Drifthandbok frekvensomriktare typ VT230S

Utgava 040407
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Forord

Denna handbok &r komprimerad 6r att ge dversikt och mojliggdra igangkdrning av frekvensomrikiare typ
VT2308 i normalt forekommande tlldmpningar utan att det krdvs specialistkunskaper. For anvéndare
med stora kunskaper om frekvensomyiktare, som driskar kunna uinytja alla instéliningsmajligheter |
denna mycket avancerade frekvensomriklare hiinvisas till den kompletta engelsksprakiga handboken

som medidlier ulrustningen.

Operatorspanel
Display
{7T-segment LED, 5 siffror}
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Operatorspa

nelens funktioner

Status-indikeringar (LED)

FWD (Fram) Motorn roterar framat gér bada LE;”.} b;inkar samiidigt indi?eras at hikstroms-

romsning efler f&rmagnetisering ulfors.

REV (Back) Motorn roterar bakat Om endagt FND eiier%&\f biinkgar indikeras ailt kérkommando
f5r motsatt rotationsriktning har mottagits och motorn haller pé
alt bromsas ned.

FLT (Fel) Frekvensomriktaren har upptackt ett fef och stoppat motorn. Frekvensorrikiaren kan ater-

stalas fran operattrspanelen (STOP + RST/MOD) aller via ingdngsplint (RESET -signal}

L.CL {L.okal) Frekvensomriktaren aroetar | Lokal-lage och kan kéras via operattrspanelen (FWD, REV och

STOP). Nar denna LED ar slgckt arbetar frekvensomriktaren | Remote-l8ge och kan styras

vig ingangsplintar. For alt viaxla mellan Lokal och Remote trvek pd STOP + LCL!

Enhetsindikeringar (LED}

Hz, A, % , min | indikerar vilken enhet som visas pa displayen,

Minus-indikering

»

H
3
3
H
H
H

Lyser nar talet | displayen har ett negativt varde,

Manodverorgan
parN Startar motorn framat (endast | Lokal-lage)
L/
Startar motorn bakat {endast i Lokal-l8ge)
o Stoppar matorn. Antingen rampas motorns varvial ned till stillestand eller
\g rullar den ut utan bromsning beroende pé instélining av parameter C00-1.
@ L Andrar instalining fran Lokal-idge till Remote-lige och vice versa. Nar
Q 4 frekvensomriktaren &r i Lokal-lage lyser LCL.

Aterstaller fel, varvid FLT sldcks.

Parameter-dndrin

g via tryckknappar och ratt

(Mode)

Andrar display-instaiining { féljande ordning:
Monitor —Parameter A —> Parameter B -» Parameter C ~» Utility mode-U

Valjer parameter-nuromer eller lagrar dess nya instalining

O

Ckar Parameter-block.
Gkar Parameter-nummer glier dess varde.

=
9,

Minskar Paramseter-block.
Minskar Parameter-nummaer alier dess vérde.

L%

w3l

Parameter-val Andrar Parameler-block 61 alt na dnskad parameter. For att vialja
nasta block uppat resp. nedat vrid forst pa ratten at hoger resp.
vanster.

Andring av Fiyttar kursorn (il den énskade siffran for andring. Siffran som kan

parametervarde andras blinkar.

Anm. Frekvensomrsiktaren ar fabriksinstalld sa aft Lokal/Remote-val inte &r méjligt medan motorn roterar, Aven om

motorn star stilla, Lex.

genom ait frekvensreferensen &r noll, men har korsignal pa ingangspiint $3 kan man inte

gbra Lokal/Remote-val. Denna lgsning kan tas bort genom 8ndring av parameter $08-2.

V)




Val av display-funktion

Varje gang man trycker pa RST/MOD-knappen éndras funktionen pé operatdrspanelen och
display-visningen. Nedanstdende figur visar hur man kan skifta mellan ofika funktioner. |
monitor-lage kan man vélja felhistorik via parameter d20-0 och avvikelser fran fabriksinst8lining
{dvs programmering av frekvensomriktaren) via parameter d20-2.

b 2]~
i Monitor mode Fauit vistoy rending | P
3
MOD - ‘
b Tt R & _ Non-default valu
Mosameter st |7
il
0D}
i i
. {msr ) {msT] (Rsi | oni
Block-A {aon] [BlockB 1M [Back G W0 Extended monilor mode
Parametar »i Parametes Parameter Lithity
moda made mode mode-U
Ann-m Bnn-m Cnn-m e
{titty mode-U
i for fulurs usa}
Changing modes
Monitor-parametrar

| monitor-lage kan man skifta meflan nedanstaende display-visningar med hidlp av

tryckknappen LCL och ratten.

Parameter-nr Visat virde Enhet
d00-0 Utfrekvens Hz
d00-1 Utirekvens %
d00-2 Motorvarvtal (bara vid vekiorkontroll) min”
d00-3 Motorvarvial (bara vid vekiorkontrolf) Yo
d01-0 Frekvensreferens {(bara vid V/F-kontrolf} Hz
d01-1 Frekvensreferens {bara vid V/F-konirolf) %
df1-3 Utsignal fran intern rampgenerator {bara vid vekiorkoniroll) min’
d01-4 Varvtalsreferens {bara vid veldorkontroll) min”’
d02-0 Avgiven motorstrém A
d02-1 Avgiven motorstrom | % av motorns mérkstrom %
d02-2 Ackumulerad belastning } % av motorns mérkstrém %
d02-3 Kylflanstemperalur °C
4024 Momentgivande motorstrdm i % av motorns mérkstrom {vektork } %
d02-8 Magnetiseringsstrdm i % av motorns mérkstrém {vektork ) %
d03-0 Likspénning i likspanningsmelianiedet V
d03-1 Utspéinning (referens) v

i)




Parameter-nr Visat virde Enhet

dg3-2 Uteffekt kW
d03-3 Kopplingsfrekvens kHz
df4-0 - d04-2 Aktiverade digitalingangar (for detaljer se komplett handbok}

d04-3 - dD4-4 Aktiverade digitalutgangar {for detalier se komplet! handbok)

di5-0 Mindre fel (for detaljer se komplett handbok)

d11-0 Digitalt instalid momentreferens (bara vid vektorkontrol) %
4111 Analog momentreferens (bara vid vektorkontroli) %
d11-2 Momentreferens via serie-kommunikation (bara vid vekiorkontroll) 1%
d11-3 Momentreferens instalid via operattrspanelen (B13-0) (vekiork ) %
di1-4 Utsignal fran den interna varvtalsregulatorn (bara vid vektarkontroll) | %
d11-6 Momentsignal efler momentbegrénsare (bara vid vektorkontroll) %
d12-0 Motorns eftersipning i % av markvarvtalet (bara vid vektorkontroll} 1%
d20-0 ingang till aviasning av fethistorik. Tryck pa SET ger visning av de

senaste 4 felen med angivande av felkoder, utfrekvens och
motorstrom vid resp. feltillfalle. For detaljer se komplett handbok.

d20-2 ingang till avigsning av parametrar som awiker fran fabriks-
instalining. Tryck pa SET ger visning av dessa parametrar. For
detalier se komplett handbok.

d21-0 Ackumulerad drifttid med tilislagen nétspénning Hrs

d21-1 Ackumulerad drifttid med kdrsignal Hrs

d21-2 CPU-version

d21-3 ROM-version

d22-0 De olika stadiemna | pagaende Autotuning-process. Fir detaljer se
komplett handbok.

Nar man trycker pa SET visas parameter-numret | displayen.

Om man trycker pa LCL upprepade ganger atergér displayen sa smaningom till att visa d00-0 enligt
nedanstaende figur.
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Avlidsning av parameter | monitor-lage

Nedan visas som exemnpel hur motorstrommen avigses | % av motomns mérkstrém och hur man

sedan atergér till visning av ulfrekvens i Hz.

Tryckknapp/Ratt

Display-visning

Forklaring

{H

d0-0: Utlrekvens

Parameter-block dndras till d01

Parameter-block andras 4l d02

Parameter-nummer Skar till d02-1

Efter en sekund visar displayen motor-strommen |
%.

@ ©)

7y (R
e

X
) [

{9}

Parameter-nummer minskar §iff d02-0

Parameter-block-nummer minskar

Parameter-block-nummer minskar igen

Efter en sekund visar displayen utfrekvensen i Hz.




Avidsning och dndring av A-, B- och C-parametrar

Nedanstaende exempel visar f6rst andring av maximal utfrekvens (b00-4) och sedan 8ndring av
likstrémsbromstiden (A03-1). Detta exempel géller vid styrmetod Vi-kontrofl (C30-0 = 1).

Tryckknapp/Ratt | Display-visning Farklaring
= peem § monitor-lage
F}ST . - N -~ .
{1} ROo-0 Andring till parameter-block A
@ s =00~ Andring tilt parameter-block B
R
& @ b I3 1 Parameter-nummer Skar fran b00-0 il b00-4
7
T - Displayen véxiar melian parameter-nummer b00-4
Dlde och det nuvarande virdet pa denna parameter.
(4) | s 50 o Tryck pa SET medfér att det instalida vérdet kan
e b andras. {Se Anm.1)
& |2 e Tryck pa LOL tva ganger flyttar blinkningen till den
‘ L3a KL
hye - siffra som skall §ndras.
fimes
{Obs! Parameter b00-4 kan inte dndras nar motorn
roteran)
(&) @ &0 O Den blinkande siffran dndras fran S 4l 8
1o i (310 - Tryck pé SET lagrar 8ndringen. b00-4 har nu
T andrats till 60,0,
S ) Displayen vaxiar meflan parameter-nummer b00-4
S M och det nya vardet.




Fortséttning av sxempel pa parameterdndring.

Tryckknapp/Ratt Display-visning Forklaring
0 - 4 { &ndringsiiige for block-B-parameter)
@) Cac-o Andring till parameter-block C

RST

T
&
1
§
3

gl

)
{10}

B
.
3
7
C:i

RBODS
(11 o s0G-0
¢z [
« P L e e SO i
3 times HG3
v i 4 1
o O
12.35 {:;
(14) | = o
(15) |+~ 2,1
a8 (9 3.0
(17 .&g:. 3, &
2§~m\es;
a8) (9 3. %
{ﬂayf SEY § AO3-
d 1
3. 5

Andring till Utlity Mode (kommer | framtiden)
Andring till monitor-lage
Andring till parameter-block A

Tryck pa LCL fre ganger ndrar parametar-block A
fran AGD till AO3.

Vridning pa raften dkar parameter-numret fran
A03-0 till A03-1. {(Se Anm. 2}

Displayen véxlar mellan parameter-nummer A03-1
och det nuvarande vardet pa denna parameter.

Tryck pa SET medfor alt det instélida vardet kan
andras. (Se Anm. 1)

Tryck pa LCL en gang fiyttar blinkningen till den
forsta siffra som skall &ndras.

Den blinkande siffran &ndras fran 2 till 3.

Tryck pa LCL tvd génger flyltar blinkningen till
nasta siffra som skall 8ndras.

Den blinkande siffran dndras fran O il 5.

Tryck pa SET lagrar andringen. AQ3~1andras {iff
3,8

Displayen véxiar mellan parameter-nummer AQ03-1
och det nya vardet pa denna parameter,

Anm. 1. Om +Un (RUN) visas ndr man trycker pa SET betyder detta att den markerade parametern bara
kan dndras nar frekvensomrikiaren &r stoppad. Om detta hénder stoppa forsta motormn och tryck sedan

pd SET igen.

Anm. 2. Nar blocknumret andras med LCL kommer blocknumret att 6ka om ratten har vridits till hdger
omedelbart innan och minska om ratten har vridits il vanster.




Block-A-parametrar

Nr {Namn Enhet | Min. | Max. {Fabr- | Funktion Galler for
inst. styrmetod
Alla [VIF | Vekt
A00- Frekvensinstalining
0 | Lokal frekvens- | Hz 010 Max. 1000 | Frekvensraferens fran operalors- X
referens fraky. paneten
1 | Joggreferens Hz 0,10 Max. 1500 Frekvensraferans for jogokdrning X
Fraky.
2 [ Lokal varvials- {min” Max. [ Max, [ 300.0 | Varvislsreferens fran operalOrs-
refarens varet, | varvial panelen
3 | Joggreferens  min Ma. [Max, 11000 | Varvialsreferens for joggkérming
varvt, | varvial
Ag1- Accelerations/retardationstider
G | Accelerations- | Sek, 8.1 6000.0 1 100 Accelerationstid fran noll till max.
tid 1 frekvens resp. max, varvial,
1 { Relardations- | Sek .1 8000.0 1 200 Retardationstid fran max.
tid 1 frekvens resp. srax. varvial il
: stiffestand
Al2- Moment-boost
0 | Manuell start- 1 2 2 1. Avsténgd X
moment-boost 2: Aktiverad
1 1 Automatisk 1 2 1 1: Avsiangd X
startmoment- 2 Aktiverad
boost
2 {Manuelt boost- | % 4,0 20,0 Effakt- | Staller in spénningstiliskolt vid 0 X
instalining ber. Hz. Justeras automatiskt vid
Autotuning.
3 | Spanningsred. | % 0,0 250 0.0 Staller iy spanningssénkning vid X
for kvadratiskt halva basfrekvensen,
moment
4 1R % 0,0 1000 1300
kompensering
§ | Eftersiapnings- | % 0.0 20,0 0.0 Staller in motorns eftersidpning X
kompensering vid markiast, Justeras
automatiskt vid Autotuning.
6 | Max. moment~ | % 0.0 50,0 0.0 Justeras automatiskt vid X
hoost-forstérkn. autotuning,
AQ3- Likstromsbromsning
¢ | DC spénning % 8.0 20,0 Effaki- | Justeras automatiski vid X
ber. autoluning
1 1 DC-bromstid Sek. 0.0 200 120 X
2 1 DC strom % 0.0 150,0 1500 X
A04- Anvandaranpassde parametrar (Utvalda B- och C-parametrar omdopta till A04-parametrar)
0 1 Cystom-0 FParamater-nummer sorn skall
11 Customn-1 dopas om il AD4-parametrar kan
2 { Cusiom-2 stéllas in via parameter C10-0 -
3 { Custom-3 C10-7. X
4 {Custom-4
5 | Custom-5
§ | Custom-G
7 i Custom-7

5]



Nr | Namn Enhet | Min. | Max. | Fabr-  Funktion Galler for
inst. styrmetod
Alla ;WF ;Vekt
A0S~ Overhoppning av vissa B- och C-parametrar
0 {Lhckade 1 2 2 1: Visa paramelrar
Parametrar 2. Hoppa dver
1 | Parametrar for 1 2 2 1: Visa paramelrar X
mijukvarn- 2: Hoppa dver
optioner
2 i Parametrar for 1 2 2 1. Visa parametrar X
titlsaisenhater 2: Hoppa dver
A1 Varvialsreglerparametrar 1
0 | Forstérkning Radis 1,0 200,06 1200 Staller in forstérkningen i
varviaisregl. yarvialsregulatomn
1 Maskin- ms 1 20000 11000  Tiden det tar ait accelerera X
tidskonstant 1 motomns och lastens frdghets-
moment Hll markvarvialet nér
motorn utveckiar markmoment.
2 | integrationstid~ (% 20 500 100 Anpassning av integrationstiden i
faktor varvitalsregulatorn
3 i Moment- % .1 300,0 100,86 | Momenigrans i % av motorns X
bagransning mérkmoment for drivande
Driviing moment.
4 | Moment- Y% 0.1 300,0 11000 | Momentgrans t % av motomns X
begrinsning mérkmoment for bromsande
promsning moment
5 {Momentgrans | % 0.1 3000 11000 | Momenigrans i % av motoms X
for nodstopp mérkmoment 6 bromsande
moment vid nédstopp (EMB)
A11- Strémreglerparametrar
g | Forstdrking Rad/s 1100 16000 |1000 | Staller in forstdrkning och
sirdmragh. fidskonstant i strdmregulatorn.
1 | Tidskonstant ms 0.1 300,0 1200 Defta paverkar responsen, Om
fBrstérkningen ar 0y 1ag eller 6r
hig pendlar motorstrommen
kraftint s& att omriktaren loser ut
f3r dverstram. Normalt skall
fBrstarkningen stalias in mellan
500 och 1000 och tidskonstanten
mellan 5 och 20 ms.
2 | Moment- % 4,1 300.0 {1000 | Momentgréns | % av molorns X
begransning markmoment {or drivande
drivning momeant,
3 I Moment- % 8,1 3000 11000 | Momentgrans i % av motomns X
begransning markmoment {6r bromsande
bromsning moment,




Block-B-parametrar

Nr Namn Enhet | Min. | Max. |Fabr-  Funktion Galler for
inst. styrmetod
Alla | VIF | Vekt
BO0- Motordata (V/f-kontroll)
g | Natspanning 1 7 7 Stall in natspanning enligt X
nedanstaende tabell.
Max. ulspanning andras il Varde 200 V- 400 V-
samma varde som den instalida modelt model
nalspanningen. 1 200V 380V
2 200V 400V
3 200V 415V
4 220V 440V
5 220V 460 V
8 220V 48G V
7 230 v 400 V
1 | Maxfrekvens! 0 9 1 Stai in maxfrekvens och X
basfrekvens basfrekvens enligt nedanstaende
tabeil.
Varde Bas- Max-
frakvens | frekvens
{Hz} {Hz)
g Valfri instalining via
B00-4 och BOO-5
1 30 30
2 60 60
3 50 60
4 50 5
5 50 100
6 60 70
7 &0 80
8 &80 90
9 £0 120
2 | Markeffekt KW 3,10 500,00 | Effeki- | Motorns markeffekt vid X
mctor ber. basfrekvensen
3 i Markspanning |V 34 480 230/ Nar B00-0 stalls in far B0O-3 X
sootor 400 samma vérde
4 i Maxfrekvens Hz 3.0 4400 1500 Dessa virden kan bara dndras X
§ | Basfrekvens Hz 107 14400 (500 narBOO-1=0 X
& | Marksirom A 30% 1100% | 100 % | Defla utgor referensvarde for X
motor av av av strémgrans, rootorskydd och
omy, omr. lomr, | strmvisning (%) displayen
mérk- | mark- | mérk-
sirbm | strém | strom




Nr [ Namn Enhet | Min. | Max. Fabr- | Funktion Galler for
inst. styrmetod
Alla [VIF | Vekt
80O- | Kopplings- 1.0 210 17.0 Kopplingsfrekvensen kan dndras X
7 frekvens under drifi f6r alt minska
motorijudet:
1,0 4l 15,0 - Fast kopplings-
frekvens 1,0t 15,0 kHz
151 tilt 18.0: Soft sound metod 1
{kopplingsfrekvensen moduleras
meflan 2,1 och 5,0 kiHz)
18,1 tifl 21 0. Soft sound metod 2
{kopplingsfrekvensen moduleras
meflan 2,1 och 5,0 kHz}
B01- Motordata (Vektor-kontroll)
€ | Naispdnning 1 7 7 Staif in natspénning enligl X
nedanstaende tabell
Max. utspéanning andras Gl Varde 200 V- 400 V-
samma virde som den instalida modell modell
natspénningen. 1 200V 38G V
2 200V 400V
3 200V 415V
4 220V 440 V
5 220V 480 ¥
6 220V 180 v
7 230V 400V
1 i Markeffekt R 0,10 1 500.00 | Effekt- | Stall in motorms markeffekt vid X
molor ber, mérkvarvialet
2 | Poltal motor Polar 2 16 4 X
3 iMarkspanning |V 40 480 2304 Mérkspanning fbr motorn vid X
maotor 400 mérkvarvialet
4 | Max.-varvial miny 150 17200 {1800 | Max. motorvarvial stalls in. VA X
ett varde som &r mindre 3n 4 ggr
motorns markvarvial!
5 | Markvarviaf min 180 7200 11800 | Molorns basvarvial stalls in, Nar X
varviatet blir higre én delta
vérde forsvagas flodet | motormn,
& | Marksirom A 30 % (100% 1100 % | Stailer in molorstror vid full last X
OFOr av av av och markvartal,
oIy, | OO L.
midrk- | mark- | madrk-
sirdm {strdm | strom

i




Nr Namn Enhet | Min. | Max. Fabr- | Funktion Géller for
inst. styrmetod
Alla |VIF  Vekt
BG1- | Kopplings- 10 210 17,0 Kopplingsfrekvensen kan andras X
7 frakvens under drift fir att minska
motorfjudet
1,048 15,0 : Fast kopplings-
frekvens 1,0 till 15,0 kHz
15,1 6l 18,0 Soft sound meiod 1
kopplingsfrekvensen moduleras
mellan 2,1 och 8,0 kHz}
18,1 6l 21,0 Soft sound metod 2
{kopplingsfrekvensen moduleras
mellan 2.1 och 5.0 kHz)
8 | Antal pulser Puiser/ {60 10000 11000 | Antal pulserivary for pulsgivare X
gncoder Vary monterad p& motomn
g | Tomgangs- vV 20 500 160/ | Motorspanning vid tomgangsdrift X
spanning 320 vid basvarvial
BO2- Motor-krets-konstanter {asynkronmotor)
0 i R1 Primér mohm {0100 19,809 |Effekt | Dessa varden stslls in X
fesistans ber. automatiski vid autotuning
{Mantissa)
1 i R1: Primér ~3 4 Effeki- X
resistans ber.
{Exponent)
2 {R2: Sekundar imohm {0,100 {98988 (1000 X
resisians
{Mantissa)
3 {R2: Sekundar -3 4 0 X
resistans
{Exponent)
4 ilLack-indukians | mH 0,100 9988 {1,000
{mantissa)
5 | Lack-induktans -3 4 ¢ X
{exponent)
& | Magnetiserings imh 0,100 {8,888 {1,000
indukians
{mantissa)
7 | Magnetiserings -3 4 0 X
induktans
{exponent)
8 iRm: mohm 10,100 18,888 {1,000 X
Jarnforiust
resistans
{mantissa}
8 | Rm; -3 4 0 X
Jarnforiust-
resistans
{exponent)




Nr Namn Enhet | Min. | Max, {Fabr- | Funktion Géller for
inst, styrmetod
Alla (VIF  Vekt
B0O5- Frekvenshopp
0 | Forbjuden Hz 0.1 440 01 X
frekvens 1
1 | Bredd Hz 0.0 10,6 100 X
frekvenshopp 1
2 | Forbjuden Hz 4.1 440 8.1 X
frekvens 2
3 | Bredd Hz 0.0 100 100 X
frekvenshopp &
4 | Forbjuden Hz 0.1 440 8,1 X
frekvens 3
& | Bredd Hz 0,0 100 100 X
frakvaenshopp 3
BO6- Max- och minbegrénsning
0  Koefficient -10,001 10,000 : 1,000 X
1 i Bias Hz 440014400 10,0 Max-frekvensen méste vara X
2 | Max-frekvens | Hz 4400 4400 1 440,0 | hogre an min-frekvensen. X
3 | Min-frekvens Hz 440014406 1010 X
4 | Bias miy 1-7200 {7200 10 Max-varvialet maste vara hogre X
5 | Max-varvial min~ 7200 7206 (7200 | énminvandalel X
8 | Min-varvtal min®  1-7200 {7200 1-7200 X
B19- Autotuning (A05-0 maste forst stillas pa 1 for att denna parameter skall bii titlgdnglig)
0 {Valav 0 4 0 Autotuning valis beroende pa X
autotuning-~ styrmetod och mekaniska
metod ferhdtianden enligt nedar:

1: Basic autotuning VA-kontroll
{motorn star stilla)

2: Uttkad autotuning Vi-kontsoli
{motorn roterar)

3: Basic autotuning Vektor-
kontroll {motorn roterar}

4; Utskad autotuning Vektor-
koniroll {motorn roterar)
Autotuning utfors enligt nedan.
514 pd spanningen, valj
styrmetod (C30-0 = 1 tilt 4), stal
in aktuefla motordata, va]
autotuning-metod (B18-0 = 1 - 4},
fryck pa FWD-knappen for att
starta autotuningen!

B1g-0 atergar 8 O nar

autotuningen &t kiar,

Det finns méanga fler Block-B-parametrar, vilka beskrivs i den kompletta engelska handboken. For att
férsta hur dessa uttkade parametrar skall anvéndas kravs tyvarr specialist-utbildning. Vi rekommenderar
att Ni kontaktar BEVI om specialfunktioner kravs som inte ticks av ovanstaende grundparametrar.




Block-C-parametrar

Nr  Namnp Enhet | Min. | Max. | Fabr- | Funktion Galler for
inst. styrmetod
Alla [VIF | Vekt
C00- Start/stopp~-metoder
{ | Slartsignaisval 1 3 1 Startsignaler valis enligt nedan | X
1: Fram Start/Stopp, Back
Start/stopp
2: Fram Start/Stopp, Reversering
3: Pulsstart Fram, pulssiart Back
{maste kombineras med
brytande stopp-kontaki)
1 | Normal stopp- 1 2 2 Stopp~raetod efter normal X
metod startsignal (RUN-signat):
1: Rultar ut till stilestand utan
bromsning
2 Rampstopp
2 | Stopp-metod 1 2 2 Stopp-metod nér jogg-signal X
vid joog-korming bryls:
1: Ruflar ut 4l stiflestand utan
romsning
2. Rampsiopp
3 | Wontakt for 1 2 1 Nodstopp vid: X
nidstoppsignal 1: Slutning av nomalt dppen
{EMS) kontakd.
2. Brytning av normait sluten
kontakt. '
4 | Nodstoppretod 1 3 1 Stopp-metod vid nodstopp (EMS) 1 X
{EMS) 1: Rullar ut il stillestand utan ait
ge felsignal
2. Ruftar ut till stillestand och ger
felsignal
3: Rampstopp ulan att ge
felsignal
5 | Mandver- 1 2 1 Valjer om de externa mantver- | X
signaler i Lokal- signalerna via ingangsplintar
lage skall vara aktiva med operatdrs-
panelen | lokalldge.
1: Externa signaler avsténgda
2: Externa signaler akiiva
& | Mantver- 1 2 1 Vaher manaversignaler vid X
signaler vid seriekommunikation:
serie- 1: Via ingangsplintar
kommunikation 2: Via seriekommunikation
7 Driftsignats- 1 2 1 Val av ndr Drifisignal ges via X
instélining refdutgang RARC
1. Til vid férmagnetisering
2: Fran vid frmagnelisering
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Nr  [Namn Enhet | Min. | Max. |Fabr- | Funktion Galler for
inst. styrmetod
Alla |VIF | Vekt
C01- Start/stopp-frekvens
G | Starifrekvens Hz 8,1 60,0 1.0 X
1 i Stoppfrekvens {Hz 8,1 60,0 1.0 X
{startfrekvens
Or likstroms-
bromsning)
C02- Val av diverse ingangar
0 1 Val av ingangar 1 4 4 1. Analogingang X
for varvials- 2: Berieport
referenser 3: Operatirspanel
4: Digitalingangar
1 Hinstalining av 1 P 2 1: Analogingang X
raverserings- Z: Operatérspane
rirelsemdnster
2 [Val av ingangar 1 4 3 11 Analogingang
for moment- 2. Serieport
referenser 3: Operatdrapanel
4: Digitalingdngar
3 i instalining av 1 3 2 1. Seriegport
moment - 2. Operatbrspanel
férhédllande 1 3: Digitalingangar
4 1 instalining av 1 4 3 1: Analogingang
moment- 2: Serieport
forspénning 1 3: Qperatiirspanel
4: Digitalingangar
5 | instdlining av 1 3 2 1. Serieport
moment ~ 2: Operatdrspansl
forhallande 2 3: Digitalingangar
8 | ingang Tor val 1 3 3 1. Analogingang
av moment- 2: Seriaport
granser 3: Digitalingangar
7 {ingangar for 1 3 2 1. Serieport
gndring av 2. Qperatirspanel
forstirkning i 3: Digitalingéngar
varvials-
ragulatomn
8 | ingangar for 1 3 2 1: Serieport
&ndring av 2: Operatirspans
maskintids~ 3: Digitalingdngar

konstant




Nr Namn Enhet | Min. | Max. |Fabr- | Funktion Galler for
inst, styrmetod
Alla {VIF | Vekt
£03- Val av digitalingangar for logikfunkiioner 1

0 | Drift bakat ) 0 16 1 X

1 1 Jogg framat 2 Varde | ingangsplint X

2 {Jogg bakat 3 8 Arvands g X

3 { Brytande stopp- ] 1 Psh X
kontakt : 2 pgiz2

4 {Lkstroms- Iy 3 PSI3 X
bromssignal 4 PSi4

& | Overgang tilf 0 5 PS5 X
serie~ 6 PSie
kommunikation 7 P37

§ | Byte il ait. 0 8 PSIg X
accelfretar- ] PSIg
dationstid 10 PLG (framtida oplion)

7 i Forbikoppling 0 e! PL1T {framtida optior} | X
av signal- 12 PL2 {framtida optiory
omvandling av 13 PL3 {framtida option)
frekvens- 14 EMS
referens. 15 RUN

C04- Val av digitalingangar for logikfunktioner 2 {16 Alitid titt

0 | Hoppa dver (4] 18 0 X
rampfunktionen

1 | Flerstags 16 Fér att fa tillgang til X
varvials- ingangsplintarna PSI6 - PSIG
kommando 1 krivs extrakortet V23-RY(Q

2 i Flerstags 0 X
varvials-
kommando 2

3 (Flerstegs 0 X
varvials-
kommando 3

4 | Programmaerad 0
sekvens il

§ | Varvials- Q
refarens via
seriskon.

6 | S0-signal ¢ X

7 i 8l-signal 0 X

8 | 52-signal g X

g | S3-signal { X
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Nr Namn Enhat | Min.  Max. Fabr- | Funktion Galler for
inst. styrmetod
Alla [VIF | Vekt

C05- Val av digitalingangar for logikfunktioner 3

0 | SF-signal ) 18 )

OKA-signal

=<
|55
o
2
o

ingangsplint

Anwvinds gj

0
MINSKA-signal 0
QOka frekvens- 0
referens

a3} N3~

PSi1
pgi2

RS

PSI3
PS4

<

Minska
frekvensref,

MEOME B e e

PSIS
RS
PSI7
PS8

5 | Aklivering av 0
Skalminska-
hudtert O

frekvaensref.

OH0 ~ 8 O I ) -

PSig
L0 {framtida option]

8 i Val alf. 0
motorparam.

.
o3

P
b

PL1 {framtida option)
PL2 {framtida option)
PL3 {framtida option}
EMS

7 i Sék-kommando ]
for att fanga
upp rullande
motor

R RS
S LaS NS

RUN X
Alftid il

—k
[9;1

8 | Formagnet- it
iserings-
kommando

i
o

8 | Qvergang tiit g X
moment-~
reglering

CO06- Val av digitalingangar for logikfunktioner 4

0 | Byte till P- ' 0 18 g For ait fa tillgang tif X
reglering | ingangsplintarna PSIG ~ PS8
varvials- kravs exirakortet V23-RYD

segulator

1 | Byte & extern 0 X
drivmoment-
grans

2 i Byte lill exdern { X
bromsmoment-
grans

3 i Byte il alt. { X
maskirtids-
konstant

4 i Nollvarvs~ Q
kommando

5 | Droop-funktion 0‘

»i

& | Akdivera 0
regulator-
dédband

7 i Moment- 0
tillskott 1

8 | Moment~ 0 X
tilskott 2 '




Nr {Namn Enhet | Min. | Max, | Fabr- | Funktion Galler for
inst, styrmetod
v Alla ;WF | Vekt
C07- Funktionsval analogingangar
0 | Varvialsraf, 1 0 7 2 Virde ingangsplint X
1 {Varvialsref, 2 G 7 3 0 0 % fast X
2 {Varvialsref. 3 0 7 0 1 100 % fast X
3 | Forspanning ti 0 7 ¢ 2 F8v X
varvialsref, 3 FSi
4 | Frekvensref. ¥ 7 0 4 AUX X
traverserings- 5 PAI4 {(Extrakert)
funktion 5] RAG {Extrakort]
5 | PID feedback 0 7 0 7 PAIS {Extrakort) X
6 | Moment- 4] 7 ) X
referens
7 | Momenigrans a 7 0 For att £ tllgang i PAl4 - PAIB X
drivmoment kravs analogt extrakort V23-ADO
8 | Momenigrans 0 7 4] X
bromsmoment
g { Moment- 0 7 ¢} X
tifiskoit 1
£08- instalining automatisk aterstart
0 | Auto-stant 1 3 1 11 ingen autostart X
2: Aterstart utan varvtalssokning
3: Aterstart med varvtalssdkning
C09- Parameteriasning/mandverblockeringar
g | Parameter- 1 9 1 Stéalls in for ait f6rhindra X
shkydd oavsiktig dndring av parameter
via operatérspanelen.
inst3liningsval enligt
nadanstdende labell,
Varde | BHOcK A BlackB, G -
. Basic Extend, S {
Paramsterskydd: 3 5 5 5 5 &
O: Parametrar kan &ndras 2 X X X X X
X: Paramelrar ar |3sta 3 O X X X X
{kan inte &ndras) 4 Q X G X X
) 0 X Q Q X
s O O Q ¢ O
7-8 X % X X X
9 Q Q ) ¢ 0
1 i Lasning av 1 3 1 1: Frekvensomrikiaren kan kdras | X
aperatbrspanet fran operatrspanelen
2: Operatdrspaneten &r last {om
man haller STOP-knappen in-
tryckti 2 s stoppas motorn}
3: Bara STOP-knappen fungerar
2 | Skydd mot 1 2 1 1: LCL fungerar inte nar motarn | X
LClL-skifte roterar.
2: LCL fungerar dven nar motorn
roterar,




Nr Namn Fabr- | Funktion Galler for
inst. styrmetod
Alla EVIF i Vekt
€08~ Parameterlasning/mandverbiockering {forts.)
3 | Blockering av T 1. Revarsering 8r majlig X
reversering 2: Reversering 8r forhindrad {om
man ger kdrorder framat med
negativ varvtalsreferens gar
motorn bakat frofs denna inst.)
4 | Blockering av 1 1. Jogg-kOrning bakat & majlig | X
Jogg Bakat 2: Jogg-korning bakat &r
forhindrad (om man ger
kommande Jogg Framét med
negativ joggreferens gar motorn
bakat trols denna instdlin,}
5 | Blockering av 1 1. Reversering ar mojlig X
reversering vid 2 Reversering &r fOrhindrad {(om
moment- motorn f0rstker ga bakat
reggering begransas varvialet tilf ca 1%)
& i Radering av 0 1. Minnet for felutidsningar X
fefhistorik raderas.
7 i Aterstalining av 0 g. Aterstalining av alla fabriks- X

fabriks-
parametrar

paramelrar

10: Aterstalining av parametrar A
11: Aterstilining av parametrar
8. C basic funclions

12: Aterstaiining av paramaetrar
B, C axiended functions

13: Atersiglining av parametrar B
software option functions och €
hardware option funclions

14: Aterstélining av parameter B
hasic functions

18: Aterstélining av parameter B
extended funclions

16: Atersidiining av parameter B
software option functions

17: Aterstaiining av parameter C
basic functions

18: Aterstalining av parameter C
extended functions

19: Aterstalining av parameter C
nhardware option funclions.

19




Nr Namn Min. Max. [Fabr- | Funktion Galler for
inst. styrmetod
Alla [ VIF | Vekt
C10- Register Over anvandaranpassade parametrar (B- och C- parametrar omdopta till A04-par.}
0 i Custom-Q 000 19.89.9 {1.939.9 | Upp til 8 paramelrar kan dopas (X
1§ Custom-~1 G0.0 70599 11909 om tilt AD4-0 - 7 enligt nedan: X
27 Custom-2 000 19996 185 Forsta siffan: X
T Custom-3 660 9999 1969 .= giggt {8; X
4 | Custom-~4 00.0 19899 11989 {, . siffergruppen anger block- X
5 i Custom-5 000 19999 11999 | nummer X
& | Custom-6 00.0 19999 | 1.98.9 | Qista siffran anger parameter-nt | X
7 1 Custom-7 000 19999 11829 [ Ex B10-Dger C10-0=1.100 X
C11- instalining operatdrspanel
Q | Startiage 1 2 1 instalining av operatdrspaneien | X
nér spanningen sias till:
1: Lokaldge
2: Fiarrslyrt iage
1 i Korkommando- 1 3 1 Startkonymando after spénnings- | X
status tlislag om man har valt
automatisk aterstart (CO8-0 =2
giter 3).
1. Stopp
27 Drift framat
3: Drift bakat
3 | Monitor~ 4.0 99,9 0.0 Staller in monitor-parametern X
parameter | som visas efter spanningstilislag
starlidge
C12- instalining av analogingangar
0 | Signainiva-val 1 3 1 1010V X
plint FSV 20-5V
I1-5Y
1 | Bignalniva-val 1 2 1 104 - 20 mA X
plint £31 20~ 20 mA
2 | Signalniva-val 1 3 1 10-210V
phint AUX 2:0-x8Y
31-5V
3 iFiltertids~ 1 2 1 1. 8ms X
konstant for 2: 32 ms
F8v-, FSk och
AliX~ingangar
4 i Forstarkning 0,000 15,000 {1,000 X
AlX-ingangen
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Nr [ Namn Enhet | Min. | Max., |Fabr | Funktion Galler for
inst. styrmetod
Alla |VF | Vekt
C13- Instilining av signalutgangar
0 | Utsignal plint 0 10 0 Stall in onskad utsignal enligt X
M nedanstaende iabeil
1 | Utsignal plint 0 10 3
AM
Virde | Parameter Utsignal
Q {itfrakvens 10V vid max-frekvens
1 Frekvensraferens 10 ¥V vid max-frekvens
Varvigisreferens 10 V vid max. varvial
2 Utsignal fran 10 V vid max-frekvens
rampfunkiionen 10V vid max, varvial
3 Motorstrom 3V vid motorns markstrdm
4 Bealastningsstrom 5V vid frekvensomsiklarens
marksirdm
) Utspanningsreferens 10V vid mérkspanning
8 Uleffekt fran frekvensonw, | 5 V vid maotarns nwdrkeffekt
7 Likspanning i mellaniedet | 5 ¥ vid 300 V {200 V modeller}
5V vid 600 V {400 V modellen)
8 Belastningsidge 10V vid 100 % last
3 Kylfianstemperatur 10V vid 100 °C
10 Motorvarvtsl 10 V vid max. varvtal
2 i Utsignal plint it} 22 0 Stal in Onskade utsignaler enligt | X
RA-RC nedanstgende tabell
3 | Utsignaf pling G 22 3 X
PSSO
4 | Lisignal plint ¥} 22 7 X
P52
5 | Utsignat plint 0 22 8 X
PBC3
Varde | Utsignal Varde | Utsignal
4] Driftsigrial (RURY 12 ECT (Bit £ 1 bindr felkod)
1 Feisignal (FLT} 13 EC1T (Bit 11 binar felkod)
2 Likspanning uppladdad 14 ECZ (Bt 21 bindr felkod}
3 Wiar for drift 1 15 EC3 (Bt 31 bindr felkod)
4 Kiar f0r drift 2 (EMS.signal} 16 Under acoeleration
8 i lokailage 17 Under eetardation
g Roterar bakat (REV} 18 Al motomparamaetrar valda
7 ingtalll stromvarde uppnait 19 Mindre fel
8 instdlld frekvansrel. uppniadd 20 Start/stopp extern Ryifakt
g Ulfrekvens Over detekierings- 21 Vantar pa automalisk stant
nivé 1 {antigt C15-2}
16 Utrakvens Gver detexterings- 22 Stilestandsindikering {ut-
niva 2 {entigt ©15-3} Fekvens under G184}
11 Serfekommunikation vald




Nr Namn Enhet  Min. | Max, | Fabr- {Funktion Géller for
inst. styrmetod
Alla VIF | Vekt
C14- Férstirkning analogutgangar

g Forstdrkning ut- 4,26 1200 1,00 10V vid max. frekvens ndr farst, 1 X
signal FM &r 1,00

1 i Forstarkning ub 0,20 1200 1,00 10V vid markstrom nar forst. 8r 1 X
signai AM 1,00 {Max 11 V)

C15- Detekteringsnivaer

0 | Deteklerings- | % 0,0 1200 10 Digitalutgangen akdiveras nar ut- | X
omrade f6r frekvensen &r inom detta avstand
uppnadd frén frekvensraferensen.
frekvensref,

1 | Deteklerngs- 1% 5 300 100 Utgangen akliveras nir motor- X
niva for motor- strommen dverstiger della vérde
strém

2 iFrekvensnivd 1 | % 1.0 1050 19880 Utgangen aktiveras nar X

utfrekvensen Overstiger delta
varde

3 | Frekvensniva 2 1% 1.0 1650 1800 Utgangen aktiveras nar X

utfrekvensen dverstiger detla
varde

4 {Novarvsnivd (% 0.00 150,00 {100 |Ulgangen akliveras nar X

utfrekvensen {varvialet}
understiger detta varde
C22- instélining av motorskydd

0 | Quedastniva % 50 105 100 100 % = molorns markstrém. X
vid 50 Hz Nir detta varde dndras folfer

paramster C22-1 och £22-2 med

1 | Overlastniva % 20 108 100 Mo, varde = C22-2. Detta vérde | X
vitd O Hz by statlas péa 60 % om motorn

saknar separatdriven kylfiakt efler
termaistor gller lermokontakt,

2 i Overlastniva % 50 105 100 Min, varde = C22-1. Detta varde | X
vid 35 Hz hér stallas pa 90 % om motomn

saknar separatdriven kylfidkt elfler
termistor eller termokoniakt,
C30- Val av styrmetod

0 iValav 1 4 ~ Valjer styrmetod: X
styrmetod 1 Vif-kontroll for konstant

momeant

2 Vit-kontroll for kvadratiskt
moment {(pump- och fakidrift)
3: Open-loop vektor-kontrol
4 Vektor-kontroll med
pulsgivare-alerkoppling

Det finns manga fler Block-C-parametrar, vilka beskrivs | den kompletta engeiska handboken. Fératt

férsta hur dessa utokade parametrar skall anvandas krévs tyvérr specialist-utbildning. Vi rekommenderar
att Ni kontaktar BEVI om specialfunktioner krévs som inte t8cks av ovanstaende grundparametrar.
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Anvingd skdrmad kabel meflan frekvensomrikiare och elmotor. Skdrmen pa motorkabeln skall ansfutas til
frekvensomrikiarens kapsting och aimotorns hdfje med hjdlp av kabelgenomfbringar av EMC-typ. Aven styrsignaler
skall ansiutas med skdrmad kabet ©or att undvika att externa stérningar paverkar frekvensomriktaren.



Fabriksinstallda funktioner pa ingangar och utgangar

Plint |

Fabriksinstdlid funktion

i Kommentarer

RESET

Fel-aterstéiining

Shuten kontakt aterstafier felindikering och tilldter Aterupplagen
drift om felet har algérdals.

EMS

Externt nddstopp

Sluten kontakt medfor atl frekvensomriktaren stoppas,
Utspanningen bryts omedelbart 83 att motorn rulfar ut till
stiffestand uan bromsning. Ingen felindikering ges. EMS-
ingangen kan programmeras om r brytande kontakt
{G00-3 = 2) och tilf att ge felsignal (CO0~4 = 2} alt. rampstopp
{CO0-4 = 3}

RUN

Starifstopp framéat

Motorns kiyrs framat 3 ange RUN-kontakien ar stuten. Den
rampas ned ! stilestand nar RUN-kontakten Sppnas. RUN-
ingéngen kan programmeras om via parameter 000-C och
C0G-1.

PSit

Stari/stopp bakat

Motorn kars bakat sa fange PSIt-kontakien ar shiten. Den
rampas ned till stilestand nar kontakten éppnas. PSI1-
ingangen kan programmeras for et stort antal funktioner via
parametrar C83 ~ C08.

P3iz

Jogyg framat

Motorn kérs framét med forinstalid kryphastighet {enligt ADO-1
resp. ADD-3) sa lange PSI2-kontakten ar siuten. Den rampas
ned till stillestand nédr kontakten dppnas. Stoppmetod efter
joggkarning kan sndras via parameter C00-2. PSi2-inglngen
kan programmeras foor et stort antal funktioner via parametrar
C03 ~ Co8,

PSI3

Jogg bakat

Motorn kdrs bakat med forinstalid kryphastighet {enligt AQD-1
resp. ADD-3) sd lange PSI3-kontakten &r sluten. Den rampas
ned 4l stifestand nar kontakten appnas. Stoppmelod efter
joggkarming kan dndras via parameter C00-2. PSI3-ingangen
kan programmeras f6r ett stort antat funktioner via parametrar
£03 ~ GG,

PSi4 & PSI&

ingen funktion

PS4 & PSIS kan programmeras for eft storf antal funktioner via
parameirar C03 — CO8.

Digitalutgén

gar

RA-RG

Deiftsignal

Funktionen kan programmeras om via parameter G13-2

FA-FB-FC

Felsignal

Denna ulgang kan inde programmeras om W annan funktion

PSO1

Kiar for drift

Funktionen kan programmeras om via parameter C13-3

P502

instalit strémvarde har Sverskridits

Detekiaringsnivan for motorstrom stélls in via parameter C15-1
Fupkiionen kan programmeras om via parameter C13-4,

P30O3

Installd frekvensreferens uppnadd

Funktionen kan programmeras om via parameter C13-5

Analoga ingangar

FSV Frekvensreferens 0 — 10 V d¢ Akfv hela tiden om inte parameter C04-1 andras.
FSi Frekvensreferens 4 - 20 mA do Avstangd, men kan akliveras via parameter C04-2.
AUX Frekvensreferens 0~z 10V do Avstangd, men kan akiiveras via parameter C04-3,.C07-2 &

B06-3 (VIF-konirolh

Analoga utgangar

FM Utfrekvenssignal 0~ 10 V do FM-utgangen kan programmeras om fir ett stort antal
funktioner via parameter C13-0 {funktion) och C14-0 {ulgangs-
forstérkning)

AM Motorstrdmssignal § ~ 10V de AM-ufgangen kan programmeras om for eft stort antal

funktioner via parameter C13-1 (funktion} och C14-1 {uigangs-
orstérkning)




Rekommenderad procedur vid igangkdrning

Det &r nddvandigt att 1asa iganom denna handbok ore igdngkomingen och via exemplen i8ra in hur
operatorspansien Kan anvandas {0r andring av parameirar och display-visning. Na&r handhavande av
operatdrspansien &r inldrd 1l nedanstaende anvisningar!

1. Kontroffera att instaliationen ar ralt utford med korrekt inkoppling enligt aktuellt elschema och se till alt
frekvensomrikiaren inte har slarisignalt

2. 8ia tiff natspanningen och kontroflera att displayen | operatdrspanelen tands, forhoppningsvis utan att farma for
fal. OBS! Om extern brytande kontakt, tex. termokontakt { motorn, 8 ansiuten till digitalingaéng EMS masta
parameter C00-3 andras i 2 omedelbart, Annars kan motorn inte koras, pga alt ulepanningsn blockeras.

3. vVali styrmetod via parameter C30-0! For att C30-0 skalf kunna andras maste forst ADS-2 andras titt 1. OBS! Vid
titampningar med kvadratiskt moment 8kt och pumpadrif) skall ©30-0 stéllas pa 2 f6r att minska belastningen pa
frekvensomriktaren. Frekvensomrikiaren kiarar en storlek stdrre elmotor vid C30-0 = 2. Aven i de flesta fall med
konstant moment uppnads bast resultat med Vit-kontrol {C30-0 = 1) pga att det &r {attare att programmerg
frekvensomrikiaren for denna styrmetod. Vid Vektor-kontroll kravs autotuning med roterande motor. Nér flera
motarer skalt matas fran samma frekvensomrikiare ar ViF-kontroll den enda metoden som fungerar. En korrekt
instélid vekior-kontroll ger eit sidrre varvialsomrade an VIF-kontroll och mailiggtr momentstyrning. Vektor-kontroll
Lar reserveras for idmpningar med extra hoga krav, tex. spindeldrift pa verktygsmaskiner, personhissar eiler
upprulinings- och avrutiningssiall. Vi rekommenderar Vif-kontroll for dvriga tilldmpningar.

4. Programmera akiuella motorparametrar via parameter B00-0 ~ BOO-8 {(Vi-kontroll} resp. BO1-D -~ BO1-6 (Veklor-
kontrol}!

5. Stall in Sverlastskyddet fr motorn med parametrar C22-0 ~ €22-2. Om motorn 8 utrustad med separatdriven
kyiflakt eller med inbyggd temperaturvakt (termistorer elfler termokontakier) behover dessa paramaetrar inte dndras.
Om motorn &r en sren standardmotor skall C22-1 — C22-2 andras  enligt rekommendationerna i parameterlistan for
block-C-parametrar. OBS! Vissa motorleverantdrer fireskriver alt motomns weffekt skall reduceras vid
frekvensomiiktaredrift. Om detia galier for den akiuella motorn sénk C22-0 enligt motorieveranitrens anvisningar.

§. Uifor autotuning via parameter B18-01 OBS! Om B19-0 stalls pa annat varde an 1 kommer motorn st rotera
under autotuning-processen! Nar processen &r slutford visas At.End § displayen. Om autotuningen misslyckas visas
Alt-1 ~ A5 | displayen. Avsnitiet” Felindikeringar och rekommenderads Atgdrder” visar vad som behover goras
att fyckas med autotuning.

7. Kontrollera aft frekvensomrikiaren 8r installd for lokaldrift, dvs. att statusindikering LOL ar tand! Om inte, valj
lokaldrift med higlp av tryckknapparna STOP och LCL s3 att statusindikeringen LCL tands! Starta motorn med hjalp -~
av FWD-tryckiknappen och kontrollera att den roterar § ratt riktning! Sioppa motorn med STOP-knappen! Vid fel
rotationsrikining skifta tva faser { motorkabein!

8. Qverga till fiarrstyring med hjalp av tryckknappama STOP och LCL 54 att statusindikeringen LCL slacks! Starta.
frekvensomrikiaren genom slutning av kontakten tiff digitalingangen RUN och kontroflera att motorn startar och att
dess varvial kan styras via analogingangen FSV!

8. Stadl in tdmpliga accelerations- och retardationstider via parametrar AG0T-1 och ADT-2!

10. Stall in startiaget pa frekvensomriktaren s& att den stariar | fidrrstyrt 8ge nar natspanningen slas il {parameter
C11-0 = 2y

11, Kor motorn vid olika varvial och koniroliera att dnskad funktion har uppnétis! Om annan funktion Onskas kan
detta formodiigen dstadikommas genom andring av lampliga parametrar enligl parameteriistorna. Ora motom avger-
sttrande magoetijud, tex. vid lagt varvial, kan detta eventuell atgérdas genom andring av kopplingsfrekvensen via
parameter BOO-7 (Vi-kontroll) resp. BO1-7 (vekiorkontrol).

)
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Felindikeringar och rekommenderade atgéarder

Display-visning

Namn

Orsak och atgarder

Nodstopp

ingangen EMS har akliverats. Kontrollera inkopplingen.

Power module

Indikarar an kortsluining av utgangsplintarna. Samma atgarder
rekommenderas som i fetkod 0C-1 —~ 0C-8,

Overstrim under
stifestand

Effekimodul | huvudkretsen kan ha havereral,

Qverstrim vid

konstant varvial

Det har uppstatt en plotslig Skning av motoriasten eller korisiutning
av utgangsplintarna. Konirollera motorkabel och motor samt alt
motorns varvial inte pendlar kraftigt, Lex. pga felaklig instélining av
reglerparametrar,

Overstrom under
accelaration,

Oka accelerationstiden (A01-0}. Reducera starimoment-boosten
{AU2-2). Kontrollera att fastens troghetsmoment inte &r or stor
jamfort med motorn.

Overstrdm under
retardation.

Oka retardationstiden (A01-1}.

Overstrém under
likstrdmsbromsning

Reducera instaliningen av bromslikspanningen {A03-0).

0OC-5 .
’ Overstram under Det kan ha uppstatt en korisiutning av utgangsplintarna. Kontrollera
% ‘ momentstyring motorkabet och motor.
e -
§ :..J(;L.&f-& s, U:}

OG-8

26



Display-visning | Namn Orsak och atgarder
Overstrons undey Det kan ha uppstalt en korishutning av utgangspliniarma. Kontroflera
formagnetisering. motorkabel och motor.

Oversirom under
autoluning

Kontrollera motorkabein och motorn samt om dessa ar feifria 6ka
accelerations- och retardationstiderna.

Qvarspanning under
stitesténd

Natspanningen kan ha stigit kraftigt. Reducera spanningen til tillatna
viirden enligt specifikationen,

Overspanning vid

Natspanningen kan ha stigh kraftigt. Reducera spanningen Uil Hillatna

konstant varviat virden enligt specifikationen.
o oy o e, o Kontroflera att varvialet inte pendlar krafigt, Lex. pga felakiig
o C,:zu"’:::‘ instalining av reglerparametlrar,
Ov-2
- Dverspanning under | Natspanningen kan ha stigit kraftigt. Reducera spénningen tif titatna
acceleration vérden enfigt specifikationen.
o, oy o Kontrollera att varvialet inte pendlar krafligt, Lex. pga felaklig
e N B instdiining av reglerparametrar.
OV-3
. Qverspanning under | Forfang retardationstiden {(A01-1}.
retardation
Cverspanning under | Natspanningen kan ha stigit kraftigt. Reducera spanningen til tillaina
iksirBmsbromsning | varden enligt specifikationen.
shes L
OV-8
Overspanning under | Natspanningen kan ha stigit krafligl. Reducera spanningen il tHlatna

momenistyrning

vérden enligt specifikationen.

2

3




Display-visning | Namn Orsak och atgérder
Overspanning under | Natspanningen kan ha stigit kraftigt. Reducera spanningen il tillatna
formagnetisening varden enligt specifikationen.

%
| |
s nioiulior I
Y A R R

Ov-7

}

STy e e gt
$ SR e
V-8

Qvarspanning under
autotuning

Natspanringen kan ha stigit kraftigt. Reducera spanningen till tiltatna
virden antigt specifikationen.

( 1
| IR N S I {
! ENGRER 200 5% 0K SISO N )

Underspinning

Eit kraftigt spanningstall, fasbortfall eller ndtspanningsbortiall kan ha
intraffat. Koniroflera nétspénning och ingangssakringar.

UV-1~UV-9
1
i

UoH,

Overhatining

Kyiflakten kan ha gatt sénder.

Qmgivningstemperaturen kan vara fr hog. Kontroflara att
omgivningstemperaturen inte Sverstiger 50 “C!

Kyilansarna eller kylfikten kan vara igentdppta. Rengér dem fran
smuts ochy dammt

Fel under autotuning
N anger feltyp

Motorn kan vara feiaktigt inkopplad. Kontrollera inkopplingt
800 resp. BO1 kan vara fekatigt instdlida. Kontrollera motor-
datal

n=

800 resp. B01 kan vara fekatigt instélida. Kontrollera mator-
datal

Motorn Ar inte frikoppiad fran lasten. Frikoppla motorn om
mijligt!.

Fartang accelerations- och retardationstiderna (ADT-Q/AG1- T}
Om motorn vibrerar Ska parameter B18-2!

Motorn 4r inte frikopplad fran lasten. Frikoppla motorn om
mofligt!
Om motorn vibreray 8ka parameter B18-2!

Om motorn inte stannar, 8ka accelerations- och retardations-
tiderna (AQT-O/A0T-1H

Om motorn har stannat kan molorparametrarna BO0 resp.
BO1 vara felakligt instélida. Kontrollera motordatal

Dverlast motor

Reducara helastningen eller byt till storre motor och
frekvensomriktare!

Om detia intraffar vid 1agt varvial forstk utrusta motorm med
separatdriven kyiflakt och stéil parameter C22-1 och C22-2 pd
samma varde som C22-0! Om motorskyddet fortfarande 168ser uf vid
1At varvial frsdk sinka starimoment-boosten {(AG2-2).




Display-visning | Namn Orsak och atgarder

v Jordfel Eit jordfel har uppstatt | motorkabeln eller motom.

:

H

GROL1~GRO.S

HO-fel Felet kan fororsakas av extemna elektriska stérningar. Kontroflera att
{Basblockerings- styrikablar & skdrmade och separegrade fran nitspanningskablart
krets-fel) Det kan dven vara fel internt | frekvensomriktarens signalkreisar.
#O-fel

{A/D-converter-fel)

HO-fed
{Feal i strom-
tivervakning)

Strommatkretsarna kan vara fetkopplade afler kabelkontakier kan ha
lossat. Strombvervakningskomponenter kan vara felakliga.

1HQfel Automatisk aterstart har missiyckats. Aterstall frekvensomriktaren
{Misslyckad manuelifl
e o aterstart)
RN e R
10-4 :
L HO-fe] Kontrollera kabetkontakten 10r den inferna termistorn.
{termistor-fel)
IO-E
¥Q-fel Detia indikerar alt varvialsaterkopplingan fungerar felakligt.
{Felivarvials- Kontrollera inkopplingen av den exierna pulsgivaren och signalerna
- Svarvakning} fran pulsgivaren!
et e
CPt-fel Felet kan fororsakas av externa elekiriska storningar. Kontrollera att

CPU-~CPU-8

styrkatdar dr skarmade och separerade fran natspanningskabiart
Det kan ven vara fel internt | frekvensomriktarans styrkretsar,
Forsdk Aterstdila felet genom att sld av ndispénningen och lata
frekvensomriktaren bli helt urladdad innan spénningen pa nytt slés
till. Om inte detta hjdlper fiirsdk Atersidlla fabriksinstdlining (C09-7).




Display-visning | Namn

Orsak och atgarder

EEPROM datatel

1

Nagon parameter har fait felaktigt varde. Korrigera den felaktiga

insi&liningen enligt foijahde procedur:

1. Valj D20-2 i monitorldge och tryck pd SET-knappen. Den
felinstalida parametern visas da i displayen.

2. Andra det felakiiga parametar-vérdet till korreki varde.

3. Om flera parameirar 3r felinstéiida kan de visas i tur och ordning
red hidlp av ratien | operatéirspanelen.

Om det inte hjalper alt {6lja de rekommenderade aigérderna enligt ovan kontakia leverantren av
frekvensomrikiaren for reparation eller utbyte!




idrifttagning av PiD-regulator

Nedanstiaende blockschema visar exempel pa process-styrming med hidlp av frekvensomriklarens

interna PiD-regulator. Givaresignalen skall ansiutas antingen till analogingangen AUX (for signat 0 - 10
V) elter FSI (for signat 4 — 20 mA). Bérvéardet kan stéllas in antingen med en extern analogsignal 0~ 10

V. tex. fran en potentiometer, eller digitalt via frekvensomriktarens operatfrspanel. Om det krévs en
PID-reglering dar aterkopplingen har omvand verkan, dvs. att varvialet Okar vid dkande givaresignal,

(t.ex. for nivareglering | pumpgrop) kan detta uppnas genom att borvardet och givaresignalen byter plats, -
men da kan borvirdet bara stéllas in med en analog signal. )

YI2308
FBVIFBH Cushian Speed sensor
A )
2-10V
{4-20mA} . 3424
A aux

-4

A0V
SANE converter

PID-regulatorn fungerar bara vid externstyrning. Vid jokalstyrning (LCL till) fungerar frekvensomriktaren
pa vanligt satt med ren varvialsstyrning. PiD-requiatorn kan bara startas med signat tilt digitaiingéngen
RUN. Nedanstaende blockschema visar PiD-regulatorfunktionen samt vilka parametrar som kan paverka
funktionen.

tax. frequency {800-4,B23-2}
fMax. speed (B14) n

Limit

FSVIFSH  + 2o 100%‘
W e e Fragisney {speed) setting

} S 3
{ y L_.......... Upper i {B33-33
AUX bemmnmmsnsmnamemeseses 3 300827 it {8454}

Differential fime conatant {(B42-2}
teangral time conglant {(843-1}
Proportionet gain {(B43-0}

Fér att man skall kunna anvénda PiD-regulatron maste forst parametrarna A05-0, ADB-1 och ADS-2 alia
stillas pa 1. Detta ger tiflgang till de parametrar som krévs f6r aktivering av PiD-regulatorn. For att
aktivera PID-regulatorn sétt parameter B40-1 = 2 och C03-8 = 16. Om givaresignalen &r 4~ 20 mA
ansluten till FSIoch COM satt C07-1 = 0 och C07-5 = 3. Om givaresignalen ar 0 — 10V ansluten tilt AUX
och COM satt CO7-5 = 4. For att fa frekvensomriktaren att starta i fidrrstyrt lage stalt C11-0 = 2. Med
denna instalining f&ljer reguiatarn ett analogt borvérde 0 ~ 10V = 0 - 100 % via analogingangen FSV.



For aft anvinda internt bérvirde st parameter C04-4 = 16, Borvirdet kan sedan stéllas in med hjdip av
operatdrspanelen via parameter B11-0 med instaliningsomrade 0 —~ 100 %. Om man stéller C11-3 = 1.1
visas installt borvarde i 0 — 100 % pa operatdrspanelen nér spanningen slas till

Injustering av PiD-regulator

I ménga fall fungerar PiD-regulatorn tillfredsstaliande med fabriksinstéiining av reglerparametrama.

Starta frekvensomriktaren med aktiverad PiD-regulator enligt avsnittet ovan. Efter startsignal via RUN-
ingangen skall motorn starta och varva upp sé att givaresignalen motsvarar instélit borvérde. Dérefter '
skall motorvarvialet stabilisera sig pa eft vérde som ger | stort sett konstant givaresignal. Om man Skar
horvirdet skall motorvarvialet f6rst 8ka och sedan stabilisera sig vid den higre givaresignal som detta
motsvarar. Som exempel kan namnas tryckstyrning med hjdlp av en tryckgivare. Antag att tryckgivaren
har data 0 ~ 2000 Pa/0 - 10 VDC. Om man vill uppna ett tryck av 1000 Pa skall bérvérdet stallas pa 50
%, dvs. antingen B11-0 = 50.00 eller analogsignal till FSV = 5 V {beroende pé instaliningen av C04-4),
Motorvarvialet kan variera, t.ex. beroende pa hur manga spiall som &r dppna vid tryckstyrning av Iuft,

men regulatorn skall alitid striva efter att halla givaresignalen pa samma niva som det installda _
bérvardet. Ett vanligt fel | detta sammanhang &r att motorn gér upp till fullt varvtal och stannar vid detta
Gven om man sanker bérvardet. Detta beror vanligen pa felaklig givaresignal. Kontrollera signalstyrka

och polaritet!

Nar man har uppnatt atf regulatorn fungerar pa raft sétt kan det fortfarande finnas behov av intrimning av "~
reglerparametrar. Om varvtalet inte stabiliseras utan fortséinder att pendia upp och ned efter det att ratt
varvialsniva har uppnatts &r regulatorn for snabb. Detta korrigeras genom att P-forstérkningen

reduceras, dvs. parameter B43-0 séinks ach integrationstiden forlangs, dvs. parameter B43-1 hijs. Vid
flakidnift kravs ofta en ganska lang retardationstid for att undvika att frekvensomrikiaren trippar for .
Bverspanning vid sénkning av varvialet. Detta medfor i sin tur att regulatorn maste vara mycket langsam
for att undvika stabifitetsproblem. B43-0 kan behdva sénkas till 0,1 och B43-1 hdjas til 30.0 om fldkten &
mycket stor. For att man skall kunna arbeta med en snabb regulator, vitket uppnas med fabriksinstalida
varden pa B43-0 ach B43-1, maste accelerations- och retardationstiderna sénkas till nagra sekunder.

Om regulatorn reagerar & langsamt pé andringar, dvs. givaresignalen sjunker for fagt innan regulatorn
hinner kompensera, maste i stéliet B43-0 hojas och B43-1 sénkas. | detta fall kravs annu kortare ’
accelerations- och retardationstider. Deriveringstiden {B43-2) &r fabriksinstalid pa 0 sekunder. Vi avrader
fran annan instalining av denna parameter. Om man vill begrénsa varvtalsomradet for motorn kan detta
uppnas genom andring av parameter B43-3 {max. varvial | %) resp. B43-4 (min. varvtal i %).

()
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PiD-regulator for styrning av flera pumpar

Frekvensomrikiaren kan styra upp till 8 pumpar av vitka en 8r varvtalsreglerad och de andra &r
konstantvarviga. Den vanvtalsreglerade pumpen kors hela tiden medan de konstantvarviga pumparna
alterneras s& att de far lika 1ang drifttid. Frekvensomriktaren kan styra upp till 4 pumpar { grundutforande.-
Vid storre antal maste den kompletteras med stt extrakort (V23-RYO) med fler digitalutgangar.
Nedanstdende blockschema visar principuppbyggnaden av pumpstyrningen. ’

Cushion '
FSVFSH ©
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R ey~
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Ve AUmA) ? B Pump 4 o~
PR T U NS e S LA
ot | 5 P oo, Punap 2 1 b
[ S PEa et M?\"?/ ‘f:
LImOr b L8 Tl v Pump 3 o
monie ¢ sG] e T 3 f
{ ] G Gk 138 SR o, Puean 4 2o
: o lesos O e W ﬁ
B 3 — ., Famg 5 oA Pressure
¢ SRR RYG . P I
E YR RYG 3 ST} ‘}fg\, e
~~~~~~~~~~~~~~ 4 NS N WUUP S A R
Relay otiput section \» \‘m \; \. \ \c. ]
ALY
R
* o v
Prassure feedoack
Conssiss

For att aktivera denna funktion stai parameter B40-1 = 3. Aven i detta fall maste forst parametrarma
AD5-0, AD5B-1 och A05-2 stallas pa 1. Ovriga instéliningar av PiD-regulatorn framgar av foregaende
avsnitt” Anvandning av PiD-regulator”. Styrningen av de konstantvarviga pumparna programmeras med
hjglp av parameter B44-0 ~ B44-3. | B44-0 valjs antalet konstantvarviga pumpar (1 — 5} som skall styras.
Med B44-1 valjs fordrojningen fran det att max. resp. min.-signal erhalls fran PiD-regulatorn tills
ylterligare en konstantvarvig pump startas resp. stoppas. B44-1 har instéliningsomradet 3 - 3800 s och
4r fabriksinstalid pa 80 s. B44-2 hestdmmer max. drifttid i strick for konstantvarviga pumpar. B44-2 har
instaliningsomradet 2 — 48 timmar och &r fabriksinstalid pa 8 timmar. N&r nagon pump har gatt langre an
denna tid stoppas den automatiskt och pumpen med kortast drifttid startas | stéllet. Parameter B44-3
bestammer fordréjningen fran stopp av pumpen som gatt langst till start av den som gatt kortast tid,
B44-3 har instéliningsomradet 1 ~ 120 s och &r fabriksinstélid p4 3 s.

Nar kdrsignalen till frekvensonwiktarens RUN-ingang bryts stoppas samtliga konstantvarviga pumpar
samtidigt.

Om eft fel intraffar | frekvensomriktaren sa att den inte kan fortsatta att styra den varvialsreglerade
pumpen fortsitter den dock att styra de konstantvarviga pumparna s8 lange kdrsignalen tilt RUN-
ingangen bibehalls.



Instdlining av autostart

Vid fabriksinstélining krédver denna frekvensomiiktare ait natspanningen slas till innan startsignal ges via
digitalingangen RUN. Detta ger tkad sakerhet vid drift av maskiner som &r utrustade med Nodstopps-
knapp. Nodstoppskretsen bryter normalf nétspanningen till maskinen. Nar man &terstaller nédstoppet far
maskinen inte starta automatiskt. Vid fabriksinstalining dvs C08-0 = 1 forhindras automatisk aterstart nér
spanningen kommer tillbaka.

Om man vill bygla startsignalen sa att frekvensomirikiaren starfar automatiskt efter tillslag av
natspanningen maste parameter C08-0 dndras till instalining 2 eller 3. Vid instéiining C08-0 = 2 startar
motorn normait och accelererar upp tilt instélit varvtal enligt den instalida accelerationstiden. Vid
instalining C08-0 = 3 utfdr frekvensomriktaren dessutom varvtalssokning, vilket innebar aft den
omedelbart ldgger ut max. utfrekvens vid start och sedan arbetar mot sirdmgréns varvid frekvensen
sjunker tills den fangar upp motorn. Denna funktion ar olamplig | ménga tilldmpningar och bdr bara
anvéandas | specielia fall dér det tar lang tid f6r motorn att stanna efter spdnningsborifall, p.g.a. att lasten
har mycket higt troghetsmoment. Om motorn fortfarande roterar vid dterstart utan vandalssdkning efter
eft kortvarigt natspanningsbortfall finns det risk for att den trippar uf. Varvitalsstkningen fangar upp
motorn innan den hinner stanna efter kortvariga spénningsborifall. | de flesta fall &r instalining C08-0 = 2
ait féredra nér startsignalen byglas. '

Om man vilt att frekvensomriliaren skall forsdka alt alerstarta efter tripp for fel kan man programmera
den for automatisk aterstart. Med parameter C21-0 anges antalet dterstartsfrstk (instéliningsomrade
0~ 10). Aterstartsfaorstken utfdrs med varvialssokning. Véntetiden efter tripp fore forsta aterstaris-
forscket stalls in med parameter C21-1 (instaliningsomrade 1 ~ 30 s). Vanteliden mellan
aterstarisféradken stalls in med parameter C21-2 (instaliningsomrade 1 — 10 s). Strodmgréns under
vanvialsstkning stalls in med parameter C21-3 (instaliningsomrade 50 ~ 300 %). Fabriksinstaliningen
C21-1 =5, C21-2 = 2 och C21-3 = 100 passar {6r mindre och medelstora motorer och driftobjekt med
normalt troghetsmoment. Vid stora motorer kravs troligen l&ngre vantetider.

Varvialssékning sker pd samma satt antingen man staller C08-0 = 3 eller begér automatisk aterstart efter
feltripp. Nedanstaende diagram beskriver funkiionen: ~
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