen motoren

til at stoppe

b6=Reserveret

b7=Deaktiverer fald i switchfrekvens
b8=Deaktiver parameterlds for parameterkgrselstilstand
b9= Reserveret

b10=Inverter forsinket digital udgang 1
b11=Inverter forsinket digital udgang 2

. -
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1085

1087

1088

1089

1090

1092
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Bremse Til/Fra-stromgraense 6 (2.3.4.16)

Hvis motorstrgmmen falder til under denne vaerdi, lukkes bremsen omgaende.
Denne parameter er kun tilgeengelig for NXP-omformere.

Slazeeromg af momentgraense for generator é (2.2.6.6]
0 = Parameter

1=AI

2=AlI2

3=AI3

4 =Al4

5 = FB-graenseskalering

Dette signal justerer det maksimale generatormotormoment mellem 0 og den
maks.graense, der er angivet med parameteren ID1288. Nulniveau for analog indgang
betyder, at generatormomentgraensen er nul. Denne parameter er kun tilgaengelig for
NXP-omformere.

Skalering af grense for generatoreffekt 6 (2.2.6.8

Parameter

Al

Al2

Al3

Al4
FB-graenseskalering

O M~NWON—-=0

Dette signal justerer det maksimale generatormotoreffekt mellem 0 og den
maks.graense, der er angivet med parameteren ID1290. Denne parameter er kun
tilgeengelig i styretilstanden lukket slgjfe. Nulniveau for analog indgang betyder, at
generatoreffektgraensen er nul.

Follower-stopfunktion é (2.11.2

Definerer, hvordan follower-drevet stopper (nar den valgte follower-reference ikke er
masterens rampe, par. ID1081, valg 18).

0 Frilgb, follower-enheden forbliver i kontrol, selv om master er stoppet ved fejl
1 Rampe, follower-enheden forbliver i kontrol, selv om master er stoppet ved fejl
2 Som master, follower fglger masters opfgrsel

Nulstil enkoder-taeller 6 (2.2.7.29]

Nulstiller overvagningsveerdierne akselvinkel og akselrotationer til nul. Se side 77.
Parameteren er kun tilgeengelig for NXP-omformere.

Master/follower-tilstand 2 6 (2.2.7.37]

Vaelg den digitale indgang for at aktivere den anden Master/Follower-tilstand, der
vaelges af parameteren ID1093. Parameteren er kun tilgeengelig for NXP-omformere.

e
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1093 Master/follower-tilstand Valg 2 6 (2.11.7]

Vaelg Master/Follower-tilstand 2, der bruges nar DI er aktiveret. Nar der vaelges
Follower, overvages kommandoen Kgrselsforespgrgsel fra Master, og alle andre
reference kan vaelges med parametre.

0= Enkelt drev

1 = Master
2 = Follower
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1209 Kontrol af indgangskontakt 6 (2.2.7.32)

Veelg den digitale indgang for at bekraefte statussen af indgangskontakten.
Indgangskontakten er normalt en sikringskontakt eller en hovedkontakt, som bruges til
at forsyne drevet med strem. Hvis bekrzaeftelse af indgangskontakt mangler, vil
omformerens afbrydere ved /ndgangskontakt aben fejle (F64). Parameteren er kun
tilgeengelig for NXP-omformere.

1210 Ekstern bremsekontrol é (2.2.7.24]

Forbind dette indgangssignal med hjalpekontakten pa den mekaniske bremse. Hvis
kontakten ikke lukkes inden for den givne tid, vilomformeren generere en bremsefejl
(F58). Parameteren er kun tilgaengelig for NXP-omformere.

1213 Nodstop é (2.2.7.30)

Beskeden til omformeren om, at maskinen er blevet stoppet af den eksterne
ngdstopskreds. Vaelg den digitale indgang for at aktivere ngdstopindgangen til
omformeren. Nar det digitale input er lavt, stopper omformeren som fglge af
parameterdefinitonen for ID1276 Ngdstoptilstand, og advarselskoden A63 angives.
Parameteren er kun tilgeengelig for NXP-omformere.

1218 DC-klar-impuls é (2.3.3.29)

Oplad DC. Bruges til at oplade omformeren via en indgangskontakt. Nar DC-spaendingen
er over opladningsniveauet genereres et 2-sekunders impulsforlgb for at lukke
indgangskontakten. Impulstoget er FRA, nar bekraftelsen af indgangskontakten bliver
hgj. Parameteren er kun tilgeengelig for NXP-omformere.

1239 Inching-reference 1 é (2.4.16]

1240 Inching-reference 2 é (2.4.17]
Disse parametre definerer frekvensreferencen, nar inching er aktiveret.
Parameteren er kun tilgeengelig for NXP-omformere.

1241 Hastighedsandel é (2.11.5]
Definerer procentdelen for den endelige hastighedsreference ud fra den modtagne
hastighedsreference.

1244 Filtreringstid, momentreference é (2.10.10)

Definerer filteringstiden for momentreferencen.

1248 Belastningsandel é (2.11.6]
Definerer procentdelen for den endelige momentreference ud fra den modtagne
momentreference.

1250 Fluxreference é (2.6.23.32)

Definerer, hvor meget magnetiseringsstrgm der vil blive brugt.

e
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1252 Hastighedstrin 6 (2.6.25.24]

Parameter i NCDrive, der hjaelper med at justere hastighedsstyringen. Se mere |
afsnittet om veerktajer til NCDrive: Reaktion pa trin. Med dette veerktgj kan du angive en
trinvaerdi til hastighedsreference efter rampekontrol.

1253 Momenttrin é (2.6.25.25)

Parameter i NCDrive, der hjeelper med at justere momentstyringen. Se mere i afsnittet
om veerktajer til NCDrive: Reaktion p4 trin. Med dette vaerktgj kan du angive trin til
moment-reference.

1257 Inching-rampe é (2.4.18)

Denne parameter definerer accelerations- og decelerationstider, nar inching er aktiv.
Parameteren er kun tilgaengelig for NXP-omformere.

1276 Nodstop-tilstand é (2.4.21]

Definerer handlingen, efter I0-ngdinputtet bliver lavt. Parameteren er kun tilgaengelig
for NXP-omformere.

0 Stop af frilgb
1 Rampestop

1278 Hastighedsgraense for moment, lukket slgjfe é (2.10.6]
Med denne parameter kan den maksimale frekvens for momentet vaelges.

Hastighedstyring, lukket slgjfe

Positiv og negativ frekvensgraense
Rampegeneratorudgang (-/+)

Negativ frekvensgraense - Rampegeneratorudgang
Rampegeneratorudgangv - Positiv frekvensgraense
Rampegeneratorudgang med vindue

0 - Rampegeneratorudgang

Rampegeneratorudgang med vindue og til/fra-greenser

NoO~ o R~AWN-—=O

Se side 188 for oplysninger om valg af denne parameter i NXS.

1285 Positiv frekvensgraense é (2.6.20]

Maksimal frekvensgraense for omformeren. Parameteren er kun tilgengelig for
NXP-omformere.

1286 Negativ frekvensgraense é (2.6.19]

Minimal frekvensgraense for omformeren. Parameteren er kun tilgaengelig for
NXP-omformere.

1287 Motormoment-greense 6 (2.6.22)

Definerer en maksimale momentgranse p& motorsiden. Parameteren er kun
tilgeengelig for NXP-omformere.
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1288

1289

1290
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Generatormoment-greense 6 (2.6.27)

Definerer en maksimale momentgraense pa generatorsiden. Parameteren er kun
tilgeengelig for NXP-omformere.

Motoreffekt-granse 6 (2.6.23.20)

Definerer en maksimale effektgraense pa motorsiden. Kun for styretilstanden Lukke
slgjfe.

Generatoreffekt-greense 6 (2.6.23.19]

Definerer en maksimale effektgraense pa generatorsiden. Kun for styretilstanden Lukke
slgjfe.

e
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1376 Bremsefejl-reaktion é (2.7.28)
Definerer reaktionen, nar der registreres en bremsefejl.
0 = Ingen reaktion
1 = Advarsel
2 = Fejl, stoptilstand efter fejl i henhold til ID506
3 = Fejl, stoptilstand efter fejl altid ved frilgb
1317 Forsinkelser ved bremsefejl é (2.7.29]
Forsinkelsen fgr bremsefejlen (F58) aktiveres. Bruges, nar der er en mekanisk
forsinkelse i bremsen. Se par. ID1210.
1324 Master/Follower-valg 6 (2.11.1)
Vaelg Master/follower-tilstand. Nar vaerdien Followerveelges, vises kommandoen

Kgrselsanmodning fra Master. Alle andre referencer kan vaelges med parametre.

0= Enkelt drev

1 = Master

2 = Follower
1352 Forsinkelse ved SystemBus-fejl 6 (2.7.31]

Definerer forsinkelserne for generering af fejl, nar der mangler en impuls.
1355 til
1369 Flux 10 til 150 % 6 [2.6.25.1-2.6.25.15/

Motorspaending svarende til 10 % til 150 % af flux som en procentdel af den nominelle
fluxspaending.
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1401 Stoptilstand-flux 6 (2.6.23.24)

Flux-tallet som en procentdel af den nominelle motorflux, der bevares i motoren, nar
drevet er stoppet. Fluxen bevares i den tid, der er angivet i parameteren ID1402. Denne
parameter kan kun bruges i motorstyringstilstanden lukket slgjfte.

1402 Flux fra-forsinkelse é (2.6.23.23)

Den flux, der er defineret af parameteren ID1401, bevares i motoren i den angivne tid,
efter at drevet er stoppet. Denne funktion bruges til at forkorte den tid, der gar, fgr det
fulde motormoment er naet.

0 Der eringen flux, efter at motoren er stoppet.
>0 Flux fra-forsinkelse i sekunder.
<0 Flux bevares i motoren, efter at den er stoppet, indtil den naeste kgrselanmodning
gives til drevet.

1412 Momentstabilator, forstaerkning 6 (2.6.24.6)

Yderligere forstaerkning til momentstabilatoren ved nulfrekvens.

1413 Momentstabilator, deempning 6 (2.6.24.7)

Denne parameter definerer tidskonstanten for momentstabilatoren. Jo hgjere
parameterveaerdien er, desto kortere er tidskonstanten.

Hvis en PMS-motor bruges i styringstilstanden aben slgjfe, anbefales det at angive
vaerdien 980 i denne parameter i stedet for 1000.

14714 Momentstabilatorforstaerkning i feltsvaekningspunkt é (2.6.24.8)

Den generelle forstaerkning for momentstabilatoren.

1420 Startforebyggelse é (2.2.7.25]

Denne parameter aktiveres, nar "Startforebyggelse”-kredsen bruges til at begraense
gate-impulserne. Parameteren er kun tilgaengelig for NXP-omformere.

1424 Forsinkelse af genstart é (2.6.17]

Den forsinkelsestid, hvor drevet ikke kan genstartes efter et frilgbsstop. Tiden kan
indstilles til op til 60.000 sekunder. Ved styringstilstanden lukket slgjfe bruges en anden
forsinkelse. BEM/ZRK! Denne funktion er ikke tilgeengelig, nar der er valgt flyvende start
som startfunktion (ID505).

Parameteren er kun tilgeengelig for NXP-omformere.

e
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8.1 Kontrolparametre for hastighed (kun applikation 6]

. A
Gain -%

(W ‘ SpeedControl_Kp_FW »—— R

——100 % —»——

(W ‘ SpeedControI_Kp_fO) >

v

A f

W | SpeedControl_f0 CW ‘ FieldWeakeningPoinD—
W | SpeedControl_f1

Figur 8-66. Adaptiv forstaerkning for hastighedsstyring

1295 Mindste forstaerkning for hastighedsstyringsmoment é (2.6.23.30)

Den relative forstaerkning som en procentdel af ID613 for hastighedsstyringen, nar
momentreferencen eller hastighedsstyrings-outputtet er mindre end vaerdien for par.
ID1296. Denne parameter bruges normalt til at stabilisere hastighedsstyringen for et
drevsystem med slup.

1296 Mindste hastighedsstyringsmoment é (2.6.23.29]

Det momentreferenceniveau, hvorunder hastighedsstyringens forstaerkning sendres fra
ID613 til ID1295. Dette angives i procent af det nominelle motormoment. £ndringen
filtreres ifglge par. ID1297.

1297 Mindste filtreringstid for hastighedsstyringsmoment é (2.6.23.31]
Filtreringstid for momentet, nar forstaerkningen af hastighedsstyringen sendres mellem
ID613 og ID1295 afhaengig af ID1296.

1298 Forstaerkning af hastighedsstyring i feltsvaekningsomrade 6 (2.6.23.28)
Den relative forstaerkning af hastighedsstyringen i feltsvaekningsomradet som en
procentdel af par. ID613.

1299 Fortaerkning for hastighedsstyring f0 6 (2.6.23.27]

Den relative forstaerkning af hastighedsstyringen som procentdel af par. ID613, nar
hastigheden er under det niveau, der defineres af ID1300.
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1300 fO0-punkt for hastighedsstyring 6 (2.6.23.26]
Hastighedsniveauet i Hz, under hvilket forteerkningen for hastighedsstyringen er lig med
par. ID1299.

1301 f1-punkt for hastighedsstyring 6 (2.6.23.25]

Hastighedsniveauet i Hz, over hvilket fortaerkningen for hastighedsstyringen er lig med
par. ID613. Fra den hastighed, der er defineret af par. ID1300, til hastigheden, der er
defineret af par. ID1301, eendrer forstaerkningen for hastighedsstyringen sig lineaert fra
par. ID1299 til ID613 og vice versa.

1304 Vindue positivt 6 (2.10.12)
Definerer stgrrelsen af vinduet til den positive retning fra den endelige
hastighedsreference.

1305 Vindue negativt 6 (2.10.11)
Definerer stgrrelsen af vinduet til den negative retning fra den endelige
hastighedsreference.

1306 Positiv fra-graense for vindue 6 (2.10.14)
Definerer den positive fra-graense for hastighedsstyringen, nar hastighedsstyringen
bringer hastigheden tilbage til vinduet.

1307 Negativ fra-graense for vindue 6 (2.10.13)
Definerer den negative fra-graense for hastighedsstyringen, nar hastighedsstyringen
bringer hastigheden tilbage til vinduet.

1311 Hastighedsfejl-filter TC 6 (2.6.23.33)
Filtertidskonstant for hastighedsreference og fejl for aktuel hastighed. Kan bruges til at
fierne sma forstyrrelser i enkoder-signalet.

1382 Hastighedsstyring, udgangsgraense 6 (2.10.15]

Den maksimale momentgraense for hastighedsstyringens udgang som en procentdel af
det nominelle motormoment.

e
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8.2 IBetjeningspanelparametre

| modsaetning til parametrene som er beskrevet ovenfor, findes disse parametre i
betjeningspanelets menu M3. Parametrene for frekvens- og momentreference har intet
ID-nummer.

174 Stopknap aktiveret (3.4, 3.6]

Stopknappen kan indstilles som "hotspot”, hvilket vil sige, at den altid standser
frekvensomformeren, uanset hvilket styrested, der er aktivt. Det ggres ved at give denne
parameter vaerdien 1.

Se ogsa parameter 1D125.

125 Styrested (3.7

Det aktive styrested kan andres med denne parameter. Du kan finde flere oplysninger i
brugervejledningen til produktet.

Hold Startknappen nede i tre sekunder for at veelge betjeningspanelet som aktivt
styrested og kopiere informationer om driftsstatus (Ker/Stop, retning og reference).

0 = PC-styring, Aktivated af NCDrive
1 =1/0 klemme Stopknap
2 = Betjeningspanel

3 = Fieldbus

123 Panelretning (3.5
0 Fremad: Motorens rotation er fremad, nar panelet er aktivt styrested.
1 Modsat: Motoren roterer modsat, nar panelet er aktivt styrested.

Du kan finde flere oplysninger i brugervejledningen til produktet.

R3.2 Panelreference (3.2)

Frekvensreferencen kan justeres fra panelet med denne parameter.

Kopier udgangsfrekvensen som panelreference ved at trykke pa Stopknappen i
tre sekunder fra en af siderne i menu M3. Du kan finde flere oplysninger i
brugervejledningen til produktet.

167 PID-reference 1 57 [3.4]

PID-controllerens panelreference kan indstilles til mellem 0 % og 100 %. Denne
referencevaerdi er den aktive PID-reference, hvis parameter ID332 = 2.

168 PID-reference 2 57 [3.5]

PID-controllerens panelreference kan indstilles til mellem 0 % og 100 %. Denne
reference er aktiv, hvis DIN5-funktionen=13, og DIN5-kontakten er lukket.

R3.5 Momentreference 6 (3.5]

Her defineres momentreferencen indenfor -300,0...300,0%.
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9. TILLEG

| dette kapitel findes ekstra informationer om saerlige parametergrupper. Det drejer sig om
folgende grupper:

»  Parametre til Ekstern bremsestyring med ekstra graenser (kapitel 9.7)
»  Parametre til Lukkede grupper (kapitel 9.2]

»  Parametre til Termisk motorbeskyttelse [kapitel 9.3/

*  Parametre til Beskyttelse mod stall [kapitel 9.4]

»  Parameters til Underbelastningsbeskyttelse [kapitel 9.5/

»  Fieldbusstyringsparametre [kapitel 9.6]

9.1 Ekstern bremsestyring med ekstra graenser (ID 315, 316, 346 til 349, 352, 353)

Den eksterne bremse, som anvendes til ekstra bremsning kan styres gennem parametrene 1D315,
ID316, D346 til ID349 og ID352/ID353. En effektiv bremsestyring kan opnas ved at veelge Til-/Fra-
styring til bremsen, definere den frekvens- eller momentgraense, som bremsen skal reagere pa og
definere Til-/Fra-forsinkelserne for bremsen. Se Figur 9-1.

Bemaerk: Under motor identifikation (Se par. ID631), er bremse kontrol ude af funktion.

Momentgraense
ID349

Frekvensgreense:----.---./.
ID347

U

START
STOP
— ., Bremse til
| Bremse fra i -forsinkelse:
5 ERA | -forsinkelse; ID352 ID353 | |
remse ! !
Bremse TILL ! |—‘—

NX12k115.fh8

Figur 9-1. Bremsestyring med ekstra greenser

Pa Figur 9-1 ovenfor, er bremsestyringen indstillet til at reagere pd bdde momentovervagnings-
graensen (par. ID349) og frekvensovervagningsgraensen (ID347). Derudover er den samme
frekvensgraense anvendt til sdvel bremse-fra og bremse-til-styring, idet parameter D346 har faet
veerdien 4. Det er ogsa muligt at anvende to forskellige frekvenssgraenser. | sa fald skal
parametrene ID315 og ID346 have veerdien 3.

e
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Bremse fra: Fgr bremsen kan blive udkoblet, skal tre betingelser vaere opfyldt: 1) frekvensom-
formeren skal veere tilbage i Drift-tilstand, 2) momentet skal vaere over den indstillede graense (hvis
anvendt) og 3) udgangsfrekvensen skal vaere over den indstillede granse (hvis anvendt).

Bremse til: Stopkommandoen aktiverer nedtzllingen af bremseforsinkelsen, og bremsen lukkes,
nar udgangsfrekvensen falder til under den indstillede graense (ID315 eller ID346). Som en
sikkerhedsforanstaltning lukker bremsen, senest nar bremse til-forsinkelsen udlgber.

Bemaerk: Et fejl- eller stop-stadie lukker bremsen omgaende uden forsinkelse.

Se Figur 9-2.

Det anbefales pa det kraftigste, at man indstiller bremse til-forsinkelsen til et laengere
tidsrum end rampetiden for at undga gdelaggelse af bremsen.

7
__IIngen Bremse fra 0.2
ID346 —{ S
Bremse fra-st.,2 greenser | 3
/ | Bremse tilfira-st.,1 greense| 4

SAND —-.Q"z
/ Udgangsfrekvens > 1D347 =~ ——e 3.4

Ingen Bremse fra Fra-
~s?yring 0-2 0G = [—{forsin-

; kelse
Eqréamm:stfra-stynng, 3 nedteell.
graense

% 1D348 —|:
SAND——O{’_2
/ Motormoment > [D349  ——e
7

w

L1 Bremse FRA
——| Bremse TIL

IKKE

N

»/g*‘

s
T

-

Figur 9-2. Bremsestyringslogik

NRRR

BuniAys-11 aswaig

7

Nar Master/follower-funktionen benyttes, vil follower-drevet abne bremsen samtidig med master-
drevet, selv om follower-drevets betingelser for abning af bremsen ikke er opfyldt.
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9.2 Parametergruppen Lukket slgjfe (ID 612 til 621)

Vaelg styretilstanden Lukket slgjfe ved at indstille parameter ID600 til 3 eller 4.

Styretilstanden Lukket slgjfe (se side 181) anvendes, nar der er brug for ekstra ydelse naer
nulhastigheden og bedre statisk hastighedsngjagtighed ved hgjere hastigheder. Styretilstanden
Lukket slgjfe baserer sig pa "rotorflux-orienteret vektorstyring af strem". Med dette styreprincip
inddeles fasestremmene i et moment, der producerer strgm, og en magnetiserende strgm. Dermed
kan den asynkrone kortslutningsmaskine styres pa samme made som en fremmedmagnetiseret
DC-motor.

Bemaerk: Disse parametre er kun tilgeengelige i en Vacon NXP frekvensomformer.

EKSEMPEL.:
Motorstyringstilstand = 3 (Lukket slgjfe hastighedsstyring)

Dette er den almindeligste styretilstand, nar der er brug for hurtige reaktionstider, stor
ngjagtighed eller styret drift ved nulfrekvenser. Enkoder-kortet skal tilsluttes
styreenhedens slot C. Indstil enkoder-P/R-parameteren (P7.3.1.1). Kgr i aben slgjfe og
kontroller enkoder-hastighed og -omlgbsretning (V7.3.2.2). Byt om pa kablerne til
enkoderen eller motorkablernes faser, hvis det er ngdvendigt. Kgr ikke, hvis enkoder-
hastigheden er forkert. Programmer tomgangsstrgmmen ti parameteren ID612, eller
udfer ID-kgrseln uden belastning pa motoraksel, og angiv parameteren ID619 (justering af
slip) for at fa en spaending lige over den lineaere U/f-kurve med motorfrekvensen pa
omkring 66 % af den nominelle motorfrekvens. Parameteren (ID112) er vigtig.
Strgmgraense-parameteren (ID107] styrer det tilgaeengelige moment linezert i forhold til
motorens nominelle strgm.
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9.3 Parametre til termisk motorbeskyttelse (ID 704 til 708)

Generelt

Den termiske motorbeskyttelse skal beskytte motoren mod overophedning. Vacon frekvensom-
formeren eristand til at forsyne motoren med stregm, der er hgjere end den nominelle. Hvis
belastningen kraever sa hgj strgm, er der risiko for, at motoren bliver termisk overbelastet. Dette
gaelder iseer ved lave frekvenser. Ved lave frekvenser reduceres savel motorens kgleeffekt som
dens kapacitet. Hvis motoren er udstyret med en ekstern kgleventilator, er belastningsreduktionen
ved lave hastigheder lille.

Den termiske motorbeskyttelse er baseret pa en teoretisk model, som anvender frekvensomforme-
rens udgangsstrgm til at beregne motorens belastning.

Den termiske motorbeskyttelse kan justeres vha. parametre. Den termiske strgm | specificerer

den belastningsstrgm, motoren er overbelastet med. Denne strgmgranse er en funktion af
udgangsfrekvensen.

Motorens termiske stadie kan overvages pa betjeningspanelets display. Se brugervejledningen til
produktet.

BEM/ZRK! Hvis du bruger lange motorkabler (maks. 100 m) sammen med smé drev
(<1,5 kW], kan den motorstrgm, der méles af omformeren, vaere meget
A hgjere end den faktiske motorstrgm, fordi der er kapacitiv strgm i
motorkablet. Overvej dette, ndr motorens funktioner til termikbeskyttelse
saettes op.

motoren er reduceret pga. blokering af ventilationsristen. Modellen
starter fra nul, hvis strgmmen afbrydes i betjeningspanelet.

i: ADVARSEL! Den teoretiske model beskytter ikke motoren, hvis luftstrammen til

9.4 Parametre til beskyttelse mod stall (ID 709 til 712)

Generelt

Beskyttelsen mod motor-stall forhindrer, at der opstar kortvarige overbelastninger af motoren
f.eks. ved aksel-stall. Stall-beskyttelsens reaktionstid kan defineres kortere end reaktionstiden ved
termisk motorbeskyttelse. Stall-tilstanden defineres ved to parametre, ID710 (Stall-strgm) og ID712
(Stall-frekvensgraense). Hvis strgmstyrken er hgjere end den angivne graense, og
udgangsfrekvensen er lavere end den angivne graense, er stall-tilstanden Sand. Der er ingen rigtig
indikation af akselrotationen. Stall-beskyttelsen er en slags overstrgmsbeskyttelse.

BEM/ZRK! Hvis du bruger lange motorkabler (maks. 100 m) sammen med sma drev
(<1,5 kW], kan den motorstrgm, der méales af omformeren, vaere meget
A hgjere end den faktiske motorstrgm, fordi der er kapacitiv strgm i
motorkablet. Overvej dette, nar motorens funktioner til termikbeskyttelse
saettes op.
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9.5 Parametre til beskyttelse mod underbelastning (ID 713 til 716)

Generelt

Formalet med at beskytte motoren mod underbelastning er at sikre, at der er belastning pa
motoren, nar frekvensomformeren kgrer. Hvis motoren mister sin belastning, kan det skyldes et
problem et sted i processen, f.eks. et knaekket band, eller en tar pumpe.
Motorunderbelastningsbeskyttelsen kan justeres ved at indstille underbelastningskurven med
parametrene ID714 Belastning i feltsvaekningsomradet) og ID715 (Nulfrekvensbelastning), se
nedenfor. Underbelastningskurven er en kvadratisk kurve, som ligger mellem nulfrekvensen og
feltsvaekningspunktet. Beskyttelsen er ikke aktiv under 5Hz (underbelastningstidtageren er
standset).

Momentvaerdierne til indstilling af underbelastningskurven er angivet i procent, hvilket refererer til
motorens nominelle moment. Motorens typeskiltdata, parametrene for motorens nominelle strgm
og frekvensomformerens nominelle strgm |, anvendes til at finde skaleringsomradet for den interne
momentvardi. Hvis der anvendes en anden motor end den nominelle sammen med frekvensomfor-
meren, mindskes ngjagtigheden af momentberegningen.

BEM/RK! Hvis du bruger lange motorkabler (maks. 100 m) sammen med sma drev
(<1,5 kW), kan den motorstrgm, der males af omformeren, vaere meget
A hgjere end den faktiske motorstrgm, fordi der er kapacitiv strgm i
motorkablet. Overvej dette, ndr motorens funktioner til termikbeskyttelse
saettes op.

9.6 Parametre til Fieldbusstyring (ID 850 til 859)

Parametrene til fieldbusstyring anvendes, nar frekvensen eller hastighedsreferencen kommer fra
fieldbussen (Modbus, Profibus, DeviceNet etc.]. Veerdierne fra fieldbussen kan overvadges med
parametrene Fieldbusdata Ud, valg 1- 8.

9.6.1 Processdata UD [Slave = Master]

Fieldbus-masteren kan laese frekvensomformerens faktiske vaerdier ved hjzelp af
procesdatavariabler.

applikationerne Basis, Standard, lokal-/fjernbetjening, Multi-step, PID-styring og pumpe- og
ventilationsstyring bruger procesdata pa fglgende made:

Data Vardi Enhed Skala ID
Procesdata UD 1 Udgangsfrekvens Hz 0,01 Hz 1
Procesdata UD 2 Motorhastighed rpm Trpm 2
Procesdata UD 3 Motorstregm A 0,1A 45
Procesdata UD 4 Motormoment % 0,1 % 4
Procesdata UD 5 Motoreffekt % 0,1 % 5
Procesdata UD 6 Motorspaending \Y 0,1V 6
Procesdata UD 7 DC-spanding \ 1V 7
Procesdata UD 8 Aktiv fejlkode - - 37

Table 9-1. Vaerdier for Processdata UD

Multifunktions-applikation har en valgparameter for hvert enkelt procesdataelement.
Overvagningsvardieren og drevparametrene kan vaegles ved brug af ID-nummeret.
Standardvalgene findes i tabellen ovenfor.

e
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9.6.2 Stromskalering i forskellge enhedsstorrelser

BEM/RK! OvervagningsveerdilD45 (som regel i procesdata UD3) angives kun med én decimal.

Speending Stgrrelse Skala
208 - 240 VAC NX_2 0001 - 0011 100 - 0,01A
208 - 240 VAC NX_2 0012 - 0420 10-0,1A
380 - 500 VAC NX_5 0003 - 0007 100 - 0,01A
380 - 500 VAC NX_5 0009 - 0300 10-0,1A
380 - 500 VAC NX_5 0385 - 1-1A
525 - 690 VAC NX_6 0004 - 0013 100 - 0,01A
525 - 690 VAC NX_6 0018 - 10 - 0,1A

Table 9-2. Aktuel skalering

9.6.3 Processdata IND (Master -> Slave)/

Kontrolord, reference og procesdata bruges i all-in-one-applikatoner pa fglgend made:

Basis, Standard, Lokal-/fjernstyring, Multi-Step-applikationer

Data Veerdi Enhed | Skala

Reference Hastighedsreference % 0,01%

Kontrolord Start/stop-kommando - -
Nulstil fejl-kommando

PD1 - PD8 Ikke anvendt - -

Table 9-3.

Multistyrings-applikation
(BEMAERK: Indstillingerne i tabellen er fabriksstandarder. Se 0gs3 parametergruppe G2.9)

Data Veerdi Enhed | Skala
Reference Hastighedsreference % 0,01%
Kontrolord Start/stop-kommando - -
Nulstil fejl-kommando
Procesdata IN1 Momentreference % 0,1%
Procesdata IN2 Fri analog indgang % 0,01%
Procesdata IN3 Juster indgang % 0,01%
PD3 - PD8 Ikke anvendt - -
Table 9-4.

PID-styring og pumpe- og ventilatorstyringsapplikationer

Data Veerdi Enhed | Skala
Reference Hastighedsreference % 0,01%
Kontrolord Start/stop-kommando - -
Nulstil fejl-kommando

Procesdata IN1 Reference for PID-styring % 0,01%
Procesdata IN2 Aktuel veerdi 1 til PID-controller | % 0,01%
Procesdata IN3 Aktuel veerdi 2 til PID-controller | % 0,01%
PD4-PD8 Ikke anvendt - -
Table 9-5.

. -
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10. FEJLS@OGNING

Fejlkoderne, arsagerne til fejlene og afhjeelpning af fejl vises i tabellen nedenfor. Fejlene pa skygget
baggrund er kun A-fejl (advarsler]). De punkter, der skrives med hvidt pa sort baggrund, er fejl, som
du kan programmere forskellige reaktioner til i applikationen. Se parametergruppen Beskyttelser.
Bemaerk: Ved kontakt til distributer eller fabrik pa grund af en fejl skal alle tekster og koder pa
betjeningspanelet noteres.

Fejl- Fejl Mulig arsag Rettelse af fejl
kode

1 Overstrgm Frekvensomformeren har malt for hgj Kontroller belastningen.
strgm (4*1,) i motorkablet: Kontroller motoren.
— pludselig kraftig forggelse af Kontroller kablerne.
belastningen Udfgr identifikationskgrsel.

— kortslutning i motorkabler
— forkert motor
Underkode i T.14:
S1 = Hardware-afbrydelse
S2 = Reserveret
S3 = Overvagning af strem-controller
2 Overspanding Jaevnstregmsspaendingen har overskredet | Ggr decelerationstiden laengere. Brug
de definerede graenser. bremse-chopper eller bremsemodstan
— for kort decelerationstid (tilgeengelige som optioner)
— hoje overspaendingsspidser i Aktiver overspaendingsstyring.
forsyningsspaendingen Kontroller indgangsspaending.
Underkode i T.14:
S1 = Hardware-afbrydelse
S2 = Overvagning af
overspaendingsstyring

3 Fejli Strgmmaling har registreret, at summen Kontroller motorkabler og motor.
— isoleringsfejli kabler eller motor
5 Ladekontakt Den ladekontakt, der er dben, nar Nulstil fejlen, og genstart. ‘

kommendoen START er blevet givet. Kontakt en distributgr i neerheden, hvis
—  driftsfejl fejlen opstarigen
— komponentfejl
Ngdstop Der er givet stop-signal fra optionskortet. | Kontroller ngdstopkreds.
Maetningsudlgser = Flere arsaager: Kan ikke nulstilles fra
— defekt komponent betjeningspanelet.
— korslutning eller overbelastning af Sl strgmmen fra.
bremsemodstand TILSLUT IKKE STR@MMEN IGEN!
Kontakt fabrikken.
Hvis denne fejl forekommer samtidig
med Fejl 1, skal du kontrollere
motorkabler og motor.

| O~
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Fejl- “ Mulig arsag Rettelse af fejl
kode

8 Systemfejl - komponentfejl Nulstil fejlen, og genstart.
- driftsfejl Kontakt en distributgr i neerheden, hvis
Bemaerk usaedvanlig fejldatapost. fejlen opstarigen

S1=Reserveret

52 = Reserveret

S3 = Reserveret

S4 = Reserveret

S5 = Reserveret

S6 = Reserveret

S7 = Ladekontakt

S8 = Ingen strgm pa driverkort

S9 = Stremenhedskommunikation (TX)
S10 = Stremenhedskommunikation
(Udlgser)

511 = Strgmenhedskomm. (Maling)

Underspaending | DC-spaendingen er under de definerede Ved midlertidig strgmafbrydelse, nulstil
spaendingsgranser. fejlen og genstart frekvensomformeren.
— den mest sandsynlige arsag: for lav Kontroller forsyningsspaendingen. Hvis

forsyningsspaending den er tilstraekkelig, er der opstaet en
— intern fejl i frekvensomformeren intern fejl.
— defekt indgangssikring Kontakt en distributgr i nserheden.
— ekstern ladekontakt ikke lukket
Underkode i T.14:
S1=DC-spaending for lav til drift
S2 = Ingen data fra streamenhed
S3 = Overvagning af
underspandingsstyring

indgangslinje sikringer og kabel.
overvagning er strgm i én motorfase.

12 Overvagningaf - ingen bremsemodstand installeret Kontroller bremsemodstand og kabler.
bremsechopper | — bremsemodstand er defekt Hvis disse er ok, er der fejl pa
— bremsechopperfejl chopperen. Kontakt en distributgr i
naerheden.
13 Under- Kglepladetemperatur er under -10°C
temperatur i
frekvensomfor
meren
14 Overtemperatur Kglepladetemperatur er over 90°C (eller Kontroller den korrekte maengde og
i frekvensom- 77°C, NX_6, FR6). strogm af kgleluft.
formeren Kontroller kglepladen for stgv.
Der afgives overtemperaturadvarlsel, ndr = Kontroller omgivelsestemperaturen
kglepladetemperaturen overstiger 85°C Serg for, at switch-frekvensen ikke er
(72°C). for hgj i forhold til

omgivelsestemperatur og belastning.

15 Motoren Motorstandsningsbeskyttelse er koblet Kontroller motor og belastning.
| standset ud.

16 Motor- Frekvensomformerens Reducer motorbelastningen.
temperatur motortemperaturmodel har registreret Hvis motoren ikke er overbelastet,
motoroverophedning. Motoren er kontroller temperaturmodelparametre.
overbelastet

Motorens underbelastningsbeskyttelse er | Kontroller belastningen.
koblet ud.

Tel. +358(0)201 2121 » Fax +358 (0]201 212 205



FEJLSOGNING

VACON ©® 231

Mulig arsag

Rettelse af fejl

18 Ubalance Ubalance mellem stremmoduler i Kontakt en distributgr i neerheden, hvis
parallelforbundne enheder. fejlen opstar igen.
Underkode i T.14:
S1 = Ubalance i strgm
S2 = Ubalance i DC-spanding
22 EEPROM- Fejl i parameterlagring Kontakt en distributgr i naerheden, hvis
kontrolsumfejl | — driftsfejl fejlen opstar igen.
— komponentfejl
I 24 Teellerfejl De vist veerdier pa tzellere er ikke
korrekte
25 Fejli mikro- —  driftsfejl Nulstil fejlen, og genstart.
processorens — komponentfejl Kontakt en distributgr i neerheden, hvis
overvagnings- fejlen opstar igen.
kredslgb
26 Start forhindret | Starten af drevet er blevet forhindret. Annuller forhindring af start, hvis dette

29

Termistorfejl

Kgrselsanmodning TIL, da ny applikation
blev indleest i omformeren
Termistorindgangen for optionskortet har
registreret en stigning i
motortemperaturen

kan ggres sikkert.

Slet kgrselsanmodning.
Kontroller motorens kgling og
belastning

Kontroller termistorforbindelse

(Hvis optionskortets termistorindgang
ikke er i brug, skal den kortsluttes)

30 Sikker Ingangen pa OPT-AF-kortet er aben Annuller Sikker deaktivering, hvis dette
deaktivering kan ggres sikkert.
31 IGBT-temperatur | Overtemperaturbeskyttelse i IGBT- Kontroller belastningen.
(hardware) vekselretterbro har registreret for hgj Kontroller motorstgrrelsen.
kortsigtet overstrgm Udfgr identifikationskarsel.
32 Ventilatorkgling | Frekvensomformerens kgleventilator Kontakt en distributgr i naerheden.
starter ikke, nar TIL-kommandoen gives.
34 CAN-bus- Sendt meddelelse ikke bekraeftet. Serg for, ader er en anden enhed pa
kommunikaion bussen med sammen konfiguration.
35 Applikation Problem i applikationssoftware Kontakt distributgren. Hvis du er
applikationsprogrammagr, skal du
kontroller applikationsprogrammet.
I 36 Styremodul NXS-styremodul kan ikke styre NXP- Skift styremodul.
strgmenhed og vice versa
37 Enhed skiftet Optionskort eller styremodul skiftet. Nulstil. Enhed er klar til brug.
(samme type) Samme type kort eller samme nominel Gamle parameterindstillinger vil blive
effekt for drev. brugt.
38 Enhed tilfgjet Optionskort eller drev tilfgjet. Nulstil. Enhed er klar til brug.
(samme type) Gamle kortindstillinger vil blive brugt.
39 Enhed fjernet Optionskort fjernet. Nulstil. Enheden er ikke laengere
tilgeengelig.
40 Ukendt enhed Ukendt optionskort eller drev. Kontakt en distributgr i naerheden.
Underkode i T.14:
S1 = Ukendt enhed
S2 = Effekt1 er ikke samme type som
Effekt2
41 IGBT-temperatur = Overtemperaturbeskyttelse i IGBT- Kontroller belastningen.

42

Overtemperatur

i
bremsemodstand

24-timers support +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com

vekselretterbro har registreret for hgj
kortsigtet overstrgm
Beskyttelse mod overtemperatur i
bremsemodstand har registreret for
kraftig bremsning

Kontroller motorstgrrelsen.
Udfgr identifikationskgrsel.
Angiv en leengere decelerationstid.
Brug ekstern bremsemodstand.
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Rettelse af fejl

43

Enkoder-fejl

Mulig arsag

Problem registreret i enkoder-signaler.
Underkode i T.14:

1 = Enkoder 1 kanal A mangler

2 = Enkoder 1 kanal B mangler

3 = Begge kanaler for enkoder 1 mangler
4 = Enkoder omvendt

5 = Enkoder-kort mangler

Kontroller enkoderkanalforbindelser.
Kontroller enkoderkortet.
Kontroller enkoderrekvens i aben slgjfe.

44

Enhed skiftet
(anden type)

Optionskort eller strgmenhed skiftet.
Ny enhed af anden type eller med anden
nominel effekt.

Nulstil

Indstil parametrene for optionskortet
igen, hvis optionskortet er blevet skiftet.
Indstil omformerens parametre igen,
hvis stremenheden er blevet skiftet.

45

Enhed tilfgjet
(anden type)

Optionskort af anden type tilfgjet.

49

51
52

53

54

56

57

Deling med nul
i appliakation

' Analog indgang

I, < 4 mA (valgt

in

signalomrade 4
til 20 mA)
Ekstern fejl
Panelkommuni
kationsfejl

Fieldbus-fejl

Kortslidsfejl

PT100-kort
temp.-fejl
Identifikation

Bremse

Der er blevet divideret med nul i
applikationsprogrammet.

Strgmmen ved den analoge indgang er <
4 mA.
— styrekablet er knaekket eller lgst

| — der er opstdet en fejl i signalkilden _

Fejl pa digital indgang.

Forbindelsen mellem betjeningspanelet
(eller NCDrive) og frekvensomformeren
er afbrudt.

Dataforbindelsen mellem fieldbus-
masteren og drevets fieldbus-kort er
blevet afbrudt

Defekt optionskort eller kortslids

De angivne temperaturgraenser for
PT100-kortet er overskredet.

Identifikationskgrslen mislykkedes.

Den faktiske status for bremsen er
forskellig fra kontrolsignalet.

Kontakt distributgren igen, hvis fejlen
opstar igen, mens omformeren eri
driftstilstand. Hvis du er
applikationsprogrammagr, skal du

kontroller applikationsprogrammet.
Kontroller strgmslgjfekredslobet.

Fjern fejltilstand pa ekstern enhed.
Kontroller betjeningspanelets
forbindelse og et eventuelt kabel.

Kontroller installationen.

Hvis installationen er korrekt, sa
kontakt den naermeste Vacon-
distributer.

Kontroller kort og kortslids.

Kontakt den naermeste Vacon-
distributer.

Find drsagen til temperaturstigningen.

Nulstil
Indstil parametrene for optionskortet
igen.

Driftkommandoen blev slettet, far
identifikationskgrslen var fuldfert.
Motoren er ikke forbundet til
frekvensomformeren.

Der er belastning pd motorakslen.

Kontroller den mekaniske bremses
tilstand og forbindelser.

=
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Fejl- Fejl Mulig arsag Rettelse af fejl
kode

59 Follower- SystemBus- eller CAN-kommunikation Kontroller optionskortets parametre.
kommunikation ' mellem Master og Follower er afbrudt Kontroller optisk fiberkabel eller CAN-
kabel.
I 60 Keling Fejl pa kelecirkulationen pa vaeskekglet Kontroller arsagen til fejlen pa eksternt I
drev. system.
61 Hastighedsfejl Motorhastigheden svarer ikke til Kontroller enkoderens forbindelse.
referencen PMS-motoren har overskredet
kipmomentet.
62 Deaktiver drift Signalet Aktiver drift er lavt Kontroller arsagen til Aktiver drift-
signal.
63 Ngdstop Kommando for ngdstop modtaget fra Ny driftkommando accepteres efter
digital indgang eller fieldbus nulstilling.
64 Indgangs- Drevets indgangskontakt er dben Kontroller drevets hovedafbryder.

kontakt aben

Table 10-1. Fejlkoder
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