
—
ABB INDUSTRIAL DRIVES

Primært ACS880-styreprogram (AINLX)
Firmwaremanual





PrimærtACS880-styreprogram
(AINLX)

Firmwaremanual

Indholdsfortegnelse

3AUA0000132495 Rev Y
DA

Oversættelse af original manual
3AUA0000085967

GÆLDENDE FRA: 2024-03-07





Indholdsfortegnelse

1 Introduktion til manualen

15Oversigt ..............................................................................................................................
15Anvendelighed ..................................................................................................................
15Sikkerhedsinstruktioner .................................................................................................
15Hvem bør læse denne manual? .....................................................................................
16Relaterede manualer ........................................................................................................
18Udtryk og forkortelser .....................................................................................................
20Ansvarsfraskrivelser for cybersikkerhed .....................................................................

2 Anvendelse af betjeningspanelet

3 Styresteder og driftstilstande

23Oversigt ..............................................................................................................................
23Lokal styring/ekstern styring ........................................................................................
24Lokalstyring ...............................................................................................................
25Ekstern styring ..........................................................................................................
25Anvendelse af betjeningspanelet som en ekstern styrekilde .............
26Drevets driftsmodes ........................................................................................................
26Hastighedsstyringstilstand ...................................................................................
27Momentstyringstilstand .........................................................................................
27Frekvensstyringstilstand ........................................................................................
27Styringstilstand for DC-spænding ........................................................................
27Specielle styretilstande ...........................................................................................

4 Programegenskaber

29Oversigt ..............................................................................................................................
30Frekvensomformerens konfiguration og programmering ......................................
30Programmering med parametre ...........................................................................
31Adaptiv programmering .........................................................................................
31Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
31Applikationsprogrammering .................................................................................
32Styre-interfaces ................................................................................................................
32Programmerbare analogindgange .......................................................................
32Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
32Programmerbare analogudgange .........................................................................
32Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
32Programmerbare digitale indgange og udgange ..............................................
33Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
33Programmerbare relæudgange .............................................................................
33Indstillinger og diagnoser ..........................................................................

Indholdsfortegnelse 5



33Programmerbare I/O-udvidelsesmoduler ...........................................................
34Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
34Fieldbusstyring .........................................................................................................
34Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
34Master/follower-funktionalitet .............................................................................
34Generelt .........................................................................................................
36Lastdelingsfunktion med en hastighedsstyret follower .....................
36Kommunikation ...........................................................................................
38Opbygning af master/follower-forbindelsen ........................................
40Eksempel på parameterindstillinger .......................................................
41Specifikationer for fiberoptisk master/follower-forbindelse ............
41Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
42Interface til ekstern styring ....................................................................................
42Generelt .........................................................................................................
42Topologi ........................................................................................................
43Kommunikation ...........................................................................................
44Styring af en forsyningsenhed (LSU) ....................................................................
44Generelt .........................................................................................................
44Kommunikation ...........................................................................................
45Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
45Motorstyring .....................................................................................................................
45Direkte momentstyring (DTC) ...............................................................................
45Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
46Referencens rampefunktion ...................................................................................
46Specielle accelerations-/decelerationsramper .....................................
46Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
47Konstante hastigheder/frekvenser ......................................................................
47Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
47Kritiske hastigheder/frekvenser ...........................................................................
47Eksempel .......................................................................................................
48Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
48Hastighedsstyringens autotuning ........................................................................
49Før aktivering af autotunerutinen ............................................................
50Autotunetilstande .......................................................................................
50Autotuneresultater ......................................................................................
51Advarselsindikationer .................................................................................
51Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
51Oscillationsdæmpning ............................................................................................
52Tuningprocedure for oscillationsdæmpning .........................................
52Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
52Eliminering af resonansfrekvens ...........................................................................
52Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
53Spidsbelastningsstyring .........................................................................................
53Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
53Encoder-support .......................................................................................................
54Encoderemulering og -ekko ......................................................................
54Last og motorfeedback ..............................................................................
55Positionstæller .............................................................................................

6 Indholdsfortegnelse



56Håndtering af encoderfejl ..........................................................................
56Aflæsning/skrivning af positionstællerværdier via fieldbus ..............
57Konfiguration af HTL-encodermotorfeedback .....................................

57
Eksempel 1: Bruger samme encoder for både last og motorfeedba-
ck .....................................................................................................................

58Eksempel 2: Bruger to encodere ...............................................................
58Eksempel 3: ACS 600 / ACS800 kompatibilitet .....................................
59Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
59Jogging .......................................................................................................................
61Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
62Skalarstyring af motoren ........................................................................................
62IR-kompensation for skalarmotorstyring ...............................................
63Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
63Autofasning ...............................................................................................................
64Autofasningstilstande ................................................................................
65Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
65Fluxbremsning ..........................................................................................................
66Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
66DC-magnetisering ....................................................................................................
66Forvarmning .................................................................................................
66Formagnetisering ........................................................................................
67DC hold ..........................................................................................................
67Eftermagnetisering .....................................................................................
68Konstant magnetisering ............................................................................
68Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
68Beregning motortemperatur .................................................................................
68Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
68Hexagonal motorfluxmønster ...............................................................................
69Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
70Applikationsstyring ..........................................................................................................
70Applikationsmakroer ...............................................................................................
70Processens PID-styring ...........................................................................................
70Hurtig konfiguration af proces-PID-regulator .......................................
71Dvalefunktion til PID-styringen. ................................................................
72Tracking .........................................................................................................
72Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
72Motor-potentiometer ..............................................................................................
73Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
74Mekanisk bremsestyring .........................................................................................
74Indgange på bremsestyringslogikken .....................................................
74Udgange på bremsestyringslogikken .....................................................
75Diagram for bremsetilstand ......................................................................
77Timingdiagram .............................................................................................
78Fortrådningseksempel ...............................................................................
79Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
79DC-spændingsstyring .....................................................................................................
79Overspændingsregulering ......................................................................................

Indholdsfortegnelse 7



79Underspændingsstyring ("ride-through"-funktion ved strømsvigt) .............
80Automatisk genstart ...................................................................................
81Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
81Spændingsstyring og grænser ..............................................................................
81Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
82Bremsechopper .........................................................................................................
82Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
82DC-spændingsboost ................................................................................................
82Beskrivelse af DC-spændingens boostfunktion ....................................
83Brug eksempler fra cases ...........................................................................
84Grænser .........................................................................................................
86Styringstilstand for DC-spænding ........................................................................
86Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
87Sikkerhed og beskyttelse ................................................................................................
87Nødstop ......................................................................................................................
87Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
87Motortermisk beskyttelse ......................................................................................
88Model for termisk beskyttelse af motoren ............................................
89Temperaturovervågning ved hjælp af PTC-sensorer ...........................
90Temperaturovervågning ved hjælp af Pt100- eller Pt1000-sensorer .
91Temperaturovervågning ved hjælp af KTY84-sensorer .......................
92Styrelogik for motorventilator (parameter 35.100…35.106) ..............
92Ex-motorsupport (parameter 95.15, bit 0) .............................................
92PTC/Pt100-relæ (parameter 95.20, bit 8) ...............................................
92Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
92Motoroverbelastningsbeskyttelse ........................................................................
93Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
93Termisk beskyttelse af motorkabel ......................................................................
93Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
94Bruger belastningskurve .........................................................................................
95Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
95Automatiske fejlnulstillinger ..................................................................................
95Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
95Andre programmerbare beskyttelsesfunktioner ...............................................
95Eksterne hændelser (parameter 31.01…31.10) ......................................
95Registrering af motorfasetab (parameter 31.19) ..................................
95Registrering af jordfejl (parameter 31.20) ..............................................
96Registrering af Safe torque off (parameter 31.22) ...............................
96Ombyttede forsynings- og motorkabler (parameter 31.23) ...............
96Blokeringsbeskyttelse (parameter 31.24…31.28) ..................................
96Overhastighedsbeskyttelse (parameter 31.30) .....................................
96Overvågning af rampestop (parameter 31.32, 31.33, 31.37 og 31.38) .
96Overvågning af hovedkøleventilator (parameter 31.35) ......................
96Fejlgrænse for tilpasset motorstrøm (parameter 31.42) ....................
96Registrering af mistet lokalstyring (parameter 49.05) ........................
97Diagnose ............................................................................................................................
97Fejl- og advarselsmeldinger, datalogning ...........................................................

8 Indholdsfortegnelse



97Signalovervågning ....................................................................................................
97Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
97Vedligeholdelsestimere og -tællere ......................................................................
97Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
98Energibesparelsesberegnere .................................................................................
98Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
98Belastningsanalysator .............................................................................................
98Logger for spidsværdi ................................................................................
99Amplitudeloggere ........................................................................................
100Diverse ................................................................................................................................
100Brugerparametersæt ...............................................................................................
100Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
100Beregning af parameter-checksum ......................................................................
101Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
102Brugerlås ....................................................................................................................
102Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
103Datahukommelsesparametre ................................................................................
103Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
103Reduceret driftsfunktion ........................................................................................
104Aktivering af funktionen for reduceret drift ..........................................
105Understøttelse af du/dt-filter ...............................................................................
105Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
105Understøttelse af sinusfilter ..................................................................................
105Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
106Routertilstand for BCU-styreenhed ......................................................................
107Indstillinger og diagnoser ..........................................................................
107Parameterområder med ekstraudstyr +N8200 (licens til høj hastighed) .....

5 Applikationsmakroer

111Oversigt ..............................................................................................................................
111Generelt ..............................................................................................................................
112Fabriksmakro ....................................................................................................................
112Standardparameterindstillinger for fabriksmakro ...........................................
112Standardstyreforbindelser for fabriksmakroen .................................................
115Hånd-/auto-makro ...........................................................................................................
115Standardparameterindstillinger for hånd-/automakroen ...............................
116Standardstyreforbindelser for hånd-/auto-makro ...........................................
118PID-styremakro .................................................................................................................
118Standardparameterindstillinger for PID-styremakroen ...................................
120Standardstyreforbindelser for PID-styremakroen .............................................
122Sensorstyringseksempler for PID-styremakroen ...............................................
123Momentstyringsmakro ...................................................................................................
123Standardparameterindstillinger for momentstyringsmakroen .....................
124Standardstyreforbindelser for momentstyringsmakroen ...............................
126Sekvensstyringsmakro ....................................................................................................
126Driftsdiagram ............................................................................................................
126Valg af konstante hastigheder ..............................................................................

Indholdsfortegnelse 9



127Standardparameterindstillinger for makroen med sekvensstyring ..............
128Standardstyreforbindelser for makro med sekvensstyring ............................
130Fieldbusstyremakro .........................................................................................................

6 Parametre

131Oversigt ..............................................................................................................................
132Udtryk og forkortelser .....................................................................................................
133Opsummering af parametergruppe .............................................................................
136Parameterliste ..................................................................................................................
1361 Aktuelle værdier .....................................................................................................
1423 Inputreferencer ......................................................................................................
1444 Advarsler og fejl .....................................................................................................
1545 Diagnostik ...............................................................................................................
1566 Kontrol- og statusord ...........................................................................................
1727 Systemoplysninger ................................................................................................
17610 Standard DI, RO ...................................................................................................
18411 Standard DIO, FI, FO ............................................................................................
19112 Standard-AI ...........................................................................................................
19713 Standard-AO .........................................................................................................
20214 I/O udvidelsesmodul 1 ........................................................................................
22915 I/O udvidelsesmodul 2 .......................................................................................
23516 I/O udvidelsesmodul 3 .......................................................................................
24119 Drifttilstand ..........................................................................................................
24420 Start/stop/retning .............................................................................................
25521 Start/stop-tilstand ..............................................................................................
26622 Valg af hastighedsreference .............................................................................
27523 Hastighedsreference rampe .............................................................................
28224 Betingede hastighedsreferencer .....................................................................
28925 Hastighedskontrol ..............................................................................................
30026 Momentreference kæde .....................................................................................
30928 Kæde for frekvensreference .............................................................................
31929 Spændingsreference kæde ...............................................................................
32430 Grænser .................................................................................................................
33531 Fejlfunktioner .......................................................................................................
34732 Overvågning .........................................................................................................
35133 Vedligehold timer og tæller ...............................................................................
35935 Motortermisk beskyttelse .................................................................................
37336 Belastningsanalysator ........................................................................................
37837 Brugerbelastningskurve .....................................................................................
38240 PID-reguleringssæt 1 ..........................................................................................
39641 PID-reguleringssæt 2 ..........................................................................................
39943 Bremsechopper ...................................................................................................
40244 Mekanisk bremsestyring ...................................................................................
40845 Energieffektivitet ................................................................................................
41246 Indstillinger overvågning/skala .......................................................................
41747 Datalagring ...........................................................................................................
42049 Panelport kommunication ................................................................................

10 Indholdsfortegnelse



42450 Fieldbusadapter (FBA) .......................................................................................
43351 FBA A indstillinger ...............................................................................................
43552 FBA A data ind ......................................................................................................
43653 FBA A data ud .......................................................................................................
43754 FBA B indstillinger ...............................................................................................
43955 FBA B data ind ......................................................................................................
43956 FBA B data ud .......................................................................................................
44058 Indbygget fieldbus ..............................................................................................
44960 DDCS-kommunikation .......................................................................................
46661 D2D og DDCS transmit. data .............................................................................
47262 D2D og DDCS modtag data ...............................................................................
48290 Valg af feedback ..................................................................................................
49391 Encodermodul indstillinger ...............................................................................
49792 Encoder 1 konfiguration ....................................................................................
50493 Encoder 2 konfiguration ....................................................................................
50694 LSU-kontrol ..........................................................................................................
51095 HW-konfiguration ...............................................................................................
52096 System ...................................................................................................................
53297 Motorstyring ........................................................................................................
53898 Bruger motorparametre ....................................................................................
54199 Motordata .............................................................................................................
549200 Sikkerhed ............................................................................................................
549206 I/O-buskonfiguration ......................................................................................
550207 I/O-busservice ...................................................................................................
550208 I/O-busdiagnose ...............................................................................................
550209 I/O-bus ventilatoridentifikation ....................................................................

7 Fejlsøgning

551Oversigt ..............................................................................................................................
551Sikkerhed ...........................................................................................................................
552Indikationer .......................................................................................................................
552Advarsler og fejl ........................................................................................................
552Rene hændelser .........................................................................................................
552Redigerbare meddelelser ........................................................................................
553Advarsel/fejlhistorik og analyse ...................................................................................
553Hændelseslog ............................................................................................................
553Hjælpekoder .................................................................................................
553Fabriksdatalogger .......................................................................................
553Andre dataloggere ...................................................................................................
553Brugerdatalogger ........................................................................................
554PSL2-datalogger ..........................................................................................
554Parametre, der indeholder advarsels-/fejloplysninger .....................................
554Hændelsesord (parameter 04.40…04.72) ..............................................
554Generering af QR-kode for mobilserviceapplikation ................................................
555Advarsler, fejl og rene hændelsesmeddelelser ...........................................................
595Hjælpekoder for netsidekonverter advarsler .............................................................
597Hjælpekoder for netsidekonverter fejl .........................................................................

Indholdsfortegnelse 11



8 Fieldbusstyring via det indbyggede fieldbusinterface (EFB)

601Oversigt ..............................................................................................................................
602Systemoversigt .................................................................................................................
602Tilslutning af fieldbus til frekvensomformeren .........................................................
603Opsætning af det indbyggede fieldbusinterface ......................................................
604Indstilling af frekvensomformerens styreparametre ...............................................
606Grundlæggende for det indbyggede fieldbusinterface ...........................................
607Kontrolord og statusord .........................................................................................
608Referencer ..................................................................................................................
608Aktuelle værdier ........................................................................................................
608Dataindgange/-udgange ........................................................................................
608Styring af frekvensomformerudgange via EFB .....................................
608Sender PID-procesfeedback og setpunktværdier via EFB ..................
609Registeradressering .................................................................................................
609Om styreprofiler ...............................................................................................................
610ABB-frekvensomformerprofilen ....................................................................................
610Kontrolord ..................................................................................................................
612Statusord ...................................................................................................................
613Statustransitionsdiagram ......................................................................................
615Referencer ..................................................................................................................
616Aktuelle værdier ........................................................................................................
617Registeradresser for modbusholding ..................................................................
617Den transparente profil ...................................................................................................
618Modbusfunktionskoder ..................................................................................................
619Undtagelseskoder ............................................................................................................
620Coils (0xxxx-referencesæ) ..............................................................................................
621Diskrete indgange (1xxxx-referencesæt) ....................................................................
623Fejlkoderegistre (holdingregistre 400090…400100) ..............................................

9 Fieldbusstyring via en fieldbusadapter

625Oversigt ..............................................................................................................................
625Systemoversigt .................................................................................................................
627Grundlæggende for fieldbusstyringsinterfacet .........................................................
628Kontrolord og statusord .........................................................................................
628Fejlfinding til netværksord ........................................................................
629Referencer ..................................................................................................................
629Fejlfinding til netværksord ........................................................................
629Skalering af referencer ...............................................................................
630Aktuelle værdier ........................................................................................................
630Fejlfinding til netværksord ........................................................................
630Skalering af aktuelle værdier .....................................................................
631Indholdet af fieldbuskontrolordet (ABB-frekvensomformerprofil) ...............
633Indholdet af fieldbusstatusordet (ABB-frekvensomformerprofil) .................
634Statusdiagrammet (ABB-frekvensomformerprofil) ..........................................
635Indstilling af frekvensomformeren til fieldbusstyring ..............................................
636Eksempel på parameterindstilling: FPBA (PROFIBUS DP) ................................

12 Indholdsfortegnelse



10 Diagrammer over styreforbindelser

639Oversigt ..............................................................................................................................
640Kontroldiagrammer for frekvensomformer ...............................................................
640Hastighedsreferencevalg af kilde I .......................................................................
641Hastighedsreferencevalg af kilde II ......................................................................
642Hastighedsreference rampe og form ...................................................................
643Konfiguration af motorfeedback ..........................................................................
644Last-feedback fejl og positionstællerens konfiguration ..................................
645Beregning af hastighedsfejl ...................................................................................
646Hastighedsregulator ................................................................................................
647Momentreference valg og ændring af kilde ........................................................
648Valg af drifttilstand ..................................................................................................
649Referencevalg til momentregulator ......................................................................
650Momentbegrænsning ..............................................................................................
651Momentregulator .....................................................................................................
652Valg af frekvensreference .......................................................................................
653Ændring af frekvensreference ...............................................................................
654Valg af DC-spændingsreference ............................................................................
655Ændring af DC-spændingsreference ....................................................................
656Valg af processens PID-setpunkt og feedbackkilde ..........................................
657Processens PID-regulator .......................................................................................
658Master/follower-kommunikation I (Master) .......................................................
659Master/follower-kommunikation II (Follower) ...................................................

Yderligere oplysninger

Indholdsfortegnelse 13



14



Introduktion til manualen

Oversigt
Dette kapitel beskriver indholdet af manualen. Det indeholder også oplysninger om
kompatibilitet, sikkerhed, samt hvem der bør læse denne manual.

Anvendelighed
Dennemanual gælder for det primære ACS880-styreprogram version 3.4x eller senere.

Firmwareversionen af styreprogrammet er synlig i parameter 7.5 Firmwareversion (si-
de 172) eller i systemoplysningerne i frekvensomformerens betjeningspanel.

Sikkerhedsinstruktioner
Følg alle de sikkerhedsinstruktioner, somer leveret sammenmed frekvensomformeren.

• Læsalle sikkerhedsinstruktioner, inden frekvensomformeren installeres, idriftsæt-
tes eller tages i brug. Alle sikkerhedsinstruktionerne leveres med frekvensomfor-
meren som del af hardwaremanualen eller, ved ACS880-multifrekvensomformere,
som et separat dokument.

• Læs firmwarefunktionsspecifikke advarsler og bemærkninger, før duændrer pa-
rameterværdier. Disse advarsler ogbemærkninger er inkluderet i parameterbeskri-
velserne i kapitlet Parametre.

Hvem bør læse denne manual?
Denne manual er beregnet til personer, som designer, idriftsætter eller betjener fre-
kvensomformersystemet.

1
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Relaterede manualer
Bemærk: En hurtig opstartssekvens til et hurtigt styreprogram findes i ACS880 drives
with primary control program, Quick start-up guide (3AUA0000098062), som følger
med frekvensomformeren.

KodeNavn

Liste med hyperlinks til produktmanualer 1)

9AKK105408A7004ACS880-01-frekvensomformere

9AKK105713A4819ACS880-04 frekvensomformermoduler (200 til 710 kW, 300 til 700 hk)

9AKK105408A8149ACS880-07 drives (45 to 710 kW, 50 to 700 hp)

9AKK105713A6663ACS880-07 frekvensomformere (560 til 2800 kW)

9AKK107046A0239ACS880-07CLC drives hardware manual

9AKK107680A9275ACS880-07LC drives hardware manual

9AKK106930A9565ACS880-11-frekvensomformere

9AKK107045A8023ACS880-14 frekvensomformermoduler (132 til 400 kW, 200 til 450 hk)

9AKK106930A3466ACS880-17 frekvensomformere (45 til 400 kW, 60 til 450 hk)

9AKK106354A1499ACS880-17 frekvensomformere (160 til 3200 kW)

9AKK107492A4721ACS880-17LC frekvensomformere

9AKK106930A9564ACS880-31-frekvensomformere

9AKK107045A8025ACS880-34 frekvensomformermoduler (132 til 400 kW, 200 til 450 hk)

9AKK106930A3467ACS880-37 frekvensomformere (45 til 400 kW, 60 til 450 hk)

9AKK106354A1500ACS880-37 frekvensomformere (160 til 3200 kW)

9AKK107492A4722ACS880-37LC frekvensomformere

Andre hardwaremanualer for frekvensomformere

3AXD50000025169ACS880-04XTdrivemodulepackages (500 to 1200kW)hardwaremanual

3AUA0000138495ACS880-04 single drive module packages hardware manual

3AXD50000022021ACS880-14 and -34 single drive packages hardware manual

3AUA0000104271ACS880-104 inverter modules hardware manual

3AXD50000045610ACS880-104LC inverter modules hardware manual

3AUA0000102519ACS880-107 inverter units hardware manual

3AXD50000196111ACS880-107LC inverter units hardware manual

Firmwaremanualer og vejledninger for frekvensomformeren

3AUA0000132495ACS880 primary control program firmware manual

3AUA0000098062ACS880 drives with primary control program, quick startup guide

3AXD50000028574Adaptive programming application guide
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KodeNavn

3AUA0000127808Drive application programming manual (IEC 61131-3)

3AUA0000103295ACS880 diode supply control program firmware manual

3AUA0000131562ACS880 IGBT supply control program firmware manual

3AXD50000126880CIO-01 I/O module for distributed I/O bus control user’s manual

Manualer og vejledninger for ekstraudstyr

3AUA0000085685ACS-AP-I, -S, -WandACH-AP-H, -WAssistant control panelsUser’smanual

3AUA0000094606Drive Composer start-up and maintenance PC tool user’s manual

Manualer og lynvejledninger til I/O-udvidelsesmoduler, fieldbusadaptere,
encoder-interfaces osv.

1) Tilgængelige i dokumentbiblioteket.

Du kan finde manualer og andre produktdokumenter i PDF-format på internettet. Se
afsnit Dokumentbibliotek på internettet på den indvendige side af bagsiden. Tilmanu-
aler, som ikke er tilgængelige i dokumentbiblioteket, skal du kontakte det lokale ABB-
kontor.
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Udtryk og forkortelser

BeskrivelseUdtryk

Industrielt assistentbetjeningspanel, ikke BluetoothACS-AP-I

Industrielt assistentbetjeningspanel med Bluetooth-interfaceACS-AP-W

Analog indgangAI

Analog udgangAO

Type styreenhedBCU

I/O-modul til styring af køleventilatorerCIO

Jævnstrømmellem ensretter og vekselretterDC-mellemkreds

Protokol: Distributed drives communication systemDDCS

Digital indgangDI

Digital udgangDO

Direct torque control, en motorstyringsmetodeDTC

Indbygget fieldbusEFB

Indeholder frekvensomformermodulets effektelektronik ognettilslutnin-
ger. Styreenheden er forbundet til strømenheden.

Effektenhed

Analogt I/O-udvidelsesmodulFAIO-01

FieldbusadapterFBA

CANopen®-adaptermodul som ekstraudstyrFCAN

ControlNet™-adaptermodul som ekstraudstyrFCNA-01

DDCS-kommunikationsmodul med to par 10 Mbit/s DDCS-kanalerFDCO-01

Modul til digital I/O-udvidelse som ekstraudstyrFDIO-01

DeviceNet™-adaptermodul som ekstraudstyrFDNA-01

Adapter til I/O-udvidelse som ekstraudstyrFEA-03

EtherCAT®-adaptermodul som ekstraudstyrFECA-01

Trinvist stigende TTL-encoder-interface-modul som ekstraudstyrFEN-01

Absolut encoderinterfacemodul som ekstraudstyrFEN-11

Resolver-interface-modul som ekstraudstyrFEN-21

Trinvist stigende HTL-encoder-interface-modul som ekstraudstyrFEN-31

Ethernet-adaptermodul til EtherNet/IP™ som ekstraudstyr, Modbus
TCP®- og PROFINET IO®-protokoller

FENA-11

Ethernet-adaptermodul til EtherNet/IP™somekstraudstyrmedModbus
TCP- og PROFINET IO-protokoller, 2 porte

FENA-21

Ethernet POWERLINK-adaptermodul som ekstraudstyrFEPL-02

Modul til digital I/O-udvidelse som ekstraudstyrFIO-01

Modul til analog I/O-udvidelse som ekstraudstyrFIO-11

Forsyningsmodul(er) under styring af én styreenhed samt relaterede
komponenter.

Forsyningsenhed

PROFIBUS DP®-adaptermodul som ekstraudstyrFPBA-01

Termistor-beskyttelsesmodul som ekstraudstyrFPTC-01

Valgfri ATEX-certificeret termistor-beskyttelsesmodul til eksplosionsfarlig
atmosfære.

FPTC-02

Frekvensomformer til styring af AC-motorerFrekvensomformer
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BeskrivelseUdtryk

RS-485 Modbus/RTU-adapter som ekstraudstyrFSCA-01

Funktionssikkerhedsmoduler som ekstraudstyrFSO-12, FSO-21

High-threshold logicHTL

Motoridentifikationskørsel. Ved identifikationskørslen vil frekvensomfor-
meren identificere motorens karakteristika for derved at optimere mo-
torstyringen.

ID run

Isoleret topolet gate-transistorIGBT

InverterenhedINU

Invertermodul(er) under styring af én styreenhed samt relaterede kom-
ponenter. Én inverterenhed styrer typisk én motor.

Inverterenhed

IGBT-forsyningsenhedISU

Et kommunikationslink, der anvendes af os, f.eks, ABB-controllere.
ACS880-frekvensomformere kan forbindes til controllerens optiskeMo-
duleBus-link.

ModuleBus

Omdanner DC-mellemkredsstrøm til AC-strøm til motorenMotorsidekonverter

Omdanner vekselspænding til jævnspænding til frekvensomformerens
DC-mellemkreds

Netsidekonverter

FieldbusprotokollerbaseretpåCommon Industrial Protocol (CIP™)såsom
DeviceNet og Ethernet/IP angiver styringen af frekvensomformeren ved
hjælp afControl Supervisor ogODVAAC/DC-frekvensomformerprofilens
AC/DC-frekvensomformerobjekter. Se www.odva.org for flere oplysnin-
ger.

Netværksstyring

I frekvensomformerens styreprogram, betjeningsinstruktionerne til fre-
kvensomformeren, som kan indstilles af brugeren, eller signal målt eller
beregnet af frekvensomformeren
I nogle sammenhænge (f.eks. fieldbus) en værdi, der kan tilgås som et
objekt. For eksempel variabel, konstant eller signal.

Parameter

Programmable logic controllerPLC

Protokol anvendes i kommunikation inde i ABB-inverterePSL2

Positiv temperaturkoefficientPTC

Optisk DDCS-kommunikationsmodulRDCO

RelæudgangRO

Safe torque off (IEC/EN 61800-5-2)STO

Transistor-transistor logicTTL

NødstrømsforsyningUPS

Type styreenhedZCU
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Ansvarsfraskrivelser for cybersikkerhed
Dette produkt er udviklet til at blive tilsluttet og kommunikere oplysninger og data via
et netværksinterface. Det er alene kundens ansvar at yde og altid sikre en sikker forbin-
delsemellemproduktet og kundens netværk eller alle andre netværk (somdenubenyt-
tes). Kunden skal etablere og tage alle nødvendige forholdsregler (f.eks., men ikke be-
grænset til, installation af firewalls, oprettelse af godkendelsesprocedurer, kryptering
afdata, installation af antivirusprogrammerm.m.) for at beskytteproduktet, netværket,
systemerne og grænsefladenmod enhver form for sikkerhedsbrister, uautoriseret ad-
gang, forstyrrelser, hacking, læk og/eller tyveri af data eller oplysninger.

ABB og tilknyttede virksomheder er ikke ansvarlig for skader og/eller tab, som skyldes
manglende sikkerhed, enhver uautoriseret adgang, forstyrrelser, hacking, læk og/eller
tyveri af data eller oplysninger.
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Anvendelseafbetjeningspane-
let

Se ACS-AP-I, -S, -W and ACH-AP-H, -W Assistant control panels user’s manual
(3AUA0000085685 (på engelsk)).

2
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Styresteder ogdriftstilstande

Oversigt
Dette kapitel beskriver frekvensomformerens styresteder og drifttilstande, der under-
støttes af styreprogrammet.

Lokal styring/ekstern styring
ACS880 har to hovedstyresteder: eksternt og lokalt. Styrestedet vælgesmed knappen
Loc/Rem på betjeningspanelet eller i PC-værktøjet.

ACS880

Lokalstyring

Ekstern styring

M
3~

Betjeningspanel3) eller PC-
værktøjet Drive Composer

(ekstraudstyr)

Encoder

Indbygget
fieldbusinterface
(EFB) eller
master/follower-link

Fieldbusadapter (Fxxx) eller
DDCS-kommunikationsmodul

Betjeningspanel

PLC
I/O1)

2)

1) Ekstra indgange/udgange kan tilføjes ved at installerede valgfrie I/O-udvidelsesmo-
duler (FIO-xx) i frekvensomformerstik.

3
Styresteder og driftstilstande 23



2)Encoder- eller resolver-interfacemodul(er) (FEN-xx) installeret i frekvensomformerstik.

￭ Lokalstyring

Styrekommandoerne afgives fra betjeningspanelets tastatur eller fra en PC udstyret
medDriveComposer, når frekvensomformeren er indstillet til lokalstyring. Hastigheds-
ogmomentstyringstilstander tilgængelig til lokalstyring. Frekvenstilstander tilgængelig,
når skalar motorstyringstilstand anvendes (se parameter 19.16).

Lokalstyring anvendes primært under idriftsættelse og vedligeholdelse. Betjeningspa-
nelet tilsidesætter altid de eksterne styresignalkilder, når lokalstyring er valgt.Ændring
af styrestedet til lokal kan forhindres med parameter 19.17.

Brugeren kan med en parameter (49.5) vælge, hvordan frekvensomformeren reagerer
påenkommunikationsfejl i betjeningspanelet eller PC-værktøjet. (Parameterenhar ingen
effekt i ekstern styring.)

24 Styresteder og driftstilstande



￭ Ekstern styring

Når frekvensomformeren er i ekstern styring, gives kommandoerne gennem

• I/O-klemmerne (digitale og analoge indgange) eller I/O-udvidelsesmoduler (ek-
straudstyr)

• det indbyggede fieldbusinterface eller et valgfrit fieldbusadaptermodul

• det eksterne (DDCS) styringsinterface

• master/follower-forbindelsen og/eller

• betjeningspanelet.

To eksterne styresteder, EXT1 og EXT2, er til rådighed. Brugeren kan vælge kilderne til
start- og stopkommandoerne separat for hvert sted med parametrene 20.1...20.10.
Driftstilstanden kan vælges separat til hvert sted (i parametergruppe 19), hvilket tillader
hurtige skift mellem forskellige driftstilstande, f.eks. moment- og hastighedsstyring.
Valg mellem EXT1 og EXT2 udføres via en binær kilde såsom digital indgang eller field-
busstyreord (se parameter 19.11). Referencekilden kan vælges separat til hver drifttil-
stand.

Valget af styrested kontrolleres med et tidsinterval på 2 ms.

Anvendelse af betjeningspanelet som en ekstern styrekilde

Betjeningspanelet kan også anvendes som en kilde for start/stop-kommandoer
og/eller reference i ekstern styring. Valg for betjeningspanelet er tilgængelige i
start/stop-kommandokilden og referencekildens valgparametre.

Referencekildens valgparametre (undtagen selektorer for PID-setpunkt) har to valg for
betjeningspanelet. Forskellenmellemde to valg findes i denoprindelige referenceværdi,
efter at referencekilden skifter til betjeningspanelet.

Panelreferencengemmes, nårder vælgesenanden referencekilde.Hvis referencekildens
valgparameter indstilles til Betjeningspanel (ref. gemt), anvendes den gemte værdi
somden første reference, når styring skifter tilbage til panelet. Bemærk, at der kun kan
gemmes én type reference ad gangen: for eksempel vil forsøg på at bruge den samme
gemte reference med forskellige driftstilstande (hastighed, moment etc.) få frekven-
somformeren til at blive udløst på 7083. Panelreferencen kan begrænses særskilt af
parametre i gruppe 49.

Hvis referencekildens valgparameter er indstillet til Betjeningspanel (ref. kopieret), af-
hænger den oprindelige panelreferenceværdi af, om driftstilstanden ændrer sig med
referencekilden.Hvis kilden skifter til panelet ogdriftstilstanden ikkeændres, anvendes
den sidste reference fra den forrige kilde. Hvis driftstilstanden ændres, anvendes den
faktuelle frekvensomformerværdi svarende til den nye tilstand som den oprindelige
værdi.

Selektorer for PID-setpunkt i parametergruppe40og41 har kun én indstilling for betje-
ningspanelet. Når betjeningspanelet er valgt som setpunktkilde, genoptages driften
ved hjælp af det tidligere setpunkt.
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Drevets driftsmodes
Frekvensomformeren kan betjenes i flere forskellige drifttilstande med forskellige re-
ferencetyper. Tilstanden kan vælges for hvert styrested (lokalt, EKS1 og EKS2) i para-
metergruppe 19.

Følgende er en generel fremstilling af referencetyperne og kontrolkæderne.

For detaljerede diagrammer henvises til kapitlet Diagrammer over styreforbindelser.

Hastighedsreferencevalg
af kilde I

Hastighedsreferencevalg
af kilde II

Hastighedsreference
rampe og form

Beregning af
hastighedsfejl

Konfiguration af
motorfeedback

Valg og ændring af kilde
formomentreference

Valg og ændring af kilde
forDC-

spændingsreference

Valg af processens PID-
setpunkt og
feedbackkilde

Processens PID-
regulator

Valg og ændring af kilde
forfrekvensreference

Ændring af
frekvensreference

Ændring af DC-
spændingsreference

Hastighedsregulator

Last-feedback fejl og
positionstællerens
konfiguration

Referencevalg til
momentregulator

Valg af drifttilstand

Momentbegrænsning

Momentregulator

DTC-motorstyringstilstand

Skalarmotorstyringstilstand

￭ Hastighedsstyringstilstand

Motoren følger en hastighedsreference, som gives til frekvensomformeren. Denne til-
stand kan bruges enten med estimeret hastighed som feedback eller med en encoder
eller resolver for at opnå en større nøjagtighed til hastighedsstyring.

Hastighedsstyretilstand er tilgængelig i både lokal og ekstern styring. Den er også til-
gængelig både i direktemomentstyring (Direct Torque Control - DTC) og skalarmotor-
styretilstand.
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￭ Momentstyringstilstand

Motorens moment følger en momentreference, som afgives til frekvensomformeren.
Momentstyringermuligt uden feedback,mendet ermegetmeredynamiskognøjagtigt,
når det bruges sammenmed en feedbackenhed såsom en encoder eller en resolver. En
feedbackenhed anbefales til situationer, hvor der bruges kran, spil eller lift.

Momentstyringstilstanden er tilgængelig i DTC-motorstyringstilstand til både lokale
og eksterne styresteder.

￭ Frekvensstyringstilstand

Motoren følger en frekvensreference, som afgives til frekvensomformeren. Frekvens-
styring er kun tilgængelig i skalarmotorstyringstilstand.

￭ Styringstilstand for DC-spænding

Denne tilstand er især beregnet for ø-applikationer, hvor inverterenheden er tilsluttet
en generator og forsyningsenheden opretter et AC-forsyningsnet.

Inverterenheden justerer DC-spændingen ved at styre momentet for generatoren. PI-
regulatorengenererer eneffektreferencebaseretpåDC-kondensatorreformering, enten
fra en intern database eller fra en brugerangivet indgangsparameter og målt DC-
spænding. Effektreferencen konverteres derefter til en momentreference.

Indstillingerne forDC-spændingens styreforbindelse er tilgængelig i parametergruppe
29 Spændingsreference kæde (side 319)

DC-spændingens styretilstand er kun tilgængelig i frekvensomformere med en BCU-
styreenhed.

￭ Specielle styretilstande

Udover ovennævnte styringstilstande er de følgende specielle styringstilstande tilgæn-
gelige:

• ProcessensPID-styring. For yderligere oplysninger henvises til afsnittet Processens
PID-styring (side 70).

• Nødstoptilstand Off1 og Off3: Frekvensomformeren stopper sammen med den
definerede decelerationsrampe, og frekvensomformeren foretager modulations-
stop.

• Joggingtilstand: Frekvensomformeren starter og accelerer til den definerede ha-
stighed, når joggingsignalet er aktiveret. For yderligere oplysninger henvises til
afsnittet Jogging (side 59).
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Programegenskaber

Oversigt
Dette kapitel indeholder en beskrivelse af programmets egenskaber og funktioner.

4
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Frekvensomformerens konfiguration og programmering
Styreprogrammet til frekvensomformeren er inddelt i to dele:

• firmwareprogram

• applikationsprogram

Applikationsprogram Firmware

Funktionsblokprogram

Standard
blokbibliotek

Parameter-
interface

Hastighedsstyring
Momentstyring
Frekvensstyring
Frekvensomformerlogik
I/O-interface
Fieldbus-interface
Beskyttelse
Feedback

M

Frekvensomformerens
styreprogram

Firmwareprogrammet udfører de overordnede styrefunktioner som f.eks. hastigheds-
ogmomentstyring, frekvensomformerlogik (start/stop), I/O, feedback, kommunikation
og beskyttelsesfunktioner. Firmwarefunktioner konfigureres og programmeres med
parametre og kan udvides med applikationsprogrammering.

￭ Programmering med parametre

Parametre konfigurerer alle standardfunktioner på frekvensomformeren og kan
indstilles via

• betjeningspanelet som beskrevet i kapitlet Anvendelse af betjeningspanelet

• pc-værktøjet Drive Composer som beskrevet i Drive Composer start-up andmain-
tenance PC tool user’s manual (3AUA0000094606 (på engelsk)) eller

• fieldbus-interface som beskrevet i kapitlet Fieldbusstyring via det indbyggede fi-
eldbusinterface (EFB) og Fieldbusstyring via en fieldbusadapter.

Alle parameterindstillinger gemmes automatisk i frekvensomformerens permanente
hukommelse. Hvis der anvendes en +24 VDC-strømforsyning til frekvensomformerens
styreenhed, anbefales det dog kraftigt at udføre en lagring ved hjælp af parameteren
96.7, før der slukkes for styreenheden, når der er foretaget ændringer i parametrene.

Standardparameterværdierne kan gendannes ved hjælp af parameteren 96.6, hvis det
er nødvendigt.
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￭ Adaptiv programmering

Normalt kan brugeren styre driften af frekvensomformeren ved hjælp af parametre.
Standardparametrene har dog et bestemt sæt af valg eller et indstillingsområde. For
yderligere at tilpasse driften af frekvensomformeren kan der konstrueres et adaptivt
program på basis af et sæt af funktionsblokke.

Pc-værktøjet Drive Composer har en adaptiv programmeringsfunktionmed en grafisk
snitflade til at oprette det brugerdefinerede program. Funktionsblokkene omfatter de
sædvanligearitmetiskeog logiske funktioner, såvel somf.eks. udvælgelse, sammenlig-
ning og timer-blokke. Programmet kan indeholde maksimalt 20 blokke. Det adaptive
program udføres med et tidsniveau på 10 ms.

Når du skal vælge input til programmet, viser snitfladen forudvalgte indstillinger for
de fysiske input, almindelige aktuelle værdier samtandre statusoplysninger for frekven-
somformeren. Parameterværdier samt konstanter kan også defineres som input. Pro-
grammetsoutput kanbruges f.eks. somet startsignal, ekstern hændelse eller reference
eller forbundet til frekvensomformerens output. Bemærk, at hvis output fra af det
adaptive program forbindes til en valgparameter, vil parameterenblive skrivebeskyttet.

Status for det adaptive program vises af parameter 7.30. Det adaptive program kan
deaktiveres med 96.70.

Bemærk venligst, at sekventiel programmering ikke understøttes.

For yderligere information se Adaptive programming application guide
(3AXD50000028574 [på engelsk]).

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 7.30 Adaptive programstatus (side 174) og 96.70 Deaktiver adaptive pro-
gram (side 529).

Hændelser: 64A6 Adaptivt program (side 565).

￭ Applikationsprogrammering

Funktionerne i firmwareprogrammet kan udvides ved hjælp af applikationsprogram-
mering. Programerbare applikationer er tilgængelige som ekstraudstyr +N8010.

Applikationsprogrammer kan opbygges af funktionsblokke baseret på IEC 61131-3-
standarden ved hjælp af et PC-værktøj, som er tilgængeligt separat.

For yderligereoplysninger henvises til Programmingmanual: Drive applicationprogram-
ming (IEC 61131-3) (3AUA0000127808 (på engelsk)).
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Styre-interfaces

￭ Programmerbare analogindgange

Styreenheden har to programmerbare analogindgange. Hver af indgangene kan
indstilles uafhængigt som indgang for spænding (0/2…10V eller -10…10V) eller strøm
(0/4…20mA)meden jumper eller en switchpåstyreenheden.Hver indgangkan filtreres,
inverteres og skaleres.

Analogindgange på styreenheden læses med 0,5 ms tidsintervaller.

Antallet af analogindgange kanøges vedat installere FIO-11 eller FAIO-01 I/O-udvidelser
(seProgrammerbare I/O-udvidelsesmoduler nedenfor). Analogindgangepåudvidelses-
moduler læses med 2 ms tidsintervaller.

Frekvensomformeren kan indstilles til at udføre en handling (f.eks. for at generere en
advarsel eller en fejl), hvis værdienaf et analogt input kommeruden for et foruddefineret
område.

Indstillinger og diagnoser

Parametergruppe: 12 Standard-AI (side 191).

Hændelser: 80A0 AI-overvågning (side 571) og A8A0 AI-overvåget advarsel (side 588).

￭ Programmerbare analogudgange

Styreenheden har to analoge udgange til strøm (0…20mA). Hver udgang kan filtreres,
inverteres og skaleres.

Analogudgange på styreenheden opdateres med 0,5 ms tidsintervaller.

Antallet af analogudgange kanøges ved at installere FIO-11 eller FAIO-01 I/O-udvidelser
(se Programmerbare I/O-udvidelsesmoduler nedenfor). Analogudgangepåudvidelses-
moduler opdateres med 2 ms tidsintervaller.

Indstillinger og diagnoser

Parametergruppe: 13 Standard-AO (side 197).

￭ Programmerbare digitale indgange og udgange

Styreenheden har seks digitalindgange, en digital startinterlockindgang og to digita-
lindgange/-udgange (I/O, der kan indstilles som enten indgang eller udgang). Digita-
lindgange på styreenheden læses med 0,5 ms tidsintervaller.

En digital indgang (DI6) fungerer også som en PTC-termistorindgang. Se afsnittet
Motortermisk beskyttelse (side 87).

Digital indgang/udgang DIO1 kan bruges som en frekvensindgang, DIO2 som en fre-
kvensudgang.

Antallet af digitalindgange/-udgange kan øges ved at installere FIO-01, FIO-11 eller
FDIO-01 I/O-udvidelser (se Programmerbare I/O-udvidelsesmoduler nedenfor). Digita-
lindgange på udvidelsesmoduler læses med 2 ms tidsintervaller.
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Indstillinger og diagnoser

Parametergrupper: 10 Standard DI, RO (side 176) og 11 Standard DIO, FI, FO (side 184).

￭ Programmerbare relæudgange

Styreenheden har tre relæudgange. Det signal, som udgangene skal vise, kan vælges
med parametre.

Relæudgange på styreenheden opdateres med 0,5 ms tidsintervaller.

Relæudgange kan tilføjes ved at installere FIO-01 eller FDIO-01 I/O-udvidelser. Relæud-
gange på udvidelsesmoduler opdateres med 2 ms tidsintervaller.

Indstillinger og diagnoser

Parametergrupper: 10 Standard DI, RO (side 176).

￭ Programmerbare I/O-udvidelsesmoduler

Indgangeogudgangekan tilføjes vedatbruge I/O-udvidelsesmoduler. Et til tremoduler
kanmonteres på styreenhedens stik. Der kan tilføjes stik ved at tilslutte en FEA-03 I/O-
udvidelsesadapter.

Tabellen nedenfor viser antallet af I/O'er på styreenheden samt I/O-udvidelsesmoduler
som ekstraudstyr.

Relæudgange
(RO)

Analogeudgan-
ge (AO)

Analoge ind-
gange (AI)

Digitale I/O’er
(DIO)

Digitale ind-
gange (DI)

Placering

32226 + DIILStyreenhed

2--4-FIO-01

-132-FIO-11

-22--FAIO-01

2---3FDIO-01

Tre I/O-udvidelsesmoduler kanaktiveresogkonfigureres vedhjælpafparametergruppe
14…16.

Bemærk: Hver konfigurationsparametergruppe indeholder parametre, som viser vær-
dierne for indgangene på netop det udvidelsesmodul. Disse parametre er den eneste
metode til anvendelse af indgangene på I/O-udvidelsesmoduler som signalkilder. Hvis
du vil tilslutte en indgang, skal du vælge indstillingen Andet i kildevælgerpanelet og
derefter specificere den relevante værdiparameter (og bit ved digitale signaler) i
gruppe 14, 15 eller 16.
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Indstillinger og diagnoser

Parametergrupper: 14 I/O udvidelsesmodul 1 (side 202), 15 I/O udvidelsesmodul 2 (si-
de 229) og 16 I/O udvidelsesmodul 3 (side 235).

Parameter: 60.41 Com-port til udvidelsesadapter (side 459).

Hændelser: 7082 Eks I/O kommunikationstab (side 567) og A799 ExtIO komm. tabt (si-
de 582).

￭ Fieldbusstyring

Frekvensomformeren kan sluttes til flere forskellige automatiksystemer via dets field-
businterfaces. Se kapitlet Fieldbusstyring via det indbyggede fieldbusinterface (EFB)
og Fieldbusstyring via en fieldbusadapter.

Indstillinger og diagnoser

Parametergrupper: 50Fieldbusadapter (FBA) (side424), 51 FBAA indstillinger (side433),
52 FBAAdata ind (side435), 53 FBAAdataud (side436), 54FBAB indstillinger (side437),
55 FBA B data ind (side 439), 56 FBA B data ud (side 439) og 58 Indbygget fieldbus (si-
de 440).

Hændelser: 7510FBAAkommunikation (side570), 7520FBAB-kommunikation (side570),
A7C1 FBA A kommunikation (side 584), A7C2 FBA B kommunikation (side 585) og A7CE
EFB komm. mistet (side 585).

￭ Master/follower-funktionalitet

Generelt

Master/follower-funktionaliteten kan bruges til at forbinde flere frekvensomformere,
så lasten kan fordeles jævntmellem frekvensomformerne.Dette er ideelt i applikationer,
hvor motorerne er koblet til hinanden via gear, kæde, bælte osv.

De eksterne styresignaler er typisk forbundet til en frekvensomformer, der fungerer
sommaster. Masteren styrer op til 10 followere ved at sende broadcastmeddelelser
over et elektrisk kabel eller en fiberoptisk forbindelse. Masteren kan læse feedbacksig-
naler fra op til 3 valgte followers.
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Hastighedsstyret master

Moment- eller
hastighedsstyret follower

Proces-master

Proces-
follower

Master

DDCS

(For eksempel)
Styreord

Hastighedsreference
Momentreference

Master/follower-link

(For eksempel)
Statusord
01.01, 01.10

Fieldbusstyring

Eksternt styresystem (f.eks. PLC)

DDCS

Follower

Masterfrekvensomformerener typiskhastighedsstyret, ogdeandre frekvensomformere
følger dens moment- eller hastighedsreference. Generelt skal en follower være

• momentstyret, når motorakslerne for masteren og followeren er stift koblet af
gear, kædeosv., så ingen hastighedsforskelmellem frekvensomformerne ermulig.

• hastighedsstyret, nårmotorakslerne formasterenog followerener fleksibelt koblet,
så en lille hastighedsforskel er mulig. Når både masteren og followeren er hastig-
hedsstyret, anvendes drooping også typisk (se parameter 25.8). Fordelingen af la-
sten mellemmaster og follower kan alternativt justeres som beskrevet under
Lastdelingsfunktion med en hastighedsstyret follower nedenfor.

Bemærk:Medenhastighedsstyret follower (uden lastdeling) skal du væreopmærksom
på followerens accelerations- og decelerationsrampetider. Hvis rampetiderne er sat
længere end imasteren, vil followeren følge sine egneaccelerations-/decelerationsram-
petider i stedet for dem fra masteren. Generelt anbefales det at indstille identiske
rampetider i både master og follower. Alle indstillinger for rampeform (se parametre
23.16…23.19) bør kun anvendes i masteren.

I nogle applikationer krævesder bådehastighedsstyringogmomentstyring af followe-
ren. I disse tilfælde kan driftstilstanden skiftes med parameter (19.12 eller 19.14). En
anden metode er at indstille ét eksternt styrested til hastighedsstyringstilstand og
den anden til momentstyringstilstand. Derefter kan en digital indgang fra followeren
bruges til at skifte mellem styrestederne. Se kapitlet Styresteder og driftstilstande.
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Medmomentstyring kan followerparameteren 26.15bruges til at skalereden indgående
momentreference for at opnåoptimal lastdelingmellemmasterenog followeren. Visse
momentstyrede follower-applikationer, f.eks. hvor momentet er meget lavt, eller drift
ved meget lav hastighed er påkrævet, kan kræve encoderfeedback.

Hvis en frekvensomformer hurtigt skal skifte mellemmaster- og followerstatus, kan
én indstilletbrugerparameter (seside 100)gemmesmedmasterindstillingerne, enanden
med followerindstillingerne. De egnede indstillinger kan derefter aktiveres ved hjælp
f.eks. digitalindgange.

Lastdelingsfunktion med en hastighedsstyret follower

Lastdeling mellemmasteren og en hastighedsstyret follower kan bruges i forskellige
applikationer. Lastdelingsfunktionen implementeres ved at finjustere followerens ha-
stighedsreference med et ekstra trimsignal baseret på en momentreference. Momen-
treferencen vælges med parameter 23.42 (som standard reference 2 modtaget fra
masteren). Lastdelingen justeres med parameter 26.15 og aktiveres af den kilde, der
vælges af 23.40. Parameter 23.41 leverer en forstærkningsjustering for hastighedskor-
rektion. Det endelige korrektionssignal, som føjes til hastighedsreferencen, fremgår
af 23.39. Se blokdiagrammet på side 645.

Bemærk:

• Funktionen kan først aktiveres, når frekvensomformeren er en hastighedsstyret
follower i fjernstyringstilstand.

• Drooping (25.8) ignoreres, når funktionen lastdeling er aktiv.

• Masteren og followeren skal have samme indstillingsværdier for hastighedstyring.

• Hastighedskorrektionstermen er begrænset af hastighedsfejlvindueparameter
24.44 og 24.43. En aktiv begrænsning angives af 6.19.

• For at opnå et pålideligt rampestop af en follower
• skal såvel parameter 24.43 som24.44 være indstillet sommindre endparameter

21.6 (eller vinduesstyringen af hastighedsfejl skal være deaktiveretmed 24.41),
og

• parameter 24.11 skal være indstillet sommindre end parameter 21.6.

Kommunikation

Et master/follower-link kan bygges ved at sætte frekvensomformerne sammen med
fiberoptiske kabler (kan kræve yderligere udstyr, alt afhængigt af eksisterende frekven-
somformerhardware) eller ved at sammenføreXD2D-stikkenepå frekvensomformerne.
Mediet vælges af parameter 60.1.

Parameter 60.3 definerer, om frekvensomformeren er masteren eller en follower på
kommunikationslinket. Typisk ermasterfrekvensomformeren i den hastighedsstyrede
proces også konfigureret sommasterfrekvensomformeren i kommunikationen.

Kommunikationen på master/follower-forbindelsen er baseret på DDCS-protokollen,
som bruger datasæt (specifikt datasæt 41). Et datasæt indeholder tre 16-bit ord. Ind-
holdet af datasættet kan frit konfigureres ved hjælp af parameter 61.1…61.3. Det data-
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sæt, der sendes afmasteren, indeholder typisk kontrolordet, hastighedsreferencen og
momentreferencen, mens followere giver et statusord med to aktuelle værdier.

Standardindstillingenafparameter 61.1 er FollowerCW.Meddenne indstilling imasteren
sendes der et ord, som består af bits 0…11 fra 6.1 og fire bits, der vælges af parameter
6.45…6.48 til followerne. Bit 3 af followerens styreord ændres dog, så det vedbliver,
mens masteren modulerer, og når det skifter til 0, stopper followeren. Dette sker for
at synkronisere stop af både master og follower.

Bemærk:Nårmasteren ramper ned til et stop, bemærker followeren den faldende refe-
rence,menmodtager ingen stopkommando, indtilmasteren stoppermoduleringenog
rydder bit 3 i follower-kontrolordet. På grund af dette bør de maksimale og minimale
hastighedsgrænserpå follower-frekvensomformeren ikkehavesammetegn,da followe-
ren ellers vil skubbe mod grænsen, indtil masteren endelig stopper.

Der er desuden mulighed for at læse tre ords yderligere data fra hver follower. De fol-
lowere, hvorfra data læses, vælges af parameter 60.14 i masteren. På hver follower-
frekvensomformer vælges de data, der skal sendes, af parameter 61.1…61.3. Dataene
overføres i heltalsformat over linket og vises af parameter 62.28…62.36 i masteren.
Dataene kan derefter videresendes til andre parametre ved hjælp af 62.4…62.12.

Hver follower skal konfigureres til at sende sit statusord som et af de ovennævnte da-
taord. Imasteren skal den tilsvarendeparameter indstilles til Follower SW.Denhandling,
der skal udføres, når en follower fejler, vælgesmedparameter 60.17. Eksternehændelser
(se parametergruppe 31 Fejlfunktioner) kan bruges til at angive statussen for andre
bits fra statusordet.

Blokdiagrammer imaster/follower-kommunikationenpræsenterespå side 658og659.
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Opbygning af master/follower-forbindelsen

Master/follower-forbindelsen formes ved at forbinde frekvensomformerne ved hjælp
af enten

• et skærmet parsnoet kabel mellem XD2D-terminalerne på frekvensomformerne*
eller

• fiberoptiske kabler. Frekvensomformeremed en ZCU-styreenhed kræver endnu et
FDCODDCS-kommunikationsmodul; frekvensomformeremed enBCU-styreenhed
kræver et RDCO-modul.

*Denne forbindelse kan ikke fungeremedogmå ikke forvekslesmed frekvensomformer-
til-frekvensomformer-kommunikation (D2D), somer implementeretmedapplikations-
programmering (se beskrivelsen i Drive application programming manual (IEC 61131-
3), 3AUA0000127808 (på engelsk)).

Sensorstyringseksempler vises nedenfor. Bemærk, at en stjernekonfiguration, der
bruger fiberoptiske kabler, kræver et NDBU-95C DDCS-delmodul.

Master/follower-ledninger med elektrisk kabel

X
D

2D

X
D

2D

X
D

2D1 2 3 4

B A

BG
N

D

S
H

IE
LD

1 2 3 4

B A

BG
N

D

S
H

IE
LD

1 2 3 4

B A

BG
N

D

S
H

IE
LD

Terminering ON Terminering ONTerminering OFF

Sefrekvensomformerenshardwaremanual vedrørende ledningerogtermineringsdetaljer.

Ringkonfiguration med fiberoptiske kabler

RTRTRT

RDCO
CH2

FDCO

(ZCU) Styreenhed

FDCO

(BCU) Styreenhed (ZCU) Styreenhed

Master Follower 1 Follower 2

Hvor T=Transmitter; R=Modtager
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Stjernekonfiguration med fiberoptiske kabler (1)

R T R T R T R T

R
T

RTRTRT

FDCO FDCO RDCO
CH2

Follower 2Follower 1Master

(ZCU) Styreenhed (ZCU) Styreenhed (BCU) Styreenhed

(ZCU) Styreenhed

Follower 3

FDCO

MSTR CH0 CH1 CH2

NDBU

Hvor T=Transmitter; R=Modtager
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Stjernekonfiguration med fiberoptiske kabler (2)

R T R T

R
T

RTRTRT

R T R T

Master Follower 1 Follower 2

(ZCU) Styreenhed (ZCU) Styreenhed (BCU) Styreenhed

FDCO FDCO RDCO
CH2

Follower 3

(ZCU) Styreenhed

FDCO

CHx CHx CHx CHx

NDBU
X13 = REGEN

Hvor T=Transmitter; R=Modtager

Eksempel på parameterindstillinger

Følgende er en tjekliste over parametre, der skal indstilles ved konfiguration af ma-
ster/follower-forbindelse. I dette eksempel sender masteren Follower-kontrolordet,
en hastighedsreference og en momentreference. Followeren giver et statusord og to
aktuelle værdier (dette er ikke obligatorisk men vises for klarhedens skyld).

Masterindstillinger

• Aktivering af master/follower-forbindelse
• 60.1 M/F-kommunikationsport (valg af fiberoptisk kanal eller XD2D)
• (60.2 M/F-nodeadresse = 1)
• 60.3 M/F-tilstand = DDCS master (både for fiberoptik og kabeltilslutning)
• 60.5 M/F HW-tilslutning (Ring eller Star for fiberobtik, Star for kabel)

• Data, der skal sendes til followers
• 61.1 M/F-data 1 valg = Follower CW (Follower-styreord)
• 61.2 M/F-data 2 valg = Anvendt hastighedsreference
• 61.3 M/F-data 3 valg = Faktisk momentreference 5

• Data, der skal læses fra followere (ekstraudstyr)
• 60.14 M/F-followervalg (valg af followere, der læses data fra)
• 62.4 Followernode 2 data 1 valg…62.12 Followernode 4data 3 valg (tilknytning

af data, der modtages fra followere)
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Followerindstillinger

• Aktivering af master/follower-forbindelse
• 60.1 M/F-kommunikationsport (valg af fiberoptisk kanal eller XD2D)
• 60.2 M/F-nodeadresse = 2…60
• 60.3 M/F-tilstand = DDCS master (både for fiberoptik og kabeltilslutning)
• 60.5 M/F HW-tilslutning (Ring eller Star for fiberobtik, Star for kabel)

• Tilknytning af data, der modtages fra master
• 62.1 M/F-data 1 valg = CW 16bit
• 62.2 M/F-data 2 valg = Ref1 16bit
• 62.3 M/F-data 3 valg = Ref2 16bit

• Valg af drifttilstand og styrested
• 19.12 Eks.1 styringsprincip = Hastighed eller Moment
• 20.1 Ext1-kommandoer = M/F-link
• 20.2 Ext1 starttriggertype = Niveau

• Valg af referencekilder
• 22.11 Hast. ref1 kilde = M/F reference 1
• 26.11 Moment ref1 kilde = M/F reference 2

• Valg af data, der skal sendes til master (ekstraudstyr)
• 61.1 M/F-data 1 valg = SW 16bit
• 61.2 M/F-data 2 valg = Act1 16bit
• 61.3 M/F-data 3 valg = Act2 16bit

Specifikationer for fiberoptisk master/follower-forbindelse

• Maks. fiberoptisk kabellængde:
• FDCO-01/02 eller RDCO-04 med POF (Plastic Optic Fiber): 30 m
• Vedafstandeop til 1000mbrugesder toNOCR-01optiske konverter/repeatere

med glasoptisk kabel (GOF, 62,5 mikrometers, Multi-tilstand)

• Maks. skærmet parsnoet kabellængde: 50 m

• Transmissionshastighed: 4 Mbit/s

• Forbindelsens samlede ydelse: < 5 ms til overførsel af referencer mellemmaster
og followere.

• Protokol: DDCS (Distributed Drives Communication System)

Indstillinger og diagnoser

Parametergrupper: 60DDCS-kommunikation (side 449), 61 D2DogDDCS transmit. da-
ta (side 466) og 62 D2D og DDCS modtag data (side 472).

Hændelser: 7582 M/F-komm.tab (side 571) og A7CB M/F-komm.tab (side 585).
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￭ Interface til ekstern styring

Generelt

Frekvensomformeren kan forbindes til en ekstern styreenhed (såsom ABB AC 800M)
ved hjælp af et fiberoptisk kabel eller et parsnoet kabel. ACS880 er kompatibel med
både ModuleBus- og DriveBus-forbindelser. Bemærk, at visse funktioner i DriveBus
(f.eks. BusManager) ikke understøttes-

Topologi

Nedenfor er vist en eksempelforbindelsemed enten en ZCU-baseret eller BCU-baseret
frekvensomformer, der bruger fiberoptiske kabler.

Frekvensomformere med en ZCU-styreenhed kræver endnu et FDCO DDCS-kommuni-
kationsmodul; frekvensomformeremedenBCU-styreenhedkræveretRDCO-eller FDCO-
modul. BCU har et dedikeret stik til RDCO’en – et FDCO-modul kan også anvendesmed
en BCU-styreenhed, men det vil reservere et af de tre universelle modulstik (ekstraud-
styr). Konfigurationer med ring og stjerne er også mulige på stort set sammemåde
sommedmaster/follower-forbindelsen (se afsnittetMaster/follower-funktionalitet (si-
de 34)). Undtagelsen er, at den eksterne styreenhed sluttes til kanal CH0 på RDCO-
modulet i stedet for CH2. Kanalen på FDCO-kommunikationsmodulet kan frit vælges.

RT RTRT

Controller

ACS880 ACS880

(ZCU) Styreenhed (BCU) Styreenhed

FDCO RDCO
CH0

T=Transmitter, R=Modtager

Den eksterne styreenhed kan også tilsluttes D2D (RS-485) ved hjælp af et skærmet,
parsnoet kabel. Valg af forbindelse foretages med parameter 60.51.

Overførselshastigheden kan vælges med parameter 60.56.
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Kommunikation

Kommunikationen mellem styreenheden og frekvensomformeren består af datasæt
på tre 16-bit ord hver. Styreenheden sender et datasæt til frekvensomformeren, som
giver det næste datasæt til styreenheden.

Kommunikationen bruger datasæt 10…33. Indholdet af datasæt kan frit konfigureres,
mendatasæt 10 indeholder typisk kontrolordetogeneller to referencer,mensdatasæt
11 giver statusordet og de valgte aktuelle værdier. For ModuleBus-kommunikation kan
ACS880 sættes op som en "standardfrekvensomformer" eller en "modificeret frekven-
somformer" med parameter 60.50. ModuleBus-kommunikation bruger datasæt 1...4
for en "standardfrekvensomformer" ogdatasæt 10...33 for en ”modificeret frekvensom-
former".

Det ord, der er defineret som styreordet, er internt forbundet til frekvensomformerlo-
gikken. Kodningen af bits præsenteres i afsnittet Indholdet af fieldbuskontrolordet
(ABB-frekvensomformerprofil) (side631). På sammemådeer kodningenaf statusordet
somvist i afsnittet Indholdet af fieldbusstatusordet (ABB-frekvensomformerprofil) (si-
de 633).

Datasæt 32og 33 er somstandarddedikeret til postkasseservicen, somgivermulighed
for indstilling eller forespørgsel af parameterværdier på følgende måde:

Parameterskrivning til 
frekvensomformer
Transmissionsadresse 
Værdi = 4865*
Transmissionsdata 
Værdi = 1234
Transmissionsadresse, 
feedback
Værdi = 4865* 
Parameter læst fra
frekvensomformer 
Forespørgselsadresse
Værdi = 6147**

Forespørgselsdata 
Værdi = 4300

Forespørgselsadresse, 
feedback
Værdi = 6147**

Datasæt
32.1

Datasæt
32.2

Datasæt
33.1

Datasæt
32.3

Datasæt
33.2

Datasæt
33.3

Par. Værdi

19.01 1234

1

24.03 4300

.

.
.
.

.

.
.
.

Controller ACS880

*19.01 → 13h.01h → 1301h = 4865

**24.03 → 18h.03h → 1803h = 6147

Med parameter 60.64 kan datasæt 24 og 25 vælges i stedet for datasæt 32 og 33.

Opdateringsintervallerne for datasættene er som følger:
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• Datasæt 10…11: 2 ms

• Datasæt 12…13: 4 ms

• Datasæt 14…17: 10 ms

• Datasæt 18…25, 32, 33: 100 ms.

Indstillinger og diagnoser

Parametergrupper: 60DDCS-kommunikation (side 449), 61 D2DogDDCS transmit. da-
ta (side 466) og 62 D2D og DDCS modtag data (side 472).

Hændelser: 7581 DDCS-controller komm.tab (side 571) og A7CA DDCS-controller
komm.tab (side 585).

￭ Styring af en forsyningsenhed (LSU)

Generelt

Hvis frekvensomformeren har separat styrede forsynings- og inverterenheder (også
kaldet linjeside- ogmotorsidekonvertere), kan forsyningsenheden styres via inverteren-
heden. For eksempel kan inverterenheden sende et kontrolord og referencer til forsy-
ningsenheden, somaktiverer styring af begge enheder fra deres interfaces via ét styre-
program.

Med ACS880-enkeltfrekvensomformere er de to styreenheder tilsluttet fra fabrikken.
IACS880-multifrekvensomformere (frekvensomformersystemermedenforsyningsenhed
og flere inverterenheder), anvendes denne funktion sædvanligvis ikke.

Kommunikation

Kommunikationen mellem konverterne og frekvensomformeren består af datasæt på
tre 16-bit ord hver. Inverterenheden sender et datasæt til forsyningsenheden, som
sender det efterfølgende datasæt til inverterenhederne.

Kommunikationen bruger datasæt 10 og 11, der opdateres med intervaller på 2 ms.
Datasæt 10 sendes af inverterenheden til forsyningsenheden,mens datasæt 11 sendes
af forsyningsenhedentil inverterenheden. Indholdetafdatasættenekan frit konfigureres,
men datasæt 10 indeholder typisk kontrolordet, mens datasæt 11 sender statusordet.

Dengrundlæggende kommunikation initialiseresmedparameter 95.20. Dette gør flere
parametre synlige (se herunder).

Hvis forsyningsenheden er regenerativ (f.eks. som en IGBT-forsyningsenhed), er det
muligt at sende enDC-spænding og/eller reaktiv strømreference til den fra inverterpa-
rametergruppe94LSU-kontrol. En regerenerativ forsyningsenhedvil ogsåsende faktiske
signaler til den inverterenhed, der vises i parametergruppe 1 Aktuelle værdier.
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Indstillinger og diagnoser

Parametre: 1.102 Netstrøm (side 140)…1.164 LSU nominel effekt, 5.111 Linjekonverter
temperatur…5.121 MCB-lukketæller, 6.36 LSU-statusord…6.43 LSU CW bruger bit 3
valg, 6.116 LSU-statusord 1 for frk.omf.…6.118 LSU-startblok. statusord, 7.106 LSU-
indlæsning pakkenavn…7.107 LSU-indlæsning pakkeversion, 30.101 LSU-grænse ord
1…30.149 LSU-maksimum strømgr., 31.120 LSU-jordfejl…31.121 LSU-netfasetab, 95.20
HW-indstillinger ord 1 (side 517) og 96.108 Genstart af LSU-styrekort (side 531).

Parametergrupper: 60DDCS-kommunikation (side 449), 61 D2DogDDCS transmit. da-
ta (side 466), 62 D2D og DDCS modtag data (side 472) og 94 LSU-kontrol (side 506).

Hændelser: 7580 INU-LSU-komm.tab (side 571), 7584 LSU-opladning mislykkedes (si-
de 571), AF80 INU-LSU-komm.tab (side 589) ogAF85Advarsel i netsideenhed (side 589).

Motorstyring

￭ Direkte momentstyring (DTC)

Motorstyringen for ACS880 er baseret på direktemomentstyring (DTC), unik ABB-mo-
torstyring. Skiftmellemudgangeneshalvlederestyres foratopnådenkrævedestatorflux
og moment til motoren. Referenceværdien for momentstyringen kommer fra hastig-
hedsregulering,DC-spændingsregulering eller direkte fra en eksternmomentreference.

MotorstyringkrævermålingafDC-strømmenogtomotorfasestrømstyrker. Statorfluxen
beregnes ved at integrere motorspændingen i vektorrummet. Motormomentet er be-
regnet som krydsproduktet af statorfluxen og rotorstrømmen. Ved hjælp af den iden-
tificerende motormodel forbedres estimatet på statorfluxen. Motorakslens aktuelle
hastighed kræves ikke til denne motorstyring.

Hovedforskellen mellem traditionel styring og DTC er, at motorstyringen opererer i
samme tidsinterval som styringen af IGBT'erne. Der er ingen separat spænding og
frekvensstyret PWM-modulator. Styringen af udgangstrinnet er fuldstændig baseret
på motorens elektromagnetiske tilstand.

Denbedstemotorstyringsnøjagtighedopnås ved at aktivere en separatmotoridentifi-
kationskørsel (ID-kørsel).

Se også afsnittet Skalarstyring af motoren (side 62).

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 99.4 Motorstyringstilstand (side 541) og 99.13 ID-kørsel krævet (side 544).
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￭ Referencens rampefunktion

Accelerationensogdecelerationens rampetider kan indstilles individuelt for hastigheds-
, , frekvens- og momentreference.

Med en hastigheds- eller frekvensreference defineres ramperne somden tid, det tager
for frekvensomformerenataccelerereeller decelereremellemenhastighedeller frekvens
på nul og den værdi, som er defineret af parameter 46.1 eller 46.2. Brugeren kan koble
mellem to forudindstillede rampesæt ved hjælp af en binær kilde såsom en digital
indgang. Til hastighedsreferencen kan også rampens form styres.

Med enmomentreference defineres ramperne somden tid, det tager for referencen at
skifte til nul og nominelt motormoment (parameter 1.30).

Specielle accelerations-/decelerationsramper

Accelerations-/decelerationstider for joggingfunktionen kan defineres separat, se af-
snittet Jogging (side 59).

Ændringshastigheden formotorpotentiometerets funktion (side 72) kan justeres. Den
samme hastighed gælder i begge retninger.

En decelerationsrampe kan defineres til nødstop ("Off3"-tilstand).

Indstillinger og diagnoser

Parametre:

• Ramper til hastighedsreference: 23.11 Valg af rampesæt…23.19 dec 2 form tid og
46.1 Hastighedsskalaer (side 412).

• Momentreferenceramper: 1.30 Nominal momentskala (side 138), 26.18 Moment
rampe op tid (side 302) og 26.19 Moment rampe ned tid (side 302).

• Frekvensreferenceramper: 28.71 Valg af frekvensrampesæt…28.75 Frekvens dece-
lerationstid 2 og 46.2 Frekvensskalaer (side 412).

• Jogging: 23.20 Acc tid jogging (side 278) og 23.21 Dec tid jogging (side 278).

• Motorpotentiometer: 22.75 Motorpotentiometer rampetid (side 273).

• Nødstop (“Off3”-tilstand): 23.23 Nødstopstid (side 278).
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￭ Konstante hastigheder/frekvenser

Konstante hastigheder og frekvenser er foruddefinerede referencer, som hurtigt kan
aktiveres, f.eks. via digitale indgange. Det er muligt at definere op til 7 konstante ha-
stigheder for hastighedsstyring og 7 konstante frekvenser til frekvensstyring.

ADVARSEL!
Konstantehastighederog frekvenser tilsidesætter dennormale reference, uanset
hvor referencen kommer fra.

Funktionen for konstante hastigheder/frekvenser arbejder med et tidsinterval på 2
ms.

Indstillinger og diagnoser

Parametergrupper: 22 Valg af hastighedsreference (side 266) og 28 Kæde for frekvens-
reference (side 309).

￭ Kritiske hastigheder/frekvenser

Kritiske hastigheder (kaldes nogle gange "springhastigheder over") kan foruddefineres
til situationer, hvor det er nødvendigt at undgå bestemte motorhastigheder eller ha-
stighedsområder, f.eks. på grund af mekaniske resonansproblemer.

Kritisk hastighedsfunktionsfunktion forhindrer referencen i at forblive inden for et
kritisk bånd for udvidede tider. Når en skiftende reference (22.87) kommer ind i et kritisk
område, fryser funktionens output(22.1), indtil referencen kommer ud af området. Alle
øjeblikkelige ændringer i outputtet glattes ud af rampefunktionen længere ude i refe-
rencekæden.

Funktionen er også tilgængelig til skalarmotorstyringmed frekvensreference. Funktio-
nens input vises af 28.96 Frekvens ref akt 7, outputtet af parameter 28.97 Frekvens ref
ubegrænset.

Eksempel

En ventilator har kritiske vibrationer i området 540 til 690 o/min og i området 1380 til
1560 o/min. For at få frekvensomformeren til at undgå disse hastighedsområder skal
du

• aktivere funktionen for kritisk hastighed ved at aktivere bit 0 på parameter 22.51
og

• indstille de kritiske hastighedsområder som vist i nedenstående figur.
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1560

1380

690

540

1 2 3 4 22.87 (o/min.)
(funktionens input)

22.01 (o/min.)
(funktionens output)

Parameter 22.52 = 540 o/min.1

Parameter 22.53 = 690 o/min.2

Parameter 22.54 = 1380 o/min.3

Parameter 22.55 = 1560 o/min.4

Indstillinger og diagnoser

Parametre:

• Kritiske hastigheder: 22.51 Kritisk hastighedsfunktion…22.57 Kritisk hast. 3
høj (side 272)

• Kritiske frekvenser: 28.51 Kritisk frekvensfunktion…28.57 Kritisk frekvens 3 høj.

￭ Hastighedsstyringens autotuning

Frekvensomformerens hastighedsregulator kan justeres automatisk ved brug af auto-
tune-funktionen. Autotune er baseret på en beregning af den mekaniske tidskonstant
(inerti) for motoren og maskinen.

Autotunerutinen vil køremotoren via en serie af accelerations-/decelerationscyklusser,
hvoraf nogle kan justeres af parameter 25.40. Højere værdier vil produceremere nøjag-
tige resultater, især hvis forskellen mellem indledende og maksimumhastigheder er
lille.

Denmaksimale benyttedemomentreference under autotuning vil blive det indledende
moment (dvs. momentet, når rutinen er aktiveret) plus 25.38, medmindre den er be-
grænset af den maksimale momentgrænse (parametergruppe 30 Grænser) eller det
nominellemotormoment (parametergruppe99Motordata). Denberegnedemaksimale
hastighed under rutinen er den indledende hastighed (dvs. hastighed, når rutinen er
aktiveret) + 25.39, medmindre den er begrænset af parameter 30.12 eller 99.9.

Nedenstående diagram viser hastighedens ogmomentets reaktion under autotuneru-
tinen. I dette eksempel er 25.40 indstillet til 2.
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Indledende moment +
[25.38]

Indledende moment

Indledende hastighed
+ [25.39]

Indledende
hastighed

t

Bemærk:

• Hvis frekvensomformeren ikke kan producere den anbefalede bremseeffekt under
rutinen, baseres resultatet kun på accelerationstrin og ikke så nøjagtigt sommed
fuld bremseeffekt.

• Motoren vil overgådenberegnedemaksimumhastigheden smule vedafslutningen
af hvert accelerationstrin.

Før aktivering af autotunerutinen

Forudsætningerne for at gennemføre autotuningrutinen er, at:

• Motoridentifikationskørslen (ID-kørslen) er gennemført uden fejl

• Hastigheds- og momentgrænser (parametergruppe 30 Grænser) er indstillet

• Hastighedsfeedbackerblevet kontrolleret for støj, vibrationerogandre forstyrrelser,
der forårsages af systemets mekanik og
• filtrering af hastighedsfeedback (parametergruppe 90 Valg af feedback)
• filtrering af hastighedsfejl (parametergruppe 24Betingedehastighedsreferen-

cer) og
• nulhastighed (parameter 21.6 og 21.7) er indstillet til at eliminere disse forstyr-

relser.

• Frekvensomformeren er startet og kører i hastighedsstyringstilstand.
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Efter disse betingelser er opfyldt, kan autotuning aktiveres af parameter 25.33 (eller
den signalkilde, der vælges af den).

Autotunetilstande

Der kan udføres autotuning på tre forskellige måder, afhængigt af indstillingen af pa-
rameter 25.34. Valgene Jævn,Normal ogStrambestemmer, hvordan frekvensomforme-
rensmomentreference skal reagere på et hastighedsreferencetrin efter tuning. Valget
Jævn vil producere en langsommen robust reaktion; Stram vil producere en hurtig re-
aktion,menmuligvis også for høje forstærkningsværdier for nogle anvendelser. Figuren
nedenfor viser hastighedsrespons ved et givet hastighedsreferencetrin (typisk 1…20
%).

[n/nN] %

t

A B C D

UnderkompenseretA

Normal indstilling (autotuning)B

Normal indstilling (manuel). Bedre dynamiske egenskaber end med BC

Overkompenseret hastighedsregulatorD

Autotuneresultater

Ved afslutning af en vellykket autotunerutine overføres resultaterne automatisk til
parametre

• 25.2 (proportional forstærkning af hastighedsregulatoren)

• 25.3 (hastighedsregulatorens integrationstid)

• 25.37 (motorens og maskinens mekaniske tidskonstant).

Ikkedestomindre er der stadigmulighed formanuel justering af regulatorens forstærk-
ning, integrationstiden og differentialtiden.
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Figuren nedenfor er et forenklet blokdiagram, som viser hastighedsstyringen. Regula-
torudgangen er referencen for momentregulatoren.

-
+ ++

+

Kompensation
for
differentialacceleration

Proportional,
integral

Differential

Momentreference

Faktisk
hastighed

Hastighedsreference
Fejlværdi

Advarselsindikationer

Der genereres en advarsel, AF90, hvis autotunerutinen ikke fuldføres korrekt.

For yderligere oplysninger henvises til kapitlet Fejllokalisering.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 25.33Hast.styring autotune (side 297)…25.40 Autotune gentagelsestid (si-
de 298).

Hændelser: AF90 Hastighedsregulatorens autotuning (side 589).

￭ Oscillationsdæmpning

Oscillationsdæmpningsfunktionenkanbruges til at udligneoscillationer, der forårsages
afmekanik eller en oscillerendeDC-spænding. Input – et signal, der afspejler oscillation
– vælgesafparameter 26.53.Oscillationsdæmpningsfunktionenudsender ensinusbølge
(26.58) , som kan lægges til med momentreferencen med en passende forstærkning
(26.57) og faseskift (26.56).

Algoritmen for oscillationsdæmpning kan aktiveres uden at slutte output til referen-
cekæden, hvilket gør det muligt at sammenligne funktionens input og output og fore-
tage yderligere justeringer, før resultatet anvendes.
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Tuningprocedure for oscillationsdæmpning

Vælg inputtet med 26.53 
Aktiver algoritmen med 26.51 
Indstil 26.57 til 0

Beregn oscillationsfrekvensen fra signalet (brug pc-værktøjet 
Drive Composer), og indstil 26.55
Indstil 26.561)

Øg 26.57 gradvist, så algoritmen aktiveres.

Oscillationsamplituden reduceres Oscillationsamplituden øges

Øg om nødvendigt 26.57, og juster 26.56 Prøv andre værdier for 26.56

Øg 26.57 for at dæmpe oscillationen fuldstændig

1)Hvis fasningen af en DC-oscillation ikke kan bestemmes ved måling, er værdien 0
normalt en passende startværdi.

Bemærk:Det kan påvirke tuningen af algoritmen for oscillationsdæmpning, hvis enten
tidskonstanten for lavpasfilteret for hastighedsfejlen eller hastighedsstyringens inte-
grationstid ændres. Det anbefales at tune hastighedsstyringen før algoritmen for
oscillationsdæmpning. (Hastighedsstyringens forstærkning kan justeres efter tuning
af denne algoritme.)

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 26.51 Oscillationsdæmpning (side 305)…26.58 Oscillationsdæmpning ud-
gang (side 307).

￭ Eliminering af resonansfrekvens

Styreprogrammet indeholder et notchfilter til fjernelse af resonansfrekvenser fra sig-
nalet for hastighedsfejl.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 24.13 RFE-hastighedsfilter (side 283)…24.17 Dæmpning for pol (side 285).

52 Programegenskaber



￭ Spidsbelastningsstyring

Vedmomentstyring kanmotorenpotentielt spidsbelastes, hvis belastningenpludselig
mistes. Styreprogrammet har en funktion til spidsbelastning, som reducerer momen-
treferencen, når motorhastigheden (90.1) overstiger parameter 30.11 eller 30.12.

Motorhastighed

Overhastighedens
udkoblingsniveau

Spidsbelastningsstyring
aktiv

Overhastighedens
udkoblingsniveau

30.12

30.11

0

31.30

31.30

Tid

Funktionen er baseret på en PI-regulator. Den proportionelle forstærkning og integra-
tionstiden kandefineres af parametre. Hvis disse indstilles til nul, deaktiveres spidsbe-
lastningsstyringen.

Indstillinger og diagnoser

Parametergrupper: 30Grænser (side 324), 31 Fejlfunktioner (side 335) og90Valgaf feed-
back (side 482).

Parametre: 26.81 Forstærkning overhastighedsbeskyttelse vedmomenttab (side 308)
og 26.82 Integrationstid overhastighedsbeskyttelse ved momenttab (side 308).

￭ Encoder-support

Programmet understøtter to enkeltturn- eller multiturn-encodere (eller resolvere). De
følgende interfacemoduler er tilgængelige som ekstraudstyr:

• TTL-encoderinterface FEN-01: ToTTL-indgange, TTL-udgang (til encoderemulering
og ekko) og to digitale indgange

• Absolut encoderinterface FEN-11: Absolut encoderinput, TTL-indgang, TTL-udgang
(til encoderemulering og ekko) og to digitale indgange
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• ResolverinterfaceFEN-21: resolverindgang, TTL-indgang, TTL-udgang (for encode-
remulering og ekko) og to digitale indgange

• HTL-encoderinterfaceFEN-31:HTL-encoderindgang, TTL-udgang (for encoderemu-
lering og ekko) og to digitale indgange.

• HTL/TTL-encoderinterface FSE-31 (til brugmedet FSO-xx sikkerhedsfunktionsmo-
dul): To HTL/TTL-encoderinputs (et HTL-input understøttet på tidspunktet for of-
fentliggørelsen).

Interfacemodulet skal installeres i en af stikkene til ekstraudstyr på frekvensomforme-
rens styreenhed.Modulet (undtagen FSE-31) kanogså installeres på en FEA-03-udvidel-
sesadapter.

Encoderemulering og -ekko

Både encoderekko og emulering understøttes af ovennævnte FEN-xx-interfaces.

Encoderekko er tilgængeligtmed TTL, TTL+ ogHTL encodere. Detmodtagne signal fra
encoderen videresendes uændret til TTL-output. Dette giver mulighed for forbindelse
af en encoder til flere frekvensomformere.

Encoderemulering videresender ogsåencodersignalet til output,menentener signalet
skaleret, eller også konverteres positionsdata til pulser. Emuleringen kan bruges, når
absolut encoder- eller resolverposition skal konverteres til TTL-pulser, eller når signalet
skal konverteres til et andet pulsantal end originalen.

Last og motorfeedback

Der kan bruges tre forskellige kilder som hastigheds- og positionsfeedback: encoder
1, encoder 2 ellermotorpositionsestimering. Enhver af disse kan anvendes til beregning
af lastposition eller motorstyring. Beregning af lastpositionen gør det muligt eksem-
pelvis at bestemme et transportbånds position eller højden af en last på en kran. Feed-
backkilderne vælges af parameter 90.41 og 90.51.

For detaljeredeparameterforbindelser formotor- og lastfeedback-funktioner henvises
til blokdiagrammerne på side 643 og 644. For yderligere oplysninger om beregning af
lastposition henvises til afsnittet Positionstæller (side 55).

Eventuellemekaniskegearforholdmellemkomponenterne (motor,motorencoder, last,
lastencoder) angives vedhjælp af degearparametre, der er vist i diagrammet nedenfor.

Lastencoder til
lastskalering

Motor til
lastskalering

Motorencoder til
motorskalering

Belastningsencoder Motorencoder

Last

90.53

90.54

90.61

90.62

90.43

90.44

X

Y YY Y

X XX
e eM

1
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Ethvert gearforholdmellem lastencoderenog lastendefineres af 90.53 og90.54. Tilsva-
rende defineres ethvert gearforhold mellemmotorencoderen og motoren af 90.43 og
90.44.Hvisden internepositionsestimeringvælgessom lastfeedback, kangearforholdet
mellemmotoren og lasten defineres af 90.61 og 90.62. Alle ovennævnte forhold er som
standard 1:1. Forholdene kan kun ændres med frekvensomformeren stoppet; nye
indstillinger kræver validering af 91.10.

Positionstæller

Styreprogrammet indeholder en positionstællerfunktion, som kan bruges til at angive
en lastposition. Tællerfunktionens output, parameter 90.7, angiver det skalerede antal
omdrejninger, somaflæses fra den valgte kilde (se afsnittet Last ogmotorfeedback (si-
de 54)).

Forholdet mellemmotorakslens omdrejninger og lastens translatoriske bevægelse
(med en hvilken som helst afstandsenhed) defineres af parameter 90.63 og 90.64.
Denne gearfunktion kan ændres uden brug af en parameteropdatering eller genstart
af positionstæller, men tællerudgangen opdateres kun, når nye indgangsdata med
positioner modtages.

For detaljerede parameterforbindelser for lastfeedback-funktioner henvises til blokdi-
agrammet på side 644.

(Nærhedsafbryder) Kilde indstillet med 90.67 1
 0

(Hindring af initialisering) Kilde indstillet med 90.681 1
0

90.35 1
bit 4, Initialisering for pos.tæller klar 0

90.35 1

bit 5, Positionstæller reinitialisering deaktiveret 0

(Anmodning om reinitialisering) Kilde indstillet med 90.69 0

Frekvensomformerfejl 1

0

+2147483647

90.07

0

(Startværdi) Kilde indstillet med 90.59 
(som standard, 90.58

-2147483648

Positionstælleren initialiseres ved at indstille en kendt fysisk position for lasten i styre-
programmet. Startpositionen (f.eks. hjemme-/nulpositionen eller afstanden fra den)
kan angives manuelt i en parameter (90.58) eller tages fra en anden parameter. Denne
position er indstillet somværdien af positionstælleren (90.7), når den kilde, somvælges
af 90.67, f.eks. en nærhedsafbryder med forbindelse til en digital indgang, aktiveres.
En vellykket initialisering angives af bit 4 fra 90.35.
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Eventuel efterfølgende initialisering af tælleren skal først aktiveres af 90.69. Hvis du
vil definere et tidsvindue for initialiseringer, kan 90.68 bruges til at blokere for signalet
fra nærhedsafbryderen. En aktiv fejl i frekvensomformeren forhindrer også initialisering
af tælleren.

Håndtering af encoderfejl

Hvis der anvendes en encoder til lastfeedback, angives de forholdsregler, der skal tages
i tilfælde af en encoderfejl, af 90.55. Hvis parameteren er indstillet til Advarsel, vil be-
regningen fortsætte jævnt ved hjælp af den vurderedemotorposition. Hvis encoderen
genopretter fra fejlen, vil beregningen problemfrit skifte tilbage til encoderfeedback.
Lastpositionssignalerne (90.4, 90.5 og 90.7) vil fortsat blive opdateret hele tiden, men
bit 6 i 90.35 vil blive sat til at angive potentielt unøjagtige positionsdata. Desuden vil
bit 4 i 90.35 blive slettet ved næste stop som en anbefaling til at initialisere positions-
tælleren igen.

Parameter 90.60 definerer, ompositionsberegning genoptages fra den tidligere værdi
ved en encoderfejl eller genstart af styreenhed. Somstandard slettes bit 4 af 90.35 efter
en fejl, hvilket indikerer, at der er behov for geninitialisering. Hvis 90.60 er indstillet til
Fortsæt fra forrige værdi, bevares positionsværdierne ved en fejl eller genstart; bit 6 i
90.35 er dog sat til at angive, at der opstod en fejl.

Bemærk: For en multiturn absolute-encoder slettes bit 6 i 90.35 ved næste stop af
frekvensomformeren, hvis encoderengenoprettes efter fejlen; bit 4 slettes ikke. Status
for positionstælleren bibeholdes ved en genstart af styreenheden, efter hvilken posi-
tionsberegning genoptages fra den absolutte position, der gives af encoderen under
hensyntagen til startpositionen, der er angivet i 90.58.

ADVARSEL!
Hvis frekvensomformeren er i stoppet tilstand, når der opstår en encoderfejl, eller
hvis frekvensomformeren ikke er tændt, opdateres parameter 90.4, 90.5, 90.7
og 90.35 ikke, fordi der ikke kan registreres nogen bevægelse af lasten. Ved an-
vendelse af tidligere positionsværdier (90.60 er indstillet til Fortsæt fra forrige
værdi) skal duværeopmærksompå, atpositionsdataeneerupålidelige, hvis lasten
kan bevæge sig.

Aflæsning/skrivning af positionstællerværdier via fieldbus

Parametrene i positionstællerfunktionen såsom90.7 og90.58 kan åbnes via et styresy-
stem på topniveau i følgende formater:

• 16-bit heltal (hvis 16 bit er tilstrækkeligt til applikationen)

• 32-bit heltal (kan åbnes som to efterfølgende 16-bit ord)

For eksempel skal du for at læse parameter 90.7 via fieldbus indstille valgparameteren
for det ønskededatasæt (i gruppe52) til Andet – 90.7 og vælge formatet. Hvis du vælger
et 32-bit format, reserveres det efterfølgende dataord også automatisk.
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Konfiguration af HTL-encodermotorfeedback

1. Angiv typen af encoder-interfacemodul (parameter 91.11 = FEN-31) og de stik, som
modulet installeres i (91.12).

2. Specificer typen af encoder (92.1 =HTL). Parameterlisten skal genlæses fra frekven-
somformeren, efter værdien er ændret.

3. Angiv det interfacemodul, som encoderen er forbundet til (92.2 = Modul 1).

4. Indstil antallet af pulser i henhold til encoderens mærkeplade (92.10).

5. Hvis encoderen roterer vedenandenhastighedendmotoren (dvs. ikke ermonteret
direkte på motorakslen), indtastes gearforholdet i 90.43 og 90.44.

6. Indstil parameter 91.10 til Opdater for at anvende de nye parameterindstillinger.
Parameteren ændres automatisk til Færdig.

7. Kontroller, at 91.2 viser den korrekte interfacemodultype (FEN-31). Kontroller også
modulets status. Begge LED'er skal lyse grønt.

8. Start motoren med en reference på f.eks. 400 o/min.

9. Sammenlign den estimerede hastighed (1.2) med den målte hastighed (1.4). Hvis
værdierne er de samme, skal encoderen indstilles som feedbackkilde (90.41 = En-
coder 1).

10. Angiv denhandling, der skal tages i tilfælde af, at feedbacksignalet går tabt (90.45).

Eksempel 1: Bruger samme encoder for både last og motorfeedback

Frekvensomformeren styrer en motor, der anvendes til at løfte en last i en kran. Der
anvendes en encoder fastgjort til motorakslen som feedback for motorstyring. Den
samme encoder anvendes også til beregning af højden af lasten i den ønskede enhed.
Der findes et gear mellemmotorakslen og kabeltromlen. Encoderen er konfigureret
somEncoder 1 somvist i KonfigurationafHTL-encodermotorfeedbackovenfor.Desuden
foretages der følgende indstillinger:

• 90.43 = 1

• 90.44 = 1
(Intet gear er nødvendigt, da encoderen er monteret direkte på motorakslen.)

• 90.51 = Encoder 1

• 90.53 = 1

• 90.54 = 50
Kabeltromlen drejer én omdrejning per 50 omdrejninger af motorakslen.

• 90.61 = 1

• 90.62 = 1
(Disse parametre behøver ikke at bliveændret, fordi positionsvurdering ikke bliver
brugt til feedback.)

• 90.63 = 7
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• 90.64 = 10
Lastenbevæges 70 centimeter, dvs. 7/10 af enmeter per omdrejning af kabeltrom-
len.

Lasthøjden angivet i meter kan ses i 90.7, mens 90.3 viser kabeltromlens omdrejnings-
hastighed.

Eksempel 2: Bruger to encodere

Enencoder (encoder 1) bruges tilmotorfeedback. Encoderen er forbundet tilmotoraks-
len via et gear. En anden encoder (encoder 2) måler linjehastigheden andre steder i
maskinen. Hver encoder er konfigureret som som vist i Konfiguration af HTL-encoder-
motorfeedback ovenfor. Desuden foretages der følgende indstillinger:

• 90.41 = Encoder 1

• 90.43 = 1

• 90.44 = 3
Encoderen drejer tre omdrejninger per omdrejning af motorakslen.

• 90.51 = Encoder 2

Linjehastigheden målt af encoder 2 kan læses fra 90.3. Denne værdi angives i omdrej-
ninger pr. minut, som kan omdannes til en anden enhed ved hjælp af 90.53 og 90.54.
Bemærk, at fremføringskonstantgearet ikke kan anvendes i denne konvertering, fordi
det ikke påvirker 90.3.

Eksempel 3: ACS 600 / ACS800 kompatibilitet

MedACS600- ogACS800-frekvensomformere er det typisk både stigendeog faldende
flanker fra encoderkanal A og B, der tælles, så der opnås bedst mulig nøjagtighed.
Dermed er det modtagne pulsnummer pr. omdrejning lig med fire gange encoderens
nominelle pulsnummer.

I dette eksempelmonteresder en 2048-pulsencoder afHTL-typendirekte påmotoraks-
len. Den ønskede startposition, sommodsvarer nærhedsafbryderen, er 66770.

I ACS880 foretages der de følgende indstillinger:

• 92.1 = HTL

• 92.2 = Modul 1

• 92.10 = 2048

• 92.13 = Aktiver

• 90.51 = Encoder 1

• 90.63 = 8192 (dvs. 4 × værdi af 92.10, da det modtagne antal pulser er 4 gange det
nominelle. Se også parameter 92.12)

• Den ønskede parameter for “data ud” er indstillet til Andet – 90.58 (32-bit format).
Kundet høje ord skal specificeres – det efterfølgendedataord er automatisk reser-
veret til det lave ord.
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• De ønskede kilder (såsom digitalindgange eller styreordets brugerbits) vælges i
90.67 og 90.69.

Hvis startværdien i PLC er indstillet til 32-bit format ved hjælp af lave og høje ord (sva-
rende til ACS800-parameteren POS COUNT INIT LO og POS COUNT INIT HI), skal du
indtaste værdien 66770 i disse ord på følgende måde:

• F.eks. PROFIBUS:
• FBA data ud x = POS COUNT INIT HI = 1 (da bit 16 er lig med 65536)
• FBA data ud (x + 1) = POS COUNT INIT LO = 1234.

• ABB-automatisering ved hjælp af DDCS-kommunikation, f.eks.:
• Datasæt 12.1 = POS COUNT INIT HI
• Datasæt 12.2 = POS COUNT INIT LO

TestPLC-konfigurationenvedat initialiserepositionstællerenmedencoderen forbundet.
Den startværdi, der sendes fra PLC, skal straks afspejles af 90.7 i frekvensomformeren.
Den samme værdi skal derefter vises i PLC, når den er læst af frekvensomformeren.

Indstillinger og diagnoser

Parametergruppe90Valgaf feedback (side482), 91Encodermodul indstillinger (side493),
92 Encoder 1 konfiguration (side 497) og 93 Encoder 2 konfiguration (side 504).

￭ Jogging

Joggingfunktionerne giver mulighed for at få motoren til at rotere ved hjælp af en
pulskontakt. Joggingfunktionenbruges typisk til at styremaskineriet lokalt ved service
eller ibrugtagning.

Der er to tilgængelige joggingfunktioner (1 og 2), hver med sine egne aktiveringskilder
og referencer. Signalkilderne vælges af parameter 20.26 og 20.27. Når jogging er akti-
veret, starter frekvensomformeren og accelererer til den definerede jogginghastighed
(22.42 eller 22.43) langs den definerede joggingaccelerationsrampe (23.20). Når aktive-
ringssignalet deaktiveres, decelererer frekvensomformeren, så den stopper langs den
definerede decelerationsrampe for joggingfunktionen (23.21).

Figurenog tabellennedenforgiver et eksempelpå, hvordan frekvensomformerenkører
under jogging. I eksemplet bruges rampens stop-tilstand (se parameter 21.3).

• Jog cmd = Kildestatus indstillet med parameter 20.26 eller 20.27

• Jog enable = Kildens tilstand indstillet af parameter 20.25

• Start cmd = Tilstand for frekvensomformerens startkommando.
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Jog cmd

Jog enable

Start cmd

Hastighed

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 t

BeskrivelseStart
cmd

Jog
enable

JogcmdFase

Frekvensomformeren accelererer til jogginghastigheden
langs joggingfunktionens accelerationsrampe.

0111-2

Frekvensomformeren følger jogreferencen.0112-3

Frekvensomformeren decelererer til hastigheden nul langs
joggingfunktionens decelerationsrampe.

0103-4

Frekvensomformeren er stoppet.0104-5

Frekvensomformeren accelererer til jogginghastigheden
langs joggingfunktionens accelerationsrampe.

0115-6

Frekvensomformeren følger jogreferencen.0116-7

Frekvensomformeren decelererer til hastigheden nul langs
joggingfunktionens decelerationsrampe.

0107-8

Frekvensomformeren er stoppet. Så længe jog enable-sig-
nalet er tændt, ignoreres startkommandoer. Når jog enable-
signalet er slukket, er der behov for en ny startkommando.

01→008-9

Frekvensomformeren accelerer til hastighedsreferencen
langsdenvalgteaccelerationsrampe (parameter 23.11…23.19
).

10x9-10

Frekvensomformeren følger hastighedsreferencen.10x10-11

Frekvensomformeren decelererer til hastigheden nul langs
den aktive decelerationsrampe (parameter 23.11…23.19 ).

00x11-12

Frekvensomformeren er stoppet.00x12-13

Frekvensomformeren accelerer til hastighedsreferencen
langsdenvalgteaccelerationsrampe (parameter 23.11…23.19
).

10x13-14

60 Programegenskaber



Frekvensomformeren følgerhastighedsreferencen.Så længe
startkommandoen er tændt, ignoreres jog enable-signalet.
Hvis jog enable-signalet er tændt, når startkommandoen
sukkes, aktiveres jogging med det samme.

10→1x14-15

Startkommandoen slukker. Frekvensomformerenbegynder
at decelerere langsden valgtedecelerationsrampe (parame-
ter 23.11…23.19 ).

010→115-16

Når jogkommandoen tændes, anvender den decelererende
frekvensomformerdecelerationsrampen for joggingfunktio-
nen.

Frekvensomformeren følger jogreferencen.01116-17

Frekvensomformerendecelererer langs joggingfunktionens
decelerationsrampe.

01→0017-18

Frekvensomformeren decelererer til hastigheden nul langs
den aktive decelerationsrampe (parameter 23.11

00018-19

Se også blokdiagrammet på side 642.

Joggingfunktionen arbejder med et tidsinterval på 2 ms

Bemærk:

• Jogging er ikke tilgængeligt, når frekvensomformeren er i lokalstyring.

• Jogging kan ikke aktiveres, når frekvensomformerens startkommando er tændt,
og frekvensomformeren kan ikke startes, når jogging er aktiveret. Det kræver en
ny startkommando at starte frekvensomformeren, når jog enable slukkes.

ADVARSEL!
Hvis jogging er aktiveret, når startkommandoen er tændt, aktiveres jogging,
så snart startkommandoen frakobles.

• Hvis begge joggingfunktionerne er aktiveret, er det den første, der har prioritet.

• Jogging bruger hastighedsstyringstilstand.

• Rampeformtider (parameter 23.16…23.19) gælder ikke for accelerations- og dece-
lerationsramper til jogging.

• Inchingfunkioner, der aktiveres via fieldbus (se parameter 6.1, bits 8…9), bruger
referencer og rampetider, somer defineret til jogging,men kræver ikke jog enable-
signalet.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 20.25 Aktiver jogging (side 253), 20.26 Jogging 1 start kilde (side 253), 20.27
Jogging2start kilde (side254), 22.42 Jogging1 ref (side271), 22.43 Jogging2 ref (side271),
23.20 Acc tid jogging (side 278) og 23.21 Dec tid jogging (side 278).

Programegenskaber 61



￭ Skalarstyring af motoren

Det ermuligt at vælge skalarstyring sommotorstyring i stedet for direktemomentsty-
ring (DTC). I skalarstyringstilstand styres frekvensomformerenmedenhastigheds- eller
frekvensreference. DTC's exceptionelle ydelse kan dog ikke opnås med skalarstyring.

Det anbefales at aktivere skalar motorstyringstilstand:

• hvis motorens nominelle strøm er mindre end 1/6 af frekvensomformerens nomi-
nelle udgangsstrøm

• Hvis frekvensomformeren anvendes uden at være forbundet til en motor (f.eks. i
forbindelse med test)

• Hvis frekvensomformeren kører en mellemspændingsmotor via en step-up-trans-
formator, eller

• ved flermotordrift, hvis
• Lasten ikke er ligeligt delt mellemmotorerne,
• Motorerne er af forskellig størrelse, eller
• Motorerne skal ændres efter motoridentifikation (ID-kørsel)

Nogle standardegenskaber kan ikke opnås i skalarstyringstilstand.

Se også afsnittet Drevets driftsmodes (side 26).

IR-kompensation for skalarmotorstyring

IR-kompensation (også kendt somspændingsboost) er kun tilgængelig, nårmotorsty-
ringstilstanden er skalar. Når IR-kompensation er aktiveret, giver frekvensomformeren
ekstra spænding tilmotoren ved lave hastigheder. IR-kompensation er nyttig til anven-
delser, derharbrug for ethøjt koldstartmoment. I step-upapplikationer kanspændingen
ikke føres gennem transformeren ved 0 Hz, så et ekstra knækpunkt er tilgængeligt til
at definere kompensation nær nul-frekvens.

Ved direkte momentstyring (DTC) er IR-kompensation hverken mulig eller nødvendig,
da den anvendes automatisk.

Motorspænding

f(Hz)

IR kompensation

Ingen
kompensation
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Indstillinger og diagnoser

Parametre: 19.20 Skalar kontrol referenceenhed (side 243), 97.12 IR komp step-up fre-
kvens (side535),97.13 IR-kompensation(side535)og99.4Motorstyringstilstand(side541).

Parametergruppe: 28 Kæde for frekvensreference (side 309).

￭ Autofasning

Autofasningsrutinen er en automatiskmåling, der skal bestemmeen vinkelposition for
denmagnetiske flux i enpermanentmagnetmotorellerdenmagnetiskeakse i ensynkron
reluktansmotor. For præcist at kunne styre motorens moment skal motorstyringen
kende den nøjagtige rotorflux-position.

Sensorer som f.eks. absolutte encodere og resolvere viser rotorens position til enhver
tid, efter at offset mellem rotorens nulvinkel og sensorens nulvinkel er fastlagt. En
standardpulsgiver bestemmer derimod rotorens position, når den roterer, men den
oprindelige position er ukendt.Men enpulsgiver kanbenyttes somenabsolut encoder,
hvis den udstyres med Hall-sensorer, dog med begrænset nøjagtighed for den oprin-
delige position. Hall-sensorerne genererer såkaldte omskiftningspulser, der ændrer
deres tilstand seks gange under en rotation, så det vides kun, inden for hvilket udsnit
på 60° af en komplet omdrejning den oprindelige position er.

Mange encodere giver en nulpuls (også kaldet Z-puls) én gang under hver rotation.
Nulpulsens position er fastsat. Hvis denne position er kendt i forhold til den position,
der anvendes af motorstyringen, kendes rotorpositionen i nulpulsøjeblikket også.

Brugaf nulpuls øger rotorpositionsmålingens robusthed. Rotorpositionen skal bestem-
mesunder start, dadenstartværdi, der afgivesaf encoderen, er nul. Autofasningsrutinen
bestemmer positionen, men der er risiko for en positionsfejl. Hvis nulpulsens position
er kendt på forhånd, kan den position, der findes ved autofasning, korrigeres så snart
nulpulsen detekteres første gang efter start.

Absolut encoder/resolver

Rotor

N

S

Autofasningsrutinenudføresmedpermanentemagnetmotorer og synkrone reluktans-
motorer i følgende tilfælde:
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1. Ved enkeltstående måling af forskellen mellem rotorens og encoderens position,
hvis der benyttes en absolut encoder, en resolver eller en encoder med omskift-
ningssignaler

2. Ved hver opstart, når der benyttes en pulsencoder

3. Til åben sløjfestyring af motoren, gentagne målinger af rotorpositionen ved hver
start

4. Når nulpulsens position skal måles, før den første start efter opstart.

Bemærk: Ved lukket sløjfestyring udføres autofasningen automatisk efter motoriden-
tifikationskørslen (ID-kørslen). Autofasning udføres også automatisk før start, når det
er nødvendigt.

Med åben sløjfestyringbestemmes rotorens nulvinkel inden start.Med lukket sløjfesty-
ringbestemmesdenaktuelle vinkelmedautofasning, hvis sensoren indikerer nulvinklen.
Vinklens offset skal bestemmes, da de aktuelle nulvinkler for sensor og rotor sædvan-
ligvis ikke stemmer overens. Autofasningstilstand angiver, hvordan dette udføres i
såvel åben som lukket sløjfestyring.

Forskydningen af rotorpositionen, der anvendes til motorstyringen, kan også angives
af brugeren – se parameter 98.15. Bemærk, at autofasningsrutinen også skriver sit re-
sultat i denne parameter. Resultaterne opdateres, selv hvis brugerindstillingerne ikke
er aktiveret af 98.1.

Bemærk: I åben sløjfestyringendrejesmotoren altid under starten, ved at akslendrejes
mod den remanente flux.

Bit 4 i 6.21 angiver, om rotorpositionen allerede er blevet bestemt.

Autofasningstilstande

Der findes flere tilgængelige autosynkroniseringstilstande (se parameter 21.13).

Drejetilstanden (Rotation) anbefales især til det første eksempel (se listen herover),
da det er den mest robuste og præcise metode. I drejetilstand drejes motorens aksel
frem og tilbage (±360/polpar)° for at kunne bestemme rotorpositionen. I det tredje
eksempel (åben sløjfestyring) drejes akslen kun i én retning, og vinklen er mindre.

En andendrejetilstand RotationmedZ-puls kan bruges, hvis der er problemermedden
normale drejetilstand, for eksempel på grund af betydelig friktion. Med denne tilstand
drejes rotoren langsomt, indtil en nulpuls detekteres fra encoderen. Når nulpulsen de-
tekteres for første gang, gemmes dens position i parameter 98.15, som kan redigeres
medhenblik på finjustering. Bemærk, at det ikke er obligatorisk at brugedenne tilstand
med en nulpulsencoder. I åben sløjfestyringen er de to drejetilstande identiske.

Stillestående tilstand (Standstill 1, Standstill 2) kanbruges, nårmotoren ikke kandrejes
(f.eks. når belastning er tilkoblet). Fordi motoregenskaber og last varierer, skal den
korrekte stillestående tilstand findes ved hjælp af test.

Frekvensomformeren er i stand til at bestemme rotorens position, når det er tilkoblet
en kørendemotormedåbeneller lukket sløjfestyring. I sådanne tilfældehar indstillingen
af 21.13 ingen betydning.
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Autofasningsrutinen kan mislykkes, og det anbefales derfor at udføre rutinen flere
gange samt at kontrollere værdien af parameter 98.15.

Der kan optræde fejl i autofasningen (3385) for en motor i drift, hvis den anslåede
motorvinkel afviger for meget fra den målte vinkel. Dette kan for eksempel skyldes
følgende:

• Encoderen glider på motorakslen

• Der er angivet en forkert værdi i 98.15

• Motoren kører allerede, før autofasningsrutinen startes

• Tilstanden Rotation er valgt i 21.13, men motorakslen er låst

• TilstandenRotationmedZ-puls er valgt i 21.13,men ingennulpuls registreres inden
for en motoromdrejning

• Den forkerte motortype er valgt i 99.3

• Motor ID-kørsel mislykkedes.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 6.21 Frekv.omf. statusord 3 (side 160), 21.13 Autofasningstilstand (side 261),
98.15 Position offset bruger (side 540) og 99.13 ID-kørsel krævet (side 544).

￭ Fluxbremsning

ADVARSEL!
Motoren skal være dimensioneret til at absorbere den termiske energi, der gene-
reres ved fluxbremsning.

Frekvensomformerenkangiveenhøjeredecelerationvedatøgemagnetiseringsniveauet
i motoren. Ved at øge motorfluxen kan den energi, der fremkommer, når motoren
bremser, ændres til termisk motorenergi.

Motorhastighed
TBr/TN (%)

Ingen fluxbremsning

Fluxbremsning

t(s) f (Hz)

Fluxbremsning

Ingen fluxbremsning

60

40

20

TBr = Bremsemoment
TN = 100 Nm

Frekvensomformerenovervåger hele tidenmotorens status, ogsåunder fluxbremsning.
Fluxbremsning kanderfor anvendesbåde til at standsemotorenog til atændre hastig-
hed. De andre fordele ved fluxbremsning er:
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• Nedbremsninger begynder omgående, efter at stopkommandoen er givet. Det er
ikke nødvendigt at vente på fluxreduktion, før nedbremsning kan påbegyndes.

• Kølingen af kortslutningsmotoren er tilstrækkelig. Motorens statorstrøm forøges
under fluxbremsningen, men det gør rotorstrømmen ikke. Statoren køles meget
mere effektivt end rotoren.

• Fluxbremsning kan brugesmed kortslutningsmotorer og permanentemagnetmo-
torer.

Der findes to bremseeffektniveauer:

• Moderat bremsning sikrer hurtigere deceleration sammenlignetmed en situation,
hvor fluxbremsninger deaktiveret.Motorens fluxniveau er begrænset for at forhin-
dre overdreven opvarmning af motoren.

• Fuld bremsning udnytter næsten al tilgængelig strøm til at ændre mekanisk
bremseenergi til termiskmotorenergi. Bremsetiden er kortere sammenlignetmed
moderat bremsning. Ved cyklisk brug kan motoropvarmning være signifikant.

Indstillinger og diagnoser

Parameter: 97.5 Fluxbremsning (side 533).

￭ DC-magnetisering

DC-magnetisering kan anvendes på motoren, så

• motoren opvarmes for at fjerne eller forhindre kondensation eller

• for at låse rotoren ved eller tæt på nulhastighed.

Forvarmning

Der er enmotorforvarmningsfunktion tilgængelig til at forhindre kondens i en standset
motor eller fjerne kondens framotoren før start. Forvarmning indebærer tilførsel af en
DC-spænding til motoren for at opvarme viklingerne.

Forvarmningdeaktiveres ved start, eller når en af de andreDC-magnetiseringsmålings-
funktioner er aktiveret. Når frekvensomformeren er stoppet, deaktiveres forvarmning
af Safe Torque Off-funktionen, en fejltilstand i frekvensomformeren eller en proces
PID-dvalefunktion. Forvarmning kan først starte, når der er gået et minut, efter at fre-
kvensomformeren er stoppet.

En digital kilde til at kontrollere forvarmning vælges med parameter 21.14. Forvarm-
ningsstrømmen er defineret med 21.16.

Formagnetisering

Formagnetisering henviser til DC-magnetisering af motoren før start. Afhængigt af
den valgte starttilstand (21.1 eller 21.19) kan formagnetisering anvendes for at garantere
det højest mulige startmoment, op til 200 % af det nominelle motormoment. Ved at
justere formagnetiseringstiden (21.2) er det muligt at synkronisere motorstarten og
for eksempel frigivelsen af den mekaniske bremse.
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DC hold

Funktionen gør det muligt at låse rotoren ved (næsten) nulhastighed midt i normal
drift. DChold aktiveresmedparameter 21.8. Når både referencenogmotorhastigheden
når under et vist niveau (parameter 21.9), stopper frekvensomformerenmedatgenerere
sinusformetstrømogtilfører i stedetmotorenDC-spænding. Strømværdienerdefineret
medparameter 21.10.Når referencenoverstigerparameter 21.9, vil frekvensomformeren
genoptage normal drift.

Motorhastighed

Reference

21.09

DC hold

t

t

Bemærk:

• DChold er kun tilgængelig i hastighedsstyring i DTC-motorstyringstilstand (se side
26).

• Funktionen anvender kunDC-strømmenpå én fase, alt afhængigt af rotorens posi-
tion. Returstrømmen deles af de andre faser.

Eftermagnetisering

Denne funktion holder motoren magnetiseret i en vis periode (parameter 21.11), efter
den er stoppet. Dette er for at forhindre maskineriet i at bevæge sig ved belastning,
for eksempel før der kan anvendes enmekanisk bremse. Eftermagnetisering aktiveres
med parameter 21.8. Magnetiseringens strømog tid indstillesmed parameter 21.10 og
21.11.

Bemærk:Eftermagnetiseringer kun tilgængelig når rampingerden valgte stoptilstand
(se parameter 21.3).
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Konstant magnetisering

Et digitalt signal som f.eks. enbruger bit i fieldbusstyreordet kan vælges for at aktivere
konstant magnetisering. Dette kan især være nyttigt ved processer, der kræver, at
motorerne stoppes (for eksempel for at afvente, indtil der behandles nytmateriale) og
derefter startes hurtigt uden at magnetisere dem først.

Bemærk:

• Konstant magnetisering er kun tilgængelig i DTC-motorstyringstilstand (se side
26). Hvis parameter 21.12 er aktiveret, vil motoren holdes magnetiseret efter et
rampestop. Kommando (21.12) skal gentages (tænd, sluk, tænd) for at aktivere
konstantmagnetisering efter et udløbsstop.Hvis signalet til start af aktiveringhar
været slukket, er en ny fremkant nødvendig, inden konstant magnetisering påbe-
gyndes.

• Konstant magnetisering må ikke aktiveres, mens motoren roterer.

ADVARSEL!
Motoren skal designes, så den absorberer eller spreder den termiske energi, der
genereres af konstant magnetisering, f.eks. ved tvunget ventilation.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 6.21 Frekv.omf. statusord 3 (side 160), 21.1 Start-tilstand (side 255), 21.2
Magnetiseringstid (side256), 21.8DC-strømkontrol…21.12Kontinuerligmagnetiserings-
kommando (side261), 21.14 Indgangskilde forvarmning (side262)og21.16Forvarmnings-
strøm (side 262).

￭ Beregning motortemperatur

Funktionen til beregning af motortemperatur angiver statormodstanden og beregner
motorens starttemperatur. Motorens beregnede temperatur kan anvendes, når omgi-
velsestemperaturen falder til under nul grader celsius.

Temperaturen beregnes ved at tilføre en DC-spænding (25 % af motorens nominelle
strøm) til motoren i en periode på 4 sekunder (standard). Funktionen anvender mod-
standsværdien ved rumtemperatur under en ID-kørsel.

Funktionen kan aktiveres med parameter 21.37. Den beregnede tid kan defineres med
parameter 21.38. Funktionen kan aktiveres på én af to måder: Med kommandoen Start
af frekvensomformer eller ved Opstart af frekvensomformer (efter start af styrekort).

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 21.37 Beregningmotortemperatur (side 264) og 21.38 Beregnetmotortem-
peratur tid (side 265).

￭ Hexagonal motorfluxmønster

Bemærk: Denne funktion er kun tilgængelig i tilstanden skalarmotorstyring (se side
26).
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Frekvensomformeren styrer typisk motorfluxen på en sådan måde, at den roterende
fluxvektor følger et cirkulærtmønster. Dette vil være det ideelle for de fleste applikatio-
ner. Når der arbejdes over feltsvækkelsespunktet (FWP), er det imidlertid ikke muligt
at nå 100 % af udgangsspændingen. Dette reducerer frekvensomformerens spidsbe-
lastningskapacitet.

Når der anvendes et hexagonaltmotorfluxmønster, kandenmaksimale udgangsspæn-
ding nås over feltsvækkelsespunktet. Dette forøger spidsbelastningskapaciteten
sammenlignet med det cirkulære mønster, men den vedvarende lastkapacitet i inter-
vallet for FWP… 1,6 × FWP bliver reduceret pga. de forøgede tab. Med aktiveret hexa-
gonal motorflux ændres mønstret gradvist fra cirkulært hexagonal efterhånden som
frekvensen stiger fra 100 % til 120 % af FWP.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 97.18Hexagonal feltsvækkelse (side 536) og 97.19Hexagonal feltsvækkelse
punkt (side 536).
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Applikationsstyring

￭ Applikationsmakroer

Applikationsmakroer er foruddefinerede applikationsparameterredigeringer og I/O-
konfigurationer. Se kapitlet Applikationsmakroer.

￭ Processens PID-styring

Der er en indbygget proces-PID-regulator i frekvensomformeren. Regulatoren kan an-
vendes til at styre procesvariabler som tryk, flow og niveau.

Når proces PID-styring aktiveres, anvendes en procesreference (setpunktet) i stedet
for en hastighedsreference. Der sendes også en aktuel værdi (procesfeedback) tilbage
til frekvensomformeren. PID-styring tilpasser frekvensomformerens hastighed, så den
målte procesmængde (aktuel værdi) bliver på det ønskede niveau (setpunkt).

Proces PID-styring opdateres med et tidsinterval på 2 ms.

Det forenklede blokdiagramnedenfor viser PID-styring. For etmere detaljeret blokdia-
gram henvises til side 656.

Setpunkt

AI1

AI2

D2D

FBA

Processens
aktuelle
værdier

Filter

Begrænsning

Proces-
PID

. . .

Kæde for
hastighed,
moment eller
frekvensreference

Styreprogrammet indeholder to fuldstændige sæt indstillinger for proces-PID-regula-
toren, som der kan skiftes imellem, når det er nødvendigt. Se parameter 40.57.

Bemærk: Proces-PID-styring er kun tilgængelig ved ekstern styring. Se afsnittet Lokal
styring/ekstern styring (side 23)

Hurtig konfiguration af proces-PID-regulator

1. Aktiver proces-PID-regulatoren (parameter 40.7).

2. Vælg en feedbackkilde (parameter 40.8…40.11).

3. Vælg en setpunktkilde (parameter 40.16…40.25).
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4. Indstil forstærkning, integrationstid, differentialtidogPID-udgangsniveauer (40.32,
40.33, 40.34, 40.36 og 40.37).

5. Udgangen for PID-regulatoren vises i parameter 40.1. Vælg den for eksempel som
kilde til 22.11.

Dvalefunktion til PID-styringen.

Dvalefunktionen kan bruges til PID-styringsapplikationer, der omfatter relativt lange
periodermedbegrænsetaktivitet (f.eks. Indholdet i en tankerpåniveau).Under sådanne
perioder sparer dvalefunktionen energi ved at stoppe motoren fuldstændig i stedet
for at køremotoren langsomtunder systemets effektive driftsområde. Når feedbacken
ændrer sig, aktiverer PID-styring frekvensomformeren.

Bemærk: Dvalefunktionen er deaktiveret, når mekanisk bremsestyring (se side 74) er
aktiv.

Eksempel: Frekvensomformeren styrer en boosterpumpe. Vandforbruget falder om
natten. Derfor reducerer proces-PID-regulatoren motorhastigheden. Dog vil motoren
på grund af naturlige tab i rørene og centrifugalpumpens lave effektivitet ved lave ha-
stigheder aldrig stoppe med at rotere. Dvalefunktionen registrerer den langsomme
rotationogstandser al unødvendigpumpningefter endtdvaleforsinkelse. Frekvensom-
formeren skifter til dvaletilstand,men fortsættermedatmåle trykket. Pumpengenstar-
ter, når trykket falder til under opvågningsniveauet (setpunkt - opvågningsafvigelse),
og opvågningsforsinkelsen er forbi.
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Setpunkt

Tid

Tid

Tid

Tid

Faktisk værdi

Faktisk værdi

PID-regulatorens output

Dvaleboosttid (40.45)

Dvaleboosttrin (40.46)

Opvågningsforsinkelse
(40.48)

Ikke-inverteret

Opvågningsniveau

Opvågningsniveau

Setpunkt + 40.47

Setpunkt - 40.47

(40.31 = Ikke-inverteret (Ref-Fbk))

40.31 = Inverteret (Fbk-Ref)

Dvaleniveau

40.43

tsd = Dvaleforsinkelse (40.44)

t< tsd tsd

Dvaletilstand

STOP START

Tracking

I trackingtilstand indstilles PID-blokoutput direkte til værdien af parameter 40.50 (eller
41.50). PID-regulatorens interne I-termer indstillet på en sådanmåde, at ingen transient
kan videreføres til output, så når trackingtilstand forlades, kan normal processtyring
genoptages uden betydelig forstyrrelse.

Indstillinger og diagnoser

Parameter 96.4 Makro valg (side 522) (makro-valg).

Parametergruppe40PID-reguleringssæt1 (side382)og41PID-reguleringssæt2 (side396).

￭ Motor-potentiometer

Motorpotentiometeret er i praksis en tæller, hvis værdi kan justeres op og ned ved
hjælp af to signaler, der vælges af parameter 22.73 og 22.74. Bemærk, at disse signaler
ikke har nogen virkning, når frekvensomformeren er stoppet.
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Ved aktivering med 22.71 antager motorpotentiometeret den værdi, der indstilles af
22.72. Afhængig af den tilstand, der vælges i 22.71, vil motor-potentiometerets værdi
enten blive opretholdt eller nulstillet ved et stop eller en strømcyklus.

Ændringshastigheden er defineret i 22.75 somden tid, det vil tage for værdien at skifte
fra minimum (22.76) til maksimum (22.77) eller omvendt. Hvis op- og nedsignalerne er
tændt på samme tid, ændres værdien for motorpotentiometeret ikke.

Funktionens output vises med 22.80, som kan indstilles direkte som kilden til ethvert
vælgerparameter såsom 22.11.

De følgende eksempler viser reaktionen for motorpotentiometerets værdi.

22.73

22.74

22.77

22.80

22.76

22.75

1

1

0

0

0

Indstillinger og diagnoser

Parameter22.71Motorenspotentiometerfunktion (side272)…22.80Motorpotentiometer
ref akt (side 273).
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￭ Mekanisk bremsestyring

En mekanisk bremse kan bruges til at holde motoren og det drevne maskinanlæg på
nulhastighed, når frekvensomformerener stoppet eller spændingsløst. Bremsestyrings-
logik overholder indstillingerne i parametergruppe 44 Mekanisk bremsestyring samt
flere eksterne signaler og skifter mellem de tilstande, der præsenteres i for bremsetil-
standdiagrammetpå side 75. Tabellerneunder tilstandsdiagrammet indeholder tilstan-
dene og overgangene. Timingdiagrammet på side 77 viser et eksempel på en luk-åbn-
luk-sekvens.

Den mekaniske bremsestyringslogik opdateres med et tidsinterval på 10 ms.

Indgange på bremsestyringslogikken

Startkommandoenpå frekvensomformeren (bit 5 af 6.16) er den vigtigste styringskilde
på bremsestyringslogikken. Der kan vælges et eksternt åbn/luk-signal med 44.12. De
to signaler påvirker hinanden på følgende måde:

• Startkommando = 1 OG-signal valgt af parameter 44.12 = 0 → Anmod om, at
bremsen åbnes

• Startkommando = 0 ELLER-signal valgt af parameter 44.12 = 1 → Anmod om, at
bremsen lukkes

Endnu et eksternt signal – for eksempel fra et styresystem på et højere niveau – kan
tilsluttes via parameter 44.11 for at forhindre bremsen i at åbne.

Andre signaler, der påvirker styringslogikkens tilstand, er

• bekræftelse af bremsestatus (ekstraudstyr, defineret af 44.7),

• bit 2 i 6.11 (angiver, om frekvensomformerener klar til at følgedenaktuelle reference
eller ej),

• bit 6 i 6.16 (angiver, om frekvensomformeren modulerer eller ej),

• FSO-xx-sikkerhedsfunktionsmodul som ekstraudstyr.

Udgange på bremsestyringslogikken

Denmekaniske bremse skal styres af bit 0 i parameter 44.1. Denne bit skal vælges som
kilde til en relæudgang (eller endigital indgang/udgang i udgangstilstand), der derefter
sluttes til bremseaktuatoren via et relæ. Se tilslutningseksemplerne på side 78.

Denne bremsestyringslogik vil, i forskellige tilstande, anmode frekvensomformerens
styringslogik om at holde motoren, øge momentet eller reducere hastigheden. Disse
anmodninger er synlige i parameter 44.1.
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Diagram for bremsetilstand

BREMSE
DEAKTIVERET

BREMSE ÅBNES
BREMSE LUKKET

BREMSE ÅBNES
VENTETID

BREMSE ÅBNES
FORSINKELSE

BREMSE LUKKES

BREMSE LUKKES
FORSINKELSE

BREMSE LUKKES
VENTETID

BREMSE ÅBEN

(fra enhver tilstand) (fra enhver tilstand)

1 2

10

3
6

4

5

3

6

8

7

6

9

Bremsestyring er deaktiveret (parameter 44.6 = 0, og 44.1 b4 = 0).
Bremsen er lukket (44.1 b0 = 0).

BREMSE DEAKTIVERET

BREMSE ÅBNES:

Der er anmodet ombremseåbning. Frekvensomformeren anmodes
om at øge momentet op til åbningsmoment for at holde lasten på
plads (44.1 b1 = 1 og b2 = 1). Tilstanden 44.11 kontrolleres. Hvis den
ikkeer0 inden for et rimeligt tidsrum, vil frekvensomformerenudløse
ved fejlen 71A5 1) .

BREMSE ÅBNES VENTETID

Åbningsbetingelserne overholdes, og åbningssignalet er aktiveret
(44.1 b0 er indstillet). Åbningsmomentanmodningen fjernes (44.1
b1 → 0). Belastningen holdes på plads ved hjælp af frekvensomfor-
merens hastighedsstyring, indtil 44.8 udløber.

BREMSEÅBNESFORSINKEL-
SE

Hvis 44.7 pådette tidspunkt er indstillet til Ingenbekræftelse, skifter
logikken til tilstandenBREMSEÅBEN.Hvis der er valgt enbekræftel-
sessignalkilde, er dens tilstand kontrolleret. Hvis tilstanden ikke er
“bremse åben”, stopper frekvensomformeren ved fejlen 71A3

1)
.

Bremsen er åben (44.1 b0 = 1). Holdeanmodnigen fjernes (44.1 b2 =
0), og frekvensomformeren får mulighed for at følge referencen.

BREMSE ÅBEN

BREMSE LUKKES:

Programegenskaber 75



Der er anmodet ombremselukning. Frekvensomformerens logik får
en anmodning om at rampe hastigheden ned og stoppe (44.1 b3 =
1). Det åbne signal holdes aktivt (44.1, b0 = 1). Bremselogikken vil
forblive i denne tilstand, indtil motorens hastighed har været under
44.14 i den tid, der er defineret af 44.15.

BREMSE LUKKES VENTETID

Lukkebetingelserne er overholdt. Åbensignalet er deaktiveret (44.1
b0 → 0), og lukkemomentet er skrevet i 44.2. Anmodningen om
nedrampning opretholdes (44.1 b3 = 1). Bremselogikken vil forblive
i denne tilstand, indtil 44.13 er udløbet.

BREMSELUKKESFORSINKEL-
SE

Hvis 44.7 pådette tidspunkt er indstillet til Ingenbekræftelse, skifter
logikken til tilstandenBREMSE LUKKET. Hvis der er valgt en bekræf-
telsessignalkilde, er dens tilstand kontrolleret. Hvis tilstanden ikke
er “bremse lukket”, genererer frekvensomformeren advarslen A7A1.
Ved 44.17 = Fejl vil frekvensomformeren stoppe på fejlen 71A2 efter
44.18.

Bremsen er lukket (44.1, b0 = 0). Frekvensomformeren modulerer
ikke nødvendigvis.

BREMSE LUKKET

Bemærkning til (encoderløse) applikationer med åben sløjfe: Hvis
bremsen holdes lukket af en forespørgsel om bremseudkobling
(enten fra parameter 44.12 eller et FSO-xx-sikkerhedsfunktionsmo-
dul) i forhold til en modulerende frekvensomformer i mere end 5
sekunder, tvingesbremsen i lukket tilstand, og frekvensomformeren
stopper ved en fejl, 71A5.

1) Alternativt kan der vælges en advarsel via 44.17. I så fald vil frekvensomformeren blive ved med at modulere
og forblive i denne tilstand.

Betingelser for tilstandsændringer:

Bremsestyring deaktiveret (parameter 44.6 → 0).1

6.11, bit 2 = 0, eller bremse tvinges til at lukke af FSO-xx-sikkerhedsmodulet (ekstraudstyr).2

Der er anmodet om bremseåbning, og 44.16 er udløbet.3

Bremseåbningsforhold (såsom 44.10) opfyldt, og 44.11 = 0.4

44.8 er udløbet, og bekræftelse på åben bremse (hvis den er valgt af 44.7) er modtaget.5

Der er anmodet om bremselukning.6

Motorhastighed er forblevet under lukkehastighed 44.14 i løbet af 44.15.7

44.13 er udløbet, og bekræftelse på bremselukning (hvis den er valgt af 44.7) er modtaget.8

Der er anmodet om bremseåbning.9

Bremsestyring aktiveret (parameter 44.6 → 1).10
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Timingdiagram

Det forenklede timingdiagramnedenfor viser driften af bremsestyringsfunktionen. Der
henvises til tilstandsdiagrammet ovenfor.

BOW

BREMSE ÅBNES

BOD
BREMSE
LUKKET

BREMSE ÅBEN
BCW BCD

BREMSE LUKKES

BREMSE
LUKKET

Tilstand

Rampe til stoppet anmodning (44.01
b3)

Hold/stoppet anmodning (44.01 b2)

Åbningsmomentanmodning (44.01
b1)

Bremsestyringssignal (44.01 b0)

Hastighedsreference

Momentreference

Klar ref (06.11 b2)

Modulerer (06.16 b6)

Startkommando (06.16 b5)

tmd

Ts Tmem

ncs

tod tccd

tcd tcfd

trod

1 2 3 4 5 6 7 8 9

Startmoment ved bremseåbning (parameter 44.3)Ts

Lagret momentværdi ved lukning af bremsen (44.2)Tmem

Motormagnetiseringsforsinkelsetmd

Forsinket bremseåbning (parameter 44.8)tod

Bremselukkehastighed (parameter 44.14)ncs

Forsinket kommando for bremselukning (parameter 44.15)tccd

Forsinket bremselukning (parameter 44.13)tcd

Forsinkelsesfejl for bremselukning (parameter 44.18)tcfd

Forsinket bremsegenåbning (parameter 44.16)trod

BREMSE ÅBNES VENTETIDBOW

BREMSE ÅBNES FORSINKELSEBOD

BREMSE LUKKES VENTETIDBCW

BREMSE LUKKES FORSINKELSEBCD
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Fortrådningseksempel

ADVARSEL!
Kontroller, atmaskinanlægget, som frekvensomformerenmedbremsestyring er
integreret i, opfylder de gældende sikkerhedsbestemmelser. Vær opmærksom
på, at frekvensomformeren (et komplet frekvensomformermodul eller et basis-
frekvensomformermodul somdefineret i IEC61800-2) ikkebetragtes somsikker-
hedsudstyr, sombeskrevet imaskindirektivet ogøvrige harmoniserede standar-
der. Derfor må de sikkerhedsbestemmelser, der gælder for det personale der
arbejder medmaskinanlægget, ikke baseres udelukkende på egenskaber ved en
enkelt frekvensomformer (som f.eks. bremsestyring), men skal implementeres
som beskrevet i de specifikke applikationsregulativer.

Figuren nedenfor viser et eksempel på fortrådning. Bremsestyringshardware og fort-
rådning skal indkøbes og installeres af kunden.

Bremsen styres af bit 0 i parameter 44.1. Kilden til bremsebekræftelse (overvågnings-
status) vælges med parameter 44.7. I dette eksempel

• er parameter 10.24 indstillet til Kommando for åben bremse (dvs. bit 0 i 44.1), og

• parameter 44.7 er indstillet til DI5.

COM

NC

NEJ

+24VD

DI5

1

2

3

4

5

XRO1

XD24

XDIO

115/230 VAC

Hardware til
bremsestyring

Nødbremse

Motor Mekanisk bremse

M

Frekvensomformerens
styreenhed
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Indstillinger og diagnoser

Parametergruppe: 44 Mekanisk bremsestyring (side 402).

Hændelser: 71A2 Lukning af mekanisk bremse mislykkedes (side 568), 71A3 Åbning af
mekaniskmislykkedes (side 569), 71A5Mekaniskbremseåbning ikke tilladt (side 569) og
A7A1 Lukning af mekanisk bremse mislykkedes (side 583).

DC-spændingsstyring

￭ Overspændingsregulering

Overspændingsstyring af DC-mellemkredsen er typisk nødvendigt, når motoren er i
generatordrift.Motoren kangenerere, når denbremser, eller når belastningenoverhaler
motorakslenog får den til at rotere hurtigere enddenanvendtehastighedeller frekvens.
For at forhindreDC-spændingen i at overstigegrænsen for overspændingsovervågning
reducerer overspændingsregulatoren automatisk generatormomentet, når grænsen
nås. Overspændingsregulatoren øger også eventuelle programmerede decelerations-
tider, hvis grænsennås. Det kan kræveenbremsechopper ogbremsemodstandat opnå
kortere decelerationstider.

￭ Underspændingsstyring ("ride-through"-funktion ved strømsvigt)

Hvis indgangsspændingen udkobles, vil frekvensomformeren fortsat være i drift, idet
bevægelsesenergien fra den roterendemotor udnyttes. Frekvensomformeren vil kunne
være i drift, så længe motoren roterer og danner energi til frekvensomformeren. Fre-
kvensomformeren kan fortsættedriften efter afbrydelsen, hvis hovedkontaktoren (hvis
den forefindes) forbliver indkoblet.

Bemærk: Enheder, der er forsynet med en hovedkontakter, skal være udstyret med et
holdekredsløb (f.eks. UPS) for at holde kontaktorstyrekredsløbet lukket under et kort
strømsvigt.
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1.6 4.8 8 11.2 14.4

UDC

fudg

TM

UDC

(V DC)
fud
(Hz)

TM
(Nm)

160 80 520

120 60 390

80 40 260

40 20 130

t(s)

Umains

UDC= frekvensomformerens mellemkredsspænding, fout = frekvensomformerens ud-
gangsfrekvens, TM=motormomentMistet forsyningsspænding vednominel belastning
(fud = 40 Hz). DC-spændingen påmellemkredsen falder til minimumsgrænsen. Regula-
toren holder spændingen konstant under netudfaldet. Frekvensomformeren kører
motoren i generatordrift.Motorhastigheden falder,men frekvensomformeren forbliver
i drift, så længe motoren har tilstrækkelig kinetisk energi.

Automatisk genstart

ADVARSEL!
Før du aktiverer funktionen, skal du sikre, at der ikke kanopstå farlige situationer.
Funktionen genstarter automatisk frekvensomformeren og fortsætter driften
efter strømsvigt.

Det er muligt at genstarte frekvensomformeren automatisk efter et kort strømsvigt
ved at bruge den automatiske genstartsfunktion, såfremt frekvensomformeren får
mulighed for at køre i en tid, der er defineret af parameter 21.18, uden at køleventilato-
rerne er i drift.

Når den er aktiveret, udfører funktionen de følgende handlinger ved strømsvigt for at
give mulighed for en vellykket genstart:

• Underspændingsfejlen er skjult (men der genereres en advarsel)

• Modulering og køling er stoppet for at spare på eventuel tilbageværende energi

• DC-kredsens foropladning er aktiveret.

HvisDC-spændingengendannes før udløbet af denperiode, der defineres af parameter
21.18, og startsignalet stadig er tændt, vil den normale drift fortsætte. Men hvis DC-
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spændingen stadig er for lav på dette tidspunkt, stopper frekvensomformeren ved en
fejl, 3280.

Indstillinger og diagnoser

Parameter: 21.18 Auto-genstartstid (side 263).

Hændelse: 3280 Standbytimeout (side 558).

￭ Spændingsstyring og grænser

Regulatoren for DC-mellemkredspændingen står i forhold til forsyningsspændingen
samt frekvensomformer-/vekselrettertype. DC-spændingen er ca. 1,35 gange fase-til-
fase-spændingen og vises med parameter 1.11.

Alle niveauer afhænger af det spændingsområde, der vælges i parameter 95.1. Den
følgende tabel viser værdierne for de valgte jævnspændingsniveauer i volt, og i procent
af UDCmax (jævnspændingen for den øvre grænse for spændingsområdet).

Forsyningsspændingsområde [V AC] (se 95.1)

660...690525...600500440...480380...415208...240Niveau [V DC (% af UDCmax)]

12181113880878800489/4401)Fejlgrænse for overspænding

1167
(125)

1013
(125)

810
(120)

810
(125)

700
(125)

405
(125)

Grænse for overspændingsstyring

1159
(124)

1008
(124)

806
(119)

806
(124)

697
(124)

403
(124)

Intern bremsechopper ved 100 %
pulsbredde

1077
(116)

936
(116)

780
(116)

749
(116)

648
(116)

375 (116)Intern bremsechopper ved 0 % puls-
bredde

1071
(115)

932 (115)776 (115)745 (115)644
(115)

373 (115)Advarselsgrænse for overspænding

932
(100)

810
(100)

675
(100)

648
(100)

560
(100)

324
(100)

UDCmax = DC-spænding ved øvre
grænse for forsyningsspændingsom-
råde

891709675594513281DC-spænding ved nedre grænse for
forsyningsspændingsområde

757 (85)602 (85)574 (85)505 (85)436 (85)239 (85)Underspændingsstyringogadvarsels-
grænse

713 (80)567 (80)540 (80)475 (80)410 (80)225 (80)Ladeaktivering/standbygrænse

535 (60)425 (60)405 (60)356 (60)308 (60)168 (60)Fejlgrænse for underspænding

1) 489 V med modul R1…R3, 440 V med modul R4…R8.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 1.11 DC-spænding (side 137), 30.30 Overspændingsstyring (side 331), 30.31
Underspændingsstyring (side332), 95.1 Forsyningsspænding (side510)og95.2Adaptive
spændingsgrænser (side 510).
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￭ Bremsechopper

En bremsechopper kan bruges til at håndtere den energi, der genereres af en decelere-
rendemotor. Når DC-spændingen stiger nok, vil chopperen forbinde DC-kredsen til en
ekstern bremsemodstand. Chopperen kører på pulsbredde-moduleringsprincip.

Bremsechopperen (43.6) kan aktiveres, mens overspændingsstyringen (30.30) stadig
er aktiv. I så fald skal det sikres, at overspændingsstyringens grænser et indstillet højt
nok til at sørge for begrænsning, inden den fulde bremseeffekt nås. Denne funktion i
visse anvendelser forhindrer unødvendig overspændingsudkobling og implementerer
en mere simpel styrelogik, hvis modstanden ikke kan optage nok energi, eller når
modstanden bremser under bremsning.

Nogle ACS880-frekvensomformere har som standard en intern bremsechopper, andre
har en bremsechopper som internt eller eksternt ekstraudstyr. Se den relevante
hardwaremanual eller kataloget.

InternebremsechopperepåACS880-frekvensomformerenbegynder at ledeenergi, når
DC-mellemkredsspændingen når 1,156 × UDCmax. 100 % pulsbredde nås ved ca. 1,2 ×
UDCmax, alt afhængigt af forsyningsspændingsområdet – se tabellen under Spændings-
styring og grænser ovenfor. (UDCmax er den DC-spænding, der svarer til maks. af AC-
spændingsområdet.) Hvis du vil have flere oplysninger om bremsechoppere, henvises
der til deres dokumentation.

Bemærk: Ved drifttidsbremsning skal overspændingsstyring (parameter 30.30) være
deaktiveret, før chopperen fungerer.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 1.11 DC-spænding (side 137) og 30.30 Overspændingsstyring (side 331).

Parametergruppe: 43 Bremsechopper (side 399).

￭ DC-spændingsboost

Dette afsnit beskriver brug afDC-spændingsboostfunktionen for frekvensomformere,
der har separat IGBT-forsyningsenhedsstyring.

Dc-spændingsboost kræver frekvensomformerreduktion. Se hardwaremanualen for
frekvensomformeren for reduktionsfaktorer.

Beskrivelse af DC-spændingens boostfunktion

De regenerative og ultralavharmoniske frekvensomformere kan booste deres DC-mel-
lemkredsspænding.Medandre ord kandeøgeDC-mellemkredsensdriftsspænding fra
standardværdien.

Brugeren kan tage DC-spændingens boostfunktion i brug ved at:

1. Justere den brugerdefinerede DC-spændings referenceværdi (94.22) og

2. Vælgedenbrugerdefinerede reference (94.22) somkilde for frekvensomformerens
DC-spændingsreference (94.21).

Fordelene ved DC-spændingens boostfunktion er:
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• Mulighed for at forsyne motoren med nominel spænding, selv når frekvensomfor-
merens forsyningsspænding er under motorens nominelle spænding. Eksempel:
En frekvensomformer, der er sluttet til 415 V, kan forsyne 460 V til en 460 Vmotor.

• Kompensation for spændingsfald på grund af udgangsfilter, motorkabel eller ind-
gangsforsyningskabler.

• Øgetmotormoment i feltsvækningsområdet (dvs. når frekvensomformeren driver
motoren i hastighedsområdet over motorens nominelle hastighed).

Brug eksempler fra cases

Eksempel 1: Fuld motorspænding uanset udsving i forsyningsspændingen

Forsyningsspændingen er 380V,motorens nominelle spænding er 400V. Gør følgende
for at få motorens nominelle spænding ved nominel hastighed uanset udsving i forsy-
ningsspændingen:

1. Beregn den nødvendige bruger-DC-spændingsreference: 400 V × √2 = 567 V DC.

2. Indstil værdien for parameter 94.22 til 567 V.

3. Sørg for, at værdien for parameter 99.7 er indstillet til 400 V.

Eksempel 2: Sinusfilter ved frekvensomformerens udgang.

Frekvensomformeren er udstyret med et sinusfilter ved udgangen. Motorkablets
længde er 300m (984 ft.). Beregnet spændingstab på filter og kabel er 40 V. Motorens
nominelle spænding er 400 V.

Gør følgende for at kompensere for spændingstabet på 40 V ved nominel hastighed:

1. Beregndennødvendigespændingved frekvensomformerensudgang før sinusfiltret
for at kompensere for spændingstabet: 400 V + 40 V = 440 V.

2. Beregn den nødvendige bruger-DC-spændingsreference: 440 V × √2 = 622 V.

3. Indstil værdien for parameter 94.22 til 622 V.

Hvis frekvensomformeren er konfigureret til at køre i tilstanden DTC-motorstyring, og
ID-kørslen udføres med udgangsfiltret og motorkablet tilsluttet, er der ikke behov for
yderligere konfiguration. DTC-motorstyring klarer det beregnede tab og booster fre-
kvensomformerens udgangsspænding uden at blive begrænset af parameter 99.7.

Hvis frekvensomformeren er konfigureret til at køre i skalarmotorstyringstilstand,
ændres værdien for parameter 99.7 til 440 V for at tillade motorstyringen at komme
op på 440 V ved frekvensomformerens udgang ved nominel hastighed.

Bemærk: I skalarmotorstyringstilstand kan udgangsspændingen alternativt øges ved
at justere U/f-kurven: ved at indstille parameter 97.7. Værdien af 97.7 kan beregnes
som forholdet mellem den ønskede spænding og den nominelle spænding. I dette ek-
sempel er forholdet 440 V / 400 V = 110%. Indstil værdien af 97.7 til 110%, og ladmoto-
rens nominelle spænding være 400 V.
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Grænser

Der er to typer begrænsninger, somskal tages i betragtning vedbrugafDC-spændings-
boostfunktionen: begrænsninger for DC-spændingsreferencen og begrænsningen for
frekvensomformerens udgangsspænding.

Frekvensomformerenberegnerminimums-ogmaksimumsbegrænsningerne forbruger-
DC spændingsreferencen (94.22). Beregningen tager udgangspunkt i den faktiske for-
syningsspænding og den øvre grænse for valget af det største forsyningsspændings-
område, der er tilgængeligt for frekvensomformeren (95.1). Grænserne er:

1. Minimumsgrænse: Intern DC-spændingsreference (Udc,int).

2. Maksimumgrænse: Maksimal DC-spændingsreference (Udc,max).

For yderligere oplysninger henvises til tabellen nedenfor og afsnittene Intern DC-
spændingsreference (Udc,int) og Maksimal DC-spændingsreference (Udc,max).

Denne tabel opsummerergrænserne fordenbrugerdefineredeDC-spændingsreference
og frekvensomformerens udgangsspænding.

Standardværdi for
frekvensomforme-
rens maksimale ud-
gangsspænding
medparameter 97.4

Maksimal DC-spæn-
dingsreference
(Udc,max)

InternDC-spændings-
reference (Udc,int) 1)

Valg 95.1Frk.omf.ty-
pe

479 V663 V553 V380…415 VxxxA-3

576 V799 V553 V380…415 VxxxA-5

641 V440…480 V

728 V500 V

795 V1102 V764 V525…600 VxxxA-7

981 V660…690 V

1) Se afsnittet Intern DC-spændingsreference (Udc,int).

Intern DC-spændingsreference (Udc,int)

Udc,int = Uac,rms × √2 × 1.03

hvor

Intern DC-spændingsreferenceUdc,int
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Faktisk indgangsforsyningsspænding.Uac,rms

Hvis den brugerdefinerede reference (94.22 er mindre end den interne referenceværdi
(Udc,int), bruger styreprogrammet den interne reference som frekvensomformerens
DC-spændingsreference.

Maksimal DC-spændingsreference (Udc,max)

Udc,max = Ucat,hi × √2 × 1.13

hvor

Maksimal DC-spændingsreferenceUdc,max

Øvre grænse for valg af det største forsyningsspændingsområde, der
er tilgængeligt for frekvensomformeren (95.1)

Ucat,hi

Hvis denbrugerdefinerede reference (94.22 ermere enddenmaksimaleDC-spændings-
reference (Udc,int), bruger styreprogrammet denmaksimale værdi som frekvensomfor-
merens DC-spændingsreference.

Frekvensomformerens maksimale udgangsspænding

Uac,out = (Udc /√2) × (1 - Ures)

hvor

Maksimal udgangsspænding for frekvensomformerenUac,out

Faktisk DC-spændingUdc

Værdi for parameter 97.4Ures

Indstillingen for spændingsreserven (97.4)begrænser frekvensomformerensmaksimale
udgangsspænding.

Eksempler på beregning af grænser

Eksempel 1: Beregning af den interne DC-spændingsreference og den maksimale
DC-spændingsreference

Spændingskategorien er 380 … 415 V, og netspændingen er 400 V.

Intern DC-spændingsreference Udc,int = 400 V × √2 × 1,03 = 583 V.

Maksimal DC-spændingsreference Udc,max = 415 V × √2 × 1,13 = 663 V.

Eksempel 2: Beregningafdenmaksimaleudgangsspænding for frekvensomforme-
ren

DC-spændingen er 650 V DC, og indstillingen af spændingsreserven (97.04) er -2 %.
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Den maksimale udgangsspænding for frekvensomformeren er Uac,out = (650 / √2) × (1
+ 0,02) = 469 V.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 97.7Brugerfluxreference, 94.20DCspændingsreference (side507), 94.21DC-
spændingsref kilde (side507), 94.22BrugerDCspændingsref (side508)and99.7Nominel
motorspænding.

￭ Styringstilstand for DC-spænding

Denne specielle tilstand til styring af spændingen for en fælles-DC-bus tilgængelig for
ø-applikationer, hvor inverterenheden er tilsluttet en generator og forsyningsenheden
opretter et AC-forsyningsnet. Se afsnittet Styringstilstand for DC-spænding.

Indstillinger og diagnoser

Parametergruppe: 29 Spændingsreference kæde (side 319).
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Sikkerhed og beskyttelse

￭ Nødstop

Nødstopsignalet er forbundet til den indgang, der vælges af parameter 21.5. Et nødstop
kan også genereres via fieldbus (parameter 6.1, bits 0…2).

Nødstoptilstand vælges med parameter 21.4. Følgende tilstande er tilgængelige:

• Off1: Stop langs den almindelige decelerationsrampe, som er defineret til den
særlige referencetype, der bruges

• Off2: Stop ved udløb

• Off3: Stop ved nødstopsrampen, som defineres af parameter 23.23.

MedOff1- ellerOff3-nødstoptilstande kan sænkningenafmotorhastighedenovervåges
af parameter 31.32 og 31.33.

Bemærk:

• For SIL 3 / PL e-niveau-nødstopfunktioner kan frekvensomformeren udstyresmed
et TÜV-certificeret FSO-xx-sikkerhedsfunktionsmodul. Modulet kan derefter inte-
greres i certificerede sikkerhedssystemer.

• Installatøren af udstyret er ansvarlig for at installere nødstop samt alt andet sikker-
hedsudstyr, der kræves for, at nødstoppet kan imødekomme den påkrævede
nødstopskategori. Kontakt det lokale ABB-kontor for at få yderligere oplysninger.

• Når et nødstopsignal registreres, kan nødstopfunktionen ikke annulleres, selvom
signalet afbrydes.

• Hvis minimum (eller maksimum) momentgrænse er indstillet til 0%, kan nødstop-
funktionen muligvis ikke stoppe frekvensomformeren.

• Hastigheds- ogmomentreferencetilføjelser (parameter 22.15, 22.17, 26.16, 26.25og
26.41) og referencerampeformer (23.16…23.19) ignoreres, såfremt nødrampen
stopper.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 6.17Frekv.omf. statusord2 (side 158), 6.18Startblokeringstatusord (side 158),
21.4 Nødstops-tilstand (side 256), 21.5 Nødstop kilde (side 257), 23.23 Nødstopstid (si-
de278), 25.13Min torqspctrl emstop (side294), 25.14Makstorqspctrl emstop (side294),
25.15Prop. forstærkningemstop(side294),31.32Overvågningafnødstoprampe(side343)
og 31.33 Overvåg.forsinkelse af nødstoprampe (side 344).

￭ Motortermisk beskyttelse

Styreprogrammethar to separate funktioner tilmotortemperaturovervågning. Datakil-
der til temperaturdatakilder og grænser for advarsel/stop kan indstilles uafhængigt
for hver funktion.

Motortemperaturen kan overvåges ved hjælp af
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• modellen for motortermisk beskyttelse (beregnet temperatur udledes internt i
frekvensomformeren) eller

• Sensorer tilsluttet via tilvalgsmoduler, der giver forstærket/dobbelt isolering.

Udover temperaturovervågningerder installeret enbeskyttelsesfunktion til ‘Ex’-motorer
i en potentielt eksplosiv atmosfære.

Model for termisk beskyttelse af motoren

Frekvensomformerenberegnermotortemperaturenpågrundlagaf følgendeantagelser:

1. Når frekvensomformeren tilsluttes netforsyningen første gang, antages det, at
motorens temperatur svarer til omgivelsestemperaturen (defineret af parameter
35.50). Herefter antages det, at motoren har den beregnede temperatur, når fre-
kvensomformeren er tilsluttet nettet.

2. Motorens temperatur beregnes ved hjælp af motorens brugertilpassede termiske
tid og motorbelastningskurven. Belastningskurven bør ændres, hvis omgivelses-
temperaturen overstiger 30 °C.

Modellen for termiskbeskyttelse afmotorenopfylder kravene i standard IEC/EN61800-
5-1 ed. 2.1 til termisk følsomhed for hukommelsesbibeholdelse og hastighed. Den be-
regnede temperatur bibeholdes ved nedlukning. Hastighedsafhængigheden indstilles
af parametre 35.51, 35.52 og 35.53.

Bemærk: Den termiske motormodel kan anvendes, når kun én motor er tilsluttet fre-
kvensomformeren.
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Temperaturovervågning ved hjælp af PTC-sensorer

ADVARSEL!
Der skal bruges dobbelt eller forstærket isolering mellem strømførende dele i
motoren og frekvensomformerens styreenhed. Sensorer uden forstærket eller
dobbelt isolering skal sluttes til tilvalgsmodul FPTC-xx eller FAIO-01. Medmotor-
temperatursensorer med almindelig isolering danner FAIO-01 dobbelt isolering.
FPTC-xxdannerdobbelt isolering. Sehardwaremanualen forat få flereoplysninger.

Én PTC sensor kan sluttes til digitalindgang DI6.

+24VD

DI6

T

PTCsensorensmodstandøges, når temperaturenstiger. Sensorens stigendemodstand
reducerer spændingen ved indgangen, og på et tidspunkt skifter dens tilstand fra 1 til
0, hvilket angiver overtemperatur.

1…3PTC-sensorer kanogså forbindes i serier til enanalog indgangogenanalogudgang.
Analogudgangen forsyner sensoren med en konstant magnetiseringsstrøm på 1,6 mA
gennem sensoren. Sensormodstanden, og dermed spændingen over sensoren, stiger,
når motortemperaturen stiger. Temperaturmålefunktionen beregner modstanden i
sensoren og genererer en indikation, hvis der registreres overtemperatur.

Se i frekvensomformerens hardwaremanual for at få oplysninger om kabelføringen af
sensoren.

Figuren nedenfor viser typiske PTC-sensormodstandsværdier som funktion af tempe-
ratur.
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Udover ovennævnte har ekstraudstyret FEN-xx encoder interfacer ogFPTC-xx-moduler
forbindelser til PTC-sensorer. Se den modulspecifikke dokumentation for mere infor-
mation.

Temperaturovervågning ved hjælp af Pt100- eller Pt1000-sensorer

ADVARSEL!
Der skal bruges dobbelt eller forstærket isolering mellem strømførende dele i
motoren og frekvensomformerens styreenhed. Sensorer uden forstærket eller
dobbelt isolering skal sluttes til tilvalgsmodul eller FAIO-01. Medmotortempera-
tursensorer med almindelig isolering danner FAIO-01 dobbelt isolering. Se
hardwaremanualen for at få flere oplysninger.

1…3 Pt100 eller Pt1000-sensorer kan forbindes i serier til en analog indgang og en
analog udgang.

Analogudgangen forsyner sensoren med en konstant magnetiseringsstrøm på 9,1 mA
(Pt100) eller 1 mA (Pt1000) gennem sensoren. Sensormodstanden, og dermed spæn-
dingenover sensoren, stiger, nårmotortemperaturenstiger. Temperaturmålefunktionen
aflæser spændingen via den analoge indgang og konverterer det til grader celsius.

Advarsels- og fejlgrænserne kan justeres med parametre.

Se i frekvensomformerens hardwaremanual for at få oplysninger om kabelføringen af
sensoren.

Bemærk:Hvismagnetiseringsstrømmen er for høj for sensoren, skal der bruges andre
metoder til at måle temperaturen.
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Temperaturovervågning ved hjælp af KTY84-sensorer

ADVARSEL!
Der skal bruges dobbelt eller forstærket isolering mellem strømførende dele i
motoren og frekvensomformerens styreenhed. Sensorer uden forstærket eller
dobbelt isolering skal sluttes til tilvalgsmodul eller FAIO-01. Medmotortempera-
tursensorer med almindelig isolering danner FAIO-01 dobbelt isolering. Se
hardwaremanualen for at få flere oplysninger.

ÉnKTY84-sensorkansluttes til enanalog indgangogenanalogudgangpåstyreenheden.

Analogudgangen forsyner sensorenmed en konstant magnetiseringsstrøm på 2,0mA
gennem sensoren. Sensormodstanden, og dermed spændingen over sensoren, stiger,
når motortemperaturen stiger. Temperaturmålefunktionen aflæser spændingen via
den analoge indgang og konverterer det til grader celsius.

FEN-xx-encoder-interfaces (ekstraudstyr) har også en tilslutning til en KTY84-sensor.

Figuren og skemaet neden for viser typiske KTY84-sensormodstandsværdier som
funktion af motorens driftstemperatur.

KTY84-skalering

3000

2000

1000

0

Ohm

T oC
-100 0 100 200 300

90 °C = 936 ohm

110 °C = 1063 ohm

130 °C = 1197 ohm

150 °C = 1340 ohm

Advarsels- og fejlgrænserne kan justeres med parametre.

Se i frekvensomformerens hardwaremanual for at få oplysninger om kabelføringen af
sensoren.
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Styrelogik for motorventilator (parameter 35.100…35.106)

Hvis motoren har en ekstern køleventilator, er det muligt at bruge et frekvensomfor-
mersignal (f.eks. kører/stoppet) til at styre ventilatorens starter via et relæ eller en di-
gital udgang. Der kan vælges en digital indgang til ventilatorfeedback. Det er valgfrit,
om tab af feedbacksignalet skal resultere i en advarsel eller en fejl.

Start- og stopforsinkelser kan defineres for ventilatoren. Desuden kan en feedbackfor-
sinkelse indstilles til at definere det tidsrum, hvor der skal modtages feedback, når
ventilatoren starter.

Ex-motorsupport (parameter 95.15, bit 0)

Styreprogrammet har en temperaturbeskyttelsesfunktion for Ex-motorer, som er pla-
ceret i en potentielt eksplosiv atmosfære. Beskyttelsen aktiveres ved at indstille bit 0
i parameter 95.15.

PTC/Pt100-relæ (parameter 95.20, bit 8)

Aktivering af parameter 95.20, bit 8 ændrer kilden til den eksterne hændelse 1 til DI6.
Den ændrer også den eksterne hændelse 1-type til en fejl.

Indstillinger og diagnoser

Parametergrupper: 35 Motortermisk beskyttelse (side 359) og 91 Encodermodul
indstillinger (side 493).

Parametre: 95.15 Specielle HW-indstillinger (side 515) og 95.20 HW-indstillinger ord
1 (side 517).

￭ Motoroverbelastningsbeskyttelse

Dette afsnit beskriver motoroverbelastningsbeskyttelsen uden brug af modellen for
termiskbeskyttelse afmotoren, entenmedberegnet ellermålt temperatur. Forbeskyt-
telsemedmodellen for termisk beskyttelse afmotoren henvises til afsnittetMotorter-
misk beskyttelse (side 87).

Beskyttelse mod motoroverbelastning kræves og er specificeret ved flere standarder
herunder US National Electric Code (NEC), UL 508C og den fælles standard UL\IEC
61800-5-1 standard sammenmed IEC60947-4-1. Standarderne tillader beskyttelsemod
motoroverbelastning uden eksterne temperaturfølere.

Motoroverbelastningsbeskyttelsen opfylder kravene i standard IEC/EN 61800-5-1 ed.
2.1 til termisk følsomhed for hukommelsesbibeholdelse og hastighed. Den beregnede
temperatur bibeholdes ved nedlukning. Hastighedsafhængigheden indstilles af para-
metre.

Beskyttelsesfunktionen tillader brugeren at specificere operationsklassen på samme
måde, som overbelastningsrelæerne er specificeret på i standarderne IEC 60947-4-1
og NEMA ICS 2.

Motoroverbelastningsbeskyttelse kræver, at du angiver et udkoblingsniveau formotor-
strømmen.Dettedefineres af enkurvemedparameter 35.51, 35.52og35.53.Udløsnings-
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niveauet er den motorstrøm, hvorved overbelastningsbeskyttelsen til sidst udløses,
hvis motorstrømmen forbliver på dette niveau kontinuerligt.

Motoroverbelastningsklassen (driftsklasse), parameter 35.57, angives somden tid, der
kræves for udløsning af overbelastningsrelæet ved en drift på 7,2 gange udløsningsni-
veauet ved IEC 60947-4-1 og 6 gange udløsningsniveauet ved NEMA ICS 2. Standarden
angiver også tiden for udløsning ved aktuelle niveauer mellem udløsningsniveauet og
6 gange udløsningsniveauet. Frekvensomformeren opfylder standardudløsertiderne
for IEC-standarden og NEMA-standarden.

Brug af klasse 20 opfylder UL 508C-kravene.

Motorensoverbelastningsalgoritmeovervågerdetkvadratiske forhold (motorstrøm/ud-
løsningsniveau)2 og akkumulerer dette over tid. Dette omtales sommetider som I2t
beskyttelse. Den akkumulerede værdi vises i parameter 35.5.

Med parameter 35.56 kan du definere, at når 35.5 når 88 %, genereres en advarsel for
motoroverbelastning, ognår dennår 100%, vil frekvensomformerenudløsemotorover-
belastningsfejlen. Den hastighed, hvormed den interne værdi øges, afhænger af den
faktiske strøm, udløsningsniveaustrømmen og den valgte overbelastningsklasse.

Parameter 35.51, 35.52 og 35.53 tjener to formål. De fastlægger lastkurven for tempe-
raturberegningen og angiver overbelastningsudløsningsniveauet.

Indstillinger og diagnoser

Parametre fælles for motorens termiske beskyttelse ogmotoroverbelastningsbeskyt-
telsen. 35.51 Motorbelastningskurve … 35.53 Knækpunkt (side 367).

Parametre specifikke for motoroverbelastningsbeskyttelsen. 35.5 Motoroverbelast-
ningsniveau (side 360), 35.56Motoroverbelastningshandling…35.57Motoroverbelast-
ningsklasse (side 369).

￭ Termisk beskyttelse af motorkabel

Styreprogrammet indeholder en termisk beskyttelsesfunktion formotorkablet. Denne
funktion skal f.eks. bruges, når frekvensomformerens nominelle strøm overstiger mo-
torkablets strømførende kapacitet.

Programmet beregner kablets temperatur på grundlag af følgende data:

• Målt udgangsstrøm (parameter 1.7)

• Kablets nominelle kontinuerlige strømstyrke, angivet af 35.61, og

• Kablets termiske tidskonstant, angivet af 35.62.

Når kablets beregnede temperatur når 102% af det nominellemaksimum, gives der en
advarsel (A480). Frekvensomformeren stopper ved en fejl (4000), når 106 % nås.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 35.60 Kabeltemperatur...35.62 Termisk stigetid for kabel (side 370).

Hændelser: A480 Overbelastet motorkabel (side 573) og 4000 Overbelastet motorka-
bel (side 559).
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￭ Bruger belastningskurve

Brugerbelastningskurven giver en overvågningsfunktion, der overvåger et inputsignal
(f.eks.motoreffekt ellermotorstrøm) somen funktion af frekvensomformerensoutput-
hastighedog frekvens. Funktionenomfatter bådeovervågning af høj grænse (overlast)
og lav grænse (underlast). Overlastovervågning kan for eksempel anvendes til at detek-
tere, hvis en pumpe bliver tilstoppet, eller et savblad rammer en knude. Underlastover-
vågning kandetektere, hvis lastengår tabt, f.eks. pågrundaf fastgørelse af endrivrem.

Overvågningen er effektiv inden for et motorhastigheds- og/eller frekvensområde.
Frekvensområdet bruges sammenmed en frekvensreference i skalarmotorstyringstil-
stand, ellers anvendes hastighedsområdet. Området er defineret af fem hastighedser
(parameter 37.11…37.15) eller frekvensværdier (37.16…37.20) Værdierne er positive,
men overvågningen er symmetrisk aktiv i negativ retning, eftersom tegnet for det
overvågede signal ignoreres. Uden for hastigheds-/frekvensområdet er overvågningen
deaktiveret.

Der er indstillet en grænse for underlast (37.21…37.25) og overlast (37.31…37.35) for
hver af de fem hastigheds- eller frekvenspunkter. Mellem disse punkter interpoleres
grænserne lineært for at danne overlast- og underlastkurver.

37.21 (%)

37.31 (%)

37.35 (%)

37.25 (%)

OVERLAST

UNDERLAST
37.11 (o/min)
37.16 (Hz)

37.12
37.17

37.13
37.18

37.14
37.19

37.15
37.20

TILLADT DRIFT

Hastighedsfrekvens

Overvåget signal (37.02)

Den handling (ingen, advarsel eller fejl), der foretages, når signalet falder uden for det
tilladtedriftområde, kan vælges separat for overlast- ogunderlasttilstande (henholdsvis
parameter 37.3 og 37.4). Hver tilstand har også en valgfri timer til at forsinke den valgte
handling (37.41 og 37.42).
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Indstillinger og diagnoser

Parametergruppe: 37 Brugerbelastningskurve (side 378).

Hændelser:A6E6ULC-konfiguration (side580),A8BEULC-overbelastning (side588),A8BF
ULC-underbelastning (side 588), 8001 ULC-underbelastning (side 571) og 8002 ULC-
overbelastning (side 571).

￭ Automatiske fejlnulstillinger

ADVARSEL!
Før du aktiverer funktionen, skal du sikre, at der ikke kanopstå farlige situationer.
Funktionen nulstiller frekvensomformeren automatisk og genoptager driften
efter en fejl.

Frekvensomformeren kan selv udføre automatisk kvittering efter fejl som f.eks. over-
strøm, overspænding, underspænding og eksterne fejl. Brugeren kan også angive en
fejl (bortset fra for Safe Torque Off-relaterede fejl), der nulstilles automatisk.

Somstandard er automatiske nulstillinger slået fra og skal specifikt aktiveres af bruge-
ren.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 31.12 Automatisk nulstilling af valg…31.16 Forsinkelsestid (side 338).

￭ Andre programmerbare beskyttelsesfunktioner

Eksterne hændelser (parameter 31.01…31.10)

Fem forskellige hændelsessignaler fra processen kan forbindes til valgbare indgange
for at generere stopogadvarsler for det drevne udstyr. Når signalet går tabt, genereres
der en ekstern hændelse (fejl, advarsel eller bare en logpost). Meddelelsernes indhold
kan redigeres påbetjeningspanelet ved at vælgeMenu - Indstillinger -Rediger tekster.

Registrering af motorfasetab (parameter 31.19)

Parameteren vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer, hvis der registreres en
mistet motorfase.

Registrering af jordfejl (parameter 31.20)

Funktionen til registrering af jordfejl er baseret påmåling af det samlede strømforbrug.
Bemærk!

• En jordfejl på forsyningskablet aktiverer ikke beskyttelsen

• Ved jordede net aktiveres beskyttelsen inden for 2 millisekunder

• Ved ujordede net skal netkapaciteten være 1 mikrofarad eller mere

• Den kapacitive strøm, der genereres af skærmedemotorkabler påop til 300meter,
vil ikke forårsage en aktivering af beskyttelsen
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• Beskyttelsen deaktiveres, når frekvensomformeren stoppes.

Registrering af Safe torque off (parameter 31.22)

Frekvensomformeren overvåger status for Safe torque, og dette parameter vælger,
hvilke angivelser der afgives, når signalet går tabt. (Parameteret påvirker ikke selve
driften af funktionen Safe torque off). Hvis du vil have flere oplysninger om funktionen
Safe torque off, skal du se hardwaremanualen.

Ombyttede forsynings- og motorkabler (parameter 31.23)

Frekvensomformeren kan registrere, hvis nettet ogmotorkablerne ved en fejl er blevet
byttet (f.eks. hvis nettet er tilkoblet frekvensomformerensmotorforbindelse). Parame-
teren vælger, hvorvidt der er opstået en fejl. Bemærk, at beskyttelsen skal deaktiveres
i den frekvensomformer/inverterhardware, der leveres af fælles-DC-bussen.

Blokeringsbeskyttelse (parameter 31.24…31.28)

Frekvensomformeren beskytter motoren ved blokering. Det er muligt at justere over-
vågningsgrænserne (strøm, frekvens og tid) og vælge, hvordan frekvensomformeren
skal reagere i en blokeringssituation.

Overhastighedsbeskyttelse (parameter 31.30)

Brugeren kan indstille overhastighedsgrænser ved at specificere en margin, der føjes
til de aktuelt anvendte maksimale og minimale hastighedsgrænser.

Overvågning af rampestop (parameter 31.32, 31.33, 31.37 og 31.38)

Styreprogrammethar enovervågningsfunktion forbådedenormaleognødstopramper.
Brugeren kan enten definere en maksimal tid for stop eller en maksimal afvigelse fra
den forventededecelerationstid. Hvis frekvensomformeren ikke stopper påden forven-
tede måde, genereres der en fejl, og frekvensomformeren stopper.

Overvågning af hovedkøleventilator (parameter 31.35)

Parameteren vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer på tab af hovedkøleventi-
lator.

Med en inverterenhed bestående af R8i-invertermoduler er det muligt at fortsætte
operationen, selvom køleventilatoren til et invertermodul stopper. Se beskrivelsen til
parameteren.

Fejlgrænse for tilpasset motorstrøm (parameter 31.42)

Styreprogrammet indstiller en motorstrømgrænse baseret på frekvensomformerens
hardware. Standardværdien kan anvendes i de fleste tilfælde. Der kan dog manuelt
indstilles en lavere grænse, for eksempel for at beskytte en permanentmagnetmotor
fra afmagnetisering.

Registrering af mistet lokalstyring (parameter 49.05)

Parameteren vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer på en kommunikationsfejl
i betjeningspanelet eller pc-værktøjet.
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Diagnose

￭ Fejl- og advarselsmeldinger, datalogning

Se kapitlet Fejlsøgning.

￭ Signalovervågning

Det ermuligt at vælge tre signaler, der skal overvåges af denne funktion. Når et overvå-
get signal overstiger eller falder til under de foruddefinerede grænser, aktiveres en bit
i 32.1, og der genereres en advarsel eller en fejl. Meddelelsens indhold kan redigeres på
betjeningspanelet ved at vælgeMenu - Indstillinger - Rediger tekster.

Det overvågede signal er lavpas-filtreret. Overvågningen arbejder med et tidsinterval
på 2 ms. Konfigurationsparametrene scannes for ændringer med et tidsinterval på 10
ms.

Indstillinger og diagnoser

Parametergruppe: 32 Overvågning (side 347).

Hændelser: A8B0-signalovervågning. (side 588), A8B1 Signalovervågning 2 (side 588),
A8B2Signalovervågning3 (side588), 80B0-signalovervågning (side572), 80B1Signalover-
vågning 2 (side 572) og 80B2 Signalovervågning 3 (side 572).

￭ Vedligeholdelsestimere og -tællere

Programmet har seks forskellige vedligeholdelsestimere eller -tællere, som kan konfi-
gureres til at generere en advarsel, når en foruddefineret grænse nås. Meddelelsens
indhold kan redigeres på betjeningspanelet ved at vælgeMenu - Indstillinger - Rediger
tekster.

Timeren/tælleren kan indstilles til at overvåge en hvilken som helst parameter. Denne
funktion er især nyttig som påmindelse om, at vedligeholdelse snart er påkrævet.

Der er tre typer tællere:

• On-timere. Måler den tid, en binær kilde (f.eks. en bit i et statusord) er tændt.

• Signalændringstællere. Tæller op, når denovervågedebinære kildeændrer tilstand.

• Værditællere. Tællerenmåler den overvågede parameter ved integration. Der vises
en advarsel, når det beregnedeområdeunder spidsværdien for signalet overskrider
en brugerdefineret grænse.

Indstillinger og diagnoser

Parametergruppe: 33 Vedligehold timer og tæller (side 351).
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￭ Energibesparelsesberegnere

Denne funktion består af følgende funktionaliteter:

• En energioptimering, der tilpassermotorfluxen, så den samlede systemeffektivitet
maksimeres

• En tæller, der overvåger den energi, sommotoren har brugt og sparet, og viser
disse i kWh, valuta eller mængde CO2-emissioner og

• En belastningsanalysator, der viser belastningsprofilen for frekvensomformeren
(se særskilt afsnit på side 98.

Bemærk: Nøjagtigheden af beregningen af energibesparelsen er direkte afhængig af
nøjagtigheden af den referencemotoreffekt, der er angivet i parameteren 45.19 Sam-
menligning strøm.

Indstillinger og diagnoser

Parametergruppe: 45 Energieffektivitet (side 408).

￭ Belastningsanalysator

Logger for spidsværdi

Brugerenkanvælgeet signal, der skal overvågesaf loggeren for enspidsværdi. Loggeren
registrerer spidsværdien for signalet samt tidspunktet, ligesom den også registrerer
motorstrøm, jævnstrømsspændingogmotorhastighedpåtidspunktet forspidsværdien.
Spidsværdien testes ved intervaller på 2 ms.
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Amplitudeloggere

Styreprogrammet har to amplitudeloggere. Afhængigt af indstillingerne af parameter
36.8 er loggene konstant aktive eller kun aktive, når frekvensomformeren modulerer.

Når det gælder amplitudelogger 2, kan brugeren vælge et signal, der skal testes med
et interval på 200ms, ligesom brugeren også kan angive en værdi, der svarer til 100%.
De indsamlededata fra testen sorteres efter amplitude i 10 skrivebeskyttedeparametre.
Hver parameter repræsenterer et amplitudeområde, der er 10 procentpoint bredt, og
viser den procentdel af de indsamlede data, der hører til i området. Bemærk, at det la-
veste interval også indeholder de negative værdier (hvis de findes), mens det højeste
interval også indeholder værdierne over 100 %.
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Amplitudelogger 1 er fastsat til at overvågemotorstrømmenogkan ikkenulstilles.Med
amplitudelogger 1 svarer 100 % til frekvensomformerens nominelle udgangsstrøm
(Imax, som angivet i hardwaremanualen). Fordelingen af de indsamlede prøver er vist
med parameter 36.20…36.29.

Indstillinger og diagnoser

Parametergruppe: 36 Belastningsanalysator (side 373).
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Diverse

￭ Brugerparametersæt

Frekvensomformeren understøtter fire brugerparametersæt, der kan gemmes til den
permanente hukommelse og genindlæses ved hjælp af frekvensomformerparametre.
Det erogsåmuligt atbenyttedigitale indgange til at skiftemellembrugerparametersæt.

Et brugerparametersæt indeholder alle redigerbare værdier i parametergruppe 10...99,
undtagen

• tvungne I/O-værdier såsom parameter 10.3 og 10.4

• Indstillinger til I/O-udvidelsesmodul (gruppe 14…16)

• parametre for aktivering af fieldbuskommunikation (50.1 og 50.31)

• andre indstillinger til fieldbus-kommunikation (grupperne 51…56 og 58)

• indstillinger til encoderkonfiguration (gruppe 92…93),

• nogle hardwareindstillinger i parametergruppe 95 og

• brugersættets valgparametre 96.11…96.13

Eftersommotorindstillingerne er inkluderet i brugerparametersættene, skal du sørge
for, at indstillingerne svarer til denmotor, der bruges i applikationen, før dugenindlæser
et brugersæt. I en applikation, hvor der bruges forskellige motorer sammen med fre-
kvensomformeren, skal der udføres en motor-ID-kørsel med hver motor, som skal
gemmes til forskellige brugersæt. Det korrekte sæt kan derefter genindlæses, når der
skiftes motor.

Hvis ingen parametersæt er gemt, vil forsøg på at indlæse et sæt oprette alle sæt ud
fra de aktuelt aktive parameterindstillinger.

Skift mellem brugerparametersæt lader sig kun gøre, når frekvensomformeren er
stoppet.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 10.3 DI tvunget valg (side 176), 10.4 DI tvungne data (side 176), 50.1 FBA A
aktiver (side424),50.31FBABaktiver (side428)og96.10Brugersætstatus(side524)…96.13
Brugersæt I/O-funktion in2 (side 525).

Parametergruppe: 95 HW-konfiguration (side 510).

Hændelser: 64B2 Fejl ved brugersæt (side 566).

￭ Beregning af parameter-checksum

En parameter-checksum kan beregnes ud fra et brugerdefinerbart parametersæt for
atovervågeændringer i frekvensomformerenskonfiguration.Denberegnedechecksum
sammenlignesmed 1...4 reference-checksummer. I tilfælde af en konflikt genereres der
en hændelse (en ren hændelse, advarsel eller fejl).
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Somstandard indeholderparametersættet inkluderet i beregningende flesteparametre
med undtagelse af

• aktuelle signaler

• parametergruppe 47

• parametre, der er aktiveret til at validere nye indstillinger (f.eks. 51.27 og 96.7)

• parametre, der ikke gemmes til flash-hukommelsen (f.eks. 96.24…96.26)

• parametre, der beregnes internt fra andre (f.eks. 98.9…98.14).

• dynamiske parametre (f.eks. parametre, der varierer alt efter hardware) og

• applikationsprogramparametre.

Standardsættet kan redigeres ved hjælp af PC-værktøjet Drive Customizer.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 96.53 Aktuel checksum (side 527)…96.59 Godkendt checksum 4 (side 529).

Hændelser:6200Uoverensstemmelse i checksum(side564)ogA686Uoverensstemmelse
i checksum (side 578).
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￭ Brugerlås

ADVARSEL!
ABB kan ikke gøres ansvarlig for skader eller tab, der er opstået som følge af
manglende aktivering af brugerlås med brug af en ny adgangskode. Se Ansvars-
fraskrivelser for cybersikkerhed (side 20).

For forbedret cybersikkerhed anbefales det kraftigt, at du angiver en masterlåskode
for at forhindre f.eks. ændring af parameterværdier og/eller indlæsning af firmware
og andre filer.

Ved flere frekvensomformere indstilles enunikadgangskode forhver frekvensomformer.

Sådan aktiveres brugerlåsen første gang.

• Indtast standardadgangskoden, 10000000, i 96.2. Det vil gøre parametrene
96.100…96.102 synlige.

• Indtast en ny adgangskode i 96.100. Brug altid otte cifre. Hvis du bruger Drive
composer, skal du afslutte med Enter.

• Bekræft den nye adgangskode i 96.101.

ADVARSEL!
Gem adgangskoden et sikkert sted – brugerlåsen kan ikke åbnes, heller ikke
af ABB, hvis adgangskoden er mistet.

• I 96.102 skal du definere de handlinger, som du vil forhindre (vi anbefaler, at du
vælger alle handlinger, medmindre andet kræves af programmet).

• Indtast en ugyldig (vilkårlig) adgangskode i 96.2.

• Aktivér 96.8, eller afbryd kortvarigt strømmen til styreenheden.

• Kontrollér, at parameter 96.100…96.102er skjult. Hvisde ikkeerdet, skal du indtaste
en anden vilkårlig adgangskode i 96.2.

Låsen åbnes igen ved at indtaste din adgangskode i 96.2. Det vil gøre parametrene
96.100…96.102 synlige igen.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 96.2Låsekode (side521)og96.100Skiftbrugers låsekode…96.102Funktioner
til brugerlås (side 530).

Hændelser: A6B0 Brugerlås åben (side 579).
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￭ Datahukommelsesparametre

Fireogtyve (seksten 32-bit, otte 16-bit) parametre er reserveret til datalagring. Disse
parametre er somstandard ikke forbundneogkan f.eks. benyttes til sammenkædnings-
, test- og idriftsættelsesformål. De kan skrives til og læses fra ved hjælp af andre para-
metres valgte mål.

Bemærk, at kun 32-bit flydende punkt (type real32) parametre kan vælges som kilde
for en anden parameterværdi. Med andre ord kan parametrene 47.1…47.8 anvendes
som kildeværdier for andre parametre, men det kan 47.11…47.28 ikke.

Hvis du vil bruge et 16-bit heltal (modtaget i DDCS-datasæt) som kilde til en anden
parameter, skal du skrive værdien ind i en af datalagringsparametrene af typen real32
(47.1…47.8). Vælg lagringsparameteren som kilde, og definer en passende skalerings-
metode mellem 16-bit og 32-bit værdier i parameter 47.31…47.38.

Indstillinger og diagnoser

Parametergruppe: 47 Datalagring (side 417).

￭ Reduceret driftsfunktion

En “reduceret drift”-funktion er tilgængelig for inverterenheder, sombestår af parallel-
forbundne invertermoduler. Funktionen gør det muligt at fortsætte driften med be-
grænset strøm, selv hvis et (eller flere) moduler er ude af drift, eksempelvis på grund
af vedligeholdelse. I princippet er der mulighed for reduceret drift med kun ét modul,
men de fysiske krav for drift af motoren gælder stadig, f.eks. skal de moduler, der for-
bliver i drift, kunne levere tilstrækkelig magnetiseringsstrøm til motoren.

Den reducerede kørselsmaske kan bruges i stedet for den reducerede kørselstilstand,
såfremt der ikke er behov for at fjerne effektmodulet fysisk fra systemet. Maskering
af et modul eller flere moduler får BCU til at holde opmed at sende styrekommandoer
til den/de udvalgte PSL2-kanal(er).

Bemærk:

• STO-kredsløbet skal blive, som det var.

• Masken må ikke bruges til at omgås en fejl i STO-kredsløbet.

• De fiberoptiske kabler må ikke fjernes fra systemet.

• Modulet skal kobles fra AC-siden for at undgå strømgennemløb gennem friløbsdi-
oderne.
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Aktivering af funktionen for reduceret drift

Bemærk: For frekvensomformere med kabinet fås det ledningsføringstilbehør og den
luftstyreplade, der er nødvendigunderproceduren, fraABB, oger inkluderet i leverancen.

ADVARSEL!
Følgde sikkerhedsinstruktioner, der hørermed til denpågældende frekven-
somformer eller inverterenhed.

1. Afbryd forsyningsspændingen og alle hjælpespændinger fra frekvensomforme-
ren/inverterenheden.

2. Hvis inverterens styreenhed strømforsynes fra det defekte modul, skal der instal-
leres en udvidelse til ledningsføringen, som skal sluttes til en af de resterende
moduler.

3. Fjerndetmodul, der skal serviceres, fra densplacering. Sede relevante instruktioner
i hardwaremanualen.

4. Hvis funktionen Safe Torque Off (STO) er i brug, skal du installere en jumper i STO-
ledningsføringen i stedet for det manglende modul (medmindre modulet var det
sidste i kæden).

5. Installer en luftpladepådenøverste styreplade for atblokere luftstrømmengennem
den tommemodulplads.

6. Hvis inverterenheden har en DC-kontaktmed et opladningskredsløb, skal du deak-
tivere den relevante kanal på xSFC-xx opladercontrolleren.

7. Tænd for strømmen til frekvensomformeren/inverterenheden.

8. Indstil parameter 95.12 for at definere hvilke moduler, der er blevet fjernet.

9. Indtalt antallet af tilstedeværende invertermoduler i parameter 95.13.

10. Nulstil alle fejl, og start frekvensomformeren/inverterenheden. Den maksimale
strøm er nu automatisk begrænset i henhold til den nye inverterkonfiguration. En
uoverensstemmelsemellemantallet af registreredemoduler (95.14) ogværdisættet
i 95.13 vil generere en fejl.

Når alle moduler er blevet geninstalleret, skal parameter 95.12 og 95.13 nulstilles til 0
for at deaktivere funktionen for reduceret kørsel. Hvis inverteren er udstyret med et
opladningskredsløb, skal ladeovervågningen genaktiveres for alle moduler. Hvis funk-
tionen Safe TorqueOff (STO) er i brug, skal der udføres en accepttest (se hardwarema-
nualen til frekvensomformeren/inverterenheden for instruktioner).

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158) og 95.13 Reduceret kørselstil-
stand…95.14 Forbundne moduler (side 514).

Hændelser: 5695 Reduceret kørsel (side 563).
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￭ Understøttelse af du/dt-filter

Med et eksternt du/dt-filter, som er sluttet til frekvensomformerens udgang, skal bit
13 i 95.20 være tilsluttet. Indstillingen begrænser udgangsskiftefrekvensen. Med mo-
dulstørrelse R5i…R7i invertermoduler vil indstillingerneogså tvinge frekvensomformer-
/invertermodulets ventilator til største hastighed. Bemærk, at indstillingen ikke skal
aktiveres for invertermoduler med interne du/dt filtre.

Indstillinger og diagnoser

Parameter: 95.20 HW-indstillinger ord 1 (side 517).

￭ Understøttelse af sinusfilter

Styreprogrammet har en indstilling, der aktiverer brug af sinusfiltre (tilgængelige se-
parat fra ABB og andre).

Med et ABB-sinusfilter, somer sluttet til frekvensomformerens udgang, skal bit 1 i 95.15
være tilsluttet. Indstillingen begrænser skiftet og udgangsfrekvenserne for at

• forhindre, at frekvensomformeren fungerer ved filterresonansfrekvenser, og

• beskytte filteret mod overophedning.

Med et brugervalgt sinusfilter, 95,15 skal bit 3 i 95.15 være tilsluttet. (Indstillingen be-
grænser ikkeudgangsfrekvensen). Andreparametre skal indstilles i overensstemmelse
med egenskaberne for filteret som vist herunder.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 95.15SpecielleHW-indstillinger (side515), 97.1Koblingsfrekvensreference (si-
de 532), 97.2Minimumkoblingsfrekvens (side 532), 99.18Sinusfilter induktans (side 548)
og 99.19 Sinusfilter kapacitet (side 549).
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￭ Routertilstand for BCU-styreenhed

BCU-styreenheden i en inverterenhed kan indstilles til en ”routertilstand” som tillader
styring af lokaltilsluttede stømenheder (eksempelvis invertermoduler) med en anden
BCU. Anvendes routertilstand og visse hardwareswitche, er det muligt at have de
sammemoduler skiftevis mellem inverter og f.eks. brug af IGBT-forsyning.

I routertilstanden bruges sammenslutning af de to BCU´er via deres PSL2-kanaler. Når
routertilstand er aktiveret, videresendes kanalerne fra den anden BCU til de lokale
moduler.

Diagrammerne nedenfor viser, hvordan styring af fire konvertermoduler kan skifte
mellem to BCU’er.

Bemærk:For et eksempel på, hvordan konvertermoduler skiftermellembrug af nverter
og IGBT-forsyning, henvises til ACS880 IGBT supply control program firmware manual
(3AUA0000131562 (på engelsk)).

BCU 1 til styring af alle moduler, BCU 2 i routertilstand

BCU 1
95.14 = 000Fh (1111b)
95.16 = Off

BCU 2
95.16 = On
95.17 = 1100b

CH1 CH2 CH3 CH4 CH1 CH2 CH3 CH4

Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4

BCU 2 til styring af alle moduler, BCU 1 i routertilstand
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CH1 CH2 CH3 CH4 CH1 CH2 CH3 CH4

Modul 1 Modul 2 Modul 3 Modul 4

BCU 1
95.16 = On
95.17 = 1100b

BCU 2
95.14 = 000Fh (1111b)
95.16 = Off

Bemærk:

• De lokale moduler skal være tilsluttet fortløbende kanaler med start fra CH1. De
umiddelbart efterfølgende kanaler er tilsluttet denandenBCUog routet til de lokale
moduler. Der skal mindst være lige så mange lokale moduler, som der er routede
kanaler.

• I PLC-styring skal ethvert skift udføres i stoppet tilstand, og på en sådanmåde, at
mindst en BCU er i routertilstand på ethvert tidspunkt.

• Ekstra regler eller begrænsninger kan gælde ved brug af routertilstandmed andre
styreprogrammer. Se den relevante firmwaremanual.

Indstillinger og diagnoser

Parametre: 95.16 Routertilstand (side 515) og 95.17 Routerkanal konfig (side 516).

￭ Parameterområdermedekstraudstyr +N8200 (licens til høj hastighed)
Med ekstraudstyr +N8200 (licens til høj hastighed) har følgende hastigheds- og fre-
kvensparametre et udvidet område:
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ParametreOmråde

1.2-90000… 90000 o/min

22.1

22.26…22,32

22.41…22,43

22.52…22,57

22.81…22,87

23.1

23.2

23.27

23.39

24.1…24,4

30.11

30.12

36.15

49.15

49.16

90.1

1.610…90000 o/min

21.6

25.18

25.19

29.70

29.72

29.74

29.76

29.78

37.11…37,15

46.1

46.6

46.21

46.31

99.9
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ParametreOmråde

1.6-1500 … 1500 Hz

28.1

28.2

28.26…28,32

28.52…28,57

28.78

28.90…28,92

28.96

28.97

30.13

30.14

49.17

49.18

1.630 … 1500 Hz

46.2

99.8
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Applikationsmakroer

Oversigt
I dette kapitel beskrives applikationsmakroernes tilsigtede brug, drift og standardsty-
retilslutninger.

Se flereoplysninger omJCU-styreenhedens tilslutningsmuligheder i hardwaremanualen
til frekvensomformeren.

Generelt
Applikationsmakroer er standardsæt for parameterværdier, sompasser til den pågæl-
dende applikation. Ved opstart af frekvensomformeren vælger brugeren typisk den
bedst egnede applikation som et startpunkt og foretager derefter eventuelle nødven-
dige ændringer for at skræddersy indstillingerne i forhold til applikationen. Dette
medfører normalt et meget lavere antal brugerredigeringer sammenlignet med den
traditionelle metode til at programmere frekvensomformeren.

Applikationsmakroer kan vælgesmedparameter 96.4Makro valg. Brugerparametersæt
administreres ved hjælp af parametrene i gruppe 96 System (side 520).

Bemærk: De standardstyretilslutninger, der er beskrevet i dette kapitel, er baseret på
ZCU-styreenheden.

5
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Fabriksmakro
Fabriksmakroen er egnet til relativt enkle hastighedskontrolapplikationer såsom
transportbånd, pumper og ventilatorer samt testbænke.

Frekvensomformeren er hastighedsstyret, og referencesignalet er forbundet til det
analoge input AI1. Start/stop-kommandoer afgives gennem digital indgang DI1; om-
løbsretningen bestemmes af DI2. Denne makro bruger styrestedet EXT1.

Fejl nulstilles gennem digital indgang DI3.

DI4 skiftermellem indstilling 1 og 2 for accelerations-/decelerationstid. Accelerations-
og decelerationstider samt rampeformer er defineret af parameter 23.12…23.19.

DI5 aktiverer konstant hastighed 1.

￭ Standardparameterindstillinger for fabriksmakro

Standardparameterindstillingerne for fabriksmakroen er angivet i kapitlet Parameter-
lister.

￭ Standardstyreforbindelser for fabriksmakroen

BeskrivelseUdtrykForbindelse

XPOW Ekstern effektindgang

24 V DC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Referencespænding og analoge indgange

10 V DC, RL 1…10 kohm+VREF
+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V DC, RL 1…10 kohm-VREF

JordAGND

Hastighedsreference

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

AI1+

AI1-

Som standardindstilling ubenyttet.AI2+

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohmAI2-

XAO Analoge udgange

Motor hast. o/minAO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmAGND

Motorstrøm

0…20 mA, RL < 500 ohm

AO2

AGND
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BeskrivelseUdtrykForbindelse

XD2D Drev-til-drev-forbindelse

Master-/follower-, drev-til-drev- eller interface-
tilslutning for indbygget fieldbus

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relæudgange

Klar til kørselNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V AC / 30 V DC

2 A

COM

NEJ

Kører

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NEJ

Fejl (-1)

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NEJ

XD24 Digital interlock

Drift aktivDIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V DC 200 mA+24VD

Jording af digital indgangDICOM

+24 V DC 200 mA+24VD

Jording af digital indgang/udgangDIOGND

XDIO Digitale indgange/udgange

Udgang: Klar til kørselDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Udgang: KørerDIO2
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BeskrivelseUdtrykForbindelse

XDI Digitale indgange

Stop (0) / Start (1)DI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24 Forlæns (0) / Baglæns (1)DI2

NulstilDI3

Acc/Dec-tid sæt 1 (0) / sæt 2 (1)DI4

Konstant hastighed 1 (1 = Til)DI5

Som standardindstilling, ubenyttet.DI6

Safe torqueoff-kredse skal være lukket, for at frekvensom-
formeren kan starte. Se frekvensomformerens hardware-
manual.

XSTO

Tilslutning af sikkerhedsmulighederX12

Tilslutning til betjeningspanelX13

Tilslutning til hukommelsesenhedX205
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Hånd-/auto-makro
Hånd-/auto-makroen er egnet til hastighedsstyringsapplikationer, hvor to eksterne
styreenheder bruges.

Frekvensomformeren er hastighedsstyret fra de eksterne styresteder EXT1 (manuel
styring) og EXT2 (Auto-betjening). Der vælges mellem styrestederne via digitalt input
DI3.

Start/stop-signalet for EXT1 er forbundetmedDI1,mens kørselsretningenbestemmes
af DI2. I forbindelse med EXT2 gives start/stop-kommandoer via DI6 og retningen via
DI5.

Referencesignalerne for EXT1 og EXT2 er forbundetmed henholdsvis analogt input AI1
og AI2.

En konstant hastighed (som standard 300 o/min) kan aktiveres via DI4.

￭ Standardparameterindstillinger for hånd-/automakroen

Herunder ses en liste over standardparameterværdier, somadskiller sig fra de værdier,
der er angivet i fabriksmakroen i Parameterliste (side 136).

Standard for hånd-/auto-makroParameter

1500,00012.30 AI2 skaleret værdi ved AI2 max

DI319.11 Eks.1/Eks.2 valg

In1 Start; In2 Retn20.6 Ext2-kommandoer

DI620.8 Ext2 in1 kilde

DI520.9 Ext2 in2 kilde

DIIL20.12 Start frigiv 1 kilde

AI2-skala22.12 Hast. ref2 kilde

Følg Eks.1/Eks.2 valg22.14 Valg af hast. ref1/2

DI422.22 Konstant hastighed sel1

Acc/Dec-tid 123.11 Valg af rampesæt

Ikke valgt31.11 Valg for nulstil fejl
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￭ Standardstyreforbindelser for hånd-/auto-makro

BeskrivelseUdtrykForbindelse

XPOW Ekstern effektindgang

24 V DC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Referencespænding og analoge indgange

10 V DC, RL 1…10 kohm+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V DC, RL 1…10 kohm-VREF

JordAGND

Hastighedsreference (manuel)

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

AI1+

AI1-

Hastighedsreference (Auto)

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

XAO Analoge udgange

Motor hast. o/minAO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmAGND

Motorstrøm

0…20 mA, RL < 500 ohm

AO2

AGND

XD2D Drev-til-drev-forbindelse

Master-/follower-, drev-til-drev- eller interface-
tilslutning for indbygget fieldbus

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relæudgange

Klar til kørselNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V AC / 30 V DC

2 A

COM

NEJ

Kører

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NEJ

Fejl (-1)

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NEJ

116 Applikationsmakroer



BeskrivelseUdtrykForbindelse

XD24 Digital interlock

Drift aktivDIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V DC 200 mA+24VD

Jording af digital indgangDICOM

+24 V DC 200 mA+24VD

Jording af digital indgang/udgangDIOGND

XDIO Digitale indgange/udgange

Udgang: Klar til kørselDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Udgang: KørerDIO2

XDI Digitale indgange

Stop (0)/Start (1) – ManuelDI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

Forlæns (0)/Baglæns (1) – ManuelDI2

Manuel (0) / Auto (1)DI3

Konstant hastighed 1 (1 = Til)DI4

Forlæns (0)/Baglæns (1) – AutoDI5

Stop (0)/Start (1) – AutoDI6

Safe torqueoff-kredse skal være lukket, for at frekvensom-
formeren kan starte. Se frekvensomformerens hardware-
manual.

XSTO

Tilslutning af sikkerhedsmulighederX12

Tilslutning til betjeningspanelX13

Tilslutning til hukommelsesenhedX205
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PID-styremakro
PID-styremakroen er egnet til processtyringsapplikationer, f.eks. tryk i lukket sløjfe,
niveau- og flowstyresystemer såsom

• trykboosterpumper til offentlige vandforsyningsanlæg

• niveaukontrolpumper til vandreservoirer

• trykboosterpumper til fjernvarmesystemer

• materialeflowregulering på en transportbåndlinje.

Referencesignalet for processener forbundet til det analoge inputAI1, og feedbacksig-
nalet for processen er forbundet til AI2. Som et alternativ hertil kan en direkte hastig-
hedsreference gives til frekvensomformeren via AI1. Der er så ikke taget hensyn til PID-
reguleringen, og frekvensomformeren vil ikke længere styre procesvariablen.

Valget mellem direkte hastighedsstyring (styrested EXT1) og procesvariabelstyring
(EXT2) sker via den digitale indgang DI3.

Stop/start-startsignalerne for EXT1 og EXT2 er forbundet til henholdsvis DI1 og DI6.

En konstant hastighed (som standard 300 o/min) kan aktiveres via DI4.

Bemærk: Ved idriftsættelse af PID-sløjfen er det en god idé at køre motoren i hastig-
hedsstyring først ved hjælp af EXT1. Dette giver mulighed for test af PID-feedbackpo-
laritet og -skalering. Når feedbacken er bevist, kan PID-sløjfen “lukkes” ved at skifte til
EXT2.

￭ Standardparameterindstillinger for PID-styremakroen

Herunder ses en liste over standardparameterværdier, somadskiller sig fra de værdier,
der er angivet i fabriksmakroen i Parameterliste (side 136).

Standard for hånd-/auto-makroParameter

4,00012.27 AI2-min

DI319.11 Eks.1/Eks.2 valg

In1 Start20.1 Ext1-kommandoer

Ikke valgt20.4 Ext1 in2 kilde

In1 Start20.6 Ext2-kommandoer

DI620.8 Ext2 in1 kilde

DI520.12 Start frigiv 1 kilde

PID22.12 Hast. ref2 kilde

DI422.22 Konstant hastighed sel1

Acc/Dec-tid 123.11 Valg af rampesæt

Ikke valgt31.11 Valg for nulstil fejl

Til, når frekvensomformeren kører40.7 Sæt 1 PID driftstilstand
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Standard for hånd-/auto-makroParameter

AI2-skala40.8 Sæt 1 feedback 1 kilde

0,040 s40.11 Sæt 1 feedback filtertid

1,0 s40.35 Sæt 1 differential filtertid

Følg Eks.1/Eks.2 valg40.60 Sæt 1 PID aktiveringskilde

Bemærk:Makrovalget påvirker ikke parametergruppen 41 PID-reguleringssæt 2.
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￭ Standardstyreforbindelser for PID-styremakroen

BeskrivelseUdtrykForbindelse

XPOW Ekstern effektindgang

24 V DC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Referencespænding og analoge indgange

10 V DC, RL 1…10 kohm+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

P
I

-10 V DC, RL 1…10 kohm-VREF

JordAGND

Hastighedsreference

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

AI1+

AI1-

Procesfeedback 1)

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

XAO Analoge udgange

Motor hast. o/minAO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmAGND

Motorstrøm

0…20 mA, RL < 500 ohm

AO2

AGND

XD2D Drev-til-drev-forbindelse

Master-/follower-, drev-til-drev- eller interface-
tilslutning for indbygget fieldbus

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relæudgange

Klar til kørselNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V AC / 30 V DC

2 A

COM

NEJ

Kører

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NEJ

Fejl (-1)

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NEJ
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BeskrivelseUdtrykForbindelse

XD24 Digital interlock

Digital interlock. Som standardindstilling,
ubenyttet.

DIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V DC 200 mA+24VD

Jording af digital indgangDICOM

+24 V DC 200 mA+24VD

Jording af digital indgang/udgangDIOGND

XDIO Digitale indgange/udgange

Udgang: Klar til kørselDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Udgang: KørerDIO2

XDI Digitale indgange

Stop (0)/Start (1) – HastighedsstyringDI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24 Som standardindstilling, ubenyttet.DI2

Hastighedsstyring (0) / Processtyring (1)DI3

Konstant hastighed 1 (1 = Til)DI4

Start frigiv (1 = tændt)DI5

Stop (0)/Start (1) – processtyringDI6

Safe torqueoff-kredse skal være lukket, for at frekvensom-
formeren kan starte. Se frekvensomformerens hardware-
manual.

XSTO

Tilslutning af sikkerhedsmulighederX12

Tilslutning til betjeningspanelX13

Tilslutning til hukommelsesenhedX205

1) For sensorstyringseksempler henvises til side 122.
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￭ Sensorstyringseksempler for PID-styremakroen

AI2+

AI2-

DIOGND

+24VD Hjælpespændingsudgang (maks. 200 mA).

Jord

Måling af aktuel værdi
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

-20...20 mA. Rin = 100 ohm
Måling af aktuel værdi

Måling af aktuel værdi
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

Måling af aktuel værdi
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

Måling af aktuel værdi
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

Måling af aktuel værdi
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

AI2+

AI2-

DIOGND

+24VD Hjælpespændingsudgang (maks. 200 mA).

Jord

P

I

P

I

P

I

P

I

Strømforsyning

+

-

+
-

0/4...20 mA

0/4...20 mA

0/4...20 mA

0/4...20 mA

OUT

+

-

-

+

+24V

-

Frekvensomformer 3

Frekvensomformer 2

Frekvensomformer 1

Bemærkning:Sensoren skal modtage ekstern strøm.
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Momentstyringsmakro
Dennemakro anvendes til applikationer, der kræver styring af motorens drejningsmo-
ment. Disse er typisk spændingsapplikationer, hvor en bestemt spænding skal opret-
holdes i det mekaniske system.

Momentreference gives via analogt input AI2, typisk som et strømsignal i området
0…20 mA (svarende til 0…100 % af det nominelle motormoment).

Start/stop-signalet er sluttet til digital indgang DI1. Retningen bestemmes af DI2. Ved
digitalindgang DI3 er det muligt at vælge hastighedsstyring (EXT1) i stedet for mo-
mentstyring (EXT2). Ligesommed PID-reguleringsmakroen kan hastighedsstyring
bruges til idriftsættelse af systemet og kontrol af motorretningen.

Det er også muligt at ændre styringen til lokal (betjeningspanel eller PC-værktøj) ved
at trykke på Loc/rem-tasten. Som standard er den lokale reference hastighed; hvis der
er behov for enmomentreference, skal værdien af parameter 19.16 Lokal styringsprincip
ændres til Moment.

En konstant hastighed (som standard 300 o/min) kan aktiveres via DI4. DI5 skifter
mellem indstilling 1 og 2 for accelerations-/decelerationstid. Accelerations- og decele-
rationstider samt rampeformer er defineret af parameter 23.12…23.19.

￭ Standardparameterindstillinger for momentstyringsmakroen

Herunder ses en liste over standardparameterværdier, somadskiller sig fra de værdier,
der er angivet i fabriksmakroen i Parameterliste (side 136).

Standard for momentstyringsmakroParameter

DI319.11 Eks.1/Eks.2 valg

Moment19.14 Eks.2 styringsprincip

Niveau20.2 Ext1 starttriggertype

In1 Start; In2 Retn20.6 Ext2-kommandoer

Niveau20.7 Ext2 starttriggertype

DI120.8 Ext2 in1 kilde

DI220.9 Ext2 in2 kilde

DI620.12 Start frigiv 1 kilde

DI422.22 Konstant hastighed sel1

DI523.11 Valg af rampesæt

AI2-skala26.11 Moment ref1 kilde

Ikke valgt31.11 Valg for nulstil fejl
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￭ Standardstyreforbindelser for momentstyringsmakroen

BeskrivelseUdtrykForbindelse

XPOW Ekstern effektindgang

24 V DC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Referencespænding og analoge indgange

10 V DC, RL 1…10 kohm+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V DC, RL 1…10 kohm-VREF

JordAGND

Hastighedsreference

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

AI1+

AI1-

Momentreference

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

XAO Analoge udgange

Motor hast. o/minAO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmAGND

Motorstrøm

0…20 mA, RL < 500 ohm

AO2

AGND

XD2D Drev-til-drev-forbindelse

Master-/follower-, drev-til-drev- eller interface-
tilslutning for indbygget fieldbus

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relæudgange

Klar til kørselNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V AC / 30 V DC

2 A

COM

NEJ

Kører

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NEJ

Fejl (-1)

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NEJ
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BeskrivelseUdtrykForbindelse

XD24 Digital interlock

Digital interlock. Som standardindstilling,
ubenyttet.

DIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V DC 200 mA+24VD

Jording af digital indgangDICOM

+24 V DC 200 mA+24VD

Jording af digital indgang/udgangDIOGND

XDIO Digitale indgange/udgange

Udgang: Klar til kørselDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Udgang: KørerDIO2

XDI Digitale indgange

Stop (0) / Start (1)DI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

Forlæns (0) / Baglæns (1)DI2

Hastighedsstyring (0)/momentstyring (1)DI3

Konstant hastighed 1 (1 = Til)DI4

Acc/Dec-tid sæt 1 (0) / sæt 2 (1)DI5

Start frigiv (1 = tændt)DI6

Safe torqueoff-kredse skal være lukket, for at frekvensom-
formeren kan starte. Se frekvensomformerens hardware-
manual.

XSTO

Tilslutning af sikkerhedsmulighederX12

Tilslutning til betjeningspanelX13

Tilslutning til hukommelsesenhedX205
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Sekvensstyringsmakro
Sekvensstyringsmakroen er egnet til hastighedsstyringsapplikationer, hvor en hastig-
hedsreference, flere konstantehastighederog toaccelerations- ogdecelerationsramper
kan bruges.

Kun EXT1 bruges i denne makro.

Denne makro har syv forudindstillede konstante hastigheder, der kan aktiveres via de
digitale input DI4…DI6 (se parameteren 22.21 Konstant hastighedsfunktion). Ekstern
hastighedsreference kan gives gennem det analoge input AI1. Referencen er kun aktiv,
når der ikke er aktiveret en konstant hastighed (alle digitale input fra DI4...DI6 er slået
fra). Driftskommandoer kan også gives fra betjeningspanelet.

Start/stop-kommandoerafgivesgennemdigital indgangDI1; omløbsretningenbestem-
mes af DI2.

Der kan vælges to accelerations-/decelerationsramper via DI3. Accelerations- og dece-
lerationstider samt rampeformer er defineret af parameter 23.12…23.19.

￭ Driftsdiagram

Figuren herunder viser et eksempel på anvendelse af makroen.

Hastighed

Tid

Stop langs
decelerationsrampe

Hastighed
3

Hastighed
2

Hastighed
1

Accel1 Accel1 Accel2 Decel2

Start/Stop

Accel1/Decel1

Hastighed 1

Hastighed 2

Accel2/Decel2
Hastighed

3

￭ Valg af konstante hastigheder

Somstandard vælges de konstante hastigheder 1…7 ved hjælp af de digitale indgange
DI4…DI6 på følgende måde:
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Konstant hastighed aktivDI6DI5DI4

Ingen (Ekstern hastighedsreference brugt)000

Konstant hastighed 1001

Konstant hastighed 2010

Konstant hastighed 3011

Konstant hastighed 4100

Konstant hastighed 5101

Konstant hastighed 6110

Konstant hastighed 7111

￭ Standardparameterindstillinger for makroen med sekvensstyring

Herunder ses en liste over standardparameterværdier, somadskiller sig fra de værdier,
der er angivet i fabriksmakroen i Parameterliste (side 136).

Standard for makro med sekvensstyringParameter

DIIL20.12 Start frigiv 1 kilde

Rampe21.3 Stop-tilstand

01b (Bit 0 = pakket)22.21 Konstant hastighedsfunktion

DI422.22 Konstant hastighed sel1

DI522.23 Konstant hastighed sel2

DI622.24 Konstant hastighed sel3

600,00 o/min22.27 Konstant hastighed 2

900,00 o/min22.28 Konstant hastighed 3

1200,00 o/min22.29 Konstant hastighed 4

1500,00 o/min22.30 Konstant hastighed 5

2400,00 o/min22.31 Konstant hastighed 6

3000,00 o/min22.32 Konstant hastighed 7

DI323.11 Valg af rampesæt

0,12 s25.6 Acc komp differentialtid

Ikke valgt31.11 Valg for nulstil fejl
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￭ Standardstyreforbindelser for makro med sekvensstyring

BeskrivelseUdtrykForbindelse

XPOW Ekstern effektindgang

24 V DC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Referencespænding og analoge indgange

10 V DC, RL 1…10 kohm+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V DC, RL 1…10 kohm-VREF

JordAGND

Hastighedsreference

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

AI1+

AI1-

Som standardindstilling, ubenyttet.

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohm

AI2+

AI2-

XAO Analoge udgange

Motor hast. o/minAO1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmAGND

Motorstrøm

0…20 mA, RL < 500 ohm

AO2

AGND

XD2D Drev-til-drev-forbindelse

Master-/follower-, drev-til-drev- eller interface-
tilslutning for indbygget fieldbus

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Relæudgange

Klar til kørselNC

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V AC / 30 V DC

2 A

COM

NEJ

Kører

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NEJ

Fejl (-1)

250 V AC / 30 V DC

2 A

NC

COM

NEJ
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BeskrivelseUdtrykForbindelse

XD24 Digital interlock

Drift aktivDIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V DC 200 mA+24VD

Jording af digital indgangDICOM

+24 V DC 200 mA+24VD

Jording af digital indgang/udgangDIOGND

XDIO Digitale indgange/udgange

Udgang: Klar til kørselDIO1
1 DIO1
2 DIO2 Udgang: KørerDIO2

XDI Digitale indgange

Stop (0) / Start (1)DI1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

Forlæns (0) / Baglæns (1)DI2

Acc/Dec-tid sæt 1 (0) / sæt 2 (1)DI3

Valg af konstant hastighed (se side 126)

DI4

DI5

DI6

Safe torqueoff-kredse skal være lukket, for at frekvensom-
formeren kan starte. Se frekvensomformerens hardware-
manual.

XSTO

Tilslutning af sikkerhedsmulighederX12

Tilslutning til betjeningspanelX13

Tilslutning til hukommelsesenhedX205
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Fieldbusstyremakro
Denne applikationsmakro understøttes ikke af den aktuelle firmwareversion.
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Parametre

Oversigt
Kapitlet beskriver styreprogrammets parametre, herunder aktuelle signaler.

6
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Udtryk og forkortelser

DefinitionUdtryk

Parametertype, somer et resultat af frekvensomformerensmåling eller beregning
eller indeholder statusoplysninger. De fleste aktuelle signaler er skrivebeskyttet,
men nogle af dem (især aktuelle typer tællersignaler) kan nulstilles.

Faktisksignal

(I den følgende tabel, der er vist i samme række som parameternavnet) Standard-
værdien af en parameter, når den anvendes i fabriksmakroen. For oplysninger om
andremakrospecifikkeparameterværdier henvises til kapitletApplikationsmakroer.

Def

Bemærk: Visse konfigurationer eller ekstraudstyr kan kræve specifikke standard-
værdier.

Disse er mærket på følgende måde:

(95.20 bx) = Standard ændret eller skrivebeskyttet af parameter 95.20, bit x.

(I den følgende tabel, der er vist i samme række som parameternavnet, eller for
hvert valg)

FbEq
16b / 32b

Skaleringenmellem det heltal, der anvendes i kommunikationen og den værdi, der
vises i panelet, når en 16-bit-værdi vælges til transmission til et eksternt system.
Skaleringen angives for både 16-bit- og 32-bit-værdier.

Værdien er taget fra en anden parameter.Andet

Hvis du vælger “Andet”, vises der en parameterliste, hvor brugeren kan angive kil-
deparameteren.

Bemærk: Kildeparameteren skal være af type real32 (32-bit flydende punkt). Hvis
du vil bruge et 16-bit heltal (for eksempelmodtaget fra en ekstern enhed i datasæt)
som kilde, kan datalagringsparametre 47.01 … 47.08 anvendes.

Værdien tages fra en specifik bit i en anden parameter.Andet [bit]

Hvis du vælger “Andet”, vises der en parameterliste, hvor brugeren kan angive kil-
deparameter og bit.

Enten brugertilpassede betjeningsinstruktioner til frekvensomformeren eller et
faktisk signal.

Parameter

Pr. enhedp.u.

Parameterens værdi.[parameter-
nummer in
skarp paren-
tes]

132 Parametre



Opsummering af parametergruppe
SideIndholdGruppe

136Basissignaler til overvågning af frekvensomformeren.1 Aktuelle værdier

142Værdier for referencer modtaget fra forskellige kilder.3 Inputreferencer

144Oplysninger om de seneste advarsler og fejl.4 Advarsler og fejl

154Forskellige typer driftstimetællere og målinger relateret til vedli-
geholdelse af frekvensomformeren.

5 Diagnostik

156Frekvensomformerens kontrol- og statusord.6 Kontrol- og statusord

172Olysninger om frekvensomformerens hardware, firmware og ap-
plikationsprogram.

7 Systemoplysninger

176Konfiguration af digitale indgange og relæudgange.10 Standard DI, RO

184Konfigurationafdigitalindgange/-udgangeogfrekvensindgange/-
udgange.

11 Standard DIO, FI, FO

191Konfiguration af analoge standardindgange.12 Standard-AI

197Konfiguration af analoge standardudgange.13 Standard-AO

202Konfiguration af I/O-udvidelsesmodul 1.14 I/O udvidelsesmodul 1

229Konfiguration af I/O-udvidelsesmodul 2.15 I/O udvidelsesmodul 2

235Konfiguration af I/O-udvidelsesmodul 3.16 I/O udvidelsesmodul 3

241Valg af kilder og driftstilstande til eksternt og lokalt styrested.19 Drifttilstand

244Start/stop/retningogkørsel/start/jogenable-signalets kildevalg;
positivt/negativt aktiveringssignal til referencens kildevalg.

20 Start/stop/retning

255Start- og stop-tilstande; nødstops-tilstand og kilde for reference-
signal;DC-magnetiseringsindstillinger; valgafautofasningstilstand
.

21 Start/stop-tilstand

266Valg af hastighedsreference; indstillinger afmotorpotentiometer.22 Valg af hastighedsreference

275Indstillinger for hastighedsreference rampe (programmering af
accelerations- og decelerationshastigheder til frekvensomforme-
ren).

23 Hastighedsreference rampe

282Beregning af hastighedsfejl; vinduesstyringens hastighedsfejl;
hastighedsfejl trin.

24Betingedehastighedsreferen-
cer

289Indstillinger for hastighedsregulator.25 Hastighedskontrol

300Indstillinger for momentreferencekæden.26 Momentreference kæde

309Indstillinger til kæde for frekvensreference.28 Kæde for frekvensreference

319Indstillinger til DC-spændingskæde for frekvensreference.29 Spændingsreference kæde

324Driftsgrænser for frekvensomformeren.30 Grænser
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SideIndholdGruppe

335Konfiguration af eksterne hændelser; valg af adfærd for frekven-
somformer efter fejlsituationer.

31 Fejlfunktioner

347Konfiguration af signalovervågningsfunktion 1…3.32 Overvågning

351Konfiguration af vedligeholdelsestimere/-tællere.33 Vedligehold timer og tæller

359Indstillinger for motortermisk beskyttelse såsom konfiguration
af temperaturmåling, belastningskurvedefinitionogstyrekonfigu-
ration for motorventilator.

35 Motortermisk beskyttelse

373Indstillinger for spidsværdi og amplitudelogger.36 Belastningsanalysator

378Indstillinger for brugerbelastningskurve.37 Brugerbelastningskurve

382Parameterværdier for PID-styring.40 PID-reguleringssæt 1

396Et alternativt sæt parameterværdier til processens PID-styring.41 PID-reguleringssæt 2

399Indstillinger for den interne bremsechopper.43 Bremsechopper

402Konfiguration af mekanisk bremsestyring.44 Mekanisk bremsestyring

408Indstillinger for energibesparelsesberegnerne.45 Energieffektivitet

412Indstillinger til hastighedsovervågning; filtrering af faktisk signal;
generelle skaleringsindstillinger.

46 Indstillingerovervågning/ska-
la

417Datahukommelsesparametre, somder kan skrives til og læses fra
ved hjælp af andre parametres kilde- og målindstillinger.

47 Datalagring

420Kommunikationsindstilling for frekvensomformerensbetjenings-
panelport

49 Panelport kommunication

424Konfiguration af fieldbuskommunikation.50 Fieldbusadapter (FBA)

433Fieldbusadapter A konfiguration.51 FBA A indstillinger

435Udvælgelse af data, der skal overføres fra frekvensomformeren
til fieldbusstyringen, via fieldbusadapter A.

52 FBA A data ind

436Udvælgelse af data, der skal overføres fra fieldbusstyringen til
frekvensomformeren, via fieldbusadapter A.

53 FBA A data ud

437Fieldbus-adapter B konfiguration.54 FBA B indstillinger

439Udvælgelse af data, der skal overføres fra frekvensomformeren
til fieldbus-styringen, via fieldbus-adapter B.

55 FBA B data ind

439Udvælgelse af data, der skal overføres fra fieldbusstyringen til
frekvensomformeren gennem fieldbusadapter B.

56 FBA B data ud

440Konfiguration af indbygget fieldbus (EFB)-interface.58 Indbygget fieldbus

449Konfiguration af DDCS-kommunikation.60 DDCS-kommunikation

466Definerer de data, der sendes til DDCS-forbindelsen.61 D2D og DDCS transmit. data

472Mapning af data, der modtages gennem DDCS-forbindelsen.62 D2D og DDCS modtag data
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SideIndholdGruppe

482Konfiguration af motor- og lastfeedback.90 Valg af feedback

493Konfiguration af encoder-interfacemoduler.91 Encodermodul indstillinger

497Indstillinger for encoder 1.92 Encoder 1 konfiguration

504Indstillinger for encoder 2.93 Encoder 2 konfiguration

506Styring af frekvensomformerens forsyningsenhed, som f.eks. DC-
spænding og reaktiv strømreference.

94 LSU-kontrol

510Forskellige hardwarerelaterede indstillinger.95 HW-konfiguration

520Sprogvalg; adgangsniveauer; makrovalg; parameterlagring og -
genoprettelse; genstart af styreenhed; brugerparametersæt; en-
hedsvalg; dataloggerudløsning; parameterberegningschecksum;
brugerlås.

96 System

532Motormodelindstillinger.97 Motorstyring

538Motorværdier, der angives af brugeren, og som anvendes i mo-
tormodellen.

98 Bruger motorparametre

541Motorkonfigurationsindstillinger.99 Motordata

549FSO-xx-indstillinger.200 Sikkerhed

549Indstillinger for distribueret I/O-bus.206 I/O-buskonfiguration

550Indstillinger for distribueret I/O-bus.207 I/O-busservice

550Indstillinger for distribueret I/O-bus.208 I/O-busdiagnose

550Indstillinger for distribueret I/O-bus.209 I/O-bus ventilatoridentifika-
tion
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Parameterliste
Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

Basissignaler til overvågning af frekvensomformeren.Aktuelle værdier1

Alle parametre i dennegruppeer skrivebeskyttet,medmin-
dre andet er angivet.

- / real32Målt eller forventetmotorhastighed afhængigt af, hvilken
type feedback der anvendes (se parameteren 90.41 Valg

Benyttetmotorhastig-
hed

1.1

afmotorfeedback. Der kandefineres en filtertidskonstant
for dette signalmedparameteren 46.11 Filtertidmotorha-
stighed.

- / 100 = 1 o/minMålt eller forventet motorhastighed. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / real32Beregnet motorhastighed i o/min. Der kan defineres en
filtertidskonstant for signalet med parameteren 46.11 Fil-
tertid motorhastighed.

Anslåetmotorhastig-
hed

1.2

- / 100 = 1 o/minBeregnet motorhastighed. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / real32Viser værdien af 1.1 Benyttet motorhastighed i procent af
motorens synkrone hastighed.

Motorhastighed %1.3

- / 100 = 1 procentMålt eller forventet motorhastighed. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.1.

-1000.00 ... 1000.00
procent

- / real32Hastighed for encoder 1 i o/min. Der kan defineres en fil-
tertidskonstant for dette signal med parameteren 46.11
Filtertid motorhastighed.

Encoder 1 filtreret
hastighed

1.4

- / 100 = 1 o/minEncoder 1 hastighed. For 16-bit-skalering henvises til para-
meter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / real32Hastighed for encoder 2 i o/min. Der kan defineres en fil-
tertidskonstant for dette signal med parameteren 46.11
Filtertid motorhastighed.

Encoder 2 filtreret
hastighed

1.5

- / 100 = 1 o/minEncoder 2 hastighed. For 16-bit-skaleringhenvises til para-
meter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / real32Frekvensomformerens beregnede udgangsfrekvens i Hz.
Der kan defineres en filtertidskonstant for dette signal
med parameteren 46.12 Filtertid udgangsfrekvens.

Udgangsfrekvens1.6

- / 100 = 1 HzBeregnet udgangsfrekvens. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.2.

-600.00 ... 600.00 Hz

- / real32Målt (absolut) motorstrøm i A.Motorstrøm1.7

- / 100 = 1 AMotorstrøm. For 16-bit-skalering henvises til parameter
46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32Motorstrøm(frekvensomformerensudgangsstrøm) ipro-
cent af nominel motorstrøm.

Motorstrøm% af
motornom

1.8

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Motorstrøm.0.0 ... 1000.0 procent

- / real32Motormoment i procent af nominelt motormoment. Se
også parameteren 1.30 Nominal momentskala.

Motortormoment1.10

Der kan defineres en filtertidskonstant for dette signal
med parameteren 46.13 Filtertid motormoment.
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Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

- / 10 = 1 procentMotormoment. For 16-bit-skalering henvises til parameter
46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

- / real32Målt DC-mellemkredsspænding.DC-spænding1.11

10 = 1 V / 100 = 1 VDC-mellemkredsspænding.0.00 ... 2000.00 V

- / real32Beregnet motorspænding i V AC.Udgangsspænding1.13

1 = 1 V / 1 = 1 VMotorspænding.0...2000 V

- / real32Frekvensomformerensudgangseffekt. Enheden vælges af
parameter 96.16 Valg af enhed. Der kan defineres en filter-
tidskonstant for dette signal med parameteren 46.14 Fil-
tertid strøm ud.

Udgangseffekt1.14

- / 100 = 1 kWUdgangseffekt. For 16-bit-skaleringhenvises til parameter
46.4.

-32768.00 ... 32767.00
kW

- / real32Viser værdienaf 1.14Udgangseffekt i procent afmotorens
nominelle effekt.

Udg.eff. % af motor
nom

1.15

10 = 1 procent / 100 =
1 procent

Udgangseffekt.-300.00 ... 300.00
procent

- / real32Beregnetmekanisk effekt vedmotorakslen. Enheden væl-
ges af parameter 96.16 Valg af enhed. Der kan defineres
en filtertidskonstant for dette signal med parameteren
46.14 Filtertid strøm ud.

Motorakseleffekt1.17

1 = 1 kW eller hk / 100
= 1 kW eller hk

Motorakseleffekt.-32768.00 ... 32767.00
kW eller hk

- / int16Mængde af energi, som er løbet igennem frekvensomfor-
meren (imod motoren) i hele gigawatt-timer. Minimums-
værdien er nul.

GWh inverter motor-
kørsel

1.18

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhMotorenergi i GWh.0...32767 GWh

- / int16Mængde af energi, som er løbet igennem frekvensomfor-
meren (imodmotoren) i helemegawatt-timer.Når tælleren
vendes, øges 1.18 GWh inverter motorkørsel. Minimums-
værdien er nul.

MWh inverter motor-
kørsel

1.19

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhMotorenergi i MWh.0...1000 MWh

- / real32Mængde af energi, som er løbet igennem frekvensomfor-
meren (imod motoren) i hele kilowatt-timer. Når tælleren
vendes, øges 1.19 MWh inverter motorkørsel. Minimums-
værdien er nul.

kWh inverter motor-
kørsel

1.20

10 = 1 kWh / 1 = 1 kWhMotorenergi i kWh.0...1000 kWh

- / real32Målt U-fase strøm.U-fase strøm1.21

- / 100 = 1 AU-fase strøm. For 16-bit-skalering henvises til parameter
46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32Målt V-fase strøm.V-fase strøm1.22

- / 100 = 1 AV-fase strøm. For 16-bit-skalering henvises til parameter
46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32Målt W-fase strøm.W-fase strøm1.23

- / 100 = 1 AW-fase strøm. For 16-bit-skalering henvises til parameter
46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32Anvendt fluxreference i procent af nominel motorflux.Flux aktuel %1.24
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Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

1 = 1 procent / 1 = 1
procent

Fluxreference.0...200 procent

0.00 NoUnit / real32Frekvensomformerens momentvise cosphi.INUmomentan cosφ1.25

100 = 1 / 100 = 1Cosphi.-1.00 ... 1.00

- / real32Gradafaktuel hastighedsændring. Positive værdier angiver
acceleration, negative værdier angiver deceleration.

Hastighedsændring1.29

Se også parameter 31.32 Overvågning af nødstoprampe,
31.33Overvåg.forsinkelse af nødstoprampe, 31.37 Rampe-
stop overvågning og 31.38 Rampestop overv.fors..

1 = 1 rpm/s / 1 = 1
rpm/s

Grad af hastighedsændring.-15000...15000rpm/s

0.000 Nm eller lb·ft /
uint32

Moment, der svarer til 100 % af motorens nominelle mo-
ment. Enheden vælges af parameter 96.16 Valg af enhed.

Nominalmomentska-
la

1.30

Bemærk:Denne værdi kopieres fra parameter 99.12Nominel
motormoment, hvisdener indtastet. Ellersberegnes værdien
på basis af andre motordata.

1 = 1 Nm eller lb·ft /
1000 = 1 Nm eller lb·ft

Nominelt moment.0.000 ...
4000000.000 Nm el-
ler lb·ft

- / real32Målt temperatur for indkommende køleluft. Enheden (°C
eller °F) vælges af parameter 96.16 Valg af enhed.

Omgivelsestempera-
tur

1.31

1 = 1 ° / 10 = 1 °Køleluftstemperatur.-40.0 ... 200.0 °

- / int16Mængde af energi, som er løbet igennem frekvensomfor-
meren (imodforsyningen) ihelegigawatt-timer.Minimums-
værdien er nul.

GWh inverter regene-
rering

1.32

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhRegenerativ energi i GWh.0...32767 GWh

- / int16Mængde af energi, som er løbet igennem frekvensomfor-
meren (imod forsyningen) i hele megawatt-timer. Når
tælleren vendes, øges 1.32 GWh inverter regenerering.
Minimumsværdien er nul.

MWh inverter regene-
rering

1.33

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhRegenerativ energi i MWh.0...1000 MWh

- / real32Mængde af energi, som er løbet igennem frekvensomfor-
meren (imod forsyningen) i hele kilowatt-timer. Når tæl-
leren vendes, øges 1.33 MWh inverter regenerering. Mini-
mumsværdien er nul.

kWh inverter regene-
rering

1.34

10 = 1 kWh / 1 = 1 kWhRegenerativ energi i kWh.0...1000 kWh

0 GWh / int16Mængdeaf nettoenergi (motorenergi - regenereringsener-
gi), som er gået igennem frekvensomformeren i hele gi-
gawatttimer.

Mot - regen energi
GWh

1.35

Du kan nulstille værdien ved at sætte den til nul. Nulstilling
af nogle af parametrene 1.35 til 1.37 nulstiller alle.

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhEnergibalance i GWh.-32768...32767 GWh

0 MWh / int16Mængdeaf nettoenergi (motorenergi - regenereringsener-
gi), som er gået igennem frekvensomformeren i hele me-
gawatttimer. Når tælleren vendes, øges eller reduceres
1.35 Mot - regen energi GWh.

Mot - regen energi
MWh

1.36

Du kan nulstille værdien ved at sætte den til nul. Nulstilling
af nogle af parametrene 1.35 til 1.37 nulstiller alle.
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1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhEnergibalance i MWh.-1000...1000 MWh

0 kWh / real32Mængde af energi (motorenergi - regenereringsenergi),
somergået igennemfrekvensomformeren i hele kilowatt-
timer.

Mot - regen energi
kWh

1.37

Når tælleren vendes, øges eller reduceres 1.36 Mot - regen
energi MWh.

Du kan nulstille værdien ved at sætte den til nul. Nulstilling
af nogle af parametrene 1.35 til 1.37 nulstiller alle.

10 = 1 kWh / 1 = 1 kWhEnergibalance i kWh.-1000...1000 kWh

- / real32Absolut værdi for 1.1 Benyttet motorhastighed.Abs benyttet motor-
hast.

1.61

- / 100 = 1 o/minMålt eller forventet motorhastighed. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.1.

0.00 ... 30000.00
o/min

- / real32Absolut værdi for 1.3 Motorhastighed %.Abs motorhastighed
%

1.62

10 = 1 procent / 100 =
1 procent

Målt eller forventet motorhastighed.0.00 ... 1000.00 pro-
cent

- / real32Absolut værdi for 1.6 Udgangsfrekvens.Absudgangsfrekvens1.63

- / 100 = 1 HzBeregnet udgangsfrekvens. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.2.

0.00 ... 600.00 Hz

- / real32Absolut værdi for 1.10 Motortormoment.Abs motormoment1.64

- / 10 = 1 procentMotormoment. For 16-bit-skalering henvises til parameter
46.3.

0.0 ... 1600.0 procent

- / real32Absolut værdi for 1.14 Udgangseffekt.Abs udgangseffekt1.65

1 = 1 kW eller hk / 100
= 1 kW eller hk

Udgangseffekt.0.00 ... 32767.00 kW
eller hk

- / real32Absolut værdi for 1.15 Udg.eff. % af motor nom.Abs udg.effekt %
motor nom

1.66

10 = 1 procent / 100 =
1 procent

Udgangseffekt.0.00 ... 300.00 pro-
cent

- / real32Absolut værdi for 1.17 Motorakseleffekt.Absmotorakseleffekt1.68

1 = 1 kW eller hk / 100
= 1 kW eller hk

Motorakseleffekt.0.00 ... 32767.00 kW
eller hk

0.00 procent / real32Målt temperatur for indkommende køleluft.Omgivelsestempera-
tur %

1.70

Et amplitudeområde på 0…100 % svarer til 0…60 °C eller
32…140 °F.

Se også 1.31 Omgivelsestemperatur.

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Køleluftstemperatur.-200.00 ... 200.00
procent

- / real32Anslåetmotorstrøm iA, når en step-up transformer anven-
des. Værdien beregnes ud fra parameter 1.7 ved brug af
step-up transformerforhold (95.40)ogværdierne for sinus-
filter 99.18 samt 99.19.

Step-up motorstrøm1.71

- / 100 = 1 ABeregnet motorstrøm. For 16-bit-skalering henvises til
parameter 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32U-fase rms-strøm.U-fase RMS-strøm1.72
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- / 100 = 1 AU-fase rms-strøm. For 16-bit-skaleringhenvises til parame-
ter 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32V-fase rms-strøm.V-fase RMS-strøm1.73

- / 100 = 1 AV-fase rms-strøm. For 16-bit-skaleringhenvises til parame-
ter 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32W-fase rms-strøm.W-fase RMS-strøm1.74

- / 100 = 1 AW-fase rms-strøm. For 16-bit-skalering henvises til para-
meter 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Netstrøm1.102

Beregnet netstrøm, som går gennem forsyningsenheden.

- / 100 = 1 ABeregnet netstrøm. For 16-bit-skalering henvises til para-
meter 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Aktiv strøm1.104

Beregnetaktiv strøm,somgårgennemforsyningsenheden.

- / 100 = 1 ABeregnet aktiv strøm. For 16-bit-skalering henvises til pa-
rameter 46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Reaktiv strøm1.106

Beregnet reaktiv strøm, somgår gennem forsyningsenhe-
den.

- / 100 = 1 ABeregnet reaktiv strøm. For 16-bit-skalering henvises til
parameter 46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Netfrekvens1.108

Beregnet frekvens for forsyningsnet.

- / 100 =1 HzBeregnet forsyningsfrekvens. For 16-bit-skaleringhenvises
til parameter 46.2.

0.00 ... 100.00 Hz

- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Netspænding1.109

Beregnet spænding for forsyningsnet.

10 = 1 V / 100 = 1 VBeregnet forsyningsspænding.0.00 ... 2000.00 V

- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Net skineffekt1.110

Beregnet skineffekt, somgår gennem forsyningsenheden.

- / 100 = 1 kVABeregnet skineffekt. For 16-bit-skaleringhenvises til para-
meter 46.4.

-30000.00 ...
30000.00 kVA

- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Neteffekt1.112

Beregnet effekt, som går gennem forsyningsenheden.

- / 100 =1 kWBeregnet forsyningseffekt. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.4.

-30000.00 ...
30000.00 kW
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- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Net reaktiv effekt1.114

Beregnet reaktiv effekt, somgår gennem forsyningsenhe-
den.

10 = 1 kVAr / 100 = 1
kVAr

Beregnet reaktiv effekt.-30000.00 ...
30000.00 kVAr

- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU cos φ1.116

Effektfaktor for forsyningsenhed.

100 = 1 / 100 = 1Effektfaktor.-1.00 ... 1.00

- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU nominel effekt1.164

Nominel effekt for forsyningsenhed.

1 = 1 kW / 1 = 1 kWNominel effekt.0...30000 kW
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Værdier for referencer modtaget fra forskellige kilder.Inputreferencer3

Alle parametre i dennegruppeer skrivebeskyttet,medmin-
dre andet er angivet.

0.00 NoUnit / real32Lokal reference, der gives fra betjeningspanelet eller PC-
værktøjet.

Panelreference3.1

10 = 1 / 100 = 1Lokalt betjeningspanel eller PC-værktøj.-100000.00 ...
100000.00

- / real32Ekstern reference, der gives fra betjeningspanelet eller PC-
værktøjet.

Panelreference 23.2

10 = 1 / 100 = 1Ekstern betjeningspanel eller PC-værktøj.-30000.00 ...
30000.00

0.00 NoUnit / real32Reference 1 modtaget via fieldbusadapter A.FB A reference 13.5

Se også kapitlet Fieldbusstyring via en fieldbusadapter.

10 = 1 / 100 = 1Reference 1 fra fieldbus-adapter A.-100000.00 ...
100000.00

0.00 NoUnit / real32Reference 2 modtaget via fieldbusadapter A.FB A reference 23.6

10 = 1 / 100 = 1Reference 2 fra fieldbus-adapter A.-100000.00 ...
100000.00

0.00 NoUnit / real32Reference 1 modtaget gennem fieldbus-adapter B.FB B reference 13.7

10 = 1 / 100 = 1Reference 1 fra fieldbus-adapter B.-100000.00 ...
100000.00

0.00 NoUnit / real32Reference 2 modtaget gennem fieldbus-adapter B.FB B reference 23.8

10 = 1 / 100 = 1Reference 2 fra fieldbus-adapter B.-100000.00 ...
100000.00

- / real32Skaleret reference 1modtaget via den indbyggede fieldbu-
sinterface. Skaleringen defineres af 58.26 EFB ref1 type.

EFB reference 13.9

10 = 1 / 100 = 1Reference 1 modtaget via den indbyggede fieldbus-inter-
face.

-30000.00 ...
30000.00

- / real32Skaleret reference 2modtaget via den indbyggede fieldbu-
sinterface. Skaleringen defineres af 58.27 EFB ref2 type.

EFB reference 23.10

10 = 1 / 100 = 1Reference 2 modtaget via den indbyggede fieldbus-inter-
face.

-30000.00 ...
30000.00

- / real32Reference 1modtaget fradeneksterne (DDCS) styreenhed.DDCS-regulator ref 13.11

Værdien er skaleret i henhold til parameter 60.60 DDCS-
kontroller ref1 type.

Se også afsnittet Interface til ekstern styring.

10 = 1 / 100 = 1Skaleret reference 1 modtaget fra ekstern styreenhed.-30000.00 ...
30000.00

- / real32Reference2modtaget fradeneksterne (DDCS) styreenhed.DDCS-regulator ref 23.12

Værdien er skaleret i henhold til parameter 60.61 DDCS-
kontroller ref2 type.

10 = 1 / 100 = 1Skaleret reference 2 modtaget fra ekstern styreenhed.-30000.00 ...
30000.00
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- / real32Master/follower-reference 1 modtaget fra masteren.
Værdien er skaleret i henhold til parameter 60.10M/F ref1
type.

M/F eller D2D ref13.13

Se også afsnittet Master/follower-funktionalitet.

10 = 1 / 100 = 1Skaleret reference 1 modtaget fra master.-30000.00 ...
30000.00

- / real32Master/follower-reference 2 modtaget fra masteren.
Værdien er skaleret i henhold til parameter 60.11 M/F ref2
type.

M/F eller D2D ref23.14

10 = 1 / 100 = 1Skaleret reference 2 modtaget fra master.-30000.00 ...
30000.00

- / int32Reference 1modtaget via fieldbusadapter A som et 32-bit
heltal.

FBA reference 1 int323.30

- / -Reference 1 fra fieldbus-adapter A.

- / int32Reference 2modtaget via fieldbusadapter A som et 32-bit
heltal.

FBA reference 2 int323.31

- / -Reference 2 fra fieldbus-adapter A.

0 NoUnit / real32Panelreference defineret i appikationsprogrammet.IEC-applik.panel refe-
rence

3.51

1 = 1 / 1 = 1Panelreference i appikationsprogrammet.-100000...100000
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Oplysninger om de seneste advarsler og fejl.Advarsler og fejl4

For forklaringer om individuelle advarsels- og fejlkoder
henvises til kapitlet Fejlsøgning.

Alle parametre i dennegruppeer skrivebeskyttet,medmin-
dre andet er angivet.

0 / uint16Kode for den første aktive fejl (den fejl, der forårsagede
den aktuelle udkobling).

Udkoblingsfejl4.1

1 = 1Første aktive fejl.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den anden aktive fejl.Aktiv fejl 24.2

1 = 1Anden aktive fejl.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den tredje aktive fejl.Aktiv fejl 34.3

1 = 1Tredje aktive fejl.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den fjerde aktive fejl.Aktiv fejl 44.4

1 = 1Fjerde aktive fejl.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den femte aktive fejl.Aktiv fejl 54.5

1 = 1Femte aktive fejl.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den første aktive advarsel.Aktiv advarsel 14.6

1 = 1Første aktive advarsel.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den anden aktive advarsel.Aktiv advarsel 24.7

1 = 1Anden aktive advarsel.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den tredje aktive advarsel.Aktiv advarsel 34.8

1 = 1Tredje aktive advarsel.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den fjerde aktive advarsel.Aktiv advarsel 44.9

1 = 1Fjerde aktive advarsel.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den femte aktive advarsel.Aktiv advarsel 54.10

1 = 1Femte aktive advarsel.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den første gemte (ikke-aktive) fejl.Sidste fejl4.11

1 = 1Første gemte fejl.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den anden gemte (ikke-aktive) fejl.Næstsidste fejl4.12

1 = 1Anden gemte fejl.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den tredje gemte (ikke-aktive) fejl.Tredjesidste fejl4.13

1 = 1Tredje gemte fejl.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den fjerde gemte (ikke-aktive) fejl.Fjerdesidste fejl4.14

1 = 1Fjerde gemte fejl.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den femte gemte (ikke-aktive) fejl.Femtesidste fejl4.15

1 = 1Femte gemte fejl.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den første gemte (ikke-aktive) advarsel.Sidste advarsel4.16
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1 = 1Første gemte advarsel.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den anden gemte (ikke-aktive) advarsel.Næstsidste advarsel4.17

1 = 1Anden gemte advarsel.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den tredje gemte (ikke-aktive) advarsel.Tredjesidsteadvarsel4.18

1 = 1Tredje gemte advarsel.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den fjerde gemte (ikke-aktive) advarsel.Fjerdesidste advarsel4.19

1 = 1Fjerde gemte advarsel.0000…FFFFh

0 / uint16Kode for den femte gemte (ikke-aktive) advarsel.Femtesidsteadvarsel4.20

1 = 1Femte gemte advarsel.0000…FFFFh
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- / uint16ACS800-kompatibelt fejlord 1.Fejlord 14.21

Bittildelingen for dette ord svarer til FEJLORD 1 i ACS800.
Parameter4.120Fejl-/advarselsordkompatibilitetbestem-
mer, ombittildelingen er i henhold til ACS800-standarden
eller ACS800-systemstyreprogrammet.

Hver bit kan angive flere ACS880-hændelser, som anført
nedenfor.

Denne parameter er skrivebeskyttet.
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ACS880hæn-
delser angi-
vet af denne
bit

se Fejlsøg-
ning (si-
de 551).

ACS800 fejlnavnBit

(4.120 =
ACS800 sy-
stemstyrepro-
gram)

(4.120 =
ACS800stan-
dardstyrepro-
gram)

2340KORTSLUT-
NING

KORTSLUT-
NING

0

2310OVERSTRØMOVERSTRØM1

3210DC OVER-
VOLT

DC OVER-
VOLT

2

2381, 4210,
4290, 42F1,
4310, 4380

ACS800
TEMP

ACS800
TEMP

3

2330, 2392,
3181

JORDFEJLJORDFEJL4

4981, 4991,
4992, 4993

MOTORTEMP
M

THERMISTOR5

4982MOTORTEMPMOTORTEMP6

6481, 6487,
64A1, 64A2,
64A3, 64B1,
64E1, 6881,
6882, 6883,
6885

SY-
STEM_FAULT

SY-
STEM_FAULT

7

-UNDERLASTUNDERLAST8

7310OVERFREQOVERFREQ9

9081MPROTSKIFTReserveret10

7582KANAL2
KOMM. TABT

Reserveret11

2340 (XXYY
YY01)

SC (INU1)Reserveret12

2340 (XXYY
YY02)

SC (INU2)Reserveret13

2340 (XXYY
YY03)

SC (INU3)Reserveret14

2340 (XXYY
YY04)

SC (INU4)Reserveret15
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- / uint16ACS800-kompatibelt fejlord 2.Fejlord 24.22

Bittildelingen for dette ord svarer til FEJLORD 2 i ACS800.
Parameter4.120Fejl-/advarselsordkompatibilitetbestem-
mer, ombittildelingen er i henhold til ACS800-standarden
eller ACS800-systemstyreprogrammet.

Hver bit kan angive flere ACS880-hændelser, som anført
nedenfor.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

ACS880hæn-
delser angi-
vet af denne
bit

(se Fejlsøg-
ning (si-
de 551))

ACS800 fejlnavn

Bit

(4.120 =
ACS800 sy-
stemstyrepro-
gram)

(4.120 =
ACS800stan-
dardstyrepro-
gram)

3130SUPPLYPHA-
SE

SUPPLYPHA-
SE

0

-MOTORDATA
MANGLER

NO MOT DA-
TA

1

3220DC UNDER-
VOLT

DC UNDER-
VOLT

2

4000KABEL TEMPReserveret3

AFEBRUNDISABLERUN ENABLE4

7301, 7380,
7381, 73A0,
73A1

ENCODER
ERR

ENCODER
ERR

5

7080, 7082IO COMM
ERR

I/O COMM6

-CTRL B TEMPCTRL B TEMP7

9082KANVÆLGESEXTERNAL
FLT

8

-OVER
SWFREQ

OVER
SWFREQ

9

80A0AI<MINFUNCAI < MIN
FUNC

10

5681, 5682,
5690, 5691,
5692, 5693,
5694, 5695

PPCC LINKPPCC LINK11

6681, 7510,
7520, 7581

COMMMO-
DULE

COMMMO-
DULE

12

7081PANELFEJLPANELFEJL13

7121MOTOR BLO-
KER

MOTOR BLO-
KER

14

3381MOTOR PHA-
SE

MOTOR PHA-
SE

15
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0000h / uint16(Kun synlig med en BCU-styreenhed)Moduler i fejltilstand4.25

Angiver de parallelforbundnemoduler, der er i fejltilstand.

Bit i dette ord slettes, når alle fejl er blevet nulstillet.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Modul 1 i fejltilstandModul 1b0

1 = Modul 2 i fejltilstandModul 2b1

1 = Modul 3 i fejltilstand.Modul 3b2

1 = Modul 4 i fejltilstand.Modul 4b3

1 = Modul 5 i fejltilstand.Modul 5b4

1 = Modul 6 i fejltilstand.Modul 6b5

1 = Modul 7 i fejltilstand.Modul 7b6

1 = Modul 8 i fejltilstand.Modul 8b7

1 = Modul 9 i fejltilstand.Modul 9b8

1 = Modul 10 i fejltilstand.Modul 10b9

1 = Modul 11 i fejltilstand.Modul 11b10

1 = Modul 12 i fejltilstand.Modul 12b11

Reservedb12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16ACS800-kompatibelt advarselsord (alarm) 1.Advarselsord 14.31

Bittildelingen fordetteordsvarer til ALARMORD1 iACS800.
Parameter4.120Fejl-/advarselsordkompatibilitetbestem-
mer, om tildelingen er i henhold til ACS800-standarden
eller ACS800-systemstyreprogrammet.

Hver parameter kan angive flere ACS880-advarsler, som
anført nedenfor.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

ACS880hæn-
delser angi-
vet af denne
bit

(se Fejlsøg-
ning (si-
de 551))

ACS800 alarmnavn

Bit

(4.120 =
ACS800 sy-
stemstyrepro-
gram)

(4.120 =
ACS800stan-
dardstyrepro-
gram)

A5A0START INHI-
BIT

START INHI-
BIT

0

AFE1, AFE2EM STOPReserveret1

A491, A497,
A498, A499

MOTORTEMP
M

THERMISTOR2

A492MOTORTEMPMOTORTEMP3

A2BA, A4A9,
A4B0, A4B1,
A4F6

ACS800
TEMP

ACS800
TEMP

4

A797, A7B0,
A7B1, A7E1

ENCODER
ERR

ENCODER
ERR

5

A490, A5EA,
A782, A8A0

T MEAS CIRCT MEAS ALM6

-DIGITAL IOReserveret7

-ANALOG IOReserveret8

-EXT DIGITAL
IO

Reserveret9

A6E5, A7AA,
A7AB

EXT ANALOG
IO

Reserveret10

A7CB, AF80KANAL2
KOMM. TABT

Reserveret11

A981MPROTSKIFTCOMMMO-
DULE

12

-EM STOP
DEC

Reserveret13

A2B3JORDFEJLJORDFEJL14

A983SIKKERHEDS-
SWITCH

Reserveret15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

150 Parametre



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

- / uint16ACS800-kompatibelt advarselsord (alarm) 2.Advarselsord 24.32

Bittildelingen fordetteordsvarer til ALARMORD2 iACS800.
Parameter4.120Fejl-/advarselsordkompatibilitetbestem-
mer, ombittildelingen er i henhold til ACS800-standarden
eller ACS800-systemstyreprogrammet.

Hver parameter kan angive flere ACS880-advarsler, som
anført nedenfor.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

ACS880hæn-
delser angi-
vet af denne
bit

(se Fejlsøg-
ning (si-
de 551))

ACS800 alarmnavn

Bit

(4.120 =
ACS800 sy-
stemstyrepro-
gram)

(4.120 =
ACS800stan-
dardstyrepro-
gram)

A781MOTORVENTI-
LATOR

Reserveret0

-UNDERLASTUNDERLAST1

-INV OVER-
LAST

Reserveret2

A480KABEL TEMPReserveret3

-ENCODER
A<>B

ENCODER4

A984VENT OVER-
TEMP

Reserveret5

-ReserveretReserveret6

-POWFAIL FI-
LE

POWFAIL FI-
LE

7

-POWDOWN
FILE

ALM (OS_17)8

A780MOTOR BLO-
KER

MOTOR BLO-
KER

9

A8A0AI<MINFUNCAI < MIN
FUNC

10

A6D1, A6D2,
A7C1, A7C2,
A7CA, A7CE

COMMMO-
DULE

Reserveret11

-BATT FAILU-
RE

Reserveret12

A7EEPANELFEJLPANELFEJL13

A3A2DC UNDER-
VOLT

Reserveret14

-GENSTARTETReserveret15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Brugerdefineret hændelsesord.Detteord indsamler status
for de hændelser (advarsler, fejl eller rene hændelser), der
er valgt af parameter 4.41…4.72.

Hændelsesord 14.40

For hver hændelse kander angives en hjælpekode til filtre-
ring.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Hændelse valgt af parameter 4.41 Hændelsesord 1 bit
0 kode (og 4.42 Hændel.ord 1 bit 0 auxkode) er aktiv.

Bruger bit 0b0

1 = Hændelse valgt af parameter 4.43 Hændelsesord 1 bit
1 kode (og 4.44 Hændel.ord 1 bit 1 auxkode) er aktiv.

Bruger bit 1b1

1 = Hændelse valgt af parameter 4.71 (og 4.72) er aktiv.Bruger bit 15b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 / uint16Vælgerdenheksadecimale kode for enhændelse (advarsel,
fejl eller ren hændelse), hvis status vises som bit 0 af 4.40
Hændelsesord 1.

Hændelsesord 1 bit 0
kode

4.41

1 = 1Kode for hændelse.0000…FFFFh

0000 0000h / uint32Angiver en hjælpekode for den hændelse, der blev valgt af
den forrige parameter. Den valgte hændelse angives kun
vedhjælp af hændelsesordet, hvis dens hjælpekode svarer
til værdien af denne parameter.

Hændel.ord 1 bit 0
auxkode

4.42

Med en værdi på 0000 0000h vil hændelsesordet angive
hændelsen uanset hjælpekoden.

1 = 1Kode for advarsel, fejl eller virkelig hændelse.0000 0000h…FFFF
FFFFh

0000h / uint16Vælgerdenheksadecimale kode for enhændelse (advarsel,
fejl eller ren hændelse), hvis status vises som bit 1 af 4.40
Hændelsesord 1.

Hændelsesord 1 bit 1
kode

4.43

1 = 1Kode for hændelse.0000…FFFFh

0000 0000h / uint32Angiver en hjælpekode for den hændelse, der blev valgt af
den forrige parameter. Den valgte hændelse angives kun
vedhjælp af hændelsesordet, hvis dens hjælpekode svarer
til værdien af denne parameter.

Hændel.ord 1 bit 1
auxkode

4.44

Med en værdi på 0000 0000h vil hændelsesordet angive
hændelsen uanset hjælpekoden.

1 = 1Kode for advarsel, fejl eller virkelig hændelse.0000 0000h…FFFF
FFFFh

............

0000h / uint16Vælgerdenheksadecimale kode for enhændelse (advarsel,
fejl eller ren hændelse), hvis status vises sombit 15 af 4.40
Hændelsesord 1.

Hændelsesord 1 bit
15 kode

4.71

Hændelseskoderne er anført i kapitlet Fejlsøgning.

1 = 1Kode for hændelse.0000…FFFFh
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0000 0000h / uint32Angiver en hjælpekode for den hændelse, der blev valgt af
den forrige parameter. Den valgte hændelse angives kun
vedhjælp af hændelsesordet, hvis dens hjælpekode svarer
til værdien af denne parameter.

Hændel.ord 1 bit 15
auxkode

4.72

Med en værdi på 0000 0000h vil hændelsesordet angive
hændelsen uanset hjælpekoden.

1 = 1Kode for advarsel, fejl eller virkelig hændelse.0000 0000h…FFFF
FFFFh

ACS800standardstyre-
program / uint16

Vælger, om bittildelingen for parameter 4.21…4.32 svarer
tilACS800-standardstyreprogrammetellerACS800-system-
styreprogrammet.

Fejl-/advarselsord
kompatibilitet

4.120

0Bittildelingen for parameter 4.21…4.32 svarer til ACS800-
standardstyreprogrammet som følger.

ACS800standardsty-
reprogram

• 4.21: 3.05 FEJLORD 1
• 4.22: 3.06 FEJLORD 2
• 4.31: 03.08 ALARMORD 1
• 4.32: 03.09 ALARMORD 2

1Bittildelingen for parameter 4.21…4.32 svarer til ACS800-
systemstyreprogrammet som følger.

ACS800systemstyre-
program

• 4.21: 9.01 FEJLORD 1
• 4.22: 9.02 FEJLORD 2
• 4.31: 9.04 ALARMORD 1
• 4.32: 9.04 ALARMORD 2
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Forskellige typer driftstimetællere og målinger relateret
til vedligeholdelse af frekvensomformeren.

Diagnostik5

Alle parametre i dennegruppeer skrivebeskyttet,medmin-
dre andet er angivet.

0 d / uint16Tidstæller. Tælleren kører, når frekvensomformeren er til-
sluttet netspænding.

Tidstæller5.1

1 = 1 d / 1 = 1 dTidstæller.0...65535 d

0 d / uint16Motors tæller for kørselstid. Timetæller kører, når inverte-
ren arbejder.

Tæller for kørselstid5.2

1 = 1 d / 1 = 1 dMotors tæller for kørselstid.0...65535 d

0 d / uint16Driftstimer for frekvensomformerens køleventilator. Kan
nulstilles fra betjeningspanelet ved at holde Nulstil nede i
over tre sekunder.

Tidstæller for ventila-
tor

5.4

1 = 1 d / 1 = 1 dKøleventilators tæller for kørselstid.0...65535 d

- / uint32500mikrosekunders trin udført siden den sidste genstart
af styreenheden.

Tid fra tilkobling5.9

1 = 1 / 1 = 1500 mikrosekunders trin siden sidste genstart.0...4294967295

- / real32Viser den aktuelle temperatur på styrekortets overflade.Styrekortetstempera-
tur

5.10

1 = 1 ° / 1 = 1 °Korttemperatur i grader celsius..-50...150 °

- / real32Beregnet frekvensomformertemperatur i procent af fejl-
grænsen. Den aktuelle trip-temperatur varierer i henhold
til typen af frekvensomformer.

Omformertempera-
tur

5.11

0.0 % = 0 °C (32 °F)

Ca. 94 % = Advarselsgrænse

100,0 % = Fejlgrænse

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Frekvensomformertemperatur i procent.-40.0 ... 160.0procent

- / uint16Diagnose ord 3.Diagnose ord 35.22

Reservedb0…10

1 = Frekvensomformerventilator roterer over tomgangs-
hastighed

Ventilatorkommandob11

1 = Servicetæller for frekvensomformerventilator har nået
sin grænse

Servicetæller ventila-
tor

b12

Reservedb13…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 procent / real32Viser denprimære køleventilators alder somenprocentdel
af densberegnede levetid. Estimatet er baseret pådriften,

Servicetæller hoved-
vent.

5.41

driftsmiljøet og andre driftsparametre for ventilatoren.
Når tællerennår 100%,genereres enadvarsel (A8C0Servi-
cetæller for ventilator) .

Kan nulstilles fra betjeningspanelet ved at holde Nulstil
nede i over tre sekunder.

1 = 1 procent / 1 = 1
procent

Alder for primær køleventilator.0...150 procent
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0 procent / real32Viser hjælpekøleventilatorens alder som en procentdel af
dens beregnede levetid. Estimatet er baseret på driften,
driftsmiljøet og andre driftsparametre for ventilatoren.
Når tællerennår 100%,genereres enadvarsel (A8C0Servi-
cetæller for ventilator) .

Servicetæller hjælpe-
vent.

5.42

Kan nulstilles fra betjeningspanelet ved at holde Nulstil
nede i over tre sekunder.

1 = 1 procent / 1 = 1
procent

Alder for hjælpekøleventilator.0...150 procent

- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Linjekonvertertempe-
ratur

5.111

Beregnet forsyningstemperatur i procent af fejlgrænsen.

0.0 % = 0 °C (32 °F)

Ca. 94 % = Advarselsgrænse

100,0 % = Fejlgrænse

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Forsyningsenhedens temperatur i procent.-40.0 ... 160.0procent

- / uint32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

MCB-lukketæller5.121

Tæller lukningerneaf forsyningsenhedenshovedmaksima-
lafbryder.

1 = 1 / 1 = 1Antal lukninger af hovedmaksimalafbryder.0...4294967295
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Frekvensomformerens kontrol- og statusord.Kontrol- ogstatusord6

- / uint16Frekvensomformerenshovedkontrolord.Denneparameter
viser de styresignaler, der modtages fra de valgte kilder

Hovedkontrolord6.1

(såsom digitale indgange, fieldbus-interfaces og applika-
tionsprogrammet).

Ordets bittildelinger er sombeskrevet på side 631. Det re-
laterede statusord og statusdiagram er præsenteret på
henholdsvis side 633 og 634.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.
• Bits 12…15 kan bruges til at holde traditionelle kontrol-

data og som en signalkilde af enhver vælgerparameter
med binær kilde. Bit 10 skal være aktiv, for at bit 12…15
kan opdatere.

• Når fieldbus-styring bruges, er denne parameterværdi
ikke nøjagtigden sammesomkontrolordets værdi, som
frekvensomformeren modtager fra PLC. Se parameter
50.12 FBA A aktiver debug.

- / uint16Frekvensomformerens kontrolord modtaget fra applika-
tionsprogrammet (hvis der er et). Bittildelingerne er be-
skrevet på side 631.

Applikationskontrol-
ord

6.2

Denne parameter er skrivebeskyttet.

0 / uint32Viser det uændrede kontrolord, der modtages fra PLC'en
via fieldbus-adapter A, når der er valgt en transparent

FBA A transparent
kontrolord

6.3

kommunikationsprofil, f.eks. af parametergruppen 51 FBA
A indstillinger. Se afsnittet Kontrolord og statusord (si-
de 628).

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1Kontrolordet modtaget gennem fieldbus-adapter A.00000000…FFFFFFF-
Fh

0 / uint32Viser det uændrede kontrolord, der modtages fra PLC'en
via fieldbus-adapter B, når der er valgt en transparent

FBA B transparent
kontrolord

6.4

kommunikationsprofil, f.eks. af parametergruppen54FBA
B indstillinger. Se afsnittet Kontrolord og statusord (si-
de 628).

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1Kontrolord modtaget via fildbusadapter B.00000000…FFFFFFF-
Fh

0 / uint32Viser det uændrede kontrolord, der modtages fra PLC'en
via det indbyggede fieldbus-interface, når der er valgt en

EFB transparent kon-
trolord

6.5

transparent kommunikationsprofil, f.eks. af parameter-
gruppen58.25Kontrolprofil. Se afsnittetDen transparente
profil (side 617).

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1Kontrolordmodtaget gennemden indbyggede fieldbus-in-
terface.

00000000…FFFFFFF-
Fh
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- / uint16Frekvensomformerens hovedstatusord.Hovedstatusord6.11

Bittildelingerne er beskrevet på side 633. Det relaterede
kontrolord og statusdiagram er præsenteret på side 631
og 634.

Bemærk: Når fieldbus-styring bruges, er denne parameter-
værdi ikke nøjagtig den samme som statusordets værdi,
som frekvensomformeren sender til PLC. Separameter 50.12
FBA A aktiver debug.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / uint16Frekvensomformerens statusord 1.Frekv.omf. statusord
1

6.16

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Signalerne for Start frigiv (se par 20.12) ogAktiver start
(20.19) findes begge, og Safe torque off er ikke aktiveret.

Aktiveretb0

Bemærk:
• I I/O- eller lokalstyring vil sletningafdennebit få frekven-

somformeren til at aktivere tilstandenSWITCH-ON INHI-
BITED. For yderligere information henvises til 633.

• Denne bit påvirkes ikke af fejl.

1 = Start blokeret. Se parameter 6.18 og 6.25 for kilden til
blokeringssignalet.

Spærretb1

1 = DC-kreds er opladt. Hvis den findes, er DC-kontakten
lukket, og opladningskontakten er åben.

DC-opladetb2

0 =Opladning er ikke færdig. Hvis inverterenheden ikke er
udstyretmedenDC-kontakt (ekstraudstyr +F286), skal du
kontrollere indstillingerne for 95.9.

1 =Frekvensomformerener klar til atmodtageenstartkom-
mando

Klar til startb3

1 = Frekvensomformeren er klar til at følge referencenFølger referenceb4

1 = Frekvensomformeren er startetStartetb5

1 = Frekvensomformeren modulerer (udgangstrinnet sty-
res)

Modulererb6

1 = Enhver driftsgrænse (hastighed,moment osv.) er aktivBegrænserb7

1 = Frekvensomformeren er i lokalstyringLokalstyringb8

1 = Frekvensomformeren er i netværksstyring. Se Udtryk
og forkortelser (side 18).

Netværksstyringb9

1 = Styrested EXT1 aktivExt1 aktivb10

1 = Styrested EXT2 aktivtExt2 aktivb11

Reservedb12

1 = StartanmodningStartanmodningb13

Bemærk: På udstedelsestiden vil en startanmodning fra be-
tjeningspanelet ikke aktivere denne bit, hvis der findes en
tilstand, som forhindrer starten (se bit 1).

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Frekvensomformerens statusord 2.Frekv.omf. statusord
2

6.17

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Motoridentifikationskørsel er udførtID-kørsel udførtb0

1 = Motoren er magnetiseretMagnetiseretb1

1 = Momentstyringstilstand aktivMomentstyringb2

1 = Hastighedsstyringstilstand aktivHastighedsstyringb3

ReserveretNetstyringb4

1 = En "sikker" reference anvendes af funktioner såsom
parameter 49.5 og 50.2.

Sikkerhedsref. aktivb5

1 = En reference for "sidste hastighed" anvendes af funk-
tioner såsom parameter 49.5 og 50.2.

Seneste aktive hast.b6

1 = Referencesignal tabtReferencetabb7

1 = Nødstop mislykkedes (se parameter 31.32 og 31.33).Nødstopmislykkedesb8

1 = Joggingaktiveringssignalet er aktivtJogging aktiveretb9

1 = Aktuel hastighed, frekvens eller moment overstiger
grænse (defineret af parameter 46.31…46.33). Gyldig i
begge omløbsretninger.

Over grænseb10

1=Etnødstopkommandosignal er aktivt, eller frekvensom-
formeren stopper efter modtagelse af stopkommando.

Nødstop aktiveretb11

1 = Reduceret drift aktiv (se afsnit Reduceret driftsfunk-
tion (side 103)).

Reduceret driftb12

Reservedb13

1 = Nødstop mislykkedes (se parameter 31.37 og 31.38)Stop mislykkedesb14

Reservedb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Statusord for startblokering. Dette ord angiver kilden til
den blokeringsbetingelse, der forhindrer frekvensomfor-
meren i at starte.

Startblokering statu-
sord

6.18

Når denne betingelse er fjernet, skal startkommandoen
gentages. Se de bit-specifikke bemærkninger.

Se også parameter 6.25 Frk.omf.blokering statusord 2, og
6.16 Frekv.omf. statusord 1, bit 1.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

Bemærk:
• Hvis bit 1 for 6.16 Frekv.omf. statusord 1 stadig er

indstillet efter blokeringsbetingelsen er fjernet, og ni-
veauudløsninger valgt fordet aktive, eksterne styrested,
kræves der et nyt startsignal for stigende flange. Se
parameters 20.2, 20.7 og 20.19.

• Hvis bit 1 for 6.16 Frekv.omf. statusord 1 stadig er
indstillet efter at blokeringsbetingelsen er fjernet, kræ-
ves der et nyt startsignal for stigende flange.

• Informativ bit. Blokeringsbetingelsen behøver ikke at
blive fjernet af brugeren.
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1 = DC-spænding mangler, eller frekvensomformeren er
ikke korrekt parametriseret. Kontroller parametrene i
gruppe 95 og 99.

Ikke klar til kørselb0

1 = Styrested er ændretCtrl-placeringændretb1

1 = Styreprogrammet holder sig i blokeret tilstandSSW-blokeringb2

1 = En fejl er aktiv.Nulstil fejlb3

1 = Startaktiveringssignalet manglerAktiver mistet startb4

1 = Start frigiv-signal manglerAktiver mistet kørselb5

1=Drift forhindres af FSO-xx-sikkerhedsfunktionsmoduletFSO-blokeringb6

1 = Safe torque off aktivSTOb7

1 = Strømkalibreringsrutinen er gennemførtAktuelle kalibrering
afsluttet

b8

1 = Motoridentifikationskørsel er gennemførtID-kørsel afsluttetb9

1 = Kalibreringsrutine er gennemførtAutofasen er afslut-
tet

b10

1 = Nødstopsignal (off1-tilstand)Off1b11

1 = Nødstopsignal (off2-tilstand)Em Off2b12

1 = Nødstopsignal (off3-tilstand)Em Off3b13

1 = Autoreset-funktionen blokerer for driftAutoreset blokeringb14

1 = Signalet for joggingaktivering blokerer for driftenJogging aktiveretb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Statusord til hastighedsstyring.Statusord til hastig-
hedsstyring

6.19

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Frekvensomformeren kører ved nulhastighed, dvs. den
absolutte værdi for par. 90.1 Motorhastighed til styring
har holdt sig under 21.6 Nulgrænse hastighed i mere end
21.7 Forsinkelse for nulhastighed.

Nulhastighedb0

Bemærk:
• Denne bit opdateres ikke, når mekanisk bremsekontrol

er aktiveret af 44.6, og frekvensomformerenmodulerer.
• Mens frekvensomformeren kører fremad under et ram-

pestop, løber forsinkelsestælleren, når [90.1] < [21.6].
Fra omvendt retning kører forsinkelsestælleren, når 90.1
> -[21.6].

1 = Frekvensomformeren kører forlæns over grænsen for
nulhastighed, dvs. [90.1] > +[21.6].

Forlænsb1

1 = Frekvensomformeren kører baglæns over grænsen for
nulhastighed, dvs. [90.1] < -[21.6].

Baglænsb2

1 = Vinduesstyring af hastighedsfejl aktiv (se par. 24.41)Uden for vindueb3

1 = Beregnet hastighedsfeedback anvendt imotorstyring,
dvs. beregnet hastighed vælgesmedpar. 90.41 eller 90.46,
eller den valgte encoder er i fejltilstand (par. 90.45)

Intern hastighedsfe-
edback

b4

0 = Encoder 1 eller 2 bruges til hastighedsfeedback
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1 = Encoder 1 anvendt til hastighedsfeedback i motorsty-
ring

Encoder 1 feedbackb5

0 = Encoder 1 i fejltilstand eller er ikke valgt som kilde til
hastighedsfeedback

(se par. 90.41 og 90.46)

1 = Encoder 2 anvendt til hastighedsfeedback i motorsty-
ring

Encoder 2 feedbackb6

0 = Encoder 2 i fejltilstand eller er ikke valgt som kilde til
hastighedsfeedback

(se par. 90.41 og 90.46)

1 = En konstant hastighed eller frekvens er blevet valgt, se
par. 6.20.

Konstant hast.an-
mod.

b7

1=Minimumsgrænse forhastighedskorrektion (i enhastig-
hedsstyret follower) er nået, (se par. 23.39…23.41).

MF-hast.korr. minb8

1 = Maksimumgrænse for hastighedskorrektion (i en ha-
stighedsstyret follower) er nået (se par. 23.39…23.41).

MF-hast.korr. miks.b9

Reservedb10…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Statusord til konstanthastighed/frekvens. Angiver, hvilken
konstant hastighed eller frekvens er aktiv (hvis der er no-
gen). Se også parameter 6.19 Statusord til hastighedssty-
ring, bit 7, og afsnittet Konstante hastigheder/frekvenser.

Statusord til kon-
stant hastighed

6.20

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Konstant hastighed eller frekvens 1 valgtKonstant hastighed
1

b0

1 = Konstant hastighed eller frekvens 2 valgtKonstant hastighed
2

b1

1 = Konstant hastighed eller frekvens 3 valgtKonstant hastighed
3

b2

1 = Konstant hastighed eller frekvens 4 valgtKonstant hastighed
4

b3

1 = Konstant hastighed eller frekvens 5 valgtKonstant hastighed
5

b4

1 = Konstant hastighed eller frekvens 6 valgtKonstant hastighed
6

b5

1 = Konstant hastighed eller frekvens 7 valgtKonstant hastighed
7

b6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Frekvensomformerens statusord 3.Frekv.omf. statusord
3

6.21

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = DC-hold er aktiv (se par. 21.8)DC hold aktivb0

1 = Eftermagnetisering er aktiv (se par. 21.8)Post-magnet. aktivb1

1 = Motorforopvarmning er aktiv (se par. 21.14)Motor foropvarmn.
aktiv

b2
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ReserveretJævn start aktivb3

1 = Rotorposition er bestemt (autosynkronisering er ikke
nødvendig). Se afsnittet Autofasning (side 63).

Kendt rotorpositionb4

Bremsechopper aktiv. Se afsnittet Bremsechopper (si-
de 82).

Bremsechopperaktivb5

Beregningmotortem-
peratur aktiv

b6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Frk.omf.blokering statusord 2. Dette ord angiver kilden til
den blokeringsbetingelse, der forhindrer frekvensomfor-
meren i at starte. Når denne betingelse er fjernet, skal
startkommandoengentages. Sedebit-specifikkebemærk-
ninger.

Frk.omf.blokering
statusord 2

6.25

Se også parameter 6.18 Startblokering statusord, og 6.16
Frekv.omf. statusord 1, bit 1.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

Bemærk:
• Hvis bit 1 for 6.16 Frekv.omf. statusord 1 stadig er

indstillet efter blokeringsbetingelsen er fjernet, og ni-
veauudløsninger valgt fordet aktive, eksterne styrested,
kræves der et nyt startsignal for stigende flange. Se
parameter 20.2, 20.7 og 20.19.

• Hvis bit 1 for 6.16 Frekv.omf. statusord 1 stadig er
indstillet efter at blokeringsbetingelsen er fjernet, kræ-
ves der et nyt startsignal for stigende flange.

1 = En follower forhindrer masteren i at starte.Follower-frekvensom-
former

b0

1=Applikationsprogrammet forhindrer frekvensomforme-
ren i at starte.

Applikationb1

Reservedb2

1 = Encoderfeedbackkonfigurationen forhindrer frekven-
somformeren i at starte.

Encoderfeedbackb3

1 =Enparametreringskonflikt for referencekilde forhindrer
frekvensomformeren i at starte. Se advarsel A6DAParame-
trering af referencekilde.

Ref.kilde parametre-
ring

b4

Reservedb5…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Over grænse / uint32Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 10 for
6.11 Hovedstatusord.

Bruger bit 10 valgt6.29

00Falsk

11Sand

2Bit 10 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Over grænse

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ekst. kontr.lok /uint32Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 11 for
6.11 Hovedstatusord.

Bruger bit 0 valgt6.30
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00Falsk

11Sand

2Bit 11 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).Ekst. kontr.lok

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Eks kørsel aktiveret /
uint32

Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 12 for
6.11 Hovedstatusord.

Bruger bit 1 valgt6.31

00Falsk

11Sand

2Inverteret bit 5 af 6.18 Startblokering statusord (side 158).Eks kørsel aktiveret

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Falsk / uint32Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 13 for
6.11 Hovedstatusord.

Bruger bit 2 valgt6.32

00Falsk

11Sand

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Falsk / uint32Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 14 for
6.11 Hovedstatusord.

Bruger bit 3 valgt6.33

00Falsk

11Sand

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0000h / uint16(Kun synlig, når forsyningsenheden aktiveres med 95.20)LSU-statusord6.36

Viser status for forsyningsenheden.

Se også afsnittet Styring af en forsyningsenhed (LSU) (si-
de 44).

Parametergruppe 60 DDCS-kommunikation. Denne para-
meter er skrivebeskyttet.

1 = Klar til at slå TILKlar tilb0

1 = Klar til drift, DC-mellemkreds opladetKlar til kørselb1

1 = Drift aktiveretKlar refb2

1 = En fejl er aktiv.Udkobletb3

ReserveretIkke i brugb4

ReserveretIkke i brugb5

ReserveretIkke i brugb6

1 = Advarsel er aktivAlarmb7

1 = Forsyningsenheden modulererModulererb8

1 = Fjernstyring (EXT1 eller EXT2)Fjernb9

0 = Lokalstyring

1 = Forsyningsspænding på netværk OKNet er OKb10

Kan vælges i forsyningsstyreprogrammetIkke i brugb11

Kan vælges i forsyningsstyreprogrammetIkke i brugb12
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No.

Kan vælges i forsyningsstyreprogrammetLader eller klar til
kørsel

b13

1 = Opladningskredsløb aktiveretLaderb14

0 = Opladningskredsløb deaktiveret

Kan vælges i forsyningsstyreprogrammetIkke i brugb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0000h / uint16(Kun synlig, når forsyningsenheden aktiveres med 95.20)Intern tilstandmaski-
ne LSU CW

6.39

Viser det kontrolord, der sendes til forsyningsenheden fra
INU-LSU-tilstandsmaskine (inverterenhed/forsyningsen-
hed).

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Start opladningTIL/FRAb0

0 = Åbn hovedkontaktor (sluk for strømmen)

0 = Nødstop (Off2)FRA 2b1

0 = Nødstop (Off3)FRA 3b2

1 = Start moduleringSTARTb3

0 = Stop modulering

ReserveretIkke i brugb4

ReserveretIkke i brugb5

ReserveretIkke i brugb6

0→1=Nulstil en aktiv fejl. Der krævesenny startkommando
efter nulstilling.

NULSTILb7

ReserveretIkke i brugb8

ReserveretIkke i brugb9

ReserveretIkke i brugb10

ReserveretIkke i brugb11

Se parameter 6.40 LSU CW bruger bit 0 valg.BRUGER BIT 0b12

Se parameter 6.41 LSU CW bruger bit 1 valg.BRUGER BIT 1b13

Se parameter 6.42 LSU CW bruger bit 2 valg.BRUGER BIT 2b14

Se parameter 6.43 LSU CW bruger bit 3 valg.BRUGER BIT 3b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

MCW bruger bit 0 /
uint32

(Kun synlig, når forsyningsenheden aktiveres med 95.20)

Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 12 af
6.39 Intern tilstandmaskineLSUCWtil forsyningsenheden.

LSU CW bruger bit 0
valg

6.40

00FALSK

11SANDT

2Bit 12 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 0

3Bit 13 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 1

4Bit 14 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 2
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5Bit 15 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 3

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

MCW bruger bit 1 /
uint32

(Kun synlig, når forsyningsenheden aktiveres med 95.20)

Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 13 af
6.39 Intern tilstandmaskineLSUCWtil forsyningsenheden.

LSU CW bruger bit 1
valg

6.41

00FALSK

11SANDT

2Bit 12 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 0

3Bit 13 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 1

4Bit 14 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 2

5Bit 15 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 3

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

MCW bruger bit 2 /
uint32

(Kun synlig, når forsyningsenheden aktiveres med 95.20)

Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 14 af
6.39 Intern tilstandmaskineLSUCWtil forsyningsenheden.

LSU CW bruger bit 2
valg

6.42

00FALSK

11SANDT

2Bit 12 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 0

3Bit 13 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 1

4Bit 14 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 2

5Bit 15 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 3

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

MCW bruger bit 3 /
uint32

(Kun synlig, når forsyningsenheden aktiveres med 95.20)

Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 15 af
6.39 Intern tilstandmaskineLSUCWtil forsyningsenheden.

LSU CW bruger bit 3
valg

6.43

00FALSK

11SANDT

2Bit 12 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 0

3Bit 13 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 1

4Bit 14 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 2

5Bit 15 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 3

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

MCW bruger bit 0 /
uint32

Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 12 af
follower-kontrolordet til follower-frekvensomformere. (Bit
0…11 af follower-kontrolordet tages fra 6.1Hovedkontrol-
ord.)

Follower CW bruger
bit 0 valg

6.45

Se også afsnittet Master/follower-funktionalitet.

00FALSK

11SANDT

2Bit 12 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 0

3Bit 13 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 1
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4Bit 14 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 2

5Bit 15 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 3

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

MCW bruger bit 1 /
uint32

Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 13 af
follower-kontrolordet til follower-frekvensomformere. (Bit
0…11 af follower-kontrolordet tages fra 6.1Hovedkontrol-
ord.)

Follower CW bruger
bit 1 valg

6.46

00FALSK

11SANDT

2Bit 12 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 0

3Bit 13 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 1

4Bit 14 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 2

5Bit 15 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 3

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

MCW bruger bit 2 /
uint32

Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 14 af
follower-kontrolordet til follower-frekvensomformere. (Bit
0…11 af follower-kontrolordet tages fra 6.1Hovedkontrol-
ord.)

Follower CW bruger
bit 2 valg

6.47

00FALSK

11SANDT

2Bit 12 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 0

3Bit 13 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 1

4Bit 14 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 2

5Bit 15 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 3

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

MCW bruger bit 3 /
uint32

Vælger en binær kilde, hvis status sendes som bit 15 af
follower-kontrolordet til follower-frekvensomformere. (Bit
0…11 af follower-kontrolordet tages fra 6.1Hovedkontrol-
ord.)

Follower CW bruger
bit 3 valg

6.48

00FALSK

11SANDT

2Bit 12 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 0

3Bit 13 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 1

4Bit 14 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 2

5Bit 15 af 6.1 Hovedkontrolord (side 156).MCW bruger bit 3

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

- / uint16Brugerdefineret statusord. Dette ord viser de binære ko-
ders statusord, som vælges af parameter 6.60…6.75.

Bruger statusord 16.50

Denne parameter er skrivebeskyttet.

Status af kilde valgt af parameter 6.60.Bruger statusbit 0b0

Status af kilde valgt af parameter 6.61.Bruger statusbit 1b1

Status af kilde valgt af parameter 6.62.Bruger statusbit 2b2
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Status af kilde valgt af parameter 6.63.Bruger statusbit 3b3

Status af kilde valgt af parameter 6.64.Bruger statusbit 4b4

Status af kilde valgt af parameter 6.65.Bruger statusbit 5b5

Status af kilde valgt af parameter 6.66.Bruger statusbit 6b6

Status af kilde valgt af parameter 6.67.Bruger statusbit 7b7

Status af kilde valgt af parameter 6.68.Bruger statusbit 8b8

Status af kilde valgt af parameter 6.69.Bruger statusbit 9b9

Status af kilde valgt af parameter 6.70.Bruger statusbit 10b10

Status af kilde valgt af parameter 6.71.Bruger statusbit 11b11

Status af kilde valgt af parameter 6.72.Bruger statusbit 12b12

Status af kilde valgt af parameter 6.73.Bruger statusbit 13b13

Status af kilde valgt af parameter 6.74.Bruger statusbit 14b14

Status af kilde valgt af parameter 6.75.Bruger statusbit 15b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

FALSK / uint32Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 0 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 0 valg

6.60

00FALSK

11SANDT

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Uden for vindue /
uint32

Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 1 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 1 valg

6.61

00Falsk

11Sand

2Bit 3 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Uden for vindue

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Nødstop mislykkedes
/ uint32

Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 2 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 2 valg

6.62

00Falsk

11Sand

2Bit 8 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Nødstopmislykkedes

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Magnetiseret / uint32Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 3 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 3 valg

6.63

00Falsk

11Sand

2Bit 1 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Magnetiseret

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Start blokering /
uint32

Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 4 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 4 valg

6.64
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00Falsk

11Sand

2Bit 5 af 6.18 Startblokering statusord.Start blokering

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

FALSK / uint32Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 5 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 5 valg

6.65

00FALSK

11SANDT

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

FALSK / uint32Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 6 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 6 valg

6.66

00FALSK

11SANDT

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

ID-kørsel udført /
uint32

Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 7 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 7 valg

6.67

00Falsk

11Sand

2Bit 0 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).ID-kørsel udført

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Start blokeret / uint32Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 8 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 8 valg

6.68

00Falsk

11,Sand

2Bit 7 af 6.18 Startblokering statusord (side 158).Start blokeret

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Begrænser / uint32Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 9 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 9 valg

6.69

00Falsk

11Sand

2Bit 7 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Begrænser

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Momentstyring /
uint32

Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 10 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 10 valg

6.70

00Falsk

11Sand

2Bit 2 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Momentstyring

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Nulhastighed / uint32Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 11 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 11 valg

6.71

00Falsk
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11Sand

2Bit 0 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Nulhastighed

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Internhastighedsfeed-
back / uint32

Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 12 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 12 valg

6.72

00Falsk

11Sand

2Bit 4 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Intern hastighedsfe-
edback

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

FALSK / uint32Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 13 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 13 valg

6.73

00FALSK

11SANDT

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

FALSK / uint32Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 14 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 14 valg

6.74

00FALSK

11SANDT

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

FALSK / uint32Vælger en binær kilde, hvis status vises som bit 15 af 6.50
Bruger statusord 1.

Bruger statusord 1
bit 15 valg

6.75

00FALSK

11SANDT

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0000h / uint16Brugerdefineret kontrolord 1.Bruger kontrolord 16.100

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 0 valg

b0

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 1 valg

b1

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 2 valg

b2

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 3 valg

b3

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 4 valg

b4

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 5 valg

b5

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 6 valg

b6

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 7 valg

b7

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 8 valg

b8
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Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 9 valg

b9

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 10 valg

b10

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 11 valg

b11

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 12 valg

b12

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 13 valg

b13

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 14 valg

b14

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 1
bit 15 valg

b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0000h / uint16Brugerdefineret kontrolord 2.Bruger kontrolord 26.101

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 0 valg

b0

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 1 valg

b1

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 2 valg

b2

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 3 valg

b3

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 4 valg

b4

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 5 valg

b5

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 6 valg

b6

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 7 valg

b7

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 8 valg

b8

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 9 valg

b9

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 10 valg

b10

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 11 valg

b11

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 12 valg

b12

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 13 valg

b13

Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 14 valg

b14
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Brugerdefineret bit.Bruger kontrolord 2
bit 15 valg

b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU-statusord 1 for
frk.omf.

6.116

Frekvensomformerensstatusord1modtaget fra forsynings-
enheden.

Se også afsnittet Styring af en forsyningsenhed (LSU) (si-
de 44).

Parametergruppe 60 DDCS-kommunikation. Denne para-
meter er skrivebeskyttet.

1 = Signalerne for start frigiv og aktivér start er begge til-
stede

Aktiveretb0

1 = Start blokeretSpærretb1

1 = Frekvensomformeren er klar til kørselKørsel tilladtb2

1=Frekvensomformerener klar til atmodtageenstartkom-
mando

Klar til startb3

1 = Frekvensomformeren er klar til at følge referencenKørerb4

1 = Frekvensomformeren er startetStartetb5

1 = Frekvensomformeren modulerer (udgangstrinnet sty-
res)

Modulererb6

1 = Enhver driftsgrænse er aktivBegrænserb7

1 = Frekvensomformeren er i lokalstyringLokalstyringb8

1 = Frekvensomformeren er i netværksstyringNetværksstyringb9

1 = Styrested Ext1 aktivExt1 aktivb10

1 = Styrested Ext2 aktivtExt2 aktivb11

1 = Opladningskontaktor er strømførende. Den aktuelle
status afhænger af hardwarens topologi (NO eller NC).

Opladningsrelæb12

1 = MCB-relæ er lukketMCB-relæb13

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU-startblok. statu-
sord

6.118

Dette ord angiver kilden til den blokeringsbetingelse, der
forhindrer forsyningsenheden i at starte.

Se også afsnittet Styring af en forsyningsenhed (LSU) (si-
de 44).

Parametergruppe 60 DDCS-kommunikation. Denne para-
meter er skrivebeskyttet.

Ikke klar til kørselb0

Ctrl-placeringændretb1

SSW-blokeringb2
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Nulstil fejlb3

Aktiver mistet startb4

Aktiver mistet kørselb5

Reservedb6…8

Ladeoverbelastningb9

Reservedb10…11

Em Off2b12

Em Off3b13

Autoreset blokeringb14

Reservedb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Olysninger om frekvensomformerens hardware, firmware
og applikationsprogram.

Systemoplysninger7

Alle parametre i denne gruppe er skrivebeskyttet.

- / uint16Type af frekvensomformer-/inverterenhed.Frekvensomformer
rating id

7.3

- / uint32Firmwareidentifikation.Firmwarenavn7.4

Formatet er AINFX, hvor X står for styreenhedens type

(2 eller B = BCU-x2, 6 eller C = ZCU-12/14).

- / uint32Versionsnummer på firmware.Firmwareversion7.5

Formatet er A.BB.C.D, hvor A=hovedversion, B= sekundær
version,C=patch (i betydningenvariantkode for firmware),
D = 0.

- / uint32Navn på firmwarens indlæste program.Applikationsnavn7.6

Formatet er AINLX, hvor X står for styreenhedens type
(2 eller B = BCU-x2, 6 eller C = ZCU-12/14).

- / uint32Versionsnummer på firmwarens indlæste program. Se
parameter 7.5.

Applikationsversion7.7

- / uint32Versionsnummer på firmware-bootloader.Bootloaderversion7.8

- / uint32Belastning af mikroprocessor i procent.Cpu-belastning7.11

1 = 1 procent / 1 = 1
procent

Belastning af mikroprocessor.0...100 procent

- / uint16Versionsnummer for strømenhedslogikken.PU-logikversionsnum-
mer

7.13

Værdien for FFFF indikerer, at versionsnumre for parallel-
forbundne effektenheder ikke er ens. Se oplysningerneom
frekvensomformeren i betjeningspanelet

- / uint32Versionsnavn for styreenhedens FPGA-logik.FPGA-logik versions-
navn

7.14

- / uint16Versionsnummer for styreenhedens FPGA-logik.FPGA-logik versions-
nummer

7.15

- / uint16(Vises kun med ekstraudstyr +N8010 (programerbare ap-
plikationer))

Applikationsomgivel-
ser status 1

7.21

Viser, hvilkeopgaver fraapplikationsprogrammetderkører.

Se Drive (IEC 61131-3) application programming manual
(3AUA0000127808 (på engelsk)).

1 = Drift før opgaveFør opgaveb0

1 = Opgave 1 kører.Appl opgave1b1

1 = Opgave 2 kører.Appl opgave2b2

1 = Opgave 3 kører.Appl opgave3b3

Reservedb4…14

1 = Overvågning af opgave aktiveret.Overvågningafopga-
ve

b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16(Vises kun med ekstraudstyr +N8010 (programerbare ap-
plikationer))

Applikationsomgivel-
ser status 2

7.22

Viser status for åbninger i applikationsprogrammet.

Se Drive (IEC 61131-3) application programming manual
(3AUA0000127808 (på engelsk)).

Status for åbning 1 i applikationsprogrammet.Åbner1b0

Status for åbning 2 i applikationsprogrammet.Åbner2b1

Status for åbning 3 i applikationsprogrammet.Åbner3b2

Status for åbning 4 i applikationsprogrammet.Åbner4b3

Status for åbning 5 i applikationsprogrammet.Åbner5b4

Status for åbning 6 i applikationsprogrammet.Åbner6b5

Status for åbning 7 i applikationsprogrammet.Åbner7b6

Status for åbning 8 i applikationsprogrammet.Åbner8b7

Status for åbning 9 i applikationsprogrammet.Åbner9b8

Status for åbning 10 i applikationsprogrammet.Åbner10b9

Status for åbning 11 i applikationsprogrammet.Åbner11b10

Status for åbning 12 i applikationsprogrammet.Åbner12b11

Status for åbning 13 i applikationsprogrammet.Åbner13b12

Status for åbning 14 i applikationsprogrammet.Åbner14b13

Status for åbning 15 i applikationsprogrammet.Åbner15b14

Status for åbning 16 i applikationsprogrammet.Åbner16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint32(Vises kun med ekstraudstyr +N8010 (programerbare ap-
plikationer))

Applikationsnavn7.23

Første fem ASCII-bogstaver i det navn, som applikations-
programmet gives i programmeringsværktøjet. Det fulde
navner synligt underSysteminfopåbetjeningspanelet eller
i PC-værktøjet Drive Composer.

_N/A_ = Ingen.

- / uint32(Vises kun med ekstraudstyr +N8010 (programerbare ap-
plikationer))

Applikationsversion7.24

Applikationsprogrammets versionsnummer, somapplika-
tionsprogrammetgives i programmeringsværktøjet.Også
synligt under Systeminfo på betjeningspanelet eller i PC-
værktøjet Drive Composer.

- / uint32Første femASCII-bogstaver i detnavn, somtilpasningspak-
ken gives. Det fulde navn er synligt under Systeminfo på
betjeningspanelet eller i PC-værktøjet Drive Composer.

Navn på tilpasnings-
pakke

7.25

_N/A_ = Ingen.

- / uint32Tilpasningspakkens versionsnummer. Også synligt under
Systeminfopåbetjeningspanelet eller i PC-værktøjetDrive
Composer.

Version for tilpas-
ningspakke

7.26
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0000h / uint16Viser status for det adaptive program.Adaptiveprogramsta-
tus

7.30

Se afsnittet Adaptiv programmering (side 31).

1 = Adaptivt program initialiseretInitialiseretb0

1 = Adaptivt program redigeresRedigeringb1

1 = Redigering af adaptivt program udførtRedigering udførtb2

1 = Adaptivt program kørerKørerb3

Reservedb4…13

ReserveretTilstandsændringb14

1 = Fejl i adaptivt programFejledeb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / real32(Vises kun med ekstraudstyr +N8010 (programerbare ap-
plikationer))

IEC-appl. CPU-brug
spidsv.

7.40

Viser mikroprocessorens spidsbelastning, som skyldes
applikationsprogrammet. Denne parameter kan f.eks.
brges til at kontrollere virkningen af en bestemt funktion
i et applikationsprogrammed CPU-belastning.

Værdien angives i procent af en intern kvota.

Kan nulstilles fra betjeningspanelet ved at holde Nulstil
nede i over tre sekunder.

10 = 1 procent / 10 = 1
procent

Mikroprocessorens spidsbelastning, somskyldes applika-
tionsprogrammet.

0.0 ... 100.0 procent

- / real32(Vises kun med ekstraudstyr +N8010 (programerbare ap-
plikationer))

IEC-appl. CPU-belast.
gnsn.

7.41

Visermikroprocessorens gennemsnitlige belastning, som
skyldes applikationsprogrammet. Værdien angives i pro-
cent af en intern kvota.

10 = 1 procent / 10 = 1
procent

Mikroprocessorensgennemsnitligebelastning, somskyldes
applikationsprogrammet.

0.0 ... 100.0 procent

- / uint16Viser typen afmodulet, som findes i stik 1 på frekvensom-
formerens styreenhed.

Stik 1 ekstraudstyr7.51

- / uint16Viser typen afmodulet, som findes i stik 2 på frekvensom-
formerens styreenhed.

Stik 2 ekstraudstyr7.52

- / uint16Viser typen afmodulet, som findes i stik 3 på frekvensom-
formerens styreenhed.

Stik 3 ekstraudstyr7.53

0 / uint16Viser FPGA-logikversionen for modulet, som registreres i
stik 1 på frekvensomformerens styreenhed.

Stik 1 modullogikver-
sion

7.54

Logikversionen registreres for DDCS-tilvalgsmoduler, for
eksempel FEN-encodermoduler (FEN-01, FEN-11, FEN-21,
FEN-31) og I/O-moduler (FIO-11, FDIO-01, FAIO-01).

1 = 1Logikversion for modul registreret i stik 1.0000…FFFFh

- / uint16Viser softwareversionen for modulet, som registreres i
stik 1 på frekvensomformerens styreenhed.

Stik1modulsoftware-
version

7.55
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0 / uint16Viser FPGA-logikversionen for modulet, som registreres i
stik 2 på frekvensomformerens styreenhed.

Stik 2modullogikver-
sion

7.56

Logikversionen registreres for DDCS-tilvalgsmoduler, for
eksempel FEN-encodermoduler (FEN-01, FEN-11, FEN-21,
FEN-31) og I/O-moduler (FIO-11, FDIO-01, FAIO-01).

1 = 1Logikversion for modul registreret i stik 2.0000…FFFFh

- / uint16Viser softwareversionen for modulet, som registreres i
stik 2 på frekvensomformerens styreenhed.

Stik2modulsoftware-
version

7.57

0 / uint16Viser FPGA-logikversionen for modulet, som registreres i
stik 3 på frekvensomformerens styreenhed.

Stik 3modullogikver-
sion

7.58

Logikversionen registreres for DDCS-tilvalgsmoduler, for
eksempel FEN-encodermoduler (FEN-01, FEN-11, FEN-21,
FEN-31) og I/O-moduler (FIO-11, FDIO-01, FAIO-01).

1 = 1Logikversion for modul registreret i stik 3.0000…FFFFh

- / uint16Viser softwareversionen for modulet, som registreres i
stik 3 på frekvensomformerens styreenhed.

Stik3modulsoftware-
version

7.59

- / uint32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU-indlæsning pak-
kenavn

7.106

Navnet på den indlæste pakke med forsyningsenhedens
firmware.

- / uint32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU-indlæsning pak-
keversion

7.107

Versionsnummeretpåden indlæstepakkemed forsynings-
enhedens firmware.
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Konfiguration af digitale indgange og relæudgange.Standard DI, RO10

- / uint16Viser den elektriske status for digitalindgang DIIL og
DI6…DI1. Aktiverings-/deaktiveringsforsinkelser for ind-

DI status10.1

gangene (hvis der er specificeret nogen) ignoreres. Der
kan defineres en filtertidmed parameter 10.51 DI filtertid.

Bit 0…5afspejler status forDI1…DI6; bit 15 afspejler status
for DIIL-indgang. Eksempel: 1000000000010011b = DIIL,
DI5, DI2 og DI1 er slået til, DI3, DI4 og DI6 er slået fra.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / uint16Viser status på de digitale indgange DIIL og DI8…DI1.
Dette ordopdateres kun efter aktiverings-/deaktiverings-

DI forsinkelsesstatus10.2

forsinkelser (hvis der er specificeret nogen). Der kan defi-
neres en filtertid med parameter 10.51 DI filtertid.

Bit 0…5 afspejler den forsinkede status for DI1…DI6; bit
15 afspejler den forsinkede status for DIIL-indgangen.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

0000h / uint16De elektriske statusser for de digitale indgange kan tilsi-
desættes ved f.eks. testformål. Der er en bit i parameter

DI tvunget valg10.3

10.4 DI tvungne data for hver digitalindgang, og dens
værdi anvendes, hver gang den tilsvarende bit i denne pa-
rameter er 1.

1 = TvingDI1 til værdien af bit 0 i parameter 10.4DI tvungne
data.

DI1b0

1 = TvingDI2 til værdien af bit 1 i parameter 10.4DI tvungne
data.

DI2b1

1 = TvingDI3 til værdien af bit 2 i parameter 10.4DI tvungne
data.

DI3b2

1 = Tving DI4 til værdien af bit 3 i parameter 10.4 DI
tvungne data.

DI4b3

1 = Tving DI5 til værdien af bit 4 i parameter 10.4 DI
tvungne data.

DI5b4

1 = Tving DI6 til værdien af bit 5 i parameter 10.4 DI
tvungne data.

DI6b5

Reservedb6…14

1 = Tving DIIL til værdien af bit 15 i parameter 10.4 DI
tvungne data.

DIILb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Indeholder de værdier, som digitalt input tvinges til, når
de vælges af 10.3 DI tvunget valg.

DI tvungne data10.4

Bit 0 er den tvungne værdi for DI1; bit 15 er den tvungne
værdi for DIIL-indgangen.
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0.0 s / uint32Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang DI1.DI1 ON-forsinkelse10.5

*DI status

**Forsinket
DI status

tOn tOff tOn tOff Tid

1

0

1

0

tOn = 10.5 DI1 ON-forsinkelse

tOff = 10.6 DI1 OFF-forsinkelse

*Elektrisk status for digitalindgang. Angivet af 10.1 DI
status.

**Angivet af 10.2 DI forsinkelsesstatus.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DI1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definerer deaktiveringsforsinkelsen for digital indgang
DI1. Se parameter 10.5 DI1 ON-forsinkelse.

DI1 OFF-forsinkelse10.6

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DI1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang DI2.DI2 ON-forsinkelse10.7

*DI status

**Forsinket
DI status

tOn tOff tOn tOff Tid

1

0

1

0

tOn= 10.7 DI2 ON-forsinkelse

tOff = 10.8 DI2 OFF-forsinkelse

*Elektrisk status for digitalindgang. Angivet af 10.1 DI
status.

**Angivet af 10.2 DI forsinkelsesstatus.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DI2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definerer deaktiveringsforsinkelsen for digital indgang
DI2. Se parameter 10.7 DI2 ON-forsinkelse.

DI2 OFF-forsinkelse10.8

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DI2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang DI3.DI3 ON-forsinkelse10.9

*DI status

**Forsinket
DI status

tOn tOff tOn tOff
Tid

1

0

1

0

tOn = 10.9 DI3 ON-forsinkelse

tOff = 10.10 DI3 OFF-forsinkelse

*Elektrisk status for digitalindgang. Angivet af 10.1 DI
status.

**Angivet af 10.2 DI forsinkelsesstatus.
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10 = 1 s / 10 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DI3.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definerer deaktiveringsforsinkelsen for digital indgang
DI3. Se parameter 10.9 DI3 ON-forsinkelse.

DI3 OFF-forsinkelse10.10

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DI3.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang DI4.DI4 ON-forsinkelse10.11

*DI status

**Forsinket
DI status

tOn tOff tOn tOff
Tid

1

0

1

0

tOn = 10.11 DI4 ON-forsinkelse

tOff = 10.12 DI4 OFF-forsinkelse

*Elektrisk status for digitalindgang. Angivet af 10.1 DI
status.

**Angivet af 10.2 DI forsinkelsesstatus.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DI4.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definerer deaktiveringsforsinkelsen for digital indgang
DI4. Se parameter 10.11 DI4 ON-forsinkelse.

DI4 OFF-forsinkelse10.12

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DI4.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang DI5.DI5 ON-forsinkelse10.13

*DI status

**Forsinket
DI status

tOn tOff tOn tOff Tid

1

0

1

0

tOn = 10.13 DI5 ON-forsinkelse

tOff = 10.14 DI5 OFF-forsinkelse

*Elektrisk status for digitalindgang. Angivet af 10.1 DI
status.

**Angivet af 10.2 DI forsinkelsesstatus.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DI5.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definerer deaktiveringsforsinkelsen for digital indgang
DI5. Se parameter 10.13 DI5 ON-forsinkelse.

DI5 OFF-forsinkelse10.14

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DI5.0.0 ... 3000.0 s
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0.0 s / uint32Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang DI6.DI6 ON-forsinkelse10.15

*DI status

**Forsinket
DI status

tOn tOff tOn tOff Tid

1

0

1

0

tOn = 10.15 DI6 ON-forsinkelse

tOff = 10.16 DI6 OFF-forsinkelse

*Elektrisk status for digitalindgang. Angivet af 10.1 DI
status.

**Angivet af 10.2 DI forsinkelsesstatus.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DI6.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definerer deaktiveringsforsinkelsen for digital indgang
DI6. Se parameter 10.15 DI6 ON-forsinkelse.

DI6 OFF-forsinkelse10.16

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DI6.0.0 ... 3000.0 s

- / uint16Status for relæudgangeRO8…RO1.Eksempel:00000001b
= RO1 er trukket, RO2…RO8 er ikke trukket.

RO-status10.21

Klar til kørsel; 10.01 b3
(-1) (95.20 b2); 35.105
b1 (95.20 b6); 06.16 b6
(95.20 b9) / uint32

Vælger et signal, somskal forbindesmed relæudgangRO1.RO1-kilde10.24

0Udgang er ikke trukket.Ikke trukket

1Udgang er trukket.Trukket

2Bit 1 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar til kørsel

4Bit 0 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Aktiveret

5Bit 5 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startet

6Bit 1 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Magnetiseret

7Bit 6 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Kører

8Bit 2 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar ref

9Bit 8 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).På setpunkt

10Bit 2 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Baglæns

11Bit 0 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Nulhastighed

12Bit 10 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Grænse overskredet

13Bit 7 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Advarsel

14Bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl

15Inverteret bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl (-1)

16Bit 13 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startanmodning

22Bit 0 af 44.1 Bremsestyring status (side 402).Åbnbremsekomman-
do

23Bit 11 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Eks.2 aktiv

24Bit 9 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fjernstyring
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33Bit 0 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 1

34Bit 1 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 2

35Bit 2 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 3

40Bit 0 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit0

41Bit 1 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit1

42Bit 2 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit2

43Bit 8 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit8

44Bit 9 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit9

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0.0 s / uint32Definerer aktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO1.RO1 ON-forsinkelse10.25

Status for valgt
kilde

RO-status

tOn tOff tOfftOn Tid

1

0
1

0

tOn = 10.25 RO1 ON-forsinkelse

tOff = 10.26 RO1 OFF-forsinkelse

10 = 1 s / 10 = 1 sAktiveringsforsinkelse for RO1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definerer deaktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO1.
Se parameter 10.25 RO1 ON-forsinkelse.

RO1 OFF-forsinkelse10.26

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for RO1.0.0 ... 3000.0 s

Kører (95.20 b3) /
uint32

Vælger et signal, som skal forbindes til relæudgang RO2.RO2-kilde10.27

0Udgang er ikke trukket.Ikke trukket

1Udgang er trukket.Trukket

2Bit 1 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar til kørsel

4Bit 0 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Aktiveret

5Bit 5 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startet

6Bit 1 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Magnetiseret

7Bit 6 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Kører

8Bit 2 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar ref

9Bit 8 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).På setpunkt

10Bit 2 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Baglæns

11Bit 0 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Nulhastighed

12Bit 10 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Grænse overskredet

13Bit 7 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Advarsel

14Bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl
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15Inverteret bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl (-1)

16Bit 13 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startanmodning

22Bit 0 af 44.1 Bremsestyring status (side 402).Åbnbremsekomman-
do

23Bit 11 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Eks.2 aktiv

24Bit 9 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fjernstyring

33Bit 0 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 1

34Bit 1 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 2

35Bit 2 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 3

40Bit 0 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit0

41Bit 1 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit1

42Bit 2 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit2

43Bit 8 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit8

44Bit 9 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit9

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0.0 (95.20 b3) s /
uint32

Definerer aktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO2.

Status for valgt
kilde

RO-status

tOn tOff tOfftOn

1

0

0

1

Tid

RO2 ON-forsinkelse10.28

tOn = 10.28 RO2 ON-forsinkelse

tOff = 10.29 RO2 OFF-forsinkelse

10 = 1 s / 10 = 1 sAktiveringsforsinkelse for RO2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 (95.20 b3) s /
uint32

Definerer deaktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO2.
Se parameter 10.28 RO2 ON-forsinkelse.

RO2 OFF-forsinkelse10.29

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for RO2.0.0 ... 3000.0 s

Fejl (-1) / uint32Vælger et frekvensomformersignal, som skal forbindes til
relæudgang RO3.

RO3-kilde10.30

0Udgang er ikke trukket.Ikke trukket

1Udgang er trukket.Trukket

2Bit 1 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar til kørsel

4Bit 0 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Aktiveret

5Bit 5 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startet

6Bit 1 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Magnetiseret

7Bit 6 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Kører

8Bit 2 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar ref
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9Bit 8 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).På setpunkt

10Bit 2 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Baglæns

11Bit 0 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Nulhastighed

12Bit 10 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Grænse overskredet

13Bit 7 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Advarsel

14Bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl

15Inverteret bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl (-1)

16Bit 13 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startanmodning

22Bit 0 af 44.1 Bremsestyring status (side 402).Åbnbremsekomman-
do

23Bit 11 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Eks.2 aktiv

24Bit 9 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fjernstyring

33Bit 0 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 1

34Bit 1 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 2

35Bit 2 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 3

40Bit 0 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit0

41Bit 1 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit1

42Bit 2 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit2

43Bit 8 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit8

44Bit 9 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit9

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0.0 s / uint32Definerer aktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO3.RO3 ON-forsinkelse10.31

Status for valgt
kilde

RO-status

Tid

1

0
1

0

tOn tOntOff tOff

tOn = 10.31 RO3 ON-forsinkelse

tOff = 10.32 RO3 OFF-forsinkelse

10 = 1 s / 10 = 1 sAktiveringsforsinkelse for RO3.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definerer deaktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO3.
Se parameter 10.31 RO3 ON-forsinkelse.

RO3 OFF-forsinkelse10.32

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for RO3.0.0 ... 3000.0 s

10.0 ms / uint32Definerer en filtertid for parameter 10.1 DI status og 10.2
DI forsinkelsesstatus.

DI filtertid10.51

Bemærk, at denne parameter ikke har nogen virkning på
tvungne DI-værdier, der er defineret af parameter 10.3 og
10.4.
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10 = 1 ms / 10 = 1 msFiltertid for 10.1 og 10.2.0.3 ... 100.0 ms

Hurtigt / uint16Vælger tidsinterval for standard-I/O-kommunikation.Valgaf IO-tidsinterval10.90

500Standard-I/O-tidsinterval 500 us.Hurtigt

2000Standard-I/O-tidsinterval 2 ms.Normal

- / uint16Lagringsparameter til styring af relæudgange og digitale
indgange/udgange, f.eks. via den indbyggede fieldbus-
interface.

RO/DIO kontrolord10.99

Sendet kontrolordmeddebittildelinger, der er vist herun-
der sommodbus I/O-data for at styre frekvensomforme-
rens relæudgange (RO) og digitale indgange/udgange
(DIO). Indstil målvalgsparameteren for de specifikke data
(58.101…58.124) til RO/DIOkontrolord. Vælgden relevante
bit i dette ord i kildevalgsparameteren for den ønskede
udgang.

Kildebit for relæudgang RO1. Se parameter 10.24.RO1b0

Kildebit for relæudgang RO2. Se parameter 10.27.RO2b1

Kildebit for relæudgang RO3. Se parameter 10.30.RO3b2

Reservedb3…7

Kildebit for digitalindgang/-udgangDIO1…DIO3 (separa-
meter 11.6.

DIO1b8

Kildebit for digitalindgang/-udgangDIO1…DIO3 (separa-
meter 11.10.

DIO2b9

Reservedb10…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Konfigurationafdigitalindgange/-udgangeogfrekvensind-
gange/-udgange.

Standard DIO, FI, FO11

- / uint16Viser status på digitalindgang/udgang DIO2 og DIO1.DIO status11.1

Aktiverings-/deaktiveringsforsinkelser (hvis der er specifi-
ceret nogen) ignoreres. Der kan defineres en filtertid (for
indgangstilstand) med parameter 11.81 DIO filtertid.

Eksempel: 0010 = DIO2 er aktiveret, DIO1 er deaktiveret.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / uint16Viser den forsinkede status for digitalindgang DIO2 og
DIO1.Detteordopdateres kunefter aktiverings-/deaktive-

DIO forsinkelsessta-
tus

11.2

ringsforsinkelser (hvis der er specificeret nogen). Der kan
defineresen filtertid (for indgangstilstand)medparameter
11.81 DIO filtertid.

Eksempel: 0010 = DIO2 er aktiveret, DIO1 er deaktiveret.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

Udgang / uint16Vælger, omDIO1 bruges somdigital udgang eller indgang
eller en frekvensindgang.

DIO1 konfiguration11.5

0DIO1 bruges som digital udgang.Udgang

1DIO1 bruges som digital indgang.Indgang

2DIO1 bruges som indgangsfrekvens.Frekvens

Klar til kørsel / uint32Vælger et frekvensomformersignal, somskal tilsluttes den
digitale indgang/udgang DIO1, når parameter 11.5 DIO1
konfiguration er indstillet til Udgang.

DIO1 udgangskilde11.6

0Udgang er ikke trukket.Ikke trukket

1Udgang er trukket.Trukket

2Bit 1 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar til kørsel

4Bit 0 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Aktiveret

5Bit 5 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startet

6Bit 1 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Magnetiseret

7Bit 6 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Kører

8Bit 2 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar ref

9Bit 8 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).På setpunkt

10Bit 2 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Baglæns

11Bit 0 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Nulhastighed

12Bit 10 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Grænse overskredet

13Bit 7 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Advarsel

14Bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl

15Inverteret bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl (-1)

16Bit 13 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startanmodning

22Bit 0 af 44.1 Bremsestyring status (side 402).Åbnbremsekomman-
do

23Bit 11 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Eks.2 aktiv

24Bit 9 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fjernstyring
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33Bit 0 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 1

34Bit 1 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 2

35Bit 2 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 3

40Bit 0 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit0

41Bit 1 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit1

42Bit 2 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit2

43Bit 8 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit8

44Bit 9 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit9

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0.0 s / uint32Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang/ud-
gang DIO1 (når den bruges som en digital udgang eller di-
gital indgang).

DIO1 ON-forsinkelse11.7

*DIO-status

*Forsinket
DIO-status

tOn tOff tOn tOff

1

0

0

1

Tid

tOn = 11.7 DIO1 ON-forsinkelse

tOff = 11.8 DIO1 OFF-forsinkelse

*Elektrisk status for DIO (i indgangstilstand) eller status
for valgt kilde (i udgangstilstand). Angivet af 11.1 DIO sta-
tus.

**Angivet af 11.2 DIO forsinkelsesstatus.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DIO1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definererdeaktiveringsforsinkelsen fordigital indgang/ud-
gang DIO1 (når den bruges som en digital udgang eller di-
gital indgang). Se parameter 11.7 DIO1 ON-forsinkelse.

DIO1OFF-forsinkelse11.8

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DIO1.0.0 ... 3000.0 s

Udgang / uint16Vælger, omDIO2 bruges somdigital udgang eller indgang
eller en frekvensudgang.

DIO2 konfiguration11.9

0DIO2 bruges som digitalt output.Udgang

1DIO2 bruges som digitalt input.Indgang

2DIO2 bruges som udgangsfrekvens.Frekvens

Kører / uint32Vælger et frekvensomformersignal, somskal tilsluttes den
digitale indgang/udgang DIO2, når parameter 11.9 DIO2
konfiguration er indstillet til Udgang.

DIO2 udgangskilde11.10

0Udgang er ikke trukket.Ikke trukket

1Udgang er trukket.Trukket

2Bit 1 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar til kørsel
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4Bit 0 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Aktiveret

5Bit 5 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startet

6Bit 1 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Magnetiseret

7Bit 6 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Kører

8Bit 2 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar ref

9Bit 8 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).På setpunkt

10Bit 2 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Baglæns

11Bit 0 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Nulhastighed

12Bit 10 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Grænse overskredet

13Bit 7 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Advarsel

14Bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl

15Inverteret bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl (-1)

16Bit 13 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startanmodning

22Bit 0 af 44.1 Bremsestyring status (side 402).Åbnbremsekomman-
do

23Bit 11 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Eks.2 aktiv

24Bit 9 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fjernstyring

33Bit 0 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 1

34Bit 1 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 2

35Bit 2 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 3

40Bit 0 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit0

41Bit 1 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit1

42Bit 2 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit2

43Bit 8 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit8

44Bit 9 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit9

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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0.0 s / uint32Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang/ud-
gang DIO2 (når den bruges som en digital udgang eller di-
gital indgang).

DIO2 ON-forsinkelse11.11

*DIO-status

*Forsinket
DIO-status

tOn tOff tOn tOff

1

0

0

1

Tid

tOn = 11.11 DIO2 ON-forsinkelse

tOff = 11.12 DIO2 OFF-forsinkelse

*Elektrisk status for DIO (i indgangstilstand) eller status
for valgt kilde (i udgangstilstand). Angivet af 11.1 DIO sta-
tus.

**Angivet af 11.2 DIO forsinkelsesstatus.

10 = 1 s / 10 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DIO2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Definererdeaktiveringsforsinkelsen fordigital indgang/ud-
gang DIO2 (når den bruges som en digital udgang eller di-
gital indgang). Se parameter 11.11 DIO2 ON-forsinkelse.

DIO2OFF-forsinkelse11.12

10 = 1 s / 10 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DIO2.0.0 ... 3000.0 s

- / real32Viser værdien af frekvensinput 1 (via DIO1, når den bruges
som et frekvensinput) før skalering. Se parameter 11.42
Frekvensind.1 min..

Frekvensind.1 aktuel
værdi

11.38

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzUskaleret værdi af frekvensindgang 1.0...16000 Hz

- / real32Viser værdien af frekvensinput 1 (via DIO1, når den bruges
som en frekvensindgang) efter skalering. Se parameter
11.42 Frekvensind.1 min..

Frekv. i 1 skala11.39

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 / 1000 = 1Skaleret værdi af frekvensindgang 1.-32768.000 ...
32767.000
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0 Hz / real32Definerer minimumindgangsfrekvensen for den frekvens,
der aktuelt når frem til frekvensindgang 1 (DIO1 når den
bruges som en frekvensindgang).

Frekvensind.1 min.11.42

Det indgående frekvenssignal (11.38 Frekvensind.1 aktuel
værdi) skaleres til et internt signal (11.39 Frekv. i 1 skala)
med parameter 11.42…11.45 som følger:

11.39

fin (11.38 )
11.42 11.43

11.45

11.44

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzMinimumfrekvens for frekvensindgang 1 (DIO1).0...16000 Hz

16000 Hz / real32Definerermaksimumindgangsfrekvensen forden frekvens,
der aktuelt når frem til frekvensindgang 1 (DIO1 når den
bruges som en frekvensindgang).

Frekvensind.1 maks.11.43

Se parameter 11.42 Frekvensind.1 min..

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzMaksimumfrekvens for frekvensindgang 1 (DIO1).0...16000 Hz

0.000 NoUnit / real32Definerer den nødvendige værdi, som internt svarer til den
minimumsindgangsfrekvens, der defineres af parameter
11.42 Frekvensind.1 min.. Se diagram ved parameter 11.42
Frekvensind.1 min..

Frekvensind.1 skale-
ret min.

11.44

1 = 1 / 1000 = 1Værdi svarende til minimum for frekvensindgang 1.-32768.000 ...
32767.000

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) NoUnit /
real32

Definerer den nødvendige værdi, som internt svarer til den
maksimumsindgangsfrekvens, der defineres af parameter
11.43 Frekvensind.1maks.. Sediagramvedparameter 11.42
Frekvensind.1 min..

Frekvensind.1 skale-
ret maks.

11.45

1 = 1 / 1000 = 1Værdi svarende til maksimum for frekvensindgang 1.-32768.000 ...
32767.000

- / real32Viser værdien af frekvensudgang 1 efter skalering. Separa-
meter 11.58 Frekvensudg.1 kilde min..

Frekvensudg.111.54

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzVærdi for frekvensudgang 1.0...16000 Hz

Anvendtmotorhastig-
hed / uint32

Vælger et signal, der skal tilsluttes frekvensudgang 1.Frekvensudg.1 kilde11.55

0IngenNul

11.1 Benyttet motorhastighed (side 136).Benyttetmotorhastig-
hed
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31.6 Udgangsfrekvens (side 136).Udgangsfrekvens

41.7 Motorstrøm (side 136).Motorstrøm

61.10 Motortormoment (side 136).Motormoment

71.11 DC-spænding (side 137).DC-spænding

81.14 Udgangseffekt (side 137).Udgangseffekt INU

1023.1 Hastighedsref. rampe ind (side 275).Hastighedsrefeferen-
ce rampe ind

1123.2 Hastighedsref. rampe ud (side 275).Hastighedsreference
rampet

1224.1 Anvendt hastighedsreference (side 282).Benyttet hastigheds-
reference

1326.2 Benyttet momentreference (side 300).Benyttetmomentrefe-
rence

1428.2 Frekvensreference rampe output (side 309).Benyttetfrekvensrefe-
rence

1640.1 PID-proces aktuelt output (side 382).Proces PID ud

1740.2 PID-proces feedback aktuel (side 382).Proces PID fbk

1840.3 PID-proces setpunkt aktuel (side 382).Proces PID akt

1940.4 PID-proces afvigelse aktuel (side 382).Proces PID-enhed

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]
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0.000 NoUnit / real32Definerer signalets reelle værdi (valgtmedparameter 11.55
Frekvensudg.1 kildeog vistmedparameter 11.54Frekvens-
udg.1), som svarer til minimumsværdien for frekvensud-
gang1 (defineretmedparameter 11.60Frekvensudg.1min.).

Frekvensudg.1 kilde
min.

11.58

fout(11.54 )

11.61

11.60

11.58 11.59 Signal (reelt)
valgt med par.

11.55

fout(11.54 )

11.61

11.60

11.59 11.58 Signal (reelt)
valgt med par.

11.55

1 = 1 / 1000 = 1Reel signalværdi svarende til minimumsværdien for fre-
kvensudgang 1.

-32768.000 ...
32767.000

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) NoUnit /
real32

Definerer signalets reelle værdi (valgtmedparameter 11.55
Frekvensudg.1 kildeog vistmedparameter 11.54Frekvens-
udg.1), som svarer til maksimumværdien for frekvensud-
gang 1 (defineret med parameter 11.61 Frekvensudg.1
maks.). Se parameter 11.58 Frekvensudg.1 kilde min..

Frekvensudg.1 kilde
maks.

11.59

1 = 1 / 1000 = 1Reel signalværdi svarende til maksimumsværdien for fre-
kvensudgang 1.

-32768.000 ...
32767.000

0 Hz / real32Definerermin. værdi for frekvensudgang 1. Sediagrammer
ved parameter 11.58 Frekvensudg.1 kilde min..

Frekvensudg.1 min.11.60

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzMinimumværdi for frekvensudgang 1.0...16000 Hz

16000 Hz / real32Definerer maks. værdi for frekvensudgang 1. Se diagram-
mer ved parameter 11.58 Frekvensudg.1 kilde min..

Frekvensudg.1 maks.11.61

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzMaksimumværdi for frekvensudgang 1.0...16000 Hz

10.0 ms / uint32Definerer en filtertid for parameter 11.1 DIO status og 11.2
DIO forsinkelsesstatus. Filtreringstiden vil kun påvirke de
DIO'er, der er i indgangstilstand.

DIO filtertid11.81

10 = 1 ms / 10 = 1 msFiltertid for 11.1.0.3 ... 100.0 ms
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Konfiguration af analoge standardindgange.Standard-AI12

Ingen handling /
uint16

Starter indstillingsfunktionen for analog indgang.

Slut signalet til inputtet, og vælgdenpassende indstillings-
funktion.

AI tune12.1

0AI tune er ikke aktiveret.Ingen handling

1Signalværdien for den analoge AI1-indgang indstilles som
minimumsværdi for AI1 i parameter 12.17 AI1-min. Værdien
vender automatisk tilbage til Ingen handling.

AI1 min tune

2Signalværdien for den analoge AI1-indgang indstilles som
maksimumværdien for AI1 i parameter 12.18 AI1-maks..
Værdien vender automatisk tilbage til Ingen handling.

AI1 maks tune

3Signalværdien for den analoge AI2-indgang indstilles som
minimumsværdien for AI2 i parameter 12.27 AI2-min. Vær-
dien vender automatisk tilbage til Ingen handling.

AI2 min tune

4Signalværdien for den analoge AI2-indgang indstilles som
maksimumværdien for AI2 i parameter 12.28 AI2-maks..
Værdien vender automatisk tilbage til Ingen handling.

AI2 maks tune

Ingen handling /
uint16

Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer, når et
analogt indgangssignal bevæger sig uden for de angivne
minimums- og/eller maksimumsgrænser for indgangen.

AI overvågningsfunk-
tion

12.3

Overvågningen anvender en margin på 0,5 V eller 1,0 mA
for grænserne. Hvis denmaksimale grænse for indgangen
f.eks. er 7,000V, aktiveres denmaksimale grænseovervåg-
ning ved 7,500 V.

De indgangeoggrænser, der skal observeres, vælgesmed
parameteren 12.4 AI overvågningsvalg.

Bemærk:Overvågning for det analoge indgangssignal er kun
aktivt, når
• denanaloge indganger indstillet somkilden (medvalget

AI1 skaleret eller AI2 skaleret) i parameter 22.11, 22.12,
22.15, 22.17, 23.42, 26.11, 26.12, 26.16, 26.25, 28.11, 28.12,
30.21, 30.22, 40.16, 40.17, 40.50, 41.16, 41.17, 41.50 eller
44.9 og anvendes som den aktive kilde eller

• overvågning er fremtvunget med parameter 12.5 Tving
AI-overvågning.

0Ingen handling foretaget.Ingen handling

1Frekvensomformeren stopper ved 80A0 AI-overvågning.Fejl

2Frekvensomformerengenererer advarslenA8A0AI-overvå-
get advarsel.

Advarsel

3Frekvensomformeren genererer en advarsel (A8A0 AI-
overvågetadvarsel) og fastlåserhastigheden (eller frekven-

Sidste hastighed

sen) til det niveau, som frekvensomformeren kørte ved.
Hastigheden/frekvensen bestemmes af den aktuelle ha-
stighed ved hjælp af 850 ms lavpasfiltre.

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.
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4Frekvensomformeren genererer en advarsel (A8A0 AI-
overvåget advarsel) og indstiller hastigheden til denhastig-
hed, der defineres af parameteren 22.41 Hastighedsref.
for ufarlig hastighed (eller 28.41 Frekvensref. ufarlig fre-
kvens, når frekvensreferencen anvendes.

Hastighedsref. ufar-
lig hastighed

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

- / uint16Angiver de grænser for de analogindgange, der skal over-
våges. Se parameter 12.3 AI overvågningsfunktion.

AI overvågningsvalg12.4

1 = Minimumsgrænse for overvågning af AI1 aktiv.AI1 < MINb0

1 = Maksimumsgrænse for overvågning af AI1 aktiv.AI1 > MAKSb1

1 = Minimumsgrænse for overvågning af AI2 aktiv.AI2 < MINb2

1 = Maksimumsgrænse for overvågning af AI2 aktiv.AI2 > MAKSb3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0000 0000b / uint16Aktivererovervågning foranalogindgangeseparat forhvert
styrested (se afsnittet Lokal styring/ekstern styring (si-
de 23)).

TvingAI-overvågning12.5

Parameteren er primært beregnet til overvågningaf analo-
gindgange, når indgangen er tilsluttet applikationspro-
grammet, og ikke er valgt som en styrekilde med frekven-
somformerparametre.

1 = AI1 overvågning er aktiv, når EXT1 er i brug.AI1 Ext 1b0

1 = AI1 overvågning er aktiv, når EXT2 er i brug.AI1 Ext 2b1

1 = AI1 overvågning er aktiv, når lokalstyring er i brug.AI1 lokalb2

Reservedb3

1 = AI2 overvågning er aktiv, når EXT1 er i brug.AI2 Ext 1b4

1 = AI2 overvågning er aktiv, når EXT2 er i brug.AI2 Ext 2b5

1 = AI2 overvågning er aktiv, når lokalstyring er i brug.AI2 lokalb6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000 0000b…0111
0111b

- / real32Viser værdien af analog indgangAI1 imAeller V (afhængigt
af, om indgangen er indstillet til strøm eller spænding af
en hardwareindstilling).

AI1 aktuel værdi12.11

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Værdi for analogindgang AI1.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

- / real32Viser værdien af analog indgang AI1 efter skalering. Se
parameter 12.19 AI1 skaleret vedAI1min og 12.20 AI1 skale-
ret ved AI1 max.

AI1 skaleret værdi12.12

Denne parameter er skrivebeskyttet.
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Valg

No.

1 = 1 / 1000 = 1Skaleret værdi for analogindgang AI1.-32768.000 ...
32767.000

V / uint16Vælger enheden for aflæsninger og indstillinger relateret
til analog indgang AI1.

AI1-enhedsvalg12.15

Bemærk: Denne indstilling skal matche den tilsvarende
hardwareindstilling på frekvensomformerens styreenhed
(se hardwaremanualen for frekvensomformeren). Genstart
af styrekort (enten via en kortvarig afbrydelse eller gennem
parameteren 96.8 Genstart styrekort) er nødvendigt for at
validere alle ændringer i hardwareindstillingerne.

2Volt.V

10Milliampere.mA

0.100 s / real32Definerer filtertidskonstanten fordenanalogeAI1-indgang.AI1-filtertid12.16

Ufiltreret signal

Filtreret signal

%

t

100

63

T

O = I × (1 - e-t/T)

I = filterindgang (trin)

O = filterudgang

t = tid

T = filtertidskonstant

Bemærk: Signalet bliver også filtreret i kraft af signalinter-
facehardwaren (tidskonstant på ca. 0,25ms). Dette kan ikke
ændres med parameterindstilling.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFiltertidskonstant.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA eller V / re-
al32

Definerer værdien på minimumsstedet for den analoge
AI1-indgang.

AI1-min12.17

Indstil den værdi, der faktisk sendes til frekvensomforme-
ren, når det analoge signal fra anlægget når sinminimums-
indstilling.

Se også parameter 12.1 AI tune.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Minimumsværdi for AI1.-22.000 ... 22.000 mA
eller V
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20.000mA eller V / re-
al32

Definerer værdien på maksimumsstedet for den analoge
AI1-indgang.

AI1-maks.12.18

Indstil den værdi, der faktisk sendes til frekvensomforme-
ren,nårdetanalogesignal fraanlæggetnårsinmaksimums-
indstilling.

Se også parameter 12.1 AI tune.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Maksimumsværdi for AI1.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

0.000 NoUnit / real32Definerer den reelle værdi, som svarer til den minimale
værdi for den analoge AI1-indgang, der er defineret af pa-
rameter 12.17AI1-min. (Ændringafpolaritetsindstillingerne
for 12.19og 12.20kaneffektivt vendedenanaloge indgang.)

AI1 skaleret ved AI1
min

12.19

AIscaled (12.12 )

AIin (12.11 )

12.20

12.17

12.18

12.19

1 = 1 / 1000 = 1Reel værdi svarende til minimum-AI1-værdi.-32768.000 ...
32767.000

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) NoUnit /
real32

Definerer den reelle værdi, som svarer til den maksimale
værdi for den analoge AI1-indgang, der er defineret af pa-
rameteren 12.18 AI1-maks.. Se tegningen ved parameter
12.19 AI1 skaleret ved AI1 min.

AI1 skaleret ved AI1
max

12.20

1 = 1 / 1000 = 1Reel værdi svarende til maksimum-AI1-værdi.-32768.000 ...
32767.000

- / real32Viser værdien af analog indgangAI2 imAeller V (afhængigt
af, om indgangen er indstillet til strøm eller spænding af
en hardwareindstilling).

AI2 aktuel værdi12.21

Denne parameter er skrivebeskyttet

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Værdi for analogindgang AI2.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

- / real32Viser værdien af analog indgang AI2 efter skalering. Se
parameter 12.29 AI2 skaleret værdi ved AI2 min og 12.30
AI2 skaleret værdi ved AI2 max.

AI2 skaleret værdi12.22

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 / 1000 = 1Skaleret værdi for analogindgang AI2.-32768.000 ...
32767.000
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mA / uint16Vælger enheden for aflæsninger og indstillinger relateret
til analogindgang AI2.

AI2-enhedsvalg12.25

Bemærk: Denne indstilling skal matche den tilsvarende
hardwareindstilling på frekvensomformerens styreenhed
(se hardwaremanualen for frekvensomformeren). Genstart
af styrekort (enten via en kortvarig afbrydelse eller gennem
parameteren 96.8 Genstart styrekort) er nødvendigt for at
validere alle ændringer i hardwareindstillingerne.

2Volt.V

10Milliampere.mA

0.100 s / real32Definerer filtertidskonstanten for analog indgang AI2. Se
parameter 12.16 AI1-filtertid.

AI2-filtertid12.26

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFiltertidskonstant.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA eller V / re-
al32

Definerer værdien på minimumsstedet for den analoge
AI2-indgang.

AI2-min12.27

Indstil den værdi, der faktisk sendes til frekvensomforme-
ren, når det analoge signal fra anlægget når sinminimums-
indstilling.

Se også parameter 12.1 AI tune.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Minimumsværdi for AI2.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

20.000mA eller V / re-
al32

Definerer værdien på maksimumsstedet for den analoge
AI2-indgang.

AI2-maks.12.28

Indstil den værdi, der faktisk sendes til frekvensomforme-
ren,nårdetanalogesignal fraanlæggetnårsinmaksimums-
indstilling.

Se også parameter 12.1 AI tune.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Maksimumsværdi for AI2.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

0.000 NoUnit / real32Definerer den reelle værdi, som svarer til den minimale
værdi for den analoge AI2-indgang, der er defineret af pa-
rameteren 12.27 AI2-min. (Ændring af polaritetsindstillin-
gerne for 12.29 og 12.30 kan effektivt vende den analoge
indgang.)

AI2 skaleret værdi ved
AI2 min

12.29

AIscaled (12.22 )

AIin (12.21 )

12.30

12.27

12.29

12.28
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1 = 1 / 1000 = 1Reel værdi svarende til minimum-AI2-værdi.-32768.000 ...
32767.000

100.000 NoUnit / re-
al32

Definerer den reelle værdi, som svarer til den maksimale
værdi for den analoge AI2-indgang, der er defineret af pa-
rameteren 12.28 AI2-maks..

AI2 skaleret værdi ved
AI2 max

12.30

Se tegningen ved parameter 12.29 AI2 skaleret værdi ved
AI2 min.

1 = 1 / 1000 = 1Reel værdi svarende til maksimum-AI2-værdi.-32768.000 ...
32767.000
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Konfiguration af analoge standardudgange.Standard-AO13

- / real32Viser værdien af AO1 i mA.AO1 aktuel værdi13.11

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Værdi af AO1.0.000 ... 22.000 mA

Benyttetmotorhastig-
hed / uint32

Vælger et signal, somskal forbindes til analogudgangAO1.

Alternativt kan udgangen indstilles til magnetiseringstil-
stand for at levere en konstant strømtil en temperatursen-
sor.

AO1-kilde13.12

0IngenNul

11.1 Benyttet motorhastighed (side 136).Benyttetmotorhastig-
hed

31.6 Udgangsfrekvens (side 136).Udgangsfrekvens

41.7 Motorstrøm (side 136).Motorstrøm

61.10 Motortormoment (side 136).Motormoment

71.11 DC-spænding (side 137).DC-spænding

81.14 Udgangseffekt (side 137).Udgangseffekt INU

1023.1 Hastighedsref. rampe ind (side 275).Hastighedsrefeferen-
ce rampe ind

1123.2 Hastighedsref. rampe ud (side 275).Hastighedsreference
rampet

1224.1 Anvendt hastighedsreference (side 282).Benyttet hastigheds-
reference

1326.2 Benyttet momentreference (side 300).Benyttetmomentrefe-
rence

1428.2 Frekvensreference rampe output (side 309).Benyttetfrekvensrefe-
rence

1640.1 PID-proces aktuelt output (side 382).Proces PID ud

1740.2 PID-proces feedback aktuel (side 382).Proces PID fbk

1840.3 PID-proces setpunkt aktuel (side 382).Proces PID akt

1940.4 PID-proces afvigelse aktuel (side 382).Proces PID-enhed

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

20Udgangen anvendes til at levere en magnetiseringsstrøm
til 1...3 Pt100-sensorer. Se afsnittet Motortermisk beskyt-
telse (side 87).

Brug Pt100-magneti-
sering

21Udgangen anvendes til at levere en magnetiseringsstrøm
til en KTY84-sensor. Se afsnittet Motortermisk beskyttel-
se (side 87).

BrugKTY84-magneti-
sering

22Udgangen anvendes til at levere en magnetiseringsstrøm
til 1...3 PTC-sensorer. Se afsnittetMotortermiskbeskyttel-
se (side 87).

BrugPTC-magnetise-
ring

23Udgangen anvendes til at levere en magnetiseringsstrøm
til 1...3 Pt1000-sensorer. Se afsnittetMotortermisk beskyt-
telse (side 87).

BrugPT1000-magne-
tisering

3713.91 AO1 datalagring (side 201).AO1 datalagring
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3813.92 AO2-datalagring (side 201).AO2 datalagring

0.100 s / real32Definerer filtertidskonstanten fordenanalogeAO1-udgang.AO1-filtertid13.16

%

100

63
Filtreret signal

Ufiltreret signal

T

t

O = I × (1 - e-t/T)

I = filterindgang (trin)

O = filterudgang

t = tid

T = filtertidskonstant

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFiltertidskonstant.0.000 ... 30.000 s
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0.0 NoUnit / real32Definerer signalets reelle minimumsværdi (valgt med pa-
rameteren 13.12 AO1-kilde), somsvarer til minimums-AO1-
udgangsværdien (defineret med parameteren 13.19 AO1
ud ved AO1-kilde min).

AO1-kilde min13.17

IAO1 (mA)

Signal
(reelt) valgt
med
13.12

13.20

13.19

13.17 13.18

Programmering af 13.17 sommaksimumsværdi og 13.18
som den minimumsværdi, der vender udgangen.

IAO1 (mA)

Signal
(reelt) valgt
med
13.12

13.20

13.19

13.18 13.17

1 = 1 / 10 = 1Reel signalværdi, der svarer til denminimaleAO1-udgangs-
værdi.

-32768.0 ... 32767.0

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) NoUnit /
real32

Definerer signalets reelle maksimumsværdi (valgt med
parameteren 13.12AO1-kilde), somsvarer tilmaksimal-AO1-
udgangsværdien (defineret med parameteren 13.20 AO1
ud vedAO1-kildemaks.). Se parameter 13.17 AO1-kildemin.

AO1-kilde maks.13.18

1 = 1 / 10 = 1Reel signalværdi svarende til denmaksimaleAO1-udgangs-
værdi.

-32768.0 ... 32767.0

0.000 mA / real32Definererminimumsudgangsværdien fordenanalogeAO1-
udgang.

AO1 ud ved AO1-kilde
min

13.19

Se også tegningen ved parameter 13.17 AO1-kilde min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Minimumsværdi for AO1-udgang.0.000 ... 22.000 mA

20.000 mA / real32Definerer den maksimale outputværdi for den analoge
AO1-udgang.

AO1 ud ved AO1-kilde
maks.

13.20

Se også tegningen ved parameter 13.17 AO1-kilde min.
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1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Maksimal værdi for AO1-udgang.0.000 ... 22.000 mA

- / real32Viser værdien af AO2 i mA.AO2 aktuel værdi13.21

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Værdi af AO2.0.000 ... 22.000 mA

Motorstrøm / uint32Vælger et signal, somskal forbindes til analogudgangAO2.AO2-kilde13.22

Alternativt kan udgangen indstilles til magnetiseringstil-
stand for at levere en konstant strømtil en temperatursen-
sor.

For valg henvises til parameter 13.12 AO1-kilde.

0.100 s / real32Definerer filtertidskonstanten for den analoge AO2-ud-
gang. Se parameter 13.16 AO1-filtertid.

AO2-filtertid13.26

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFiltertidskonstant.0.000 ... 30.000 s

0.0 NoUnit / real32Definerer signalets reelle minimumsværdi (valgt med pa-
rameteren 13.22 AO2-kilde), somsvarer tilminimums-AO2-
udgangsværdien (defineret med parameteren 13.29 AO2
ud ved AO2-kilde min).

AO2-kilde min13.27

IAO2 (mA)

Signal
(reelt) valgt
med
13.22

13.30

13.29

13.27 13.28

Programmering af 13.27 sommaksimumsværdi og 13.28
som den minimumsværdi, der vender udgangen.

IAO2 (mA)

13.30

Signal
(reelt) valgt
med
13.22

13.29

13.28 13.27
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1 = 1 / 10 = 1Reel signalværdi svarende tilminimums-AO2-udgangsvær-
dien.

-32768.0 ... 32767.0

100.0 NoUnit / real32Definerer signalets reelle maksimumsværdi (valgt med
parameteren 13.22 AO2-kilde), som svarer til maksimal-
AO2-udgangsværdien (defineret med parameteren 13.30
AO2ud vedAO2-kildemaks.). Separameter 13.27AO2-kilde
min.

AO2-kilde maks.13.28

1 = 1 / 10 = 1Reel signalværdi svarende til maksimums-AO2-udgangs-
værdien.

-32768.0 ... 32767.0

0.000 mA / real32Definerer minimumsudgangsværdien for analogudgang
AO2.

AO2ud vedAO2-kilde
min

13.29

Se også tegningen ved parameter 13.27 AO2-kilde min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Minimums-AO2-udgangsværdi.0.000 ... 22.000 mA

20.000 mA / real32Definerermaksimumsoutputværdien fordenanalogeAO2-
udgang.

AO2ud vedAO2-kilde
maks.

13.30

Se også tegningen ved parameter 13.27 AO2-kilde min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Maksimumsoutputværdien for AO2.0.000 ... 22.000 mA

0.00 NoUnit / real32Lagringsparameter til styring af analogudgangAO1, f.eks.
via fieldbus.

AO1 datalagring13.91

I 13.12 AO1-kilde vælges AO1 datalagring. Indstil derefter
denne parameter sommålet for de indgående værdidata-

Medden indbyggede fieldbusinterface skalmålvalgspara-
meteren for de specifikke data (58.101…58.124) blot
indstilles til AO1 datalagring.

100 = 1 / 100 = 1Lagringsparameter for AO1.-327.68 ... 327.67

0.00 NoUnit / real32Lagringsparameter til styringaf analogudgangAO2, f.eks.
via fieldbus.

AO2-datalagring13.92

I 13.22 AO2-kilde vælges AO2 datalagring. Indstil derefter
denne parameter sommålet for de indgående værdidata-

Medden indbyggede fieldbusinterface skalmålvalgspara-
meteren for de specifikke data(58.101…58.124) blot
indstilles til AO2 datalagring.

100 = 1 / 100 = 1Lagringsparameter for AO2.-327.68 ... 327.67
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Konfiguration af I/O-udvidelsesmodul 1.I/O udvidelsesmodul
1

14

Se også afsnittet Programmerbare I/O-udvidelsesmodu-
ler (side 33).

Bemærk: Indholdet af parametergruppen varierer i henhold
til den valgte I/O-udvidelsesmodultype.

Ingen / uint16Aktiverer (og specificerer typen af) I/O-udvidelsesmodul
1.

Modul 1 type14.1

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Inaktiv.Ingen

1FIO-01.FIO-01

2FIO-11.FIO-11

4FAIO-01.FAIO-01

3FDIO-01.FDIO-01

1 NoUnit / uint16Specificerer stikket (1…3) på styreenheden af den frekven-
somformer, hvori I/O-udvidelsesmodulet installeres. Alter-

Modul 1 sted14.2

nativt angiver den node-ID'et for stikket på en FEA-03-ud-
videlsesadapter.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

1 = 1 / 1 = 1Stik 1 = 1; Stik 2 = 2; Stik 3 = 3.1...254

4…254: Node-id for stikket på FEA-03-udvidelsesadapte-
ren.

Ingen option / uint16Viser status for I/O-udvidelsesmodul 1.Modul 1 status14.3

0Intet modul registreret i det specificerede stik.Ingen option

1Et modul er registreret, men der kan ikke kommunikeres
med det.

Ingen kommunika-
tion

2Modultypen er ukendt.Ukendt

15Et FIO-01-modul er registreret og er aktivt.FIO-01

20Et FIO-11-modul er registreret og er aktivt.FIO-11

24Et FAIO-01-modul er registreret og er aktivt.FAIO-01

- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Viser status fordedigitale indgangepåudvidelsesmodulet.
Aktiverings-/deaktiveringsforsinkelser (hvis der er specifi-

DI status14.5

ceret nogen) ignoreres. Der kan defineres en filtertid (for
indgangstilstand) med parameter 14.8 DI filtertid.

Bit 0 angiver status for DI1.

Bemærk:Antallet af aktiveredebits i denneparameterafhæn-
ger af antallet af digitale indgange/udgange på udvidelses-
modulet.

Eksempel: 0101b = DI1 og DI3 er slået til, resten er slået
fra.

Denne parameter er skrivebeskyttet.
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- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Viser status for dedigitale indgange/udgangepåudvidel-
sesmodulet. Aktiverings-/deaktiveringsforsinkelser (hvis
der er specificeret nogen) ignoreres. Der kan defineres en
filtertid (for indgangstilstand) med parameter 14.8 DIO
filtertid.

DIO status14.5

Bit 0 angiver status for DIO1.

Bemærk:Antallet af aktiveredebits i denneparameterafhæn-
ger af antallet af digitale indgange/udgange på udvidelses-
modulet.

Eksempel: 1001b =DIO1 ogDIO4 er slået til, resten er slået
fra.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Viser status for dedigitale indgange/udgangepåudvidel-
sesmodulet. Aktiverings-/deaktiveringsforsinkelser (hvis
der er specificeret nogen) ignoreres. Der kan defineres en
filtertid (for indgangstilstand) med parameter 14.8 DIO
filtertid.

DIO status14.5

Bit 0 angiver status for DIO1.

Bemærk:Antallet af aktiveredebits i denneparameterafhæn-
ger af antallet af digitale indgange/udgange på udvidelses-
modulet.

Eksempel: 1001b =DIO1 ogDIO4 er slået til, resten er slået
fra.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Viser den forsinkede status for de digitale indgange på
udvidelsesmodulet.Ordetopdateres kunefter aktiverings-
/deaktiveringsforsinkelser (hvis der er specificeret nogen).

DI forsinkelsesstatus14.6

Bit 0 angiver status for DI1.

Bemærk:Antallet af aktiveredebits i denneparameterafhæn-
ger af antallet af digitale indgange på udvidelsesmodulet.

Eksempel: 0101b = DI1 og DI3 er slået til, resten er slået
fra.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Viserden forsinkedestatus fordedigitalindgange/-udgan-
ge på udvidelsesmodulet. Dette ord opdateres kun efter
aktiverings-/deaktiveringsforsinkelser (hvis der er specifi-
ceret nogen).

DIO forsinkelsessta-
tus

14.6

Bit 0 angiver status for DIO1.

Bemærk:Antallet af aktiveredebits i denneparameterafhæn-
ger af antallet af digitale indgange/udgange på udvidelses-
modulet.

Eksempel: 1001b =DIO1 ogDIO4 er slået til, resten er slået
fra.

Denne parameter er skrivebeskyttet.
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- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Viserden forsinkedestatus fordedigitalindgange/-udgan-
ge på udvidelsesmodulet. Dette ord opdateres kun efter
aktiverings-/deaktiveringsforsinkelser (hvis der er specifi-
ceret nogen).

DIO-forsinkelsessta-
tus

14.6

Bit 0 angiver status for DIO1.

Bemærk:Antallet af aktiveredebits i denneparameterafhæn-
ger af antallet af digitale indgange/udgange på udvidelses-
modulet.

Eksempel: 1001b =DIO1 ogDIO4 er slået til, resten er slået
fra.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

10.0 ms / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Definerer en filtertid for parameter 14.5 DI status og 14.6
DI forsinkelsesstatus.

DI filtertid14.8

10 = 1 ms / 10 = 1 msParametre for filtertid for DI-status.0.8 ... 100.0 ms

10.0 ms / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Definerer en filtertid for parameter 14.5DIOstatusog 14.6
DIO forsinkelsesstatus. Filtreringstiden vil kun påvirke de
DIO'er, der er i indgangstilstand.

DIO filtertid14.8

10 = 1 ms / 10 = 1 msParametre for filtertid for DIO-status.0.8 ... 100.0 ms

10.0 ms / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Definerer en filtertid for parameter 14.5DIOstatusog 14.6
DIO-forsinkelsesstatus. Filtreringstiden vil kun påvirke de
DIO'er, der er i indgangstilstand.

DIO filtertid14.8

10 = 1 ms / 10 = 1 msParametre for filtertid for DIO-status.0.8 ... 100.0 ms

Indgang / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Vælger, omDIO1påudvidelsesmodulet bruges somdigital
udgang eller indgang.

DIO1 funktion14.9

0DIO1 bruges som digital udgang.Udgang

1DIO1 bruges som digital indgang.Indgang

Indgang / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Vælger, omDIO1påudvidelsesmodulet bruges somdigital
udgang eller indgang.

DIO1-funktion14.9

0DIO1 bruges som digital udgang.Udgang

1DIO1 bruges som digital indgang.Indgang

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Vælger et frekvensomformersignal, somskal tilsluttes den
digitale indgang/udgang DIO1 på udvidelsesmodulet, når
14.9 DIO1 funktion er indstillet til Udgang.

DIO1 udgangskilde14.11

0Udgang er ikke trukket.Ikke trukket

1Udgang er trukket.Trukket

2Bit 1 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar til kørsel

4Bit 0 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Aktiveret

5Bit 5 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startet

6Bit 1 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Magnetiseret
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7Bit 6 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Kører

8Bit 2 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar ref

9Bit 8 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).På setpunkt

10Bit 2 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Baglæns

11Bit 0 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Nulhastighed

12Bit 10 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Grænse overskredet

13Bit 7 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Advarsel

14Bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl

15Inverteret bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl (-1)

16Bit 13 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startanmodning

22Bit 0 af 44.1 Bremsestyring status (side 402).Åbnbremsekomman-
do

23Bit 11 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Eks.2 aktiv

24Bit 9 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fjernstyring

33Bit 0 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 1

34Bit 1 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 2

35Bit 2 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 3

40Bit 0 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit0

41Bit 1 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit1

42Bit 2 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit2

43Bit 8 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit8

44Bit 9 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit9

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Vælger et frekvensomformersignal, somskal tilsluttes den
digitale indgang/udgang DIO1 på udvidelsesmodulet, når
14.9 DIO1 funktion er indstillet til Udgang.

DIO1-udgangskilde14.11

0Udgang er ikke trukket.Ikke trukket

1Udgang er trukket.Trukket

2Bit 1 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar til kørsel

4Bit 0 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Aktiveret

5Bit 5 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startet

6Bit 1 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Magnetiseret

7Bit 6 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Kører

8Bit 2 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Klar ref

9Bit 8 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).På setpunkt

10Bit 2 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Baglæns
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11Bit 0 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring (side 159).Nulhastighed

12Bit 10 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2 (side 158).Grænse overskredet

13Bit 7 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Advarsel

14Bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl

15Inverteret bit 3 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fejl (-1)

16Bit 13 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Startanmodning

22Bit 0 af 44.1 Bremsestyring status (side 402).Åbnbremsekomman-
do

23Bit 11 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Eks.2 aktiv

24Bit 9 af 6.11 Hovedstatusord (side 157).Fjernstyring

33Bit 0 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 1

34Bit 1 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 2

35Bit 2 af 32.1 Overvågningsstatus (side 347).Overvågning 3

40Bit 0 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit0

41Bit 1 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit1

42Bit 2 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit2

43Bit 8 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit8

44Bit 9 af 10.99 RO/DIO kontrolord (side 183).RO/DIO kontrolord
bit9

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang DI1.

DI1 ON-forsinkelse14.12

*DI status

**Forsinket
DI status

tOn tOff tOn tOff
Tid

1

0
1

0

tOn = 14.12 DI1 ON-forsinkelse

tOff = 14.13 DI1 OFF-forsinkelse

*Elektrisk status for DI eller status for valgt kilde (i ud-
gangstilstand). Angivet af 14.5 DI status.

**Angivet af 14.6 DI forsinkelsesstatus.

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DI1.0.00 ... 3000.00 s
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0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang/ud-
gang DIO1.

DIO1 ON-forsinkelse14.12

*DIO-status

**Forsinket
DIO-status

Tid

0

1

1

0

tOn tOff tOn tOff

tOn = 14.12 DIO1 ON-forsinkelse

tOff = 14.13 DIO1 OFF-forsinkelse

*Elektrisk status for DIO (i indgangstilstand) eller status
for valgt kilde (i udgangstilstand). Angivet af 14.5 DIO
status.

**Angivet af 14.6 DIO forsinkelsesstatus.

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DIO1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang/ud-
gang DIO1.

DIO1 ON-forsinkelse14.12

*DIO-status

**Forsinket
DIO-status

Tid

0

1

1

0

tOn tOff tOn tOff

tOn = 14.12 DIO1 ON-forsinkelse

tOff = 14.13 DIO1 OFF-forsinkelse

*Elektrisk status for DIO (i indgangstilstand) eller status
for valgt kilde (i udgangstilstand). Angivet af 14.5 DIO
status.

**Angivet af 14.6 DIO-forsinkelsesstatus.

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DIO1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Definerer deaktiveringsforsinkelsen for digital indgang
DI1. Se parameter 14.12 DI1 ON-forsinkelse.

DI1 OFF-forsinkelse14.13

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DI1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Definererdeaktiveringsforsinkelsen fordigital indgang/ud-
gang DIO1.

DIO1OFF-forsinkelse14.13

Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DIO1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)

Definererdeaktiveringsforsinkelsen fordigital indgang/ud-
gang DIO1.

DIO1OFF-forsinkelse14.13

Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DIO1.0.00 ... 3000.00 s
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Indgang / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Vælger, omDIO2påudvidelsesmodulet bruges somdigital
udgang eller indgang.

DIO2-funktion14.14

0DIO2 bruges som digitalt output.Udgang

1DIO2 bruges som digitalt input.Indgang

Indgang / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Vælger, omDIO2påudvidelsesmodulet bruges somdigital
udgang eller indgang.

DIO2-funktion14.14

0DIO2 bruges som digitalt output.Udgang

1DIO2 bruges som digitalt input.Indgang

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Vælger et frekvensomformersignal, somskal tilsluttes den
digitale indgang/udgangDIO2 på udvidelsesmodulet, når
parameteren 14.14 DIO2-funktion er indstillet til Udgang.

DIO2-udgangskilde14.16

For tilgængelige valg henvises til parameteren 14.11 DIO1
udgangskilde.

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Vælger et frekvensomformersignal, somskal tilsluttes den
digitale indgang/udgangDIO2, når parameter 14.14DIO2-
funktion er indstillet til Udgang.

DIO2-udgangskilde14.16

For tilgængelige valg henvises til parameter 14.11 DIO1-
udgangskilde.

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang DI2.
Se parameter 14.12 DI1 ON-forsinkelse.

DI2 ON-forsinkelse14.17

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DI2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang/ud-
gang DIO2. Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

DIO2 ON-forsinkelse14.17

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DIO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang/ud-
gang DIO2. Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

DIO2 ON-forsinkelse14.17

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DIO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Definerer deaktiveringsforsinkelsen for digital indgang
DI2. Se parameter 14.12 DI1 ON-forsinkelse.

DI2 OFF-forsinkelse14.18

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DI2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Definererdeaktiveringsforsinkelsen fordigital indgang/ud-
gang DIO2.

DIO2OFF-forsinkelse14.18

Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DIO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Definererdeaktiveringsforsinkelsen fordigital indgang/ud-
gang DIO2.

DIO2OFF-forsinkelse14.18

Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.
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10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DIO2.0.00 ... 3000.00 s

Ingen handling /
uint16

(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer, når et
analogt indgangssignal bevæger sig uden for de angivne
minimums- og/eller maksimumsgrænser for indgangen.

AI overvågningsfunk-
tion

14.19

De indgangeoggrænser, der skal observeres, vælgesmed
parameteren 14.20 AI overvågningsvalg.

0Ingen handling foretaget.Ingen handling

1Frekvensomformeren stopper ved 80A0 AI-overvågning.Fejl

2Frekvensomformerengenererer advarslenA8A0AI-overvå-
get advarsel.

Advarsel

3Frekvensomformeren genererer en advarsel (A8A0 AI-
overvågetadvarsel) og fastlåserhastigheden (eller frekven-
sen) til det niveau, som frekvensomformeren kørte ved.
Hastigheden/frekvensen bestemmes af den aktuelle ha-
stighed ved hjælp af 850 ms lavpasfiltre.

Sidste hastighed

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

4Frekvensomformeren genererer en advarsel (A8A0 AI-
overvåget advarsel) og indstiller hastigheden til denhastig-
hed, der defineres af parameteren 22.41 Hastighedsref.
for ufarlig hastighed (eller 28.41 Frekvensref. ufarlig fre-
kvens, når frekvensreferencen anvendes.

Hastighedsref. ufar-
lig hastighed

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

Indgang / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Vælger, omDIO3påudvidelsesmodulet bruges somdigital
udgang eller indgang.

DIO3-funktion14.19

0DIO3 bruges som digitalt output.Udgang

1DIO3 bruges som digitalt input.Indgang

- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Angiver de grænser for de analogindgange, der skal over-
våges. Se parameteren 14.19 AI overvågningsfunktion.

AI overvågningsvalg14.20

Bemærk:Antallet af aktiveredebits i denneparameterafhæn-
ger af antallet af indgange på udvidelsesmodulet.

1 = Minimumsgrænse for overvågning af AI1 aktiv.AI1 < MINb0

1 = Maksimumsgrænse for overvågning af AI1 aktiv.AI1 > MAKSb1

1 = Minimumsgrænse for overvågning af AI2 aktiv.AI2 < MINb2

1 = Maksimumsgrænse for overvågning af AI2 aktiv.AI2 > MAKSb3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Angiver de grænser for de analogindgange, der skal over-
våges. Se parameteren 14.19 AI overvågningsfunktion.

AI overvågningsvalg14.20

1 = Minimumsgrænse for overvågning af AI1 aktiv.AI1 < MINb0

1 = Maksimumsgrænse for overvågning af AI1 aktiv.AI1 > MAKSb1

1 = Minimumsgrænse for overvågning af AI2 aktiv.AI2 < MINb2

1 = Maksimumsgrænse for overvågning af AI2 aktiv.AI2 > MAKSb3

1 = Minimumsgrænse for overvågning af AI3 aktiv.AI3 < MINb4

1 = Maksimumsgrænse for overvågning af AI3 aktiv.AI3 > MAKSb5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Ingen handling /
uint16

(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Udløser den analoge indgangs indstillingsfunktion, som
tillader brugen af aktuelle målinger somminimale og
maksimale indgangsværdier i stedet forpotentielt forkerte
estimater.

AI tune14.21

Anvenddetminimale ellermaksimale signal til indgangen,
og vælg den passende indstillingsfunktion.

Se også tegningen ved parameter 14.35 AI1 skaleret ved
AI1 min.

0Indstillingshandlingen er gennemført, eller der er ikke an-
modet om en handling.

Ingen handling

Parameteren skifter automatisk tilbage til denne værdi
efter enhver indstillingshandling.

1Den målte værdi for AI1 indstilles somminimumsværdien
for AI1 i parameter 14.33 AI1-min.

AI1 min tune

2Denmålte værdi for AI1 indstilles sommaksimumværdien
for AI1 i parameter 14.34 AI1-maks.

AI1 maks tune

3Den målte værdi for AI2 indstilles somminimumsværdien
for AI2 i parameter 14.48 AI2-min.

AI2 min tune

4Denmålte værdi for AI2 indstilles sommaksimumsværdien
for AI2 i parameter 14.49 AI2-maks.

AI2 maks tune

Ingen handling /
uint16

(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Udløser den analoge indgangs indstillingsfunktion, som
tillader brugen af aktuelle målinger somminimale og
maksimale indgangsværdier i stedet forpotentielt forkerte
estimater.

AI tune14.21

Anvenddetminimale ellermaksimale signal til indgangen,
og vælg den passende indstillingsfunktion.

Se også tegningen ved parameter 14.35 AI1 skaleret ved
AI1 min.

0Indstillingshandlingen er gennemført, eller der er ikke an-
modet om en handling.

Ingen handling

Parameteren skifter automatisk tilbage til denne værdi
efter enhver indstillingshandling.

1Den målte værdi for AI1 indstilles somminimumsværdien
for AI1 i parameter 14.33 AI1-min.

AI1 min tune
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2Denmålte værdi for AI1 indstilles sommaksimumværdien
for AI1 i parameter 14.34 AI1-maks.

AI1 maks tune

3Den målte værdi for AI2 indstilles somminimumsværdien
for AI2 i parameter 14.48 AI2-min.

AI2 min tune

4Denmålte værdi for AI2 indstilles sommaksimumsværdien
for AI2 i parameter 14.49 AI2-maks.

AI2 maks tune

5Den målte værdi for AI3 indstilles somminimumsværdien
for AI2 i parameter 14.63 AI3-min.

AI3 min tune

6Denmålte værdi for AI2 indstilles sommaksimumsværdien
for AI3 i parameter 14.64 AI3-maks.

AI3 maks tune

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Vælger et frekvensomformersignal, somskal tilsluttes den
digitale indgang/udgangDIO3, når parameter 14.19DIO3-
funktion er indstillet til Udgang.

DIO3-udgangskilde14.21

For tilgængelige valg henvises til parameter 14.11 DIO1
udgangskilde.

- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
De sande aflæsninger for de analoge indgange kan tilside-
sættes ved f.eks. testformål. Der er en tvungenparameter-
værdi for hver analog indgang, og dens værdi anvendes,
når den tilsvarende bit i denne parameter er 1.

AI tvunget valg14.22

1 = Tvungen tilstand: Tving AI1 til værdien af parameter
14.28 AI1 tvungne data.

AI1b0

1 = Tvungen tilstand: Tving AI2 til værdien af parameter
14.43 AI2 tvungne data.

AI2b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang DI3.
Se parameter 14.12 DI1 ON-forsinkelse.

DI3 ON-forsinkelse14.22

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DI3.0.00 ... 3000.00 s

- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
De sande aflæsninger for de analoge indgange kan tilside-
sættes ved f.eks. testformål. Der er en tvungenparameter-
værdi for hver analog indgang, og dens værdi anvendes,
når den tilsvarende bit i denne parameter er 1.

AI tvunget valg14.22

1 = Tvungen tilstand: Tving AI1 til værdien af parameter
14.28 AI1 tvungne data.

AI1b0

1 = Tvungen tilstand: Tving AI2 til værdien af parameter
14.43 AI2 tvungne data.

AI2b1

1 = Tvungen tilstand: Tving AI3 til værdien af parameter
14.58 AI3 tvungne data (kun FIO-11).

AI3b2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang/ud-
gang DIO3. Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

DIO3 ON-forsinkelse14.22

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DIO3.0.00 ... 3000.00 s
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0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Definerer deaktiveringsforsinkelsen for digital indgang
DI3. Se parameter 14.12 DI1 ON-forsinkelse.

DI3 OFF-forsinkelse14.23

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DI3.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Definererdeaktiveringsforsinkelsen fordigital indgang/ud-
gang DIO3.

DIO3OFF-forsinkelse14.23

Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DIO3.0.00 ... 3000.00 s

Indgang / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Vælger, omDIO4påudvidelsesmodulet bruges somdigital
udgang eller indgang.

DIO4-funktion14.24

0DIO4 bruges som digitalt output.Udgang

1DIO4 bruges som digitalt input.Indgang

- / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Viser værdien af analog indgangAI1 imAeller V (afhængigt
af, om indgangen er indstillet til strøm eller spænding).

AI1 aktuel værdi14.26

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Værdi for analogindgang AI1.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Vælger et frekvensomformersignal, somskal tilsluttes den
digitale indgang/udgangDIO4, når parameter 14.24DIO4-
funktion er indstillet til Udgang.

DIO4-udgangskilde14.26

For tilgængelige valg henvises til parameter 14.11 DIO1
udgangskilde.

- / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Viser værdien af analog indgang AI1 efter skalering. Se
parameter 14.35 AI1 skaleret ved AI1 min.

AI1 skaleret værdi14.27

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 / 1000 = 1Skaleret værdi for analogindgang AI1.-32768.000 ...
32767.000

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for digital indgang/ud-
gang DIO4. Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

DIO4 ON-forsinkelse14.27

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for DIO4.0.00 ... 3000.00 s

- / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Tvungen værdi, der kan anvendes i stedet for sande aflæs-
ninger af indgangen. Se parameter 14.22 AI tvunget valg

AI1 tvungne data14.28

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Tvungen værdi for analogindgang AI1.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Definererdeaktiveringsforsinkelsen fordigital indgang/ud-
gang DIO4. Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

DIO4OFF-forsinkelse14.28

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for DIO4.0.00 ... 3000.00 s

212 Parametre



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

mA / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Viser positionen for hardwarestrømmen/spændingens
vælger på I/O-udvidelsesmodulet.

AI1 HW-switchposi-
tion

14.29

Bemærk: Indstillingen af strøm-/spændingsvælgere skal
passe til enhedsvalget i parameter 14.30 AI1-enhedsvalg.
Genstart af I/O-modul enten via en kortvarig afbrydelse eller
gennem parameteren 96.8 Genstart styrekort er nødvendig
for at validere alle ændringer i hardwareindstillingerne.

10Milliampere.mA

2Volt.V

mA / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Vælger enheden for aflæsninger og indstillinger relateret
til analog indgang AI1.

AI1-enhedsvalg14.30

Bemærk: Denne indstilling skal passe til den tilsvarende
hardwareindstillingpå I/O-udvidelsesmodulet (semanualen
for I/O-modulet). Hardwareindstillingen vises af parameter
14.29 AI1 HW-switchposition. Genstart af I/O-modul enten
via en kortvarig afbrydelse eller gennem parameteren 96.8
Genstart styrekort er nødvendig for at validerealleændringer
i hardwareindstillingerne.

10Milliampere.mA

2Volt.V

- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Status for relæudgange på I/O-udvidelsesmodulet.

RO-status14.31

Eksempel: 0001b = RO1 er trukket, RO2 er ikke trukket.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

1 ms / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Vælger en hardwarefiltertid til AI1.

AI1-filterforstærkning14.31

Se også parameter 14.32 AI1-filtertid.

0Ingen filtrering.Ingen filtreing

1125 mikrosekunder.125 us

2250 mikrosekunder.250 us

3500 mikrosekunder.500 us

41 millisekund.1 ms

52 millisekunder.2 ms

64 millisekunder.4 ms

77,9375 millisekunder.7,9375 ms

- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Status for relæudgange på I/O-udvidelsesmodulet.

RO-status14.31

Eksempel: 0001b = RO1 er trukket, RO2 er ikke trukket.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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0.100 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer filtertidskonstanten fordenanalogeAI1-indgang.

AI1-filtertid14.32

Ufiltreret signal

Filtreret signal

%

100

63

t
T

O = I × (1 - e-t/T)

I = filterindgang (trin)

O = filterudgang

t = tid

T = filtertidskonstant

Bemærk: Signalet filtreres også på grund af signalets inter-
facehardware. Se også parameter 14.31 AI1-filterforstærk-
ning.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFiltertidskonstant.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA eller V / re-
al32

(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer minimumværdien for den analoge AI1-indgang.

AI1-min14.33

Se også parameter 14.21 AI tune.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Minimumsværdi for AI1.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Vælger et signal, somskal forbindesmed relæudgangRO1.

RO1-kilde14.34

For tilgængelige valg henvises til parameter 14.11 DIO1-
udgangskilde.

10.000mA eller V / re-
al32

(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer den maksimale værdi for den analoge AI1-ind-
gang.

AI1-maks14.34

Se også parameter 14.21 AI tune.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Maksimumsværdi for AI1.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Vælger et signal, somskal forbindesmed relæudgangRO1.

RO1-kilde14.34

For tilgængelige valg henvises til parameter 14.11 DIO1-
udgangskilde.
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0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO1.

RO1 ON-forsinkelse14.35

Status for valgt
kilde

RO-status

tOn tOff tOfftOn
Tid

1

0

0

1

tOn = 14.35 RO1 ON-forsinkelse

tOff = 14.36 RO1 OFF-forsinkelse

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for RO1.0.00 ... 3000.00 s

0.000 NoUnit / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer den reelle værdi, som svarer til den minimale
værdi for den analoge AI1-indgang, der er defineret af pa-
rameteren 14.33 AI1-min.

AI1 skaleret ved AI1
min

14.35

AIscaled (14.27 )

AIin (14.26)

14.36

14.33

14.34

14.35

1 = 1 / 1000 = 1Reel værdi svarende til minimum-AI1-værdi.-32768.000 ...
32767.000

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO1.

RO1 ON-forsinkelse14.35

Status for valgt
kilde

RO-status

tOn tOff tOfftOn
Tid

1

0

0

1

tOn = 14.35 RO1 ON-forsinkelse

tOff = 14.36 RO1 OFF-forsinkelse

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for RO1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Definerer deaktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO1.
Se parameter 14.35 RO1 ON-forsinkelse.

RO1 OFF-forsinkelse14.36

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for RO1.0.00 ... 3000.00 s
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100.000 NoUnit / re-
al32

(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer den reelle værdi, som svarer til den maksimale-
værdi for den analoge AI1-indgang, der er defineret af pa-
rameteren 14.34 AI1-maks.

AI1 skaleret ved AI1
maks

14.36

Se tegningen vedparameter 14.35AI1 skaleret vedAI1min.

1 = 1 / 1000 = 1Reel værdi svarende til maksimum-AI1-værdi.-32768.000 ...
32767.000

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Definerer deaktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO1.
Se parameter 14.35 RO1 ON-forsinkelse.

RO1 OFF-forsinkelse14.36

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for RO1.0.00 ... 3000.00 s

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Vælger et signal, som skal forbindes til relæudgang RO2.

RO2-kilde14.37

For tilgængelige valg henvises til parameter 14.11 DIO1-
udgangskilde.

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Vælger et signal, som skal forbindes til relæudgang RO2.

RO2-kilde14.37

For tilgængelige valg henvises til parameter 14.11 DIO1-
udgangskilde.

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO2. Se
parameter 14.35 RO1 ON-forsinkelse.

RO2 ON-forsinkelse14.38

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for RO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Definerer aktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO2. Se
parameter 14.35 RO1 ON-forsinkelse.

RO2 ON-forsinkelse14.38

10 = 1 s / 100 = 1 sAktiveringsforsinkelse for RO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FDIO-01)
Definerer deaktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO2.
Se parameter 14.35 RO1 ON-forsinkelse.

RO2 OFF-forsinkelse14.39

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for RO2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-01)
Definerer deaktiveringsforsinkelsen for relæudgang RO2.
Se parameter 14.35 RO1 ON-forsinkelse.

RO2 OFF-forsinkelse14.39

10 = 1 s / 100 = 1 sDeaktiveringsforsinkelse for RO2.0.00 ... 3000.00 s

- / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Viser værdien af analog indgangAI2 imAeller V (afhængigt
af, om indgangen er indstillet til strøm eller spænding).

AI2 aktuel værdi14.41

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Værdi for analogindgang AI2.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

- / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Viser værdien af analog indgang AI2 efter skalering. Se
parameter 14.50 AI2 skaleret værdi ved AI2 min.

AI2 skaleret værdi14.42

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 mA eller V / 1000
= 1 mA eller V

Skaleret værdi for analogindgang AI2.-32768.000 ...
32767.000 mA eller V
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- / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Tvungen værdi, der kan anvendes i stedet for sande aflæs-
ninger af indgangen. Se parameter 14.22 AI tvunget valg

AI2 tvungne data14.43

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Tvungen værdi for analogindgang AI2.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

mA / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Viser positionen for hardwarestrømmen/spændingens
vælger på I/O-udvidelsesmodulet.

AI2 HW-switchposi-
tion

14.44

Bemærk: Indstillingen af strøm-/spændingsvælgere skal
passe til enhedsvalget i parameter 14.45 AI2-enhedsvalg.
Genstart af I/O-modul enten via en kortvarig afbrydelse eller
gennem parameteren 96.8 Genstart styrekort er nødvendig
for at validere alle ændringer i hardwareindstillingerne.

10Milliampere.mA

2Volt.V

mA / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Vælger enheden for aflæsninger og indstillinger relateret
til analogindgang AI2.

AI2-enhedsvalg14.45

Bemærk: Denne indstilling skal passe til den tilsvarende
hardwareindstillingpå I/O-udvidelsesmodulet (semanualen
for I/O-modulet). Hardwareindstillingen vises af parameter
14.44 AI2 HW-switchposition. Genstart af I/O-modul enten
via en kortvarig afbrydelse eller gennem parameteren 96.8
Genstart styrekort er nødvendig for at validerealleændringer
i hardwareindstillingerne.

10Milliampere.mA

2Volt.V

1 ms / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Vælger en hardwarefiltertid til AI2.

AI2-filterforstærkning14.46

Se også parameter 14.47 AI2-filtertid.

0Ingen filtrering.Ingen filtreing

1125 mikrosekunder.125 us

2250 mikrosekunder.250 us

3500 mikrosekunder.500 us

41 millisekund.1 ms

52 millisekunder.2 ms

64 millisekunder.4 ms

77,9375 millisekunder.7,9375 ms
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0.100 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer filtertidskonstanten for analog indgang AI2.

AI2-filtertid14.47

Ufiltreret signal

Filtreret signal

%

100

63

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = filterindgang (trin)

O = filterudgang

t = tid

T = filtertidskonstant

Bemærk: Signalet filtreres også på grund af signalets inter-
facehardware. Se parameter 14.46 AI2-filterforstærkning.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFiltertidskonstant.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA eller V / re-
al32

(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer minimumværdien for den analoge AI2-indgang.

AI2-min14.48

Se også parameter 14.21 AI tune.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Minimumsværdi for AI2.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

10.000mA eller V / re-
al32

(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer den maksimale værdi for den analoge AI2-ind-
gang.

AI2-maks14.49

Se også parameter 14.21 AI tune.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Maksimumsværdi for AI2.-22.000 ... 22.000 mA
eller V
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0.000 NoUnit / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer den reelle værdi, som svarer til den minimale
værdi for den analoge AI2-indgang, der er defineret af pa-
rameteren 14.48 AI2-min.

AI2 skaleret værdi ved
AI2 min

14.50

AIscaled (14.42)

AIin (14.41)

14.51

14.48

14.49

14.50

1 = 1 / 1000 = 1Reel værdi svarende til minimum-AI2-værdi.-32768.000 ...
32767.000

100.000 NoUnit / re-
al32

(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer den reelle værdi, som svarer til den maksimale-
værdi for den analoge AI2-indgang, der er defineret af pa-
rameteren 14.49 AI2-maks.

AI2 skaleret værdi ved
AI2 maks

14.51

Se tegningen ved parameter 14.50 AI2 skaleret værdi ved
AI2 min.

1 = 1 / 1000 = 1Reel værdi svarende til maksimum-AI2-værdi.-32768.000 ...
32767.000

- / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Viser værdien af analog indgangAI3 imAeller V (afhængigt
af, om indgangen er indstillet til strøm eller spænding).

AI3 aktuel værdi14.56

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Værdi for analogindgang AI3.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

- / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Viser værdien af analog indgang AI3 efter skalering. Se
parameter 14.65 AI3 skaleret værdi ved AI3 min.

AI3 skaleret værdi14.57

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 / 1000 = 1Skaleret værdi for analogindgang AI3.-32768.000 ...
32767.000

- / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Tvungen værdi, der kan anvendes i stedet for sande aflæs-
ninger af indgangen. Se parameter 14.22 AI tvunget valg

AI3 tvungne data14.58

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Tvungen værdi for analogindgang AI3.-22.000 ... 22.000 mA
eller V
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mA / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Viser positionen for hardwarestrømmen/spændingens
vælger på I/O-udvidelsesmodulet.

AI3 HW-switchposi-
tion

14.59

Bemærk: Indstillingen af strøm-/spændingsvælgere skal
passe til enhedsvalget i parameter 14.60 AI3-enhedsvalg.
Genstart af I/O-modul enten via en kortvarig afbrydelse eller
gennem parameteren 96.8 Genstart styrekort er nødvendig
for at validere alle ændringer i hardwareindstillingerne.

10Milliampere.mA

2Volt.V

mA / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Vælger enheden for aflæsninger og indstillinger relateret
til analog indgang AI3.

AI3-enhedsvalg14.60

Bemærk: Denne indstilling skal passe til den tilsvarende
hardwareindstillingpå I/O-udvidelsesmodulet (semanualen
for I/O-modulet). Hardwareindstillingen vises af parameter
14.59 AI3 HW-switchposition. Genstart af I/O-modul enten
via en kortvarig afbrydelse eller gennem parameteren 96.8
Genstart styrekort er nødvendig for at validerealleændringer
i hardwareindstillingerne.

10Milliampere.mA

2Volt.V

1 ms / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Vælger en hardwarefiltertid til AI3.

AI3-filterforstærkning14.61

Se også parameter 14.62 AI3-filtertid.

0Ingen filtrering.Ingen filtreing

1125 mikrosekunder.125 us

2250 mikrosekunder.250 us

3500 mikrosekunder.500 us

41 millisekund.1 ms

52 millisekunder.2 ms

64 millisekunder.4 ms

77,9375 millisekunder.7,9375 ms
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0.100 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Definerer filtertidskonstanten fordenanalogeAI3-indgang.

AI3-filtertid14.62

Ufiltreret signal

Filtreret signal

%

100

63

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = filterindgang (trin)

O = filterudgang

t = tid

T = filtertidskonstant

Bemærk: Signalet filtreres også på grund af signalets inter-
facehardware. Se parameter 14.61 AI3-filterforstærkning.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFiltertidskonstant.0.000 ... 30.000 s

0.000 mA eller V / re-
al32

(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Definerer minimumværdien for den analoge AI3-indgang.

AI3-min14.63

Se også parameter 14.21 AI tune.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Minimumværdi for AI3.-22.000 ... 22.000 mA
eller V

10.000mA eller V / re-
al32

(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Definerer den maksimale værdi for den analoge AI3-ind-
gang.

AI3-maks14.64

Se også parameter 14.21 AI tune.

1000 = 1 mA eller V /
1000 = 1 mA eller V

Maksimumværdi for AI3.-22.000 ... 22.000 mA
eller V
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0.000 NoUnit / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Definerer den reelle værdi, som svarer til den minimale
værdi for den analoge AI3-indgang, der er defineret af pa-
rameteren 14.63 AI3-min.

AI3 skaleret værdi
ved AI3 min

14.65

AIscaled (14.57)

AIin (14.56)

14.66

14.63

14.64

14.65

1 = 1 / 1000 = 1Reel værdi svarende til minimum-AI3-værdi.-32768.000 ...
32767.000

100.000 NoUnit / re-
al32

(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Definerer den reelle værdi, som svarer til den maksimale-
værdi for den analoge AI3-indgang, der er defineret af pa-
rameteren 14.64 AI3-maks.

AI3 skaleret værdi
ved AI3 maks

14.66

Se tegningen ved parameter 14.65 AI3 skaleret værdi ved
AI3 min.

1 = 1 / 1000 = 1Reel værdi svarende til maksimum-AI3-værdi.-32768.000 ...
32767.000

- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Værdienafdenanalogeudgangkan tilsidesættes ved f.eks.
testformål. Der er en tvungen parameterværdi (14.78 AO1
tvungne data) for den analoge udgang, og dens værdi an-
vendes, når den tilsvarende bit i denne parameter er 1.

AO tvunget valg14.71

1 = Tvungen tilstand: Tving AO1 til værdien af parameter
14.78 AO1 tvungne data.

AO1b0

1 = Tvungen tilstand: Tving AO2 til værdien af parameter
14.88 AO2 tvungne data (kun FAIO-01).

AO2b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Værdienafdenanalogeudgangkan tilsidesættes ved f.eks.
testformål. Der er en tvungen parameterværdi (14.78 AO1
tvungne data) for den analoge udgang, og dens værdi an-
vendes, når den tilsvarende bit i denne parameter er 1.

AO tvunget valg14.71

1 = Tvungen tilstand: Tving AO1 til værdien af parameter
14.78 AO1 tvungne data.

AO1b0

Reservedb1…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Viser værdien af AO1 i mA.

AO1 aktuel værdi14.76

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Værdi af AO1.0.000 ... 22.000 mA

Nul / uint32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Vælger et signal, somskal forbindes til analogudgangAO1.

AO1-kilde14.77

Alternativt kan udgangen indstilles til magnetiseringstil-
stand for at levere en konstant strømtil en temperatursen-
sor.

0IngenNul

11.1 Benyttet motorhastighed (side 136).Benyttetmotorhastig-
hed

31.6 Udgangsfrekvens (side 136).Udgangsfrekvens

41.7 Motorstrøm (side 136).Motorstrøm

61.10 Motortormoment (side 136).Motormoment

71.11 DC-spænding (side 137).DC-spænding

81.14 Udgangseffekt (side 137).Udgangseffekt INU

1023.1 Hastighedsref. rampe ind (side 275).Hastighedsrefeferen-
ce rampe ind

1123.2 Hastighedsref. rampe ud (side 275).Hastighedsreference
rampet

1224.1 Anvendt hastighedsreference (side 282).Benyttet hastigheds-
reference

1326.2 Benyttet momentreference (side 300).Benyttetmomentrefe-
rence

1428.2 Frekvensreference rampe output (side 309).Benyttetfrekvensrefe-
rence

1640.1 PID-proces aktuelt output (side 382).Proces PID ud

1740.2 PID-proces feedback aktuel (side 382).Proces PID fbk

1840.3 PID-proces setpunkt aktuel (side 382).Proces PID akt

1940.4 PID-proces afvigelse aktuel (side 382).Proces PID-enhed

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

20Udgangen anvendes til at levere en magnetiseringsstrøm
til 1...3 Pt100-sensorer. Se afsnittet Motortermisk beskyt-
telse (side 87).

Brug Pt100-magneti-
sering

21Udgangen anvendes til at levere en magnetiseringsstrøm
til en KTY84-sensor. Se afsnittet Motortermisk beskyttel-
se (side 87).

BrugKTY84-magneti-
sering

22Udgangen anvendes til at levere en magnetiseringsstrøm
til 1...3 PTC-sensorer. Se afsnittetMotortermiskbeskyttel-
se (side 87).

BrugPTC-magnetise-
ring

23Udgangen anvendes til at levere en magnetiseringsstrøm
til 1...3 Pt1000-sensorer. Se afsnittetMotortermisk beskyt-
telse (side 87).

BrugPT1000-magne-
tisering

3713.91 AO1 datalagring.AO1 datalagring
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3813.92 AO2-datalagring.AO2 datalagring

- / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Tvungen værdi, som kan anvendes i stedet for det valgte
udgangssignal. Se parameter 14.71 AO tvunget valg

AO1 tvungne data14.78

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Tvungen værdi for analogudgang AO1.0.000 ... 22.000 mA

0.000 mA / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Tvungen værdi, som kan anvendes i stedet for det valgte
udgangssignal. Se parameter 14.71 AO tvunget valg

AO1 tvungne data14.78

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Tvungen værdi for analogudgang AO1.0.000 ... 20.000 mA

0.100 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer filtertidskonstanten fordenanalogeAO1-udgang.

AO1-filtertid14.79

Ufiltreret signal

Filtreret signal

%

100

63

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = filterindgang (trin)

O = filterudgang

t = tid

T = filtertidskonstant

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFiltertidskonstant.0.000 ... 30.000 s
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0.0 NoUnit / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer signalets reelle værdi (valgt med parameteren
14.77AO1-kilde), somsvarer til denminimaleudgangsværdi
for AO1 (defineretmedparameteren 14.82AO1udvedAO1-
kilde min).

AO1-kilde min14.80

IAO1 (mA)

Signal
(reelt) valgt
med par
14.77

14.83

14.82

14.80 14.81

IAO1 (mA)

Signal
(reelt) valgt
med
par14.77

14.83

14.82

14.81 14.80

1 = 1 / 10 = 1Reel signalværdi, der svarer til denminimaleAO1-udgangs-
værdi.

-32768.0 ... 32767.0

100.0 NoUnit / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer signalets reelle værdi (valgt med parameteren
14.77 AO1-kilde), som svarer til den maksimale udgangs-
værdi for AO1 (defineret med parameteren 14.83 AO1 ud
ved AO1-kilde maks). Se parameter 14.80 AO1-kilde min.

AO1-kilde maks14.81

1 = 1 / 10 = 1Reel signalværdi svarende til denmaksimaleAO1-udgangs-
værdi.

-32768.0 ... 32767.0

0.000 mA / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Definererminimumsudgangsværdien fordenanalogeAO1-
udgang.

AO1 ud ved AO1-kilde
min

14.82

Se også tegningen ved parameter 14.80 AO1-kilde min.
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1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Minimumsværdi for AO1-udgang.0.000 ... 22.000 mA

0.000 mA / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definererminimumsudgangsværdien fordenanalogeAO1-
udgang.

AO1 ud ved AO1-kilde
min

14.82

Se også tegningen ved parameter 14.80 AO1-kilde min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Minimumsværdi for AO1-udgang.0.000 ... 20.000 mA

10.000 mA / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FIO-11)
Definerer den maksimale outputværdi for den analoge
AO1-udgang.

AO1 ud ved AO1-kilde
maks

14.83

Se også tegningen ved parameter 14.80 AO1-kilde min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Maksimal værdi for AO1-udgang.0.000 ... 22.000 mA

10.000 mA / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer den maksimale outputværdi for den analoge
AO1-udgang.

AO1 ud ved AO1-kilde
maks

14.83

Se også tegningen ved parameter 14.80 AO1-kilde min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Maksimal værdi for AO1-udgang.0.000 ... 20.000 mA

- / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Viser værdien af AO2 i mA.

AO2 aktuel værdi14.86

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Værdi af AO2.0.000 ... 22.000 mA

Nul / uint32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Vælger et signal, somskal forbindes til analogudgangAO2.

AO2-kilde14.87

Alternativt kan udgangen indstilles til magnetiseringstil-
stand for at levere en konstant strømtil en temperatursen-
sor.

For valg henvises til parameter 14.77 AO1-kilde.

0.000 mA / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Tvungen værdi, som kan anvendes i stedet for det valgte
udgangssignal. Se parameter 14.71 AO tvunget valg

AO2 tvungne data14.88

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Tvungen værdi for analogudgang AO2.0.000 ... 20.000 mA

0.100 s / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer filtertidskonstanten for den analoge AO2-ud-
gang. Se parameter 14.79 AO1-filtertid.

AO2-filtertid14.89

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFiltertidskonstant.0.000 ... 30.000 s
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0.0 NoUnit / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer signalets reelle værdi (valgt med parameteren
14.87AO2-kilde), somsvarer til denminimaleudgangsværdi
for AO2 (defineret med parameteren 14.92 AO2 ud ved
AO2-kilde min).

AO2-kilde min14.90

IAO2 (mA)

Signal
(reelt) valgt
med
par14.87

14.93

14.92

14.90 14.91

IAO2 (mA)

Signal
(reelt) valgt
med
par 14.87

14.93

14.92

14.91 14.90

1 = 1 / 10 = 1Reel signalværdi svarende tilminimums-AO2-udgangsvær-
dien.

-32768.0 ... 32767.0

100.0 NoUnit / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer signalets reelle værdi (valgt med parameteren
14.87 AO2-kilde), som svarer til den maksimale udgangs-
værdi for AO2 (defineret med parameteren 14.93 AO2 ud
ved AO2-kilde maks.). Se parameter 14.90 AO2-kilde min.

AO2-kilde maks.14.91

1 = 1 / 10 = 1Reel signalværdi svarende til maksimums-AO2-udgangs-
værdien.

-32768.0 ... 32767.0

0.000 mA / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerer minimumsudgangsværdien for analogudgang
AO2.

AO2ud vedAO2-kilde
min

14.92

Se også tegningen ved parameter 14.90 AO2-kilde min.
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1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Minimums-AO2-udgangsværdi.0.000 ... 20.000 mA

10.000 mA / real32(Synlig hvornår 14.1 Modul 1 type = FAIO-01)
Definerermaksimumsoutputværdien fordenanalogeAO2-
udgang.

AO2ud vedAO2-kilde
maks.

14.93

Se også tegningen ved parameter 14.90 AO2-kilde min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Maksimumsoutputværdien for AO2.0.000 ... 20.000 mA
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Konfiguration af I/O-udvidelsesmodul 2.I/O udvidelsesmodul
2

15

Se også afsnittet Programmerbare I/O-udvidelsesmodu-
ler (side 33).

Bemærk: Indholdet af parametergruppen varierer i henhold
til den valgte I/O-udvidelsesmodultype.

- / uint16Se parameter 14.1 Modul 1 type.Modul 2 type15.1

- / uint16Se parameter 14.2 Modul 1 sted.Modul 2 sted15.2

Ingen option / uint16Se parameter 14.3 Modul 1 status.Modul 2 status15.3

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.5 DI status.

DI status15.5

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.5 DIO status.

DIO-status15.5

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.5 DIO status.

DIO-status15.5

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.6 DI forsinkelsesstatus.

DI forsinkelsesstatus15.6

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.6 DIO forsinkelsesstatus.

DIO-forsinkelsessta-
tus

15.6

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.6 DIO-forsinkelsesstatus.

DIO-forsinkelsessta-
tus

15.6

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.8 DI filtertid.

DI filtertid15.8

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.8 DIO filtertid.

DIO filtertid15.8

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.8 DIO filtertid.

DIO filtertid15.8

Indgang / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.9 DIO1 funktion.

DIO1-funktion15.9

Indgang / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.9 DIO1-funktion.

DIO1-funktion15.9

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.11 DIO1 udgangskilde.

DIO1-udgangskilde15.11

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.11 DIO1-udgangskilde.

DIO1-udgangskilde15.11

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.12 DI1 ON-forsinkelse.

DI1 ON-forsinkelse15.12

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

DIO1 ON-forsinkelse15.12

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

DIO1 ON-forsinkelse15.12

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.13 DI1 OFF-forsinkelse.

DI1 OFF-forsinkelse15.13

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.13 DIO1 OFF-forsinkelse.

DIO1OFF-forsinkelse15.13
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- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.13 DIO1 OFF-forsinkelse.

DIO1OFF-forsinkelse15.13

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.14 DIO2-funktion.

DIO2-funktion15.14

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.14 DIO2-funktion.

DIO2-funktion15.14

- / uint32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.16 DIO2-udgangskilde.

DIO2-udgangskilde15.16

- / uint32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.16 DIO2-udgangskilde.

DIO2-udgangskilde15.16

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.17 DI2 ON-forsinkelse.

DI2 ON-forsinkelse15.17

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.17 DIO2 ON-forsinkelse.

DIO2 ON-forsinkelse15.17

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.17 DIO2 ON-forsinkelse.

DIO2 ON-forsinkelse15.17

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.18 DI2 OFF-forsinkelse.

DI2 OFF-forsinkelse15.18

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.18 DIO2 OFF-forsinkelse.

DIO2OFF-forsinkelse15.18

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.18 DIO2 OFF-forsinkelse.

DIO2OFF-forsinkelse15.18

Indgang / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.19 DIO3-funktion.

DIO3-funktion15.19

Ingen handling /
uint16

(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameteren 14.19 AI overvågningsfunktion.

AI overvågningsfunk-
tion

15.19

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.20 AI overvågningsvalg

AI overvågningsvalg15.20

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.20 AI overvågningsvalg

AI overvågningsvalg15.20

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.21 DIO3-udgangskilde.

DIO3-udgangskilde15.21

Ingen handling /
uint16

(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.21 AI tune.

AI tune15.21

Ingen handling /
uint16

(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.21 AI tune.

AI tune15.21

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.22 DI3 ON-forsinkelse.

DI3 ON-forsinkelse15.22

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.22 DIO3 ON-forsinkelse.

DIO3 ON-forsinkelse15.22

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.22 AI tvunget valg

AI tvunget valg15.22

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.22 AI tvunget valg

AI tvunget valg15.22

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.23 DI3 OFF-forsinkelse.

DI3 OFF-forsinkelse15.23
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- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.23 DIO3 OFF-forsinkelse.

DIO3OFF-forsinkelse15.23

Indgang / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.24 DIO4-funktion.

DIO4-funktion15.24

- / uint32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.26 DIO4-udgangskilde.

DIO4-udgangskilde15.26

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.26 AI1 aktuel værdi.

AI1 aktuel værdi15.26

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.27 DIO4 ON-forsinkelse.

DIO4 ON-forsinkelse15.27

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.27 AI1 skaleret værdi.

AI1 skaleret værdi15.27

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.28 DIO4 OFF-forsinkelse.

DIO4OFF-forsinkelse15.28

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.28 AI1 tvungne data.

AI1 tvungne data15.28

mA / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.29 AI1 HW-switchposition.

AI1 HW-switchposi-
tion

15.29

mA / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.30 AI1-enhedsvalg.

AI1-enhedsvalg15.30

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.31 RO-status.

RO-status15.31

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se også parameter 14.31 RO-status.

RO-status15.31

1 ms / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se også parameter 14.31 AI1-filterforstærkning.

AI1-filterforstærkning15.31

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.32 AI1-filtertid.

AI1-filtertid15.32

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.33 AI1-min.

AI1-min15.33

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.34 RO1-kilde.

RO1-kilde15.34

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.34 RO1-kilde.

RO1-kilde15.34

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.34 AI1-maks.

AI1-maks15.34

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.35 RO1 ON-forsinkelse.

RO1 ON-forsinkelse15.35

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.35 RO1 ON-forsinkelse.

RO1 ON-forsinkelse15.35

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.35 AI1 skaleret ved AI1 min.

AI1-skala ved AI1-min15.35

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.36 RO1 OFF-forsinkelse.

RO1 OFF-forsinkelse15.36

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.36 RO1 OFF-forsinkelse.

RO1 OFF-forsinkelse15.36

Parametre 231



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.36 AI1 skaleret ved AI1 maks.

AI1-skala ved AI1-
maks

15.36

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.37 RO2-kilde.

RO2-kilde15.37

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.37 RO2-kilde.

RO2-kilde15.37

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.38 RO2 ON-forsinkelse.

RO2 ON-forsinkelse15.38

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.38 RO2 ON-forsinkelse.

RO2 ON-forsinkelse15.38

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FDIO-01)
Se parameter 14.39 RO2 OFF-forsinkelse.

RO2 OFF-forsinkelse15.39

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-01)
Se parameter 14.39 RO2 OFF-forsinkelse.

RO2 OFF-forsinkelse15.39

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.41 AI2 aktuel værdi.

AI2 aktuel værdi15.41

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.42 AI2 skaleret værdi.

AI2-skalaværdi15.42

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.43 AI2 tvungne data.

AI2 tvungne data15.43

mA / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.44 AI2 HW-switchposition.

AI2 HW-switchposi-
tion

15.44

mA / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.45 AI2-enhedsvalg.

AI2-enhedsvalg15.45

1 ms / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.46 AI2-filterforstærkning.

AI2-filterforstærkning15.46

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.47 AI2-filtertid.

AI2-filtertid15.47

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.48 AI2-min.

AI2-min15.48

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.49 AI2-maks.

AI2-maks15.49

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.50 AI2 skaleret værdi ved AI2 min.

AI2-skala vedAI2-min15.50

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.51 AI2 skaleret værdi ved AI2 maks.

AI2-skala ved AI2-
maks

15.51

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.56 AI3 aktuel værdi.

AI3 aktuel værdi15.56

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.57 AI3 skaleret værdi.

AI3-skalaværdi15.57

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.58 AI3 tvungne data.

AI3 tvungne data15.58

mA / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.59 AI3 HW-switchposition.

AI3 HW-switchposi-
tion

15.59

mA / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.60 AI3-enhedsvalg.

AI3-enhedsvalg15.60
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1 ms / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.61 AI3-filterforstærkning.

AI3-filterforstærkning15.61

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.62 AI3-filtertid.

AI3-filtertid15.62

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.63 AI3-min.

AI3-min15.63

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.64 AI3-maks.

AI3-maks15.64

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.65 AI3 skaleret værdi ved AI3 min.

AI3-skala vedAI3-min15.65

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.66 AI3 skaleret værdi ved AI3 maks.

AI3-skala ved AI3-
maks

15.66

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.71 AO tvunget valg

AO tvunget valg15.71

- / uint16(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.71 AO tvunget valg

AO tvunget valg15.71

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.76 AO1 aktuel værdi.

AO1 aktuel værdi15.76

Nul / uint32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.77 AO1-kilde.

AO1-kilde15.77

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.78 AO1 tvungne data.

AO1 tvungne data15.78

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.78 AO1 tvungne data.

AO1 tvungne data15.78

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.79 AO1-filtertid.

AO1-filtertid15.79

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.80 AO1-kilde min.

AO1-kilde min15.80

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.81 AO1-kilde maks.

AO1-kilde maks15.81

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.82 AO1 ud ved AO1-kilde min.

AO1 ud ved AO1-kilde
min

15.82

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.82 AO1 ud ved AO1-kilde min.

AO1 ud ved AO1-kilde
min

15.82

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FIO-11)
Se parameter 14.83 AO1 ud ved AO1-kilde maks.

AO1 ud ved AO1-kilde
maks

15.83

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.83 AO1 ud ved AO1-kilde maks.

AO1 ud ved AO1-kilde
maks

15.83

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.86 AO2 aktuel værdi.

AO2 aktuel værdi15.86

Nul / uint32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.87 AO2-kilde.

AO2-kilde15.87

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.88 AO2 tvungne data.

AO2 tvungne data15.88

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.89 AO2-filtertid.

AO2-filtertid15.89
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- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.90 AO2-kilde min.

AO2-kilde min15.90

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.91 AO2-kilde maks..

AO2-kilde maks.15.91

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.92 AO2 ud ved AO2-kilde min.

AO2ud vedAO2-kilde
min

15.92

- / real32(Synlig hvornår 15.1 Modul 2 type = FAIO-01)
Se parameter 14.93 AO2 ud ved AO2-kilde maks..

AO2ud vedAO2-kilde
maks.

15.93
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Konfiguration af I/O-udvidelsesmodul 3.I/O udvidelsesmodul
3

16

Se også afsnittet Programmerbare I/O-udvidelsesmodu-
ler (side 33).

Bemærk: Indholdet af parametergruppen varierer i henhold
til den valgte I/O-udvidelsesmodultype.

Ingen / uint16Se parameter 14.1 Modul 1 type.Modul 3 type16.1

- / uint16Se parameter 14.2 Modul 1 sted.Modul 3 sted16.2

Ingen option / uint16Se parameter 14.3 Modul 1 status.Modul 3 status16.3

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.5 DI status.

DI status16.5

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.5 DIO status.

DIO-status16.5

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.5 DIO status.

DIO-status16.5

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.6 DI forsinkelsesstatus.

DI forsinkelsesstatus16.6

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.6 DIO forsinkelsesstatus.

DIO-forsinkelsessta-
tus

16.6

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.6 DIO-forsinkelsesstatus.

DIO-forsinkelsessta-
tus

16.6

10.0 ms / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.8 DI filtertid.

DI filtertid16.8

10 = 1 ms / 1 = 1 ms0.8 ... 100.0 ms

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.8 DIO filtertid.

DIO filtertid16.8

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.8 DIO filtertid.

DIO filtertid16.8

Indgang / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.9 DIO1 funktion.

DIO1-funktion16.9

Indgang / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.9 DIO1-funktion.

DIO1-funktion16.9

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.11 DIO1 udgangskilde.

DIO1-udgangskilde16.11

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.11 DIO1-udgangskilde.

DIO1-udgangskilde16.11

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.12 DI1 ON-forsinkelse.

DI1 ON-forsinkelse16.12

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

DIO1 ON-forsinkelse16.12

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.12 DIO1 ON-forsinkelse.

DIO1 ON-forsinkelse16.12

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.13 DI1 OFF-forsinkelse.

DI1 OFF-forsinkelse16.13

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.13 DIO1 OFF-forsinkelse.

DIO1OFF-forsinkelse16.13
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- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.13 DIO1 OFF-forsinkelse.

DIO1OFF-forsinkelse16.13

Indgang / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.14 DIO2-funktion.

DIO2-funktion16.14

Indgang / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.14 DIO2-funktion.

DIO2-funktion16.14

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.16 DIO2-udgangskilde.

DIO2-udgangskilde16.16

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.16 DIO2-udgangskilde.

DIO2-udgangskilde16.16

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.17 DI2 ON-forsinkelse.

DI2 ON-forsinkelse16.17

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.17 DIO2 ON-forsinkelse.

DIO2 ON-forsinkelse16.17

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.17 DIO2 ON-forsinkelse.

DIO2 ON-forsinkelse16.17

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.18 DI2 OFF-forsinkelse.

DI2 OFF-forsinkelse16.18

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.18 DIO2 OFF-forsinkelse.

DIO2OFF-forsinkelse16.18

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.18 DIO2 OFF-forsinkelse.

DIO2OFF-forsinkelse16.18

Ingen handling /
uint16

(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameteren 14.19 AI overvågningsfunktion.

AI overvågningsfunk-
tion

16.19

Indgang / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.19 DIO3-funktion.

DIO3-funktion16.19

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.20 AI overvågningsvalg

AI overvågningsvalg16.20

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.20 AI overvågningsvalg

AI overvågningsvalg16.20

Ingen handling /
uint16

(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.21 AI tune.

AI tune16.21

Ingen handling /
uint16

(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.21 AI tune.

AI tune16.21

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.21 DIO3-udgangskilde.

DIO3-udgangskilde16.21

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.22 AI tvunget valg

AI tvunget valg16.22

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.22 AI tvunget valg

AI tvunget valg16.22

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.22 DI3 ON-forsinkelse.

DI3 ON-forsinkelse16.22

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.22 DIO3 ON-forsinkelse.

DIO3 ON-forsinkelse16.22

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.23 DI3 OFF-forsinkelse.

DI3 OFF-forsinkelse16.23
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- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.23 DIO3 OFF-forsinkelse.

DIO3OFF-forsinkelse16.23

Indgang / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.24 DIO4-funktion.

DIO4-funktion16.24

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.26 AI1 aktuel værdi.

AI1 aktuel værdi16.26

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.26 DIO4-udgangskilde.

DIO4-udgangskilde16.26

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.27 AI1 skaleret værdi.

AI1-skalaværdi16.27

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.27 DIO4 ON-forsinkelse.

DIO4 ON-forsinkelse16.27

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.28 AI1 tvungne data.

AI1 tvungne data16.28

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.28 DIO4 OFF-forsinkelse.

DIO4OFF-forsinkelse16.28

mA / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.29 AI1 HW-switchposition.

AI1 HW-switchposi-
tion

16.29

mA / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.30 AI1-enhedsvalg.

AI1-enhedsvalg16.30

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.31 RO-status.

RO-status16.31

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.31 RO-status.

RO-status16.31

1 ms / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se også parameter 14.31 AI1-filterforstærkning.

AI1-filterforstærkning16.31

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.32 AI1-filtertid.

AI1-filtertid16.32

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.33 AI1-min.

AI1-min16.33

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.34 RO1-kilde.

RO1-kilde16.34

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.34 RO1-kilde.

RO1-kilde16.34

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.34 AI1-maks.

AI1-maks16.34

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.35 RO1 ON-forsinkelse.

RO1 ON-forsinkelse16.35

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.35 RO1 ON-forsinkelse.

RO1 ON-forsinkelse16.35

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.35 AI1 skaleret ved AI1 min.

AI1-skala ved AI1-min16.35

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.36 RO1 OFF-forsinkelse.

RO1 OFF-forsinkelse16.36

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.36 RO1 OFF-forsinkelse.

RO1 OFF-forsinkelse16.36
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- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.36 AI1 skaleret ved AI1 maks.

AI1-skala ved AI1-
maks

16.36

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.37 RO2-kilde.

RO2-kilde16.37

Ikke trukket / uint32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.37 RO2-kilde.

RO2-kilde16.37

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.38 RO2 ON-forsinkelse.

RO2 ON-forsinkelse16.38

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.38 RO2 ON-forsinkelse.

RO2 ON-forsinkelse16.38

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FDIO-01)
Se parameter 14.39 RO2 OFF-forsinkelse.

RO2 OFF-forsinkelse16.39

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-01)
Se parameter 14.39 RO2 OFF-forsinkelse.

RO2 OFF-forsinkelse16.39

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.41 AI2 aktuel værdi.

AI2 aktuel værdi16.41

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.42 AI2 skaleret værdi.

AI2-skalaværdi16.42

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.43 AI2 tvungne data.

AI2 tvungne data16.43

mA / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.44 AI2 HW-switchposition.

AI2 HW-switchposi-
tion

16.44

mA / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.45 AI2-enhedsvalg.

AI2-enhedsvalg16.45

1 ms / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.46 AI2-filterforstærkning.

AI2-filterforstærkning16.46

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.47 AI2-filtertid.

AI2-filtertid16.47

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.48 AI2-min.

AI2-min16.48

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.49 AI2-maks.

AI2-maks16.49

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.50 AI2 skaleret værdi ved AI2 min.

AI2-skala vedAI2-min16.50

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.51 AI2 skaleret værdi ved AI2 maks.

AI2-skala ved AI2-
maks

16.51

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.56 AI3 aktuel værdi.

AI3 aktuel værdi16.56

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.57 AI3 skaleret værdi.

AI3-skalaværdi16.57

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.58 AI3 tvungne data.

AI3 tvungne data16.58

mA / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.59 AI3 HW-switchposition.

AI3 HW-switchposi-
tion

16.59

mA / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.60 AI3-enhedsvalg.

AI3-enhedsvalg16.60
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1 ms / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.61 AI3-filterforstærkning.

AI3-filterforstærkning16.61

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.62 AI3-filtertid.

AI3-filtertid16.62

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.63 AI3-min.

AI3-min16.63

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.64 AI3-maks.

AI3-maks16.64

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.65 AI3 skaleret værdi ved AI3 min.

AI3-skala vedAI3-min16.65

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.66 AI3 skaleret værdi ved AI3 maks.

AI3-skala ved AI3-
maks

16.66

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.71 AO tvunget valg

AO tvunget valg16.71

- / uint16(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.71 AO tvunget valg

AO tvunget valg16.71

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.76 AO1 aktuel værdi.

AO1 aktuel værdi16.76

Nul / uint32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.77 AO1-kilde.

AO1-kilde16.77

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.78 AO1 tvungne data.

AO1 tvungne data16.78

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.78 AO1 tvungne data.

AO1 tvungne data16.78

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.79 AO1-filtertid.

AO1-filtertid16.79

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.80 AO1-kilde min.

AO1-kilde min16.80

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.81 AO1-kilde maks.

AO1-kilde maks16.81

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.82 AO1 ud ved AO1-kilde min.

AO1 ud ved AO1-kilde
min

16.82

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.82 AO1 ud ved AO1-kilde min.

AO1 ud ved AO1-kilde
min

16.82

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FIO-11)
Se parameter 14.83 AO1 ud ved AO1-kilde maks.

AO1 ud ved AO1-kilde
maks

16.83

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.83 AO1 ud ved AO1-kilde maks.

AO1 ud ved AO1-kilde
maks

16.83

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.86 AO2 aktuel værdi.

AO2 aktuel værdi16.86

Nul / uint32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.87 AO2-kilde.

AO2-kilde16.87

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.88 AO2 tvungne data.

AO2 tvungne data16.88

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.89 AO2-filtertid.

AO2-filtertid16.89
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- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.90 AO2-kilde min.

AO2-kilde min16.90

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.91 AO2-kilde maks..

AO2-kilde maks.16.91

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.92 AO2 ud ved AO2-kilde min.

AO2ud vedAO2-kilde
min

16.92

- / real32(Synlig hvornår 16.1 Modul 3 type = FAIO-01)
Se parameter 14.93 AO2 ud ved AO2-kilde maks..

AO2ud vedAO2-kilde
maks.

16.93
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Valg af kilder og driftstilstande til eksternt og lokalt styre-
sted.

Drifttilstand19

Se også afsnittet Drevets driftsmodes (side 26).

Nul / uint16Viser den aktuelt anvendte driftstilstand.Aktuelle drifttilstand19.1

Se parameter 19.11…19.14.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1Ingen.Nul

2Hastighedsstyring (i DTC-motorstyretilstand).Hastighed

3Momentstyring (i DTC-motorstyretilstand).Moment

4Momentvælgerensammenlignerudgangenpåhastigheds-
regulatoren (25.1 Hastighedskontrol momentref.) og mo-

Min

mentreferencen (26.74 Moment ref rampe ud), og den
mindste af de to anvendes.

5Momentvælgerensammenlignerudgangenpåhastigheds-
regulatoren (25.1 Hastighedskontrol momentref.) og mo-

Maks

mentreferencen (26.74 Moment ref rampe ud), og den
største af de to anvendes.

6Hastighedsregulatorens output føjes til momentreferen-
cen.

Addere

7DC-spændingsstyring.Spænding

10Frekvensstyring i skalartilstand.Skalar (Hz)

11Hastighedsstyring i skalartilstand.Skalar (o/min)

20Motoren er i magnetiseringstilstand.Tvunget magn.

Eks.1 / uint32Vælger kilden til valg af det eksterne EXT1-/EXT2-valg.Eks.1/Eks.2 valg19.11

0 = EXT1

1 = EXT2

0EXT1 (permanent valgt).Eks.1

1EXT2 (permanent valgt).Eks.2

2Kontrolord bit 11 modtaget gennem fieldbusinterface A.FBA A MCW bit 11

3Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

4Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

5Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

6Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

7Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

8Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

11Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

12Digitalindgang/-udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

32Kontrolordbit 11modtaget gennemden indbyggede field-
bus-interface.

EFB MCW bit 11

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Hastighed / uint16Vælger drifttilstand for det eksterne EXT1-styrested.Eks.1 styringsprincip19.12
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1Ingen.Nul

2Hastighedsstyring.Denanvendtemomentreferenceer 25.1
Hastighedskontrolmomentref. (output af kæde forhastig-
hedsreference).

Hastighed

3Momentstyring. Den anvendte momentreference er 26.74
Moment ref rampeud (output af kæde formomentreferen-
ce).

Moment

4KombinationenafvalgeneHastighedogMoment:moment-
vælgeren sammenligner output fra hastighedsregulatoren
(25.1 Hastighedskontrol momentref.) ogmomentreferen-
cen (26.74 Moment ref rampe ud) og vælger den mindste
af de to.

Minimum

Hvis hastighedsfejlenbliver negativ, følger frekvensomfor-
meren hastighedsregulatorens output, indtil hastigheds-
fejlen bliver positiv igen.

Dette forhindrer frekvensomformeren i at accelerere
ukontrollerbart, hvis belastningen tabes under moments-
tyring.

5KombinationenafvalgeneHastighedogMoment:moment-
vælgeren sammenligner output fra hastighedsregulatoren
(25.1 Hastighedskontrol momentref.) ogmomentreferen-
cen (26.74 Moment ref rampe ud) største af de to.

Maksimum

Hvis hastighedsfejlen bliver positiv, følger frekvensomfor-
meren hastighedsregulatorens output, indtil hastigheds-
fejlen bliver negativ igen.

Dette forhindrer frekvensomformeren i at accelerere
ukontrollerbart, hvis belastningen tabes under moments-
tyring.

6Kombinationenaf valgeneHastighedogMoment:Moment-
vælgeren føjer output af kæde for hastighedsreference til
momentreferencens kædeoutput.

Addere

7(Kun styreenheder af typen BCU) DC-spændingsstyring.
Den anvendtemomentreference er 29.1Momentreference
DCspændingskontrol (output af kæde forDC-spændings-
reference).

Spænding

Hastighed / uint16Vælger drifttilstand for det eksterne EXT2-styrested.Eks.2 styringsprincip19.14

For valg henvises til parameter 19.12 Eks.1 styringsprincip.

Hastighed / uint16Vælger drifttilstand for lokal styring.Lokal styringsprincip19.16

0Hastighedsstyring.Denanvendtemomentreferenceer 25.1
Hastighedskontrolmomentref. (output af kæde forhastig-
hedsreference).

Hastighed

1Momentstyring. Den anvendte momentreference er 26.74
Moment ref rampeud (output af kæde formomentreferen-
ce).

Moment
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Nej / uint16Aktiverer/deaktiverer lokalstyring (start- og stopknapper
på betjeningspanelet, og den lokale betjening på pc-
værktøjet.

Deaktiver lokal sty-
ring

19.17

ADVARSEL!
Inden deaktivering af lokalstyring skal det sikres, at
det ikke er nødvendigt at anvende panelet for at
stoppe frekvensomformeren.

0Lokal styring aktiveret.Nej

1Lokal styring ikke muligt.Ja

O/min / uint16Vælger referencetypen til skalarmotorstyremåde.Skalarkontrol referen-
ceenhed

19.20

Se også afsnittet drift Drevets driftsmodes (side 26) og
parameter 99.4 Motorstyringstilstand.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Hz.Hz

Referencen tages fra parameter 28.2 Frekvensreference
rampe output (output for kæden for frekvensstyring).

1o/min. Referencener taget fraparameter 23.2Hastigheds-
ref. rampe ud (hastighedsreference efter rampe og form).

O/min
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Start/stop/retning og kørsel/start/jog enable-signalets
kildevalg;positivt/negativt aktiveringssignal til referencens
kildevalg.

Start/stop/retning20

For oplysninger omstyresteder henvises til afsnittet Lokal
styring/ekstern styring (side 23).

In1 Start; In2 Retn /
uint16

Vælger kilden for start-, stop- og retningskommandoer
for det eksterne styrested 1 (EXT1).

Ext1-kommandoer20.1

Se også parameter 20.2…20.5.

0Der er ikke valgt nogen kilde for start- og stopkommando.Ikke valgt

1Kilden for start- ogstopkommandoer vælgesmedparame-
teren 20.3 Ext1 in1 kilde. Statustransitionerne for kildebit
omregnes som følger:

In1 Start

KommandoStatus for kilde 1 (20.3)

Start0→1 (20.2 = Flange)

1 (20.2 = Niveau)

Stop0

2Den kilde, der vælgesmed20.3 Ext1 in1 kilde, er startsigna-
let. Den kilde, der vælges med 20.4 Ext1 in2 kilde, bestem-

In1 Start; In2 Retn

mer omløbsretningen. Statustransitionerne for kildebit
omregnes som følger:

KommandoStatus for kilde 2
(20.4)

Status for kilde 1
(20.3)

StopAlle0

Start forlæns00→1 (20.2 = Flan-
ge)

Start baglæns1
1 (20.2 = Niveau)

3Den kilde, der vælges med 20.3 Ext1 in1 kilde, er signalet
til forlæns start. Den kilde, der vælges med 20.4 Ext1 in2

In1 Start forl; In2
Start bagl

kilde, er signalet til baglæns start. Statustransitionerne
for kildebit omregnes som følger:

KommandoStatus for kilde 2
(20.4)

Status for kilde 1
(20.3)

Stop00

Start forlæns00→1 (20.2 = Flan-
ge)

1 (20.2 = Niveau)

Start baglæns0→1 (20.2 = Flan-
ge)

0

1 (20.2 = Niveau)

Stop11
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4Kilderne for start- og stopkommandoer vælgesmedpara-
meter 20.3 Ext1 in1 kilde og 20.4 Ext1 in2 kilde.

In1P Start; In2 Stop

Statustransitionerne for kildebit omregnes som følger:

KommandoStatus for kilde 2
(20.4)

Status for kilde 1
(20.3)

Start10→1

Stop0Alle

Bemærk: Startsignalet er altid flangeudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.2 Ext1 starttriggertype.

5Kilderne for start- og stopkommandoer vælgesmedpara-
meter 20.3 Ext1 in1 kilde og 20.4 Ext1 in2 kilde.

In1P Start; In2 Stop;
In3 Retn

Den kilde, der vælges med 20.5 Ext1 in3 kilde, bestemmer
omløbsretningen. Statustransitionerne for kildebit omreg-
nes som følger:

KommandoStatus for
kilde 3 (20.5)

Status for
kilde 2 (20.4)

Status for
kilde 1 (20.3)

Start forlæns010→1

Start bag-
læns

110→1

StopAlle0Alle

Bemærk: Startsignalet er altid flangeudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.2 Ext1 starttriggertype.

6Kilderne for start- og stopkommandoer vælgesmedpara-
meter 20.3 Ext1 in1 kilde, 20.4 Ext1 in2 kilde og 20.5 Ext1
in3 kilde. Statustransitionerne for kildebit omregnes som
følger:

In1P Start forl; In2P
Start bagl; In3 Stop

KommandoStatus for
kilde 3 (20.5)

Status for
kilde 2 (20.4)

Status for
kilde 1 (20.3)

Start forlæns1Alle0→1

Start bag-
læns

10→1Alle

Stop0AlleAlle

Bemærk: Startsignalet er altid flangeudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.2 Ext1 starttriggertype.

11Start- og stopkommandoerne stammer fra betjeningspa-
nelet.

Betjeningspanel

12Start-ogstopkommandoernestammer fra fieldbusadapter
A.

Fieldbus A

Bemærk: Startsignalet er altid niveauudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.2 Ext1 starttriggertype.
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14Start-ogstopkommandoernestammer fraden indbyggede
fieldbusinterface.

Embedded fieldbus

Bemærk: Startsignalet er altid niveauudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.2 Ext1 starttriggertype.

15Start- og stopkommandoerne stammer fra en anden fre-
kvensomformer via master/follower-forbindelsen.

M/F-link

Bemærk: Startsignalet er altid niveauudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.2 Ext1 starttriggertype.

21Start- og stopkommandoer er taget fra applikationspro-
grammets kontrolord (parameter 6.2 Applikationskontrol-
ord).

Applikationsprogram

Bemærk: Startsignalet er altid niveauudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.2 Ext1 starttriggertype.

22Reserveret.ATF

16Start- og stopkommandoerne stammer fra en ekstern
(DDCS) styreenhed.

DDCS controller

Bemærk: Startsignalet er altid niveauudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.2 Ext1 starttriggertype.

Flange / uint16Definerer, om startsignalet til eksternt styrested EXT1 er
flangeudløst eller niveauudløst.

Ext1 starttriggertype20.2

Bemærk:Denneparameter er kunvirkningsfuld, hvisparame-
ter 20.1 Ext1-kommandoer er indstillet til In1 Start, In1 Start;
In2 Retn, In1 Start forl; In2 Start bagl eller Betjeningspanel.

0Startsignalet er flangeudløst.Flange

1Startsignalet er niveauudløst.Niveau

DI1 / uint32Vælger kilde 1 for parameter 20.1 Ext1-kommandoer.Ext1 in1 kilde20.3

00 (altid deaktiveret).Ikke valgt

11 (altid aktiveret).Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

DI2 / uint32Vælger kilde 2 for parameter 20.1 Ext1-kommandoer.Ext1 in2 kilde20.4

For tilgængelige valg henvises til parameter 20.3 Ext1 in1
kilde.
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Ikke valgt / uint32
Vælger kilde 3 for parameter 20.1 Ext1-kommandoer.

Ext1 in3 kilde20.5

For tilgængelige valg henvises til parameter 20.3 Ext1 in1
kilde.

Ikke valgt / uint16Vælger kilden for start-, stop- og retningskommandoer
for det eksterne styrested 2 (EXT2).

Ext2-kommandoer20.6

Se også parameters 20.7…20.10.

0Der er ikke valgt nogen kilde for start- og stopkommando.Ikke valgt

1Kilden for start- ogstopkommandoer vælgesmedparame-
teren 20.8 Ext2 in1 kilde. Statustransitionerne for kildebit
omregnes som følger:

In1 Start

KommandoStatus for kilde 1 (20.8)

Start0→1 (20.7 = Flange)

1 (20.7 = Niveau)

Stop0

2Den kilde, der vælges med 20.8 Ext2 in1 kilde, er startsig-
nalet.Denkilde, der vælgesmed20.9Ext2 in2kilde, bestem-
mer omløbsretningen. Statustransitionerne for kildebit
omregnes som følger:

In1 Start; In2 Retn

KommandoStatus for kilde 2
(20.9)

Status for kilde 1
(20.8)

StopAlle0

Start forlæns00→1 (20.7 = Flan-
ge)

1 (20.7 = Niveau)
Start baglæns1

3Den kilde, der vælges med 20.8 Ext2 in1 kilde, er startsig-
nalet. Den kilde, der vælges med 20.9 Ext2 in2 kilde, er
signalet forbaglænsstart. Statustransitionerne for kildebit
omregnes som følger:

In1 Start forl; In2
Start bagl

KommandoStatus for kilde 2
(20.9)

Status for kilde 1
(20.8)

Stop00

Start forlæns00→1 (20.7 = Flan-
ge)

1 (20.7 = Niveau)

Start baglæns0→1 (20.7 = Flan-
ge)

1 (20.7 = Niveau)

0

Stop11
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4Kilderne for start- og stopkommandoer vælgesmedpara-
meter 20.8 Ext2 in1 kilde og 20.9 Ext2 in2 kilde.

In1P Start; In2 Stop

Statustransitionerne for kildebit omregnes som følger:

KommandoStatus for kilde 2
(20.9)

Status for kilde 1
(20.8)

Start10→1

Stop0Alle

Bemærk: Startsignalet er altid flangeudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.7 Ext2 starttriggertype.

5Kilderne for start- og stopkommandoer vælgesmedpara-
meter 20.8 Ext2 in1 kilde og 20.9 Ext2 in2 kilde.

In1P Start; In2 Stop;
In3 Retn

Den kilde, der vælgesmed20.10 Ext2 in3 kilde, bestemmer
omløbsretningen. Statustransitionerne for kildebit omreg-
nes som følger:

KommandoStatus for
kilde 3
(20.10)

Status for
kilde 2 (20.9)

Status for
kilde 1 (20.8)

Start forlæns010→1

Start bag-
læns

110→1

StopAlle0Alle

Bemærk: Startsignalet er altid flangeudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.7 Ext2 starttriggertype.

6Kilderne for start- og stopkommandoer vælgesmedpara-
meter 20.8 Ext2 in1 kilde, 20.9 Ext2 in2 kilde og 20.10 Ext2
in3 kilde. Statustransitionerne for kildebit omregnes som
følger:

In1P Start forl; In2P
Start bagl; In3 Stop

KommandoStatus for
kilde 3
(20.10)

Status for
kilde 2 (20.9)

Status for
kilde 1 (20.8)

Start forlæns1Alle0→1

Start bag-
læns

10→1Alle

Stop0AlleAlle

Bemærk: Startsignalet er altid flangeudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.7 Ext2 starttriggertype.

11Start- og stopkommandoerne stammer fra betjeningspa-
nelet.

Betjeningspanel

12Start-ogstopkommandoernestammer fra fieldbusadapter
A.

Fieldbus A

Bemærk: Startsignalet er altid flangeudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.7 Ext2 starttriggertype.
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14Start-ogstopkommandoernestammer fraden indbyggede
fieldbusinterface.

Embedded fieldbus

Bemærk: Startsignalet er altid flangeudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.7 Ext2 starttriggertype.

15Start- og stopkommandoerne stammer fra en anden fre-
kvensomformer via master/follower-forbindelsen.

M/F-link

Bemærk: Startsignalet er altid flangeudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.7 Ext2 starttriggertype.

21Start- og stopkommandoer er taget fra applikationspro-
grammets kontrolord (parameter 6.2 Applikationskontrol-
ord).

Applikationsprogram

Bemærk: Startsignalet er altid flangeudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.7 Ext2 starttriggertype.

22Reserveret.ATF

16Start- og stopkommandoerne stammer fra en ekstern
(DDCS) styreenhed.

DDCS controller

Bemærk: Startsignalet er altid flangeudløst med denne
indstilling, uanset parameter 20.7 Ext2 starttriggertype.

Flange / uint16Definerer, om startsignalet til eksternt styrested EXT2 er
flangeudløst eller niveauudløst.

Ext2 starttriggertype20.7

Bemærk:Denneparameter er kunvirkningsfuld, hvisparame-
ter 20.6 Ext2-kommandoer er indstillet til In1 Start, In1 Start;
In2 Retn, In1 Start forl; In2 Start bagl eller Betjeningspanel.

0Startsignalet er flangeudløst.Flange

1Startsignalet er niveauudløst.Niveau

Ikke valgt / uint32Vælger kilde 1 for parameter 20.6 Ext2-kommandoer.Ext2 in1 kilde20.8

For tilgængelige valg henvises til parameter 20.3 Ext1 in1
kilde.

Ikke valgt / uint32Vælger kilde 2 for parameter 20.6 Ext2-kommandoer.Ext2 in2 kilde20.9

For tilgængelige valg henvises til parameter 20.3 Ext1 in1
kilde.

Ikke valgt / uint32Vælger kilde 3 for parameter 20.6 Ext2-kommandoer.Ext2 in3 kilde20.10

For tilgængelige valg henvises til parameter 20.3 Ext1 in1
kilde.

Udløb (95.20 b10) /
uint16

Vælger denmåde, hvorpåmotoren stoppes, når startfrigi-
velsessignalet slås fra.

Start frigiv stoptil-
stand

20.11

Kilden til startfrigivelsessignalet vælges med parameter
20.12 Start frigiv 1 kilde.
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0Stop ved at slukke for udgangenes halvledere på frekven-
somformeren.

Udløb

Motoren stopper ved udløb.

ADVARSEL!
Sørg for, at det er sikkerhedsmæssigt forsvarligt at
stoppe frekvensomformerenvedat ladeden løbe, hvis
der anvendes mekanisk bremse.

1Stop langs den aktive decelerationsrampe. Se parameter-
gruppen 23 Hastighedsreference rampe (side 275).

Rampe

2Stop i henhold til momentgrænser (parameter 30.19 og
30.20).

Momentgrænse

DIIL (95.20 b10); Valgt
(95.20 b5); DI5 (95.20
b9) / uint32

Vælger kilden for det eksterne signal Start frigiv. Hvis
startfrigivelsessignalet slås fra, vil frekvensomformeren
ikke starte.Hvisdenalleredekører, vil frekvensomformeren
stoppe i henhold til indstillingerne i parameter 20.11 Start
frigiv stoptilstand.

Start frigiv 1 kilde20.12

1 = Startfrigivelsessignalet er aktivt.

Bemærk:Denadvarsel, der angiver etmanglende signal, kan
undertrykkes via parameteren 20.30Aktiver signaladvarsels-
funktion.

Se også parameter 20.19 Aktiver startkommando.

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

30Kontrolord bit 3 modtaget gennem fieldbusinterface A.FBA A MCW bit 3

32Kontrolord bit 3modtaget gennemden indbyggede field-
bus-interface.

EFB MCW bit 3

33DIIL-indgang (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 15).DIIL
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34Kontrolord bit 3 modtaget fra den aktive kontrolkilde.Aktiv kontrolkilde
MCW bit 3

Bemærk:
• Hvis frekvensomformeren kører i fieldbusstyring, med-

fører deaktivering af bit 3 fjernelse af både start- og
startfrigivelsessignalet.

• I dette tilfældebestemmesstoptilstandenentenaf 20.11
Start frigiv stoptilstand eller 21.3 Stop-tilstand afhæn-
gigt af hvilken tilstand, der har den højeste prioritet.
Rækkefølgen for stoptilstande fra højeste til laveste er
Udløb – Momentgrænse – Rampe.
Hvis den aktive kilde er betjeningspanelet, PC-værktøjet
eller frekvensomformerens I/O, er startfrigivelsessigna-
let altid aktiveret

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Valgt / uint32Vælger kilden for startfrigivelsessignalet.Aktiverstartkomman-
do

20.19

1 = Aktivér start.

Medslukket signal er startkommandoenpåenhver frekven-
somformer spærret. (Hvis frekvensomformeren kører, vil
den ikke stoppe, bare fordi signalet slukkes).

Bemærk:
• Hvis et niveauudløst startkommando er aktiveret, når

startfrigivelsessignalet slås til, startes frekvensomfor-
meren. (Et flangeudløst startsignal skal udkobles
kortvarigt, før frekvensomformeren starter.) Separame-
ter 20.2 Ext1 starttriggertype, 20.7 Ext2 starttriggertype
og 20.29 Lokal starttriggertype.

• Den advarsel, der angiver et manglende signal, kan un-
dertrykkes via parameteren 20.30 Aktiver signaladvar-
selsfunktion.

Se også parameter 20.12 Start frigiv 1 kilde.

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

30DIIL-indgang (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 15).DIIL

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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Valgt / uint32Vælger kilden til aktiveringskommandoen for denpositive
hastighed.

Aktiverpositivhastig-
hed

20.23

1 = Positiv hastighed aktiveret.

0 =Positiv hastighed fortolkes somnulhastighedsreferen-
ce. I figuren nedenfor er 23.1 Hastighedsref. rampe ind
indstillet til nul, efter aktiveringssignalet for den positive
hastighed er væk.

Handlinger i forskellige styringstilstande:

Hastighedsstyring: Hastighedsreference er indstillet til
nul, og motoren ramper ned langs den faktiske aktive de-
celerationsrampe. Frekvensomformerenbliver vedmedat
modulere. Spidsbelastningscontrollerenhindrer yderligere
momentvilkår i at køre motoren i den positive retning.

Momentstyring: Spidsbelastningen overvåger motorens
rotationsretning.

20.23

20.24

23.01

01,01

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Valgt / uint32Vælger kilden til aktiveringskommandoen for dennegative
hastighedsreference. Se parameter 20.23 Aktiver positiv
hastighed.

Aktiver negativ ha-
stighed

20.24
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Ikke valgt / uint32Vælger kilden for jog enable-signalet.Aktiver jogging20.25

(Kilderne til aktiveringssignaler for jogging vælges med
parameter 20.26 Jogging 1 start kilde og 20.27 Jogging 2
start kilde.)

1 = Jogging er aktiveret.

0 = Jogging er deaktiveret.

Bemærk: Jogging kan kun aktiveres, når der ikke er en aktiv
startkommando fra et eksternt styrested. Hvis jogging alle-
rede er aktiveret, kan frekvensomformeren dog ikke startes
fra et eksternt styrested (medmindreder er tale om inching-
kommandoer via fieldbus).

Se afsnittet Jogging (side 59).

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Hvis den er aktiveret af parameteren 20.25Aktiver jogging,
vælger den kilden til aktivering af joggingfunktion 1. (Jog-
gingfunktion 1 kan også aktiveres via fieldbus, uanset pa-
rameter 20.25).

Jogging 1 start kilde20.26

1 = Jogging 1 er aktiv.

Bemærk: Hvis både jogging 1 og 2 er aktiveret, er det den
første, der har prioritet.

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 02).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

Parametre 253



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

11Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Hvis den er aktiveret af parameteren 20.25Aktiver jogging,
vælger den kilden til aktivering af joggingfunktion 2. (Jog-
gingfunktion 2 kan også aktiveres via fieldbus, uanset pa-
rameter 20.25).

Jogging 2 start kilde20.27

1 = Jogging 2 er aktiv.

For valg henvises til parameter 20.26 Jogging 1 start kilde.

Bemærk: Hvis både jogging 1 og 2 er aktiveret, er det den
første, der har prioritet.

Flange / uint16Definerer, omstartsignalet til lokalstyring (f.eks.betjenings-
panel eller PC-værktøj) er flangeudløst eller niveauudløst.

Lokal starttriggerty-
pe

20.29

0Startsignalet er flangeudløst.Flange

1Startsignalet er niveauudløst.Niveau

- / uint16Vælger, at advarsler for aktiveringssignaler (f.eks. startfri-
givelse) skal undertrykkes. Denne parameter kan bruges
til at forhindre disse advarsler i at overbelaste hændelses-
loggen.

Aktiver signaladvar-
selsfunktion

20.30

Når enbit fra denneparameter er indstillet til 1, undertryk-
kets den dertil hørende advarsel, dvs. der genereres ingen
advarsel, selv hvis signalet er deaktiveret.

Bittene for dette binære tal svarer til følgende advarsler:

AFE Aktiveringsstartsignal manglerAktiver startb0

AFEB Start frigiv manglerStart frigiv 1b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Start- og stop-tilstande; nødstops-tilstand og kilde for
referencesignal; DC-magnetiseringsindstillinger; valg af
autofasningstilstand .

Start/stop-tilstand21

Automatisk / uint16Vælger motorstartfunktionen for DTC-motorstyringstil-
standen, dvs. når 99.4 Motorstyringstilstand er indstillet
til DTC.

Start-tilstand21.1

Bemærk:
• Startfunktionen for den skalare motorstyringstilstand

vælges med parameter 21.19 Skalar starttilstand.
• Start ved en roterende motor er ikke mulig, når DC-

magnetisering er valgt (Hurtig eller Konstant tid).
• Ved permanentmagnetmotorer og synkrone reluktans-

motorer skal start-tilstanden Automatisk benyttes.
• Denneparameter kan ikkeændres,mens frekvensomfor-

meren kører.

Se også afsnittet DC-magnetisering (side 66).

0Frekvensomformeren formagnetiserer motoren før start.
Formagnetiseringstiden fastsættes automatisk og vil ty-

Hurtig

pisk ligge påmellem 200ms og 2 sek. afhængigt afmoto-
rens størrelse. Denne tilstand er hensigtsmæssig, hvis et
højt løsrivelsesmoment er påkrævet.

1Frekvensomformeren formagnetiserer motoren før start.
Formagnetiseringstiden defines via parameteren 21.2

Konstant tid

Magnetiseringstid.Denne tilstanderhensigtsmæssig, hvis
en konstant formagnetiseringstid er påkrævet (f.eks. hvis
motorstarten skal synkroniseres med frigivelsen af den
mekaniskebremse). Denne indstillinggaranterer ogsådet
højstmulige løsrivelsesmoment, hvis formagnetiseringsti-
den er lang nok.

ADVARSEL!
Frekvensomformeren vil starte, nårmagnetiseringsti-
den er udløbet, selv ommotormagnetiseringen ikke
er fuldført. Kontrollér altid, at den konstantemagneti-
seringstid er lang nok til at tillade generering af fuld
magnetiseringogmoment i applikationer, hvor et fuldt
løsrivelsesmoment er vigtigt.

2Automatisk start sikrer optimal motorstart i de fleste til-
fælde.

Automatisk

Funktionenomfatter funktionerne flyvendestart (ved start
med en roterende motor) og automatisk genstart (en
standsetmotor kangenstartes uden at vente på, atmoto-
rens flux dør ud).Motorstyringen identificerer såvelmaski-
nens flux som dens mekaniske tilstand og starter under
alle omstændigheder motoren øjeblikkeligt.

3Denne metode er kun beregnet til asynkrone motorer og
er optimeret til applikationer, hvor frekvensomformeren

Flyvende start

skal startes i en roterendemotor ved høje frekvenser (over
150 Hz).
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500 ms / uint16Definerer formagnetiseringstiden, nårMagnetiseringstid21.2
• parameter 21.1 Start-tilstand er indstillet til Konstant tid

(i DTC-motorstyringstilstand), eller
• parameter 21.19 Skalar starttilstand er indstillet til Kon-

stant tid (i skalarmotorstyringstilstand).
Efter startkommandoen formagnetiserer frekvensomfor-
meren motoren til den angivne tidsperiode. For at sikre
fuld magnetisering indstilles parameteren til samme eller
højere værdi end rotorens tidskonstant. Hvis denne ikke
er kendt, anvendes nedenstående værdier som tommel-
fingerregel:

KonstantmagnetiseringstidNominel motoreffekt

≥ 50 til 100 ms< 1 kW

≥ 100 til 200 ms1 til 10 kW

≥ 200 til 1000 ms10 til 200 kW

≥ 1000 til 2000 ms200 til 1000 kW

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

1 = 1 ms / 1 = 1 msKonstant DC-magnetiseringstid.0...10000 ms

Udløb / uint16Vælger den måde, hvorpå motoren stoppes, når en
stopkommando modtages.

Stop-tilstand21.3

Der ermulighed for yderligere bremsning, hvis der vælges
fluxbremsning (se parameter 97.5 Fluxbremsning).

Bemærk: Denne parameter har ingen effekt i en follower-
frekvensomformer i en master/follower-konfiguration.

0Stop ved at slukke for udgangenes halvledere på frekven-
somformeren.

Udløb

Motoren stopper ved udløb.

ADVARSEL!
Sørg for, at det er sikkerhedsmæssigt forsvarligt at
stoppe frekvensomformerenvedat ladeden løbe, hvis
der anvendes mekanisk bremse.

1Stop langs den aktive decelerationsrampe. Se parameter-
gruppen 23 Hastighedsreference rampe (side 275).

Rampe

2Stop i henhold til momentgrænser (parameter 30.19 og
30.20).

Momentgrænse

Rampestop (Off1);
Stop ved udløb (Off2)
(95.20b1); Nødrampe-
stop (Off3) (95.20 b2)
/ uint16

Vælger den måde, hvorpå motoren stoppes, når en nød-
stopkommando modtages.

Kilden til nødstopsignalet vælges med parameter 21.5
Nødstop kilde.

Nødstops-tilstand21.4
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0Når frekvensomformeren kører:Rampestop (Off1)
• 1 = Normal drift.
• 0 = Normalt stop langs den almindelige decelerations-

rampe, der er defineret til den særlige referencetype (se
afsnittet Referencens rampefunktion (side 46)). Når fre-
kvensomformeren er stoppet, kan den genstartes ved
at fjerne nødstopsignalet og ændre startsignalet fra 0
til 1.

Med frekvensomformeren stoppet:
• 1 = Start muligt.
• 0 = Start ikke muligt.

1Når frekvensomformeren kører:Stop vedudløb (Off2)
• 1 = Normal drift.
• 0 =Stop vedudløb. Frekvensomformerenkangenstartes

ved at gendanne start interlock-signalet og skifte start-
signalet fra 0 til 1.

Med frekvensomformeren stoppet:
• 1 = Start muligt.
• 0 = Start ikke muligt.

2Når frekvensomformeren kører:Nødstopsrampe
(Off3) • 1 = Normal drift.

• 0 = Stop ved at rampe langs nødstoprampen, som defi-
neresafparameteren23.23Nødstopstid.Når frekvensom-
formeren er stoppet, kan den genstartes ved at fjerne
nødstopsignalet og ændre startsignalet fra 0 til 1.

Med frekvensomformeren stoppet:
• 1 = Start muligt.
• 0 = Start ikke muligt.

Inaktiv (sand); DI4
(95.20 b1, 95.20 b2) /
uint32

Vælger kilden for nødstopsignalet. Stoptilstanden vælges
med parameter 21.4 Nødstops-tilstand.

0 = Nødstop aktiv

Nødstop kilde21.5

1 = Normal drift

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

00.Aktiv (falsk)

11,Inaktiv (sand)

2DIIL-indgang (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 15).DIIL

3Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

4Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

5Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

6Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

7Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

8Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

11Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

12Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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30.00 o/min / real32Definerer nulgrænsen. Motoren standses langs en hastig-
hedsrampe (når rampestoper valgt), indtil dendefinerede
nulgrænse nås. Efter nulhastighedsforsinkelsen stopper
motoren ved udløb.

Nulgrænsehastighed21.6

Bemærk:Hvis du bruger en værdi under standarden, skal du
være sikker på, at frekvensomformeren kan stoppe.

- / 100 = 1 o/minNulgrænse. For 16-bit-skalering henvises til parameter
46.1.

0.00 ... 30000.00
o/min
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0 ms / real32Definerer forsinkelsen for funktionennulhastighedsforsin-
kelse. Funktionen er nyttig i applikationer, hvor det er vig-
tigt med en glidende og hurtig genstart. Frekvensomfor-
meren kenderdennøjagtige rotorpositionunder forsinkel-
sen.

Forsinkelse for nulha-
stighed

21.7

Uden nulhastighedsforsinkelse:

Frekvensomformeren modtager en stopkommando og
decelererer langs en rampe.Nårmotorens aktuelle hastig-
hed reduceres til under værdien for parameter 21.6 Nul-
grænse hastighed, stoppes invertermodulationen, og
motoren stopper ved udløb.

Hastighedsregulator
frakoblet:
Motor stopper ved udløb.

21.06

Tid

Hastighed

Med nulhastighedsforsinkelse:

Frekvensomformeren modtager en stopkommando og
decelererer langs en rampe.Når den aktuellemotorhastig-
hed bliver mindre end værdien af parameteren 21.6 Nul-
grænsehastighed, aktiveres funktionen til nulhastigheds-
forsinkelse.Under forsinkelsenholder funktionernehastig-
hedsstyringen i gang: Inverteren arbejder videre,motoren
magnetiseres, og frekvensomformeren er klar til en hurtig
genstart. Nulhastighedsforsinkelse kan f.eks. anvendes
med joggingfunktionen.

Hastighed Hastighedsregulator forbliver
aktiv.
Motor decelererer til reel
nulhastighed.

Tid

21.06

Forsinkelse

1 = 1 ms / 1 = 1 msNulhastighedsforsinkelse.0...30000 ms
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- / uint16Aktiverer/deaktiverer funktionerne DC-holdefunktionen
ogpostmagnetisering. Se afsnittetDC-magnetisering (si-
de 66).

DC-strømkontrol21.8

Bemærk:
• DCholder kun tilgængeligmedhastighedsstyring iDTC-

motorstyringstilstand (se side 26).
• DC-magnetisering fårmotoren til at varmeop. Vedbrug

med langeperiodermedDC-magnetiseringsfunktionen
bør der anvendes en motor med fremmedventilation.
Ved lange perioders brug af DC-magnetisering kan den
ikke forhindre motorakslen i at rotere, hvis motoren er
udsat for konstant belastning.

1 =AktiverDC-holdefunktion. Se afsnittetDChold (side67).DC holdb0

Bemærk: DC-holdefunktionen virker ikke, hvis startsignalet
er fjernet.

1 = Aktiver eftermagnetisering. Se afsnittet Eftermagneti-
sering (side 67).

Eftermagnetiseringb1

Bemærk:Eftermagnetiseringer kun tilgængelig, når ramping
er den valgte stoptilstand (se parameter 21.3 Stop-tilstand).

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

5.00 o/min / real32Definererhastigheden forDC-holdebremsen. Separameter
21.8 DC-strømkontrol og afsnittetDC hold (side 67).

DC-holdehastighed21.9

- / 100 = 1 o/minDC-holdehastighed. For 16-bit-skalering henvises til para-
meter 46.1.

0.00 ... 1000.00
o/min

30.0 procent / real32DefinererDC-holdestrømmen i procent afmotorensnomi-
nelle strøm. Separameter 21.8DC-strømkontrol og afsnit-
tetDC-magnetisering (side 66).

DC-strømreference21.10

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

DC-holdestrøm.0.0 ... 100.0 procent

0 s / uint32Definerer den tidsperiode, hvori postmagnetiseringen er
aktiv, eftermotoren er stoppet.Magnetiseringsstrømmen
defineres af parameter 21.10 DC-strømreference.

Eftermagnetiserings-
tid

21.11

Se parameter 21.8 DC-strømkontrol.

1 = 1 s / 1 = 1 sEftermagnetiseringstid.0...3000 s
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Fra / uint32Aktiverer/deaktiverer (eller vælger en kilde, som aktive-
rer/deaktiverer) fortløbende magnetisering. Se afsnittet
Konstant magnetisering (side 68).

Kontinuerligmagneti-
seringskommando

21.12

Magnetiseringsstrømmenerberegnetudfra fluxreferencen
(se parametergruppe 97 Motorstyring).

Bemærk:
• Denne funktion er kun tilgængelig i DTCmotorstyrings-

tilstand.
• Fortløbendemagnetisering fårmotoren til at varmeop.

Vedbrugmed langeperiodermedmagnetiseringsfunk-
tionenbørder anvendes enmotormed fremmedventila-
tion.

• Fortløbende magnetiseringstid er muligvis ikke i stand
til at forhindre motorakslen i at rotere under en lang
periode, hvis en konstant belastninganvendespåmoto-
ren.

0 = Normal drift

1 = Magnetisering aktiv

00.Fra

11,Til

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Rotation / uint16Vælger den måde, som autosynkronisering udføres på.Autofasningstilstand21.13

Se afsnittet Autofasning (side 63).

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Denne tilstandgiverdetmestpræcise resultat i forbindelse
medautosynkronisering. Denne tilstandanbefales i tilfæl-
de, hvor det er tilladt formotoren at rotere, oghvor opstar-
ten ikke er tidsafhængig.

Rotation

Bemærk: I denne tilstand vilmotoren rotere. Belastningsmo-
mentet skal være under 5 %.

1Hurtigere end Rotation-tilstand, men ikke helt så præcis.
Motoren roterer ikke.

Standstill 1

Permanentmagnetmotorer: Tilstanden anbefales med
motorer med udprægede poler.

2En alternativ stillestående tilstand til autofasning, som
kan bruges, hvis Rotation-tilstanden ikke kan bruges, og
stilstanden Standstill 1 giver uregelmæssige resultater.
Denne tilstand er dog væsentligt langsommere end
Standstill 1.

Standstill 2

Permanentmagnetmotorer: Tilstanden anbefales med
motorer uden udprægede poler.

3Denne tilstand skal bruges, hvis pulsencoderens nulpuls-
signal skal observeres, og andre tilstande giver ikke et re-
sultat. Motoren vil rotere, indtil en nulpuls detekteres.

Rotation med Z-puls
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Deaktiveret (falsk) /
uint32

Vælger kilden foron/off-kommandoen formotorforvarm-
ning.

Indgangskilde for-
varmning

21.14

Se afsnittet Forvarmning (side 66).

Bemærk: Forvarmningsfunktionen aktiveres ikke, hvis
• funktionen Safe Torque Off er aktiv,
• en fejl er aktiv,
• mindre end et minut er forløbet efter stop eller
• PID-dvalefunktion er aktiv.

Forvarmningdeaktiveres, når frekvensomformerenstartes,
og tilsidesættes af formagnetiseringstid, postmagnetise-
ringstid eller fortløbende magnetiseringstid.

0 = Forvarmning inaktiv

1 = Forvarmning aktiv

00. Forvarmning er altid deaktiveret.Deaktiveret (falsk)

11. Forvarmning er altid aktiveret, når frekvensomformeren
er stoppet (bortset fra i ovenstående situationer).

Aktiveret (sand)

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

8Overvågning 1 aktiv (32.1 Overvågningsstatus, bit 0).Overvågning 1

9Overvågning 2 aktiv (32.1 Overvågningsstatus, bit 1).Overvågning 2

10Overvågning 3 aktiv (32.1 Overvågningsstatus, bit 2).Overvågning 3

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

60 s / real32Definerer forsinkelsestiden for forvarmningsfunktionen.Forvarmningens tids-
forsinkelse

21.15

1 = 1 s / 1 = 1 sForvarmningens tidsforsinkelse.10...3000 s

0.0 procent / real32Definerer motorens forvarmningsstrøm, der ledes ind i
motoren, når den kilde, der vælges af 21.14 Indgangskilde
forvarmning, er tændt. Værdien er i procent af nominel
motorstrøm.

Forvarmningsstrøm21.16

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Forvarmningsstrøm.0.0 ... 30.0 procent
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5.0 s / real32Motoren kan startes automatisk efter et kort strømsvigt
vedhjælpafdenautomatiskegenstartsfunktion. Se afsnit-
tet Automatisk genstart (side 80).

Auto-genstartstid21.18

Nårdenneparameter indstilles til 0,0 sekunder, deaktiveres
automatisk genstart. Ellers definerer parameteren den
maksimale varighed af strømsvigtet, hvorefter der forsø-
gesmedgenstart. Bemærk, atdette tidsrumogsåomfatter
forsinkelsen til DC-foropladningen.

ADVARSEL!
Funktionengenstarter automatisk frekvensomforme-
ren og fortsætter driften efter strømsvigt. Du skal
sikre dig, at der ikke kan opstå farlige situationer.

1 = 1 s / 10 = 1 s0,0 s = Automatisk genstart deaktiveret.0.0 ... 10.0 s

0,1 … 10,0 s = Maksimal varighed af strømsvigt.

Normal / uint16Vælger motorstartfunktionen for skalarmotorstyringstil-
standen, dvs. når99.4 Motorstyringstilstand er indstillet
til Skalar.

Skalar starttilstand21.19

Bemærk:
• Startfunktionen for DTC-motorstyringstilstand vælges

med parameter 21.1 Start-tilstand.
• Ved permanentmagnetmotorer skal startfunktionen

Automatisk benyttes.

Se også afsnittet DC-magnetisering (side 66).

0Øjeblikkelig start fra nulhastighed.Normal

1Frekvensomformeren formagnetiserer motoren før start.
Formagnetiseringstiden defines via parameteren 21.2
Magnetiseringstid.Denne tilstanderhensigtsmæssig, hvis
en konstant formagnetiseringstid er påkrævet (f.eks. hvis
motorstarten skal synkroniseres med frigivelsen af den
mekaniskebremse). Denne indstillinggaranterer ogsådet
højstmulige løsrivelsesmoment, hvis formagnetiseringsti-
den er lang nok.

Konstant tid

Bemærk:Denne tilstand kan ikke bruges til at startemed en
roterende motor.

ADVARSEL!
Frekvensomformeren vil starte, nårmagnetiseringsti-
den er udløbet, selv ommotormagnetiseringen ikke
er fuldført. Kontrollér altid, at den konstantemagneti-
seringstid er lang nok til at tillade generering af fuld
magnetiseringogmoment i applikationer, hvor et fuldt
løsrivelsesmoment er vigtigt.

2Denne indstilling skal brugesAutomatisk
• i applikationer, hvor flyvende start (dvs. start i en rote-

rende motor) er nødvendigt, og
• med permanente magnetmotorer.
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Ikke valgt / uint32Medenmomentstyret follower-frekvensomformer tvinger
det (eller det vælger en kilde, der tvinger) frekvensomfor-
merentil atskiftehastighedskontrol vedenrampestopkom-
mando (Off1 ellerOff3). Dette er nødvendigt for et uafhæn-
gigt rampestop af followeren.

Follower tvinger ram-
pe til stop

21.20

Se også afsnittet Master/follower-funktionalitet.

1 = Rampestop tvinger hastighedsstyring

00.Ikke valgt

11,Valgt

2DIIL-indgang (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 15).DIIL

3Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

4Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

5Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

6Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

7Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

8Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

11Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

12Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Inaktiv (falsk) / uint32Vælger kilden for on/off-kommandoen for beregnet mo-
tortemperatur.

Beregningmotortem-
peratur

21.37

Se afsnittet Beregning motortemperatur (side 68).

Bemærk: Funktionen Beregnetmotortemperatur kræver, at
• ID-kørsel udføres
• ID-kørselsanmodningen ikke er aktiv
• en fejl ikke er aktiv, og
• frekvensomformeren er i stoppet tilstand og klar til at

køre.

ADVARSEL!
Frekvensomformeren startermodulation, når oven-
stående betingelser er opfyldt, og valget er aktivt.
Pas ekstra godt på ved genstart af frekvensomfor-
meren.

00Inaktiv (falsk)

11Aktiv (sand)

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6
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8Overvågning 1 aktiv (32.1 Overvågningsstatus, bit 0).Overvågning 1

9Overvågning 2 aktiv (32.1 Overvågningsstatus, bit 1).Overvågning 2

10Overvågning 3 aktiv (32.1 Overvågningsstatus, bit 2).Overvågning 3

11Beregnetmotortemperaturudføresaltidmed frekvensom-
formerens startkommando.

Frekvensomforme-
rens startkommando

12Beregnet motortemperatureratur udføres én gang efter
opstart af frekvensomformeren (opstart af styrekort).

Opstart af frekven-
somformeren

4.0 s / real32Definerer tiden for beregnet motortemperatur.Beregnet motortem-
peratur tid

21.38

Beregnet motortemperatur aktiveres med parameteren
21.37 Beregning motortemperatur.

10 = 1 s / 10 = 1 sBeregnet motortemperatur tid i sekunder.0.5 ... 20.0 s
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Valg af hastighedsreference; indstillinger af motorpoten-
tiometer.

Valg af hastighedsre-
ference

22

Se diagrammer over styreforbindelser på side 640...642.

- / real32Viser udgangen for valgblokken til hastighedsreferencen.Ubegrænset hastig-
hedsref.

22.1

Se diagrammet over styreforbindelserne på side 641.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minVærdien af den valgte hastighedsreference. For 16-bit-
skalering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

AI1-skala / uint32Vælger hastighedsreference kilde 1.Hast. ref1 kilde22.11

To signalkilder kan defineres af denne parameter og 22.12
Hast. ref2 kilde. En digital kilde, der vælges af 22.14 Valg
af hast. ref1/2, kan bruges til at skifte mellem de to kilder
eller en matematisk funktion (22.13 Hast. ref1 funktion),
der anvendes på de to signaler for at oprette referencen.

…

… ADD

SUB

MUL

MIN

MAX

Ref1

22.11

22.81

22.82

22.13

22.14

22.83

22.12

0

AI

FB

Andet

0
AI

FB

Andet

0

1

0Ingen.Nul

112.12 AI1 skaleret værdi (side 192).AI1-skala

212.22 AI2 skaleret værdi (side 194).AI2-skala

43.5 FB A reference 1 (side 142).FB A ref1

53.6 FB A reference 2 (side 142).FB A ref2

83.9 EFB reference 1 (side 142).EFB ref1

93.10 EFB reference 2 (side 142).EFB ref2

103.11 DDCS-regulator ref 1 (side 142).DDCS ctrl ref1

113.12 DDCS-regulator ref 2 (side 142).DDCS ctrl ref2

123.13 M/F eller D2D ref1 (side 143).M/F reference 1

133.14 M/F eller D2D ref2 (side 143).M/F reference 2

1522.80 Motorpotentiometer ref akt (udgang for motorens
potentiometer).

Motor-potentiometer

1640.1 PID-proces aktuelt output (output for proces-PID-re-
gulatoren).

PID

18Kontrolpanelreference med indledende værdi fra sidste
anvendtepanelreference. Se afsnittet Anvendelse af betje-
ningspanelet som en ekstern styrekilde (side 25).

Betjeningspanel (ref.
gemt)

19Kontrolpanelreference med indledende værdi fra forrige
kilde eller aktuel værdi. Se afsnittet Anvendelse af betje-
ningspanelet som en ekstern styrekilde (side 25).

Betjeningspanel (ref.
kopieret)

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]
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Nul / uint32Vælger hastighedsreference kilde 2.Hast. ref2 kilde22.12

For valgeneogetdiagrammedreferencekildevalghenvises
til parameter 22.11 Hast. ref1 kilde.

Ref1 / uint16Vælger en matematisk funktion mellem referencekilder,
der vælges af parameter 22.11Hast. ref1 kildeog22.12Hast.
ref2 kilde. Se diagram ved 22.11 Hast. ref1 kilde.

Hast. ref1 funktion22.13

0Signalet, der er valgtmed22.11Hast. ref1 kilde, bruges som
hastighedsreference 1 (ingen funktion anvendt).

Ref1

1Summenaf referencekildernebruges somhastighedsrefe-
rence 1.

Addere (ref1 + ref2)

2Subtraktionen ([22.11 Hast. ref1 kilde] - [22.12 Hast. ref2
kilde]) for referencekilderne anvendes som hastighedsre-
ference 1.

Subtrahere (ref1 -
ref2)

3Multiplikationen af referencekilderne bruges som hastig-
hedsreference 1.

Multilplicer (ref1 x
ref2)

4Denmindste af referencekildernebruges somhastigheds-
reference 1.

Min (ref1, ref2)

5Den største af referencekilderne bruges som hastigheds-
reference 1.

Maks (ref1, ref2)

Følg Eks.1/Eks.2 valg
/ uint32

Konfigurerer valget mellem hastighedsreference 1 og 2.

Se diagram ved 22.11 Hast. ref1 kilde.

Valg af hast. ref1/222.14

0 = Hastighedsreference 1

1 = Hastighedsreference 2

00.Hastighedsreference
1

11,Hastighedsreference
2

2Hastighedsreference 1 bruges, når det eksterne styrested
EXT1 er aktivt. Hastighedsreference 2 bruges, når det ek-
sterne styrested EXT2 er aktivt.

Følg Eks.1/Eks.2 valg

Se også parameter 19.11 Eks.1/Eks.2 valg.

3Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

4Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

5Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

6Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

7Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

8Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

11Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

12Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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Nul / uint32Definerer en reference, der skal føjes til hastighedsreferen-
cen efter referencevalg (se side 640).

Additiv hast. ref1 kil-
de

22.15

For valg henvises til parameteren 22.11 Hast. ref1 kilde.

Bemærk: Additivet anvendes af sikkerhedsgrunde ikke, når
nogen af stopfunktionerne er aktive.

1.000 NoUnit / real32Definerer en skaleringsfaktor for den valgte hastighedsre-
ference (hastighedsreference 1eller 2gangedendefinerede
værdi).

Del hastighed22.16

Hastighedsreference 1 eller 2 vælges med parameteren
22.14 Valg af hast. ref1/2.

1000 = 1 / 1000 = 1Skaleringsfaktor for hastighedsreference.-8.000 ... 8.000

Nul / uint32Definerer en reference, der skal føjes til hastighedsreferen-
cen efter funktionen hastighedsskalering (se side 640).

Additiv hast. ref2 kil-
de

22.17

For valg henvises til parameteren 22.11 Hast. ref1 kilde.

Bemærk: Additivet anvendes af sikkerhedsgrunde ikke, når
nogen af stopfunktionerne er aktive.

- / uint16Bestemmer, hvordan de konstante hastigheder vælges,
og hvorvidt omløbsretningen skal tages i betragtning eller
ej ved indstilling af en konstant hastighed.

Konstanthastigheds-
funktion

22.21

1 =Pakket: Der kan vælgesmellem7konstantehastigheder
ved at bruge de tre kilder, der er defineret af parameter
22.22, 22.23 og 22.24.

Konstant hast.til-
stand

b0

0 = Separat: De konstante hastigheder 1, 2 og 3 aktiveres
separat af kilderne, somer defineret af parametrene 22.22,
22.23 og 22.24

Skulle der opstå en situation, hvor flere er valgt, har den
konstante hastighedmed det laveste nummer førsteprio-
ritet.

1 = Startretning: For at bestemme omløbsretningen ved
en konstant hastighed ganges fortegnet for indstillingen
af den konstante hastighed (parameter 22.26…22.32)med
retningssignalet (forlæns: +1, baglæns: -1). Dette tillader i
realiteten frekvensomformeren at have 14 konstante ha-
stigheder (7 forlæns, 7 baglæns), hvis alle værdier i
22.26…22.32 er positive.

Aktiver retningb1

ADVARSEL!
Hvis retningssignalet kører baglæns og den aktive,
konstante hastighed er negativ, vil frekvensomforme-
ren køre forlæns.

0 =Bestemtmedpar: Omløbsretningen for den konstante
hastighed bestemmes med fortegnet for indstillingen af
den konstante hastighed (parametrene 22.26…22.32).

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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DI5 / uint32Når bit 0 af parameter 22.21 Konstant hastighedsfunktion
er 0 (separat), skal der vælges en kilde, som aktiverer
konstant hastighed 1.

Konstant hastighed
sel1

22.22

Når bit 0 af parameter 22.21 Konstant hastighedsfunktion
er 1 (Pakket), vælger 22.23Konstant hastighedsel2 og22.24
Konstant hastighed sel3 tre kilder, hvis tilstande aktiverer
konstante hastigheder som følger:

Konstantha-
stighedaktiv

Kilde define-
ret med par.

22.24

Kilde define-
ret med par.

22.23

Kilde define-
ret med par.

22.22

Ingen000

Konstant ha-
stighed 1

001

Konstant ha-
stighed 2

010

Konstant ha-
stighed 3

011

Konstant ha-
stighed 4

100

Konstant ha-
stighed 5

101

Konstant ha-
stighed 6

110

Konstant ha-
stighed 7

111

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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Ikke valgt / uint32Når bit 0 af parameter 22.21 Konstant hastighedsfunktion
er 0 (separat), skal der vælges en kilde, som aktiverer
konstant hastighed 2.

Konstant hastighed
sel2

22.23

Når bit 0 af parameter 22.21 Konstant hastighedsfunktion
er 1 (Pakket), vælger 22.22Konstant hastighedsel1 og22.24
Konstant hastighedsel3 tre kilder, der bruges til at aktivere
konstante hastigheder. Se tabel ved parameter 22.22
Konstant hastighed sel1.

For valg henvises til parameter 22.22 Konstant hastighed
sel1.

Ikke valgt / uint32Når bit 0 af parameter 22.21 Konstant hastighedsfunktion
er 0 (separat), skal der vælges en kilde, som aktiverer
konstant hastighed 3.

Konstant hastighed
sel3

22.24

Når bit 0 af parameter 22.21 Konstant hastighedsfunktion
er 1 (Pakket), vælger 22.22Konstant hastighed sel1 og 22.23
Konstant hastighedsel2 tre kilder, der bruges til at aktivere
konstante hastigheder. Se tabel ved parameter 22.22
Konstant hastighed sel1.

For valg henvises til parameter 22.22 Konstant hastighed
sel1.

300.00 o/min / real32Definerer konstanthastighed1 (motorens rotationshastig-
hed, når konstant hastighed 1 er valgt).

Konstant hastighed
1

22.26

- / 100 = 1 o/minKonstant hastighed 1. For 16-bit-skalering henvises til pa-
rameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definerer konstant hastighed 2.Konstant hastighed
2

22.27

- / 100 = 1 o/minKonstant hastighed 2. For 16-bit-skalering henvises til pa-
rameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definerer konstant hastighed 3.Konstant hastighed
3

22.28

- / 100 = 1 o/minKonstant hastighed 3. For 16-bit-skalering henvises til pa-
rameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definerer konstant hastighed 4.Konstant hastighed
4

22.29

- / 100 = 1 o/minKonstant hastighed 4. For 16-bit-skalering henvises til pa-
rameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definerer konstant hastighed 5.Konstant hastighed
5

22.30

- / 100 = 1 o/minKonstant hastighed 5. For 16-bit-skalering henvises til pa-
rameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definerer konstant hastighed 6.Konstant hastighed
6

22.31

- / 100 = 1 o/minKonstant hastighed 6. For 16-bit-skalering henvises til pa-
rameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definerer konstant hastighed 7.Konstant hastighed
7

22.32

- / 100 = 1 o/minKonstant hastighed 7. For 16-bit-skalering henvises til pa-
rameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min
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- / real32Definerer en referenceværdi for sikker hastighed, som
bruges til overvågningsfunktioner såsom

Hastighedsref. for
ufarlig hastighed

22.41

• 12.3 AI overvågningsfunktion
• 49.5 Kommunikationstab handling
• 50.2 FBA A komm tab funk
• 50.32 FBA B komm tab funk
• 58.14 Kommunikationstab handling.

- / 100 = 1 o/minSikker hastighedsreference. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definerer hastighedsreferencen til joggingfunktion 1. For
yderligere oplysninger om jogging henvises til side 59.

Jogging 1 ref22.42

- / 100 = 1 o/minHastighedsreference til joggingfunktion 1. For 16-bit-ska-
lering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definerer hastighedsreferencen til joggingfunktion 2. For
yderligere oplysninger om jogging henvises til side 59.

Jogging 2 ref22.43

- / 100 = 1 o/minHastighedsreference til joggingfunktion 2. For 16-bit-ska-
lering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / uint16Aktiverer/deaktiverer funktionen for kritiskehastigheder.
Bestemmerogså, omdespecificeredeområderer effektive
i begge rotationsretninger eller ej.

Kritisk hastigheds-
funktion

22.51

SeogsåafsnittetKritiskehastigheder/frekvenser (side47).

1 = Aktiver: Kritiske hastigheder aktiveret.Aktiverb0

0 = Deaktiver: Kritiske hastigheder deaktiveret.

1 =Med fortegn: Fortegn for parameter 22.52…22.57 tages
i betragtning.

Fortegnstilstandb1

0 = Absolut: Parameter 22.52…22.57 håndteres som abso-
lutte værdier.

Hvert område er effektivt i begge rotationsretninger.

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 o/min / real32Definererminimumsgrænsen forkritiskhastighedsområde
1.

Kritisk hast. 1 lav22.52

Bemærk: Denne værdi skal være mindre end eller lig med
værdien for 22.53 Kritisk hast. 1 høj.

- / 100 = 1 o/minMinimumsgrænsen for kritisk hastighedsområde 1. For 16-
bit-skalering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definerer maksimumsgrænsen for kritisk hastighedsom-
råde 1.

Kritisk hast. 1 høj22.53

Bemærk: Denne værdi skal være større end eller lig med
værdien for 22.52 Kritisk hast. 1 lav.

- / 100 = 1 o/minMaksimumsgrænsen for kritisk hastighedsområde 1. For
16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definererminimumsgrænsen forkritiskhastighedsområde
2.

Kritisk hast. 2 lav22.54

Bemærk: Denne værdi skal være mindre end eller lig med
værdien for 22.55 Kritisk hast. 2 høj.
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- / 100 = 1 o/minMinimumsgrænsen for kritisk hastighedsområde 2. For
16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definerer maksimumsgrænsen for kritisk hastighedsom-
råde 2.

Kritisk hast. 2 høj22.55

Bemærk: Denne værdi skal være større end eller lig med
værdien for 22.54 Kritisk hast. 2 lav.

- / 100 = 1 o/minMaksimumsgrænsen for kritisk hastighedsområde 2. For
16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definererminimumsgrænsen forkritiskhastighedsområde
3.

Kritisk hast. 3 lav22.56

Bemærk: Denne værdi skal være mindre end eller lig med
værdien for 22.57 Kritisk hast. 3 høj.

- / 100 = 1 o/minMinimumsgrænsen for kritisk hastighedsområde 3. For
16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definerer maksimumsgrænsen for kritisk hastighedsom-
råde 3.

Kritisk hast. 3 høj22.57

Bemærk: Denne værdi skal være større end eller lig med
værdien for 22.56 Kritisk hast. 3 lav.

- / 100 = 1 o/minMaksimumsgrænsen for kritisk hastighedsområde 3. For
16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

Deaktiveret / uint16Aktiverer og vælger motorpotentiometerets tilstand.Motorens potentio-
meterfunktion

22.71

Se afsnittet Motor-potentiometer (side 72).

0Motorpotentiometeret er deaktiveret, og dets værdi er
indstillet til 0.

Deaktiveret

1Nårdet er aktiveret, anvendermotorpotentiometeret først
den værdi, der defineres af parameter 22.72 Startværdi
motorpotentiometer.

Aktiveret (init. ved
stop/power-up)

Når frekvensomformeren er i drift, kan værdien justeres
fra den øvre og nedre kilde, der defineres af parameter
22.73Motorpotentiometer øvre kildeog22.74Motorpoten-
tiometer nedre kilde.

Et stopeller engenstart nulstillermotorenspotentiometer
til startværdien (22.72).

2SomAktiveret (init. vedstop/power-up),menmotorpoten-
tiometerets værdi opretholdes over stop eller genstart.

Aktiveret (genoptag)

0.00 NoUnit / real32Definerer en initial værdi (et startpunkt) for motorpoten-
tiometeret. For valg henvises til parameter 22.71Motorens
potentiometerfunktion.

Startværdi motorpo-
tentiometer

22.72

1 = 1 / 100 = 1Initial værdi for motorpotentiometeret.-32768.00 ... 32767.00

Ikke valgt / uint32Vælger kilden for motorpotentiometerets oppesignal.Motorpotentiometer
øvre kilde

22.73

0 = Ingen ændring

1 = Øg motorpotentiometerets værdi. (Hvis både op- og
nedsignalerne er tændt, ændres værdien for potentiome-
teret ikke).

00Ikke valgt

11Valgt
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2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Vælger kilden for motorpotentiometerets nedesignal.Motorpotentiometer
nedre kilde

22.74

0 = Ingen ændring

1 = Reducermotorpotentiometerets værdi. (Hvis både op-
og nedsignalerne er tændt, ændres værdien for potentio-
meteret ikke).

For valg henvises til parameter 22.73Motorpotentiometer
øvre kilde.

60.0 s / real32Definererændringshastighedenformotorpotentiometeret.
Denne parameter angiver den tid, det tager for motorpo-
tentiometeret at skifte framinimum (22.76) til maksimum
(22.77). Den samme ændringshastighed gælder i begge
retninger.

Motorpotentiometer
rampetid

22.75

10 = 1 s / 10 = 1 sMotorpotentiometerets ændringstid.0.0 ... 3600.0 s

-1500.00 NoUnit / re-
al32

Definerer minimumsværdien for motorpotentiometeret.Motorpotentiometer
min-værdi

22.76

1 = 1 / 100 = 1Motorpotentiometerets minimum.-32768.00 ... 32767.00

1500.00 NoUnit / re-
al32

Definerer maksimumsværdi for motorpotentiometeret.Motorpotentiometer
maks-værdi

22.77

1 = 1 / 100 = 1Motorpotentiometerets maksimum.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Viser udgangen for motorens potentiometerfunktion.
(Motorpotentiometeret konfigureres vedhjælpafparame-
ter 22.71…22.74.)

Motorpotentiometer
ref akt

22.80

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 / 100 = 1Værdi af motorpotentiometer.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Viser værdien af hastighedsreference kilde 1 (vælges af
parameter 22.11 Hast. ref1 kilde). Se diagrammet over sty-
reforbindelserne på side 640.

Aktuel hastighedsre-
ference 1

22.81

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minVærdi for referencekilde 1. For 16-bit-skalering henvises til
parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / real32Viser værdien af hastighedsreference kilde 2 (vælges af
parameter 22.12 Hast. ref2 kilde). Se diagrammet over
styreforbindelserne på side 640.

Aktuel hastighedsre-
ference 2

22.82

Denne parameter er skrivebeskyttet.
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- / 100 = 1 o/minVærdi for referencekilde 2. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / real32Viser værdien af hastighedsreferencen efter denmatema-
tiske funktion, der anvendes af parameter 22.13 Hast. ref1
funktion og reference 1/2-valg (22.14 Valg af hast. ref1/2).
Se diagrammet over styreforbindelserne på side 640.

Aktuel hastighedsre-
ference 3

22.83

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minHastighedsreference efter kildevalg. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / real32Viser værdien af hastighedsreferencen efter anvendelse
af første hastighedsadditiv (22.15 Additiv hast. ref1 kilde).
Se diagrammet over styreforbindelserne på side 640.

Aktuel hastighedsre-
ference 4

22.84

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minHastighedsreference efter additiv 1. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / real32Viser værdien af hastighedsreferencen efter anvendelse
af hastighedsdelingens skaleringsfaktor (22.16Del hastig-
hed). Sediagrammetover styreforbindelsernepå side640.

Aktuel hastighedsre-
ference 5

22.85

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minHastighedsreference efter hastighedsdeling. For 16-bit-
skalering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / real32Viser værdien af hastighedsreferencen efter anvendelse
af anden hastighedsadditiv (22.17 Additiv hast. ref2 kilde).
Se diagrammet over styreforbindelserne på side 640.

Aktuel hastighedsre-
ference 6

22.86

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minHastighedsreference efter additiv 2. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / real32Viser værdien af hastighedsreferencen før anvendelse af
kritiske hastigheder. Se diagrammet over styreforbindel-
serne på side 641.

Aktuel hastighedsre-
ference 7

22.87

Værdien modtages fra 22.86 Aktuel hastighedsreference
6, medmindre den tilsidesættes af
• en konstant hastighed
• en joggingreference
• Netværksstyringsreference (seUdtrykog forkortelser (si-

de 18))
• betjeningspanelreference
• sikker hastighedsreference.
Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minHastighedsreference før anvendelse af kritiske hastighe-
der. For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min
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Indstillinger for hastighedsreference rampe (programme-
ring af accelerations- og decelerationshastigheder til fre-
kvensomformeren).

Hastighedsreference
rampe

23

Se diagrammet over styreforbindelserne på side 642.

- / real32Viser den anvendte hastighedsreference (i o/min), før den
går ind i rampe- og formfunktionerne. Sediagrammetover
styreforbindelserne på side 642.

Hastighedsref. rampe
ind

23.1

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minHastighedsreference før rampe og form. For 16-bit-skale-
ring henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / real32Viser rampen og formhastighedsreferencen i o/min. Se
diagrammet over styreforbindelserne på side 642.

Hastighedsref. rampe
ud

23.2

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minHastighedsreference efter rampe og form. For 16-bit-ska-
lering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

DI4; Acc.-/Dec.-tid 2
(95.20 b1) / uint32

Vælger den kilde, som skifter mellem de to sæt accelera-
tions-/decelerationsrampetider, der er defineret af para-
metrene 23.12…23.15.

Valg af rampesæt23.11

0 = Accelerationstid 1 og decelerationstid 1 er aktive.

1 = Accelerationstid 2 og decelerationstid 2 er aktive.

00.Acc/Dec-tid 1

11,Acc/Dec-tid 2

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

20.000 s / real32Definerer accelerationstid 1 som den tid, der kræves for
ændring af hastigheden fra nul til den hastighed, der er

Accelerationstid 123.12

defineret med parameter 46.1 Hastighedsskalaer (ikke til
parameter 30.12 Maksimum hastighed).

Hvis hastighedsreferencen stiger hurtigere end den
indstillede acceleration, vil motorhastigheden følge acce-
lerationsrampen.

Hvis hastighedsreferencen stiger langsommere end den
indstillede acceleration, vil motorhastigheden følge refe-
rencen.

Hvis accelerationstidener for kort, vil frekvensomformeren
automatisk forlængeaccelerationen for ikke atoverskride
frekvensomformerens momentgrænser.
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10 = 1 s / 1000 = 1 sAccelerationstid 1.0.000 ... 1800.000 s

20.000 s / real32Definerer decelerationstid 1 som den tid, der kræves for
ændringaf hastigheden fradenhastighed, der er defineret
medparameter46.1Hastighedsskalaer (ikke fraparameter
30.12 Maksimum hastighed) til nul.

Decelerationstid 123.13

Hvis hastighedsreferencen falder langsommere end den
indstillede deceleration, vil motorhastigheden følge refe-
rencen.

Hvis referencen falder hurtigere end den indstillede dece-
leration, vilmotorhastigheden følgedecelarationsrampen.

Hvis decelerationshastighedener for kort, vil frekvensom-
formeren automatisk forlænge decelerationen for ikke at
overskride frekvensomformerens momentgrænser (eller
for ikke at overstige en sikker DC-mellemkredsspænding.
Hvis der er tvivl om, hvorvidt decelerationstiden er for kort,
skal det kontrolleres, at DC-overspændingsstyringen er
aktiveret (parameter 30.30 Overspændingsstyring).

Bemærk: Hvis der er behov for kort decelerationstid i en
applikationmedhøjt inertimoment,bør frekvensomformeren
udstyres med bremseudstyr, f.eks. bremsechopper og en
bremsemodstand.

10 = 1 s / 1000 = 1 sDecelerationstid 1.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Definerer accelerationstid 2 Se parameter 23.12 Accelera-
tionstid 1.

Accelerationstid 223.14

10 = 1 s / 1000 = 1 sAccelerationstid 2.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Definerer decelerationstid 2 Se parameter 23.13 Decelera-
tionstid 1.

Decelerationstid 223.15

10 = 1 s / 1000 = 1 sDecelerationstid 2.0.000 ... 1800.000 s
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- / real32Definerer formen på accelerationsrampen i begyndelsen
af accelerationen.

acc 1 form tid23.16

0 s: Lineær rampe. Anvendes ved frekvensomformere, som
kræver konstant acceleration/deceleration og ved lang-
somme ramper.

0,001…1000,000 s: S-formet rampe. S-formede ramper er
ideelle til løftebrug. S-formenbestår af symmetriske kurver
i begge ender af rampen og en lineær del i midten.

Bemærk:Af sikkerhedsmæssigeårsager anvendes formtider
ikke for nødstopramper.

Bemærk: Rampeformtider kan ikke altid overholdes, hvis de
ændres under ramping, og referencen ville overskrides.

Acceleration:

Lineær rampe:
23.17 = 0 s

S-formet
rampe:
23.17 > 0 s

Lineær
rampe:
23.16 = 0 s

Formtid:

S-formet rampe:
23.16 > 0 s

Hastighed

Tid

Deceleration:

Hastighed

Tid

Lineær rampe:
23.18 = 0 s

Lineær
rampe:
23.19 = 0 s

S-formet
rampe:
23.18 > 0 s

S-formet
rampe:
23.19 > 0 s

10 = 1 s / 1000 = 1 sRampeform ved start på acceleration.0.000 ... 1800.000 s

0.000 s / real32Definerer formenpåaccelerationsrampenvedafslutningen
af accelerationen. Se parameter 23.16 acc 1 form tid.

acc 2 form tid23.17

10 = 1 s / 1000 = 1 sRampeform ved afslutning på acceleration.0.000 ... 1800.000 s

0.000 s / real32Definerer formen på decelerationsrampen i begyndelsen
af decelerationen. Se parameter 23.16 acc 1 form tid.

dec 1 form tid23.18

Parametre 277



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

10 = 1 s / 1000 = 1 sRampeform ved start på deceleration.0.000 ... 1800.000 s

0.000 s / real32Definerer formen på decelerationsrampen ved afslutning
af decelerationen. Se parameter 23.16 acc 1 form tid.

dec 2 form tid23.19

10 = 1 s / 1000 = 1 sRampeform ved afslutning på deceleration.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Definerer accelerationstiden for jogging-funktionen, dvs.
den tid, der kræves for ændring af hastigheden fra nul til
den hastighedsværdi, der er defineret med parameteren
46.1 Hastighedsskalaer.

Acc tid jogging23.20

Se afsnittet Jogging (side 59).

10 = 1 s / 1000 = 1 sAccelerationstid for jogging.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Definerer decelerationstiden for jogging-funktionen, dvs.
den tid, der kræves for ændring af hastigheden fra den
hastighedsværdi, der er defineret med parameteren 46.1
Hastighedsskalaer, til nul.

Dec tid jogging23.21

Se afsnittet Jogging (side 59).

10 = 1 s / 1000 = 1 sDecelerationstid for jogging.0.000 ... 1800.000 s

3.000 s / real32I hastighedskontroltilstand definerer denne parameter
decelerationshastigheden for nødstop Off3 som den tid,
det vil tage at reducere hastigheden fra værdien af para-
meter 46.1 Hastighedsskalaer. Dette gælder også for mo-
mentstyring, fordi frekvensomformerenskifterhastigheds-
styringen vedmodtagelse af ennødstopOff3-kommando.

Nødstopstid23.23

I frekvenskontroltilstandangiver denneparameter den tid,
det vil tage frekvensen at reducere fra værdien af 46.2
Frekvensskalaer til nul.

Nødstoptilstandenogaktiveringskilden vælgesmedpara-
meter 21.4 Nødstops-tilstand og 21.5 Nødstop kilde. Nød-
stoppet kan også aktiveres via fieldbus.

Bemærk:NødstopOff1brugerstandarddecelerationsrampen
som defineret af parameter 23.11…23.19 eller 28.71…28.75
(frekvensstyring).

10 = 1 s / 1000 = 1 sDecelerationstid for nødstop Off3.0.000 ... 1800.000 s

Inaktiv / uint32Vælger en kilde, der tvinger hastighedsreferencen til nul,
lige før den går ind i rampefunktionen.

Hastighedsrampe i
nulkilde

23.24

0 = Tving hastighedsreference til nul før rampefunktionen

1=Hastighedsreference fortsættermod rampefunktionen
som normalt

00.Aktiv

11,Inaktiv

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6
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10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Vælger kilden til aktivering/deaktivering af hastighedsre-
ferencens rampebalancering.

Aktiver oversigt for
rampe ud

23.26

Denne funktion bruges til at generere en glat overgang fra
en moment- eller spændingsstyret motor tilbage til at
være hastighedsstyret. Balanceringsoutputtet vil spore
applikationens tilstedeværende “linje”-hastighed, og når
der erbehov foroverførsel, kanhastighedsreferencennemt
“seedes” til den korrekte linjehastighed.

Balancering er også muligt i hastighedsregulatoren, se
parameter 25.9 Hastighedskont. aktiver balance.

Se også parameter 23.27 Ref for rampe ud oversigt.

0 = Deaktiveret

1 = Aktiveret

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

- / real32Definerer referencen til balancering af hastighedsrampe.
Outputtet for rampegeneratoren tvinges til denne værdi,
nårbalanceringenaktiveresmedparameteren23.26Aktiver
oversigt for rampe ud.

Ref for rampe ud
oversigt

23.27

- / 100 = 1 o/minBalanceringsreference for hastighedsrampe. For 16-bit-
skalering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min
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Fra / uint32Aktiverer den variable rampefunktion, somstyrer hældnin-
gen for hastighedsrampenunder enændring i hastigheds-
referencen. Dette givermulighed for at generere konstant
variabel rampehastighed i stedet for bare de to standar-
dramper, der normalt er tilgængelige.

Aktiver variabel ram-
pe

23.28

Hvis opdateringsintervallet for signalet fra et eksternt
styresystem og den variable rampeværdi (23.29 Variabel
rampeværdi) er ens, er den medførende hastighedsrefe-
rence (23.2 Hastighedsref. rampe ud) en lige linje.

Hastighedsreference

Tid

Hastigheds-
reference

23.02
Hastighedsreferencerampe
udgang

A

t

t =opdateringsinterval for signal fra eksternt styresystem

A = ændring af hastighedsreference under t

Denne funktion er kun aktiv ved fjernstyring.

0Variabel rampe deaktiveret.Fra

1Variabel rampe aktiveret (ikke tilgængelig i lokalstyring).Til

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

50 ms / real32Definerer hastigheden for ændring af hastighedsreferen-
cen, når den variable rampeaktiveresmedparameter 23.28
Aktiver variabel rampe.

Variabel rampeværdi23.29

Du opnår det bedste resultat ved at indtaste referencens
opdateringsinterval i denne parameter.

1 = 1 ms / 1 = 1 msVariabel rampeværdi.2...30000 ms

- / real32Viserhastighedskorrektionstermenforbelastningsdelings-
funktionenmedenhastighedsstyret follower-frekvensom-
former.

Follower hastigheds-
korrektion ud

23.39

Se afsnittet Lastdelingsfunktionmedenhastighedsstyret
follower (side 36).

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minHastighedskorrektionsterm. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min
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Ikke valgt / uint32Bruger en hastighedsstyret follower til at vælge kilden til
aktivering/deaktivering af belastningsdelingsfunktionen.

Follower hastigheds-
korrektion aktiver

23.40

Se afsnittet Lastdelingsfunktionmedenhastighedsstyret
follower (side 36).

0 = Deaktiveret

1 = Aktiveret

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

1.00 procent / real32Juster hastighedskorrektionens forstærkning i en hastig-
hedsstyret follower. Definerer i realiteten, hvor nøjagtig
followeren følger masterens moment. En større værdi re-
sulterer i en mere nøjagtig ydelse.

Follower hastigheds-
korrektion forst.

23.41

Se afsnittet Lastdelingsfunktionmedenhastighedsstyret
follower (side 36).

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Justering af hastighedskorrektionsterm.0.00 ... 100.00 pro-
cent

MF ref 2 / uint32Vælger kilden for momentreference for belastningsdele-
funktionen.

Followerhast.
korr.momentkilde

23.42

Se afsnittet Lastdelingsfunktionmedenhastighedsstyret
follower (side 36).

0Ingen.NULL

13.14 M/F eller D2D ref2 (side 143).MF ref 2

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]
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Beregningafhastighedsfejl; vinduesstyringenshastigheds-
fejl; hastighedsfejl trin.

Betingede hastig-
hedsreferencer

24

Se diagrammer over styreforbindelser på side 645 og 646.

- / real32Viser den hældende og korrigerede hastighedsreference
(før beregning af hastighedsfejl). Se diagrammet over
styreforbindelserne på side 645.

Anvendt hastigheds-
reference

24.1

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minHastighedsreference, der bruges til beregning af hastig-
hedsfejl. For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

- / real32Viser den anvendte hastighedsfeedback til beregning af
hastighedsfejl.

Benyttet aktuel ha-
stighed

24.2

Se diagrammet over styreforbindelserne på side 645.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minHastighedsfeedback, der bruges til beregning af hastig-
hedsfejl. For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Viser den filtrerede hastighedsfejl. Se diagrammet over
styreforbindelserne på side 645.

Filtreret hastigheds-
fejl

24.3

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minFiltreret hastighedsfejl. For 16-bit-skalering henvises til
parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Viser den inverterede (ufiltrerede) hastighedsfejl. Se dia-
grammet over styreforbindelserne på side 645.

Inverterethastigheds-
fejl

24.4

Denne parameter er skrivebeskyttet

- / 100 = 1 o/minInverteret hastighedsfejl. For 16-bit-skalering henvises til
parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

0.00 o/min / real32Definerer enhastighedsreferencekorrektion, dvs. en værdi
der lægges til den eksisterende reference mellem rampe

Hastighedskorrek-
tion

24.11

og begrænsning. Dette er nyttigt, når der er behov for at
trimme hastigheden, eksempelvis for at justere trækket
mellem afsnittene på en papirmaskine.

Bemærk: Korrektionen anvendes af sikkerhedsgrunde ikke,
når nødstopfunktionen er aktiv.

ADVARSEL!
Hvis hastighedsreferencekorrektionen overstiger 21.6
Nulgrænse hastighed, kan rampestop være umuligt.
Sørg for, at korrektionen reduceres eller fjernes, når
der er behov for rampestop.

Se diagrammet over styreforbindelserne på side 645.

- / 100 = 1 o/minKorrektion af hastighedsreference. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.1.

-10000.00 ...
10000.00 o/min
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0 ms / real32Definerer tidskonstanten for lavpassagefilterets hastig-
hedsfejl.

Hastighedsfejl filter-
tid

24.12

Hvis den anvendte hastighedsreference ændres hurtigt,
kan demulige forstyrrelser i hastighedsmålingen filtreres
fra med hastighedsfejlfilteret. Der kan forekomme
indstillingsproblemer for hastighedsregulatoren, hvis en
rippel reduceresmeddette filter. En lang filtertidskonstant
og hurtig accelerationstid er imodstridmed hinanden. En
meget lang filtertid giver ustabil styring.

1 = 1 ms / 1 = 1 msFiltreringstidskonstant for hastighedsfejl. 0 = filtrering
deaktiveret.

0...10000 ms

Fra / uint16Aktiverer/deaktiverer filtrering af resonansfrekvens. Filte-
ret konfigureres med parametrene 24.13… 24.17.:

RFE-hastighedsfilter24.13

Hastighedsfejlens værdi somsendes til hastighedsregula-
toren filtreresmedet almindeligt andenrækkesbåndelimi-
neringsfilter for at eliminere amplificering af mekaniske
resonansfrekvenser.

Bemærk: Indstillingen af resonansfrekvensfilteret kræver,
at du har grundlæggende viden om frekvensfiltre. Forkert
indstilling kan starte mekanisk oscillation og ødelægge fre-
kvensomformeren. For at sikre stabiliteten af hastighedsre-
gulatoren skal du stoppe frekvensomformeren eller deakti-
vere filtreringen, inden duændrer parameterindstillingerne.

0 = Filtrering af resonansfrekvens er deaktiveret.

1 = Filtrering af resonansfrekvens er aktiveret.

11,Til

00.Fra

45.00 Hz / real32Definerer nulfrekvensen for resonansfrekvensfilteret.Frekvens for nul24.14

Værdien skal indstilles til at være tæt på resonansfrekven-
sen, som er filtreret ud inden hastighedsregulatoren.

Tegningen viser frekvensresponsen.

20

0

-20

-40

-60
0 50 100 150

f(Hz)

20log10|H(ω)|

1 = 1 Hz / 100 = 1 HzNul-frekvens.0.50 ... 500.00 Hz
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0.000 null / real32Definerer dæmpningskoefficienten for parameter 24.14.
Værdien0svarer til denmaksimaleeliminationaf resonans-
frekvensen.

Dæmpning af nul24.15

20

0

-20

-40

-60
0 50 100 150

f(Hz)

fnul= 45 Hz
ξnul= 0
ξpol= 1

fnul= 45 Hz
ξnul= 0,250
ξpol= 1

20log10|H(ω)|

Bemærk: For at sikre, at resonansfrekvensbåndet filtreres
(i stedet for at blive forstærket), skal værdien for 24.15 være
mindre end 24.17.

100 = 1 / 1000 = 1Dæmpningskoefficient.-1.000 ... 1.000

40.00 Hz / real32Definerer polfrekvensen for resonansfrekvensfilteret.Frekvens for pol24.16

40

20

0

-20

-40

-60
0 50 100

f(Hz)

20log10|H(ω)|

fnul= 45 Hz, fpol= 50 Hz
ξnul= 0, ξpole= 0,250

fnul= 45 Hz
fpol= 40 Hz
ξnul= 0
ξpol= 0,250

fnul= 45 Hz
fpol= 30 Hz
ξnul= 0
ξpol= 0,250

Bemærk: Hvis denne værdi er meget forskellig fra værdier
for 24.14, forstærkes frekvenserne nærpolfrekvensen. Dette
kan skade den drevne maskine.

1 = 1 Hz / 100 = 1 HzPolfrekvens.0.50 ... 500.00 Hz
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0.250 null / real32Definerer dæmpningskoefficienten for parameter 24.16.
Koefficienten vil angive frekvenssvaret fra resonansfre-
kvensfiltret. En mere snæver båndvidde vil resultere i
bedre dynamiske egenskaber. Indstilles denne parameter
til 1, elimineres polens virkning.

Dæmpning for pol24.17

20log10|H(ω)|

40

20

0

-20

-40

-60

0 50 100
f(Hz)

fnul= 45 Hz
fpol= 40 Hz
ξnul= 0
ξpol= 0,050

fnul= 45 Hz
fpol= 40 Hz
ξnul= 0
ξpol= 0,250

fnul= 45 Hz
fpol= 40 Hz
ξnul= 0
ξpol= 0,750

Bemærk: For at sikre, at resonansfrekvensbåndet filtreres
(i stedet for at blive forstærket), skal værdien for 24.15 være
mindre end 24.17.

100 = 1 / 1000 = 1Dæmpningskoefficient.-1.000 ... 1.000
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Deaktiver / uint32Aktiverer/deaktiverer (eller vælger en kilde, der aktive-
rer/deaktiverer) styring af hastighedsfejlvinduet, som ind
imellem kaldes dødbåndsstyring eller båndbeskyttelse.
Det udgør en hastighedsovervågningsfunktion til en mo-
mentstyret frekvensomformer, såmotoren forhindres i at
køre videre, hvis det spændte materiale brister.

Aktiver styring af
hast.fejlvinduet

24.41

Bemærk: Styringen af hastighedsfejlvinduet er kun effektiv,
når driftstilstanden Addere er aktiv (se parameter 19.12 og
19.14), eller når frekvensomformeren er en hastighedsstyret
follower (se side 36).

Ved normal drift holder vinduesstyring hastighedsregula-
torens input på nul, så frekvensomformeren forbliver i
momentstyring.

Hvismotorbelastningengår tabt, øgesmotorhastigheden
i takt med, at momentregulatoren prøver at opretholde
momentet.Hastighedsfejlen (hastighedsreference - aktuel
hastighed) øges, indtil den forlader fejlvinduet. Når dette
detekteres, forbindesdenoverskridendedel af fejlværdien
til hastighedsregulatoren. Hastighedsregulatoren danner
en referenceterm i forhold til inputtet og forstærkningen
(25.2Prop. forstærkninghastighed), sommomentvælgeren
føjer til momentreferencen. Resultatet anvendes somden
interne momentreference for frekvensomformeren.

Aktiveringen af styringen af hastighedsfejlvinduet angives
med bit 3 af 6.19 Statusord til hastighedsstyring.
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Vinduetsgrænserdefineres af 24.43Hastighedsfejlvinduet
høj og 24.44 Hastighedsfejlvinduet lav som følger:

Reference + [24.44]
o/min

Reference

Reference - [24.43]
o/min

Reference + [24.43]
o/min

Reference

Reference - [24.44] o/min

Hastighedsfejlvindue

Hastighedsfejlvindue

Forlæns

Baglæns

0
o/min

Hastighed
(o/min)

Bemærk, at det er parameter 24.44 (og ikke 24.43), som
definerer overhastighedgrænsen i begge rotationsretnin-
ger. Dette skyldes, at funktionenovervåger hastighedsfejl
(som er negative i tilfælde af overhastighed og positive i
tilfælde af underhastighed).

ADVARSEL!
I en hastighedsstyret follower må hastighedsvinduet
ikke overstige 21.6 Nulgrænse hastighed for at opnå
et pålideligt rampestop. Kontrollér, at både 24.43 og
24.44 er mindre end 21.6 (eller styring i vinduet med
hastighedsfejl er deaktiveret), når et rampestop er
nødvendigt.

0 = Vinduesstyring af hastighedsfejl deaktiveret

1 = Styring af hastighedsfejlvinduet aktiveret

00.Deaktiver

11,Aktiver

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Normalhastighedskon-
trol / uint16

Når styring af hastighedsfejlvinduet (se parameter 24.41
Aktiver styring af hast.fejlvinduet) aktiveres, bestemmer
denneparameter, omhastighedsregulatoren kunobserve-
rer den proportionale term i stedet for alle tre termer (P,
I og D).

Hastighedsvindue
styretilstand

24.42

0Alle tre termer (parameter 25.2, 25.3 og 25.4) observeres
af hastighedsregulatoren.

Normal hastigheds-
kontrol
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1Kun den proportionale term (25.2) observeres af hastig-
hedsregulatoren. Integral- ogdifferentialtermerne tvinges
internt til nul.

P-kontrol

0.00 o/min / real32Definerer hastighedsfejlvinduets øvregrænse. Separame-
ter 24.41 Aktiver styring af hast.fejlvinduet.

Hastighedsfejlvindu-
et høj

24.43

- / 100 = 1 o/minHastighedsfejlvinduets øvre grænse. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.1.

0.00 ... 3000.00
o/min

0.00 o/min / real32Definerer hastighedsfejlvinduets nedre grænse. Se para-
meter 24.41 Aktiver styring af hast.fejlvinduet.

Hastighedsfejlvindu-
et lav

24.44

- / 100 = 1 o/minHastighedsfejlvinduets nedregrænse. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.1.

0.00 ... 3000.00
o/min

0.00 o/min / real32Definerer et ekstra hastighedsfejltrin, som afgives til ha-
stighedsregulatorens indgang (og lægges til hastigheds-
fejlværdien). Dette kan bruges i store frekvensomformer-
systemer til dynamisk hastighedsnormalisering.

Hastighedsfejl trin24.46

ADVARSEL!
Sørg for, at fejltrinværdien fjernes, når der afgives en
stopkommando.

- / 100 = 1 o/minHastighedsfejl trin. For 16-bit-skalering henvises til para-
meter 46.1.

-3000.00 ... 3000.00
o/min
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Indstillinger for hastighedsregulator.Hastighedskontrol25

Se diagrammer over styreforbindelser på side 645 og 646.

- / real32Viser hastighedsregulatorens udgang, som overføres til
momentregulatoren. Se diagrammet over styreforbindel-
serne på side 646.

Hastighedskontrol
momentref.

25.1

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentBegrænset outputmoment for hastighedsregulator. For
16-bit-skalering henvises til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

10.00; 5.00 (95.21
b1/b2)NoUnit / real32

Definerer den proportionelle forstærkning (Kp) for hastig-
hedsregulatoren. For stor forstærkning kan medføre ha-
stighedsoscillation. Figuren nedenfor viser udgang for

Prop. forstærkning
hastighed

25.2

hastighedsregulatoren efter et fejltrin, når fejlen forbliver
konstant.

Forstærkning = Kp = 1
TI= Integrationstid = 0
TD= Differentialtid = 0

Regulatorudgang

Controller
output = Kp x e

e = Fejlværdi

Tid

%

EFejlværdi

Hvis forstærkningen er indstillet til 1,00, vil en 10 % fejl
(reference - aktuel værdi) i motorens synkrone hastighed
give en proportional term på 10 %.

Bemærk: Denne parameter indstilles automatisk af hastig-
hedsregulatorens autotuningsfunktion. Se afsnittetHastig-
hedsstyringens autotuning (side 48).

100 = 1 / 100 = 1Proportionel forstærkning for hastighedsregulator.0.00 ... 250.00
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2.50; 5.00 s (95.21
b1/b2) s / real32

Definerer hastighedsregulatorens integrationstid. Integra-
tionstiden definerer den værdi, som regulatoroutputtet
ændres med, når fejlværdien er konstant, og hastigheds-
regulatorens proportionelle forstærkning er 1. Jo kortere
integrationstiden er, jo hurtigere rettes fejlen.

Integrationstid ha-
stighed

25.3

Hvis integrationstiden indstilles til nul, deaktiveres regula-
torens I-del. Dette er en god idé, når den proportionelle
forstærkningskal tunes. Justerdenproportionelle forstærk-
ning først, og returner herefter integrationstiden

Integratoren har anti-windup kontrol for drift ved en mo-
ment- eller strømgrænse.

Figuren nedenfor viser output fra hastighedsregulatoren
efter et fejltrin, når fejlen forbliver konstant.

Regulatorudgang Forstærkning = Kp = 1
TI= Integrationstid > 0
TD= Differentialtid = 0

e = Fejlværdi

Tid

%

Kp x e

Kp x e

TI

Bemærk: Denne parameter indstilles automatisk af hastig-
hedsregulatorens autotuningsfunktion. Se afsnittetHastig-
hedsstyringens autotuning (side 48).

10 = 1 s / 100 = 1 sIntegrationstid for hastighedsregulator.0.00 ... 1000.00 s
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0.000 s / real32Definerer differentialtiden for hastighedsregulatoren.
Differentialdelenbooster regulatoroutputtet, hvis fejlvær-
dien ændres.

Differentialtidhastig-
hed

25.4

Jo længeredifferentialtidener, jomereboosteshastigheds-
regulatorens output vedændringer. Hvis differentialtiden
sættes til nul, vil regulatorenarbejde somPI-regulator, eller
som PID-regulator. Differentialdelen gør reguleringen
mere følsom over for forstyrrelser. Ved simple applikatio-
ner (isærdemudenencoder) krævesdernormalt ikkeafledt
tid, og denne værdi skal stå som nul.

Figuren nedenfor viser output fra hastighedsregulatoren
efter et fejltrin, når fejlen forbliver konstant. Differential-
delenafhastighedsfejlen skal filtreresmed lavpassagefilter
for at eliminere eksterne forstyrrelser.

Kp × e
Kp × TD × 

e
Ts

TI

Kp × e

% Regulatorudgang

Fejlværdi

e = Fejlværdi

Tid

Forstærkning = Kp = 1

TI = Integrationstid> 0

TD= Differentialtid > 0

Ts= Prøvetidsinterval = 500 μs

Δe = Ændring af fejlværdi mellem to prøver

1000 = 1 s / 1000 = 1 sDifferentialtid for hastighedsregulator.0.000 ... 10.000 s

8 ms / real32Definerer konstant differentialfiltertid. Se parameter 25.4
Differentialtid hastighed.

Differential filtertid25.5

1 = 1 ms / 1 = 1 msDifferentialfiltertidskonstant.0...10000 ms
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- / real32Definerer differentialtiden for kompensation af accelera-
tionen(/decelerationen). For at kompensere for en høj
inertibelastning under acceleration lægges differentialet
af referencen til hastighedsregulatorens output. Princip-
perne for en differentialhandling er beskrevet for parame-
ter 25.4 Differentialtid hastighed.

Acckompdifferential-
tid

25.6

Bemærk: Som hovedregel bør denne parameter sættes til
værdien påmellem 50 og 100% af summen af motorens og
den drevne maskines mekaniske tidskonstanter.

Figuren nedenfor viser hastighedsreaktionen, når en høj
inertibelastning accelereres langs en rampe.

Uden accelerationskompensation:

Hastighedsreference

Faktisk
hastighed

Tid

%

Accelerationskompensation:

%

Tid

Hastighedsreference

Faktisk
hastighed

10 = 1 s / 100 = 1 sDifferentialtid for accelerationskompensation.0.00 ... 1000.00 s

8.0 ms / real32Definerer tidskonstanten for accelerationens (eller decele-
rationens) kompensationsfilter. Se parameter 25.4 Diffe-
rentialtid hastighed og 25.6 Acc komp differentialtid.

Acc komp filtertid25.7

1 = 1 ms / 10 = 1 msTid for kompensationsfilterets acceleration/deceleration.0.0 ... 1000.0 ms
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- / real32Definerer droopraten i procent af den nominellemotorha-
stighed.

Droopingrate25.8

Drooping reducerer frekvensomformerhastigheden en
smule, dabelastningenaf frekvensomformeren stiger.Om
den aktuelle hastighed reduceres ved et bestemt drifts-
punktafhængeraf indstillingen fordroopratesamt frekven-
somformerbelastningen (= momentreference/output for
hastighedsstyring). Ved 100%output for hastighedsregu-
latoren er udfaldet på det normale niveau, dvs. lig med
værdien af denne parameter. Drooping bevirker lineære
reduktioner til nul sammenmedden reduceredebelastning.

Droopingraten kan f.eks. bruges til at justere lastdelingen
i enmaster/follower-applikation, der køresaf flere frekven-
somformere. I enmaster/follower-applikationermotoraks-
lerne koblet til hinanden.

Den korrekte droopingrate findes i praksis for hver enkelt
proces.

Fald i hastighed = Hastighedsregulatoroutput × udfald ×
synkron hastighed

Eksempel:Hastighedsregulatoroutput er 50%, udfaldsra-
ten er 1 %, frekvensomformerens synkrone hastighed er
1500 o/min.

Fald i hastighed = 0,50 × 0,01 × 1500 o/min = 7,5 o/min.
Motorhastighed

i
% af nominel
hastighed

Hastighedsregulatorudgang/%
Frekvensomformerbelastning

100
%

Ingen
drooping

Drooping

100
% 25.08 Udfaldsrate

100 = 1 procent / 100
= 1 procent

Droopingrate.0.00 ... 100.00 pro-
cent

Ikke valgt / uint32Vælger kilden til aktivering/deaktivering af hastighedsre-
gulatorens outputbalancering.

Hastighedskont. akti-
ver balance

25.9

Denne funktion bruges til at generere en glat overgang fra
en moment- eller spændingsstyret motor tilbage til at
være hastighedsstyret. Når balanceringen aktiveres, tvin-
ges hastighedsregulatorens output til værdien for 25.10
Hast.kontrol balancereference.

Balancering er også muligt i rampegeneratoren, se para-
meter 23.26 Aktiver oversigt for rampe ud).

0 = Deaktiveret

1 = Aktiveret

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2
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4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0.0 procent / real32Definererdenanvendte reference i hastighedsregulatorens
outputbalancering. Outputtet for hastighedsregulatoren
tvinges til denne værdi, når balanceringen aktiveres med
parameteren 25.9 Hastighedskont. aktiver balance.

Hast.kontrol balan-
cereference

25.10

- / 10 = 1 procentReference til hastighedsregulatorens outputbalancering.
For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.3.

-300.0 ... 300.0 pro-
cent

-300.0 procent / re-
al32

Definererminimumoutputmomentet for hastighedsregu-
latoren.

Hast.kontrolminmo-
ment

25.11

- / 10 = 1 procentMin. outputmoment for hastighedsregulator. For 16-bit-
skalering henvises til parameter 46.3.

-1600.0 ... 0.0procent

300.0procent / real32Definerer detmaksimaleoutputmoment for hastighedsre-
gulatoren.

Hast.kontrol maks.
moment

25.12

- / 10 = 1 procentMaksimumoutputmoment for hastighedsregulator. For
16-bit-skalering henvises til parameter 46.3.

0.0 ... 1600.0 procent

-400.0 procent / re-
al32

Definererminimumoutputmomentet for hastighedsregu-
latoren under et nødstop med rampe (Off1 eller Off3).

Min torq sp ctrl em
stop

25.13

- / 10 = 1 procentMinimumoutputmomentet for hastighedsregulatoren for
nødstopmed rampe. For 16-bit-skaleringhenvises til para-
meter 46.3.

-1600.0 ... 0.0procent

400.0procent / real32Definerermaksimumoutputmomentet forhastighedsregu-
latoren under et nødstop med rampe (Off1 eller Off3).

Maks torq sp ctrl em
stop

25.14

- / 10 = 1 procentMaksimumoutputmomentet for hastighedsregulatoren
for nødstop med rampe. For 16-bit-skalering henvises til
parameter 46.3.

0.0 ... 1600.0 procent

10.00; 5.00 (95.21
b1/b2)NoUnit / real32

Definerer denproportionelle forstærkning for hastigheds-
regulatoren, når et nødstop er aktivt. Se parameter 25.2
Prop. forstærkning hastighed.

Prop. forstærkning
em stop

25.15

100 = 1 / 100 = 1Proportionel forstærkning ved nødstop.1.00 ... 250.00
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- / real32Aktuelminimumshastighed til tilpasning af hastighedsre-
gulator.

Hastighedsadaptmin
grænse

25.18

Hastighedsregulatorens forstærkning og integrationstid
kan tilpasses i forhold til den faktiske hastighed (90.1 Mo-
torhastighed til styring).

Dette gøres ved at gange forstærkningen (25.2 Prop. for-
stærkning hastighed) og integrationstiden (25.3 Integra-
tionstid hastighed) med koefficienter ved visse hastighe-
der.Koefficienternedefineres individuelt forbåde forstærk-
ning og integrationstid.

Når den aktuelle hastighed er under eller lig med 25.18
Hastighedsadapt min grænse, ganges forstærkningen
med25.21Kpadapt coef vedminhast, og integrationstiden
divideres med 25.22 Ti adapt coef ved min hast.

Når den aktuelle hastighed er lig med eller over 25.19 Ha-
stighedsadapt maks grænse, sker der ingen tilpasning
(koefficienten er 1).

Nårdeaktuelle hastighedermellem25.18Hastighedsadapt
min grænse og 25.19 Hastighedsadapt maks grænse, be-
regnes koefficienterne for forstærkningog integrationstid
lineært ud fra afbrydelsespunkterne.

Se også blokdiagrammet på side 646.

1,000

Kp = Proportionel
forstærkning

TI = Integrationstid

Aktuel
hastighed
(90.01)
(o/min)

25.1925.18

Koefficient for Kp eller
TI

25.21
eller

25.22

0

1 = 1 o/min / 1 = 1
o/min

Aktuelminimumshastighed til tilpasning af hastighedsre-
gulator.

0...30000 o/min

- / real32Aktuelmaksimumhastighed til tilpasning af hastighedsre-
gulator.

Hastighedsadapt
maks grænse

25.19

Se parameter 25.18 Hastighedsadapt min grænse.

1 = 1 o/min / 1 = 1
o/min

Aktuelmaksimumhastighed til tilpasning af hastighedsre-
gulator.

0...30000 o/min

1.000 NoUnit / real32Proportionel forstærkningskoefficientvedaktuelminimum-
hastighed.

Kp adapt coef ved
min hast

25.21

Se parameter 25.18 Hastighedsadapt min grænse.

1000 = 1 / 1000 = 1Proportionel forstærkningskoefficientvedaktuelminimum-
hastighed.

0.000 ... 10.000

1.000 NoUnit / real32Koefficient for integrationstid ved aktuelminimumhastig-
hed.

Ti adapt coef vedmin
hast

25.22

Se parameter 25.18 Hastighedsadapt min grænse.

1000 = 1 / 1000 = 1Koefficient for integrationstid ved aktuelminimumhastig-
hed.

0.000 ... 10.000
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- / real32Maksimalmomentreference til tilpasning af hastighedsre-
gulator.

Moment adapt maks
grænse

25.25

Hastighedsregulatorforstærkning kan tilpasses i henhold
til den endelige ubegrænsede momentreference (26.1
Momentreference til TC).

Dette kan bruges til at udglatte forstyrrelser, der skyldes
en lille belastning og tilbageslag.

Funktionaliteten ganger forstærkningen (25.2 Prop. for-
stærkning hastighed) med en koefficient inden for et be-
stemt momentområde.

Når momentreferencen er 0 %, ganges forstærkningen
med værdien for parameter 25.27 Kp adapt coef ved min
moment.

Når den aktuelle hastighed er lig med eller over 25.25 Mo-
ment adaptmaks grænse, sker der ingen tilpasning (koef-
ficienten er 1).

Mellem0%og25.25Momentadaptmaksgrænseberegnes
forstærkningenskoefficient lineærtudfraafbrydelsespunk-
terne.

Filtrering kan anvendes på momentreferencen ved hjælp
af parameter 25.26 Moment adapt filtertid.

Se også blokdiagrammet på side 646.

1,000

25,27

Koefficient for Kp (proportionel
forstærkning)

Endelig
momentreference

(26.01) (o/min)

25.250

- / 10 = 1 procentMaksimalmomentreference til tilpasning af hastighedsre-
gulator. For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.3.

0.0 ... 1600.0 procent

0.000 s / real32Definerer en filtertidskonstant for tilpasningen, som juste-
rer forstærkningens ændringshastighed.

Moment adapt filter-
tid

25.26

Se parameter 25.25 Moment adapt maks grænse.

100 = 1 s / 1000 = 1 sFiltertid for tilpasning.0.000 ... 100.000 s

1.000 NoUnit / real32Proportionel forstærkningskoefficient ved0%momentre-
ference.

Kp adapt coef ved
min moment

25.27

Se parameter 25.25 Moment adapt maks grænse.

1000 = 1 / 1000 = 1Proportionel forstærkningskoefficient ved0%momentre-
ference.

0.000 ... 10.000
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Aktiver / uint16Aktiverer/deaktiverer tilpasning af hastighedsregulator
ud fra motorens fluxreference (1.24 Flux aktuel %).

Aktiver Flux-tilpas-
ning

25.30

Hastighedsregulatorens proportionelle forstærkning
ganges med en koefficient på 0…1 mellem 0…100 %
fluxreference.

Se også blokdiagrammet på side 646.
Koefficient for Kp (proportionel

forstærkning)

1,000

0,000
0 100

Fluxreference
(01.24) (%)

0Hastighedsregulatorens tilpasning ud fra deaktiveret
fluxreference

Deaktiver

1Hastighedsregulatorens tilpasningud fra aktiveret fluxre-
ference.

Aktiver

Fra / uint32Aktiverer (eller vælger en kilde, der aktiverer) hastigheds-
regulatorensautotuningsfunktion.SeafsnittetHastigheds-
styringens autotuning (side 48).

Hast.styring autotu-
ne

25.33

Autotuningen vil automatisk indstille parameter 25.2 Prop.
forstærkning hastighed, 25.3 Integrationstid hastighed
og 25.37 Mekanisk tidskonstant.

Forudsætningerne for at gennemføre autotuningrutinen
er, at:
• Motoridentifikationskørslen (ID-kørsel) er gennemført

uden fejl
• hastigheds- og momentgrænser (parametergruppe 30

Grænser) er indstillet
• filtrering af hastighedsfeedback (parametergruppe 90

Valg af feedback), filtrering af hastighedsfejl (24 Betin-
gede hastighedsreferencer) og nulhastighed (21
Start/stop-tilstand) er blevet indstillet, og

• frekvensomformeren er startet ogkører i hastighedssty-
ringstilstand.

ADVARSEL!
Motoren og maskinanlægget kører i forhold til mo-
ment- og strømgrænserne under autotuningsrutinen.
SØRGFOR, ATDETERSIKKERTATAKTIVEREAUTOTU-
NINGSFUNKTIONEN!

Autotuningsrutinen kan afbrydes ved at stoppe frekven-
somformeren.

0→1 = Aktiver hastighedsregulatorens autotuning

Bemærk: Værdien går ikke automatisk tilbage til 0.

00.Fra
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11,Til

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Normal / uint16Definerer en forudindstillet styring til hastighedsregulato-
rensautotuningsfunktion. Indstillingenpåvirker denmåde,
hvorpåmomentreferencen reagererpåethastighedsrefe-
rencetrin.

Hast.styring autotu-
ne

25.34

0Langsommen robust reaktion.Jævn

1Medium indstilling.Normal

2Hurtigt svar. Kanproducere en for høj forstærkningsværdi
for nogle applikationer.

Stram

0.00 s / real32Frekvensomformeren og maskinanlæggets mekaniske
tidskonstant, som bestemt af hastighedsregulatorens
autotune-funktion. Værdien kan justeres manuelt.

Mekanisk tidskon-
stant

25.37

10 = 1 s / 100 = 1 sMekanisk tidskonstant.0.00 ... 1000.00 s

10.00 procent / real32Definerer en tilføjet momentværdi, der bruges af autotu-
ningsfunktionen.

Autotune moment-
trin

25.38

Denne værdi skaleres i forhold til nomineltmotormoment.

Bemærk, at detmoment, der bruges af autotuningfunktio-
nen, også kanbegrænsesafmomentgrænserne (i parame-
tergruppe 30 Grænser) og det nominelle motormoment.

100 = 1 procent / 100
= 1 procent

Moment trin for autotune0.00 ... 100.00 pro-
cent

10.00 procent / real32Definerer enhastighedsværdi, der lægges til den indleden-
de hastighed for autotuningsrutinen. Den indledende ha-
stighed (hastighed, der bruges, når autotune aktiveres)
plus værdien af denne parameter er den beregnedemaks.
hastighed, derbrugesaf autotuningsrutinen.Maksimums-
hastighedenkanogsåbegrænsesafhastighedsgrænserne
(i parametergruppe 30Grænser) og den nominellemotor-
hastighed.

Autotunehastigheds-
trin

25.39

Værdien skaleres i forhold til nominel motorhastighed.

Bemærk:Motoren vil overgå den beregnede maksimumha-
stighed en smule ved afslutningen af hvert accelerationstrin.

100 = 1 procent / 100
= 1 procent

Hastighedstrin for autotune.0.00 ... 100.00 pro-
cent

10 NoUnit / uint16Bestemmer, hvor mange accelerations-/decelerationscy-
klusserderudføresunderautotuningsrutinen.Hvis værdien
øges, vil det forbedreautotuningsfunktionensnøjagtighed
oggivemulighed for at brugemindre værdier formoment-
eller hastighedstrin.

Autotune gentagel-
sestid

25.40

1 = 1 / 1 = 1Antal cyklusser under autotuningsrutinen.1...10

- / real32ReserveretMomentreference
Autotune2

25.41

Valgt / uint32Vælger en kilde, der aktiverer/deaktiverer hastighedsregu-
latoens integrerede (I) del.

Integral term aktiver25.42

0 = I-del deaktiveret

1 = I-del aktiveret

298 Parametre



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

- / real32Viser output for den proportionelle del (P) af hastigheds-
regulatoren. Se diagrammet over styreforbindelserne på
side 646.

Momentpropreferen-
ce

25.53

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentP-delens output på hastighedsregulator. For 16-bit-skale-
ring henvises til parameter 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
procent

- / real32Viser output for den integrale del (I) af hastighedsregula-
toren. Sediagrammetover styreforbindelsernepåside646.

Moment integral refe-
rence

25.54

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentI-delens output på hastighedsregulator. For 16-bit-skale-
ring henvises til parameter 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
procent

- / real32Viser output for den derivative del (P) af hastighedsregu-
latoren. Se diagrammet over styreforbindelserne på si-
de 646.

Momentderivreferen-
ce

25.55

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentD-delens output på hastighedsregulator. For 16-bit-skale-
ring henvises til parameter 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
procent

- / real32Viser output for funktionen til accelerationskompensation
på side 646.

Momentacckompen-
sation

25.56

Se diagrammet over styreforbindelserne.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentOutput for funktion til accelerationskompensation. For
16-bit-skalering henvises til parameter 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
procent

- / real32Viser den accelerationskompenserede output for hastig-
hedsregulatoren. Sediagrammetover styreforbindelserne
på side 646.

Moment reference
unbalanceret

25.57

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentAccelerationskompenseretoutputpåhastighedsregulator.
For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
procent
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Indstillinger for momentreferencekæden.Momentreference
kæde

26

Se diagrammer over styreforbindelser på side 647 og 649.

- / real32Viser den endelige momentreference, der afgives til mo-
mentregulatoren i procent. Derefter vil forskellige endelige

Momentreference til
TC

26.1

begrænsere såsom strøm, moment, belastning osv.
handle ud fra denne reference.

Se diagrammer over styreforbindelser på side 649og650.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentMomentreference til momentstyring. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

- / real32Viser den endelige momentreference (i procent af moto-
rens nominelle moment), der afgives til DTC-kernen, og
kommer efter frekvens, spænding og begrænsning.

Benyttetmomentrefe-
rence

26.2

Se diagrammet over styreforbindelserne på side 650.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentMomentreference til momentstyring. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

-300.0 procent / re-
al32

Definerer den mindst mulige momentreference. Giver
mulighed for lokal begrænsning afmomentreferencen, før
den videregives tilmomentramperegulatoren. For absolut

Minimummomentref26.8

momentbegrænsning henvises til parameter 30.19 Mini-
mummoment 1.

- / 10 = 1 procentMindst mulige momentreference. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.3.

-1000.0 ... 0.0procent

300.0procent / real32Definererdenmaksimalemomentreference.Givermulighed
for lokal begrænsning afmomentreferencen, før den vide-

Maksimummoment
ref

26.9

regives tilmomentramperegulatoren. Forabsolutmoment-
begrænsning henvises til parameter 30.20 Maksimum
moment 1.

- / 10 = 1 procentMaksimummomentreference. For 16-bit-skaleringhenvises
til parameter 46.3.

0.0 ... 1000.0 procent

Nul / uint32Vælger momentreference kilde 1.Moment ref1 kilde26.11

To signalkilder kan defineres af denne parameter og 26.12
Moment ref2 kilde. En digital kilde, der vælges af 26.14
Moment ref1/2 valg, kan bruges til at skifte mellem de to
kilder eller en matematisk funktion (26.13 Moment ref1
funktion), der anvendes på de to signaler for at oprette
referencen.

…

…

Ref1

ADD

SUB

MUL

MIN

MAX

26.11

26.12

26.70

26.71

26.13

26.14

26.72

0

1

0

AI

FB

Andet

0
AI

FB

Andet

0Ingen.Nul

112.12 AI1 skaleret værdi (side 192).AI1-skala
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212.22 AI2 skaleret værdi (side 194).AI2-skala

43.5 FB A reference 1 (side 142).FB A ref1

53.6 FB A reference 2 (side 142).FB A ref2

83.9 EFB reference 1 (side 142).EFB ref1

93.10 EFB reference 2 (side 142).EFB ref2

103.11 DDCS-regulator ref 1 (side 142).DDCS ctrl ref1

113.12 DDCS-regulator ref 2 (side 142).DDCS ctrl ref2

123.13 M/F eller D2D ref1 (side 143).M/F reference 1

133.14 M/F eller D2D ref2 (side 143).M/F reference 2

1522.80Motorpotentiometer ref akt (output formotorpoten-
tiometer).

Motor-potentiometer

1640.1 PID-proces aktuelt output (output for proces-PID-re-
gulatoren).

PID

18Kontrolpanelreference med indledende værdi fra sidste
anvendtepanelreference. Se afsnittet Anvendelse af betje-
ningspanelet som en ekstern styrekilde (side 25).

Betjeningspanel (ref.
gemt)

19Kontrolpanelreference med indledende værdi fra forrige
kilde eller aktuel værdi. Se afsnittet Anvendelse af betje-
ningspanelet som en ekstern styrekilde (side 25).

Betjeningspanel (ref.
kopieret)

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Nul / uint32Vælger momentreference kilde 2.Moment ref2 kilde26.12

For valgeneogetdiagrammedreferencekildevalghenvises
til parameter 26.11 Moment ref1 kilde.

Ref1 / uint16Vælger en matematisk funktion mellem referencekilder,
der vælges af parameter 26.11 Moment ref1 kilde og 26.12
Moment ref2 kilde. Sediagramved26.11Moment ref1 kilde.

Moment ref1 funktion26.13

0Signalet, der er valgt med 26.11 Moment ref1 kilde, bruges
sommomentreference 1 (ingen funktion anvendt).

Ref1

1Summenaf referencekildernebrugessommomentreferen-
ce 1.

Addere (ref1 + ref2)

2Subtraktionen ([26.11 Moment ref1 kilde] - [26.12 Moment
ref2 kilde]) for referencekilderneanvendes sommomentre-
ference 1.

Subtrahere (ref1 -
ref2)

3Multiplikationen af referencekildernebruges sommomen-
treference 1.

Multilplicer (ref1 x
ref2)

4Denmindste af referencekilderne bruges sommomentre-
ference 1.

Min (ref1, ref2)

5Den største af referencekildernebruges sommomentrefe-
rence 1.

Maks (ref1, ref2)

Momentreference 1 /
uint32

Konfigurerer valget mellemmomentreference 1 og 2.

Se diagram ved 26.11 Moment ref1 kilde.

Moment ref1/2 valg26.14

0 = Momentreference 1

1 = Momentreference 2

00.Momentreference 1

11,Momentreference 2
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2Momentreference 1 bruges, når det eksterne styrested
EXT1er aktivt.Momentreference2bruges, nårdet eksterne
styrested EXT2 er aktivt.

Følg Eks.1/Eks.2 valg

Se også parameter 19.11 Eks.1/Eks.2 valg.

3Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

4Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

5Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

6Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

7Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

8Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

1.000 NoUnit / real32Definerer skaleringsfaktoren for momentreferencen (mo-
mentreferencen ganges med den definerede værdi).

Belastningsdel26.15

Dette tillader, at frekvensomformere, der deler belastnin-
gen mellem to motorer på det sammemekaniske anlæg,
hver især kan skræddersys til at dele den rigtigemængde,
samtidigmed at de bruger den sammemastermomentre-
ference.

1000 = 1 / 1000 = 1Skaleringsfaktor for momentreference.-8.000 ... 8.000

Nul / uint32Vælger kilden for momentreferenceadditiv 1.Moment additiv 1 kil-
de

26.16

Bemærk: Additivet anvendes af sikkerhedsgrunde ikke, når
nødstopfunktionen er aktiv.

Se diagrammet over styreforbindelserne på side 647.

For valg henvises til parameteren 26.11 Moment ref1 kilde.

0.000 s / real32Definerer,medhenblik påmomentreferencen, en tidskon-
stant til lavpassagefilteret.

Moment ref filtertid26.17

1000 = 1 s / 1000 = 1 sFiltertidskonstant til momentreference.0.000 ... 30.000 s

0.000 s / real32Definerer rampestigetiden formomentreference, dvs. den
tid, det tager for referencen at stige fra nul til motorens
nominelle moment.

Moment rampeoptid26.18

100 = 1 s / 1000 = 1 sRampestigetid for momentreference.0.000 ... 60.000 s

0.000 s / real32Definerermomentreferencens rampefaldetid, dvs. den tid,
det tager for referencen at falde fra det nominelle mo-
tormoment til nul.

Moment rampe ned
tid

26.19

100 = 1 s / 1000 = 1 sRampefaldetid for momentreference.0.000 ... 60.000 s
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Nul / uint32Vælger kilden for momentreferenceadditiv 2.Moment additiv 2 kil-
de

26.25

Denmodtagneværdi fradenvalgtekilde lægges tilmomen-
treferencen efter valg af drifttilstand. Af denne grund kan
additivet bruges i hastigheds- og momenttilstand.

Bemærk: Additivet anvendes af sikkerhedsgrunde ikke, når
nødstopfunktionen er aktiv.

ADVARSEL!
Hvis additivet overstiger de grænser, der indstilles
med parameter 25.11 Hast.kontrol min moment og
25.12 Hast.kontrol maks. moment, kan et rampestop
være umuligt. Sørg for, at additivet reduceres eller
fjernes, når der er behov for rampestop, f.eks. ved
hjælp af parameter 26.26 Tving moment ref add 2 nul.

Se diagrammet over styreforbindelserne på side 649.

For valg henvises til parameteren 26.11 Moment ref1 kilde.

Ikke valgt / uint32Vælger en kilde, der tvingermomentreferenceadditiv 2 (se
parameter 26.25 Moment additiv 2 kilde) til nul.

Tving moment ref
add 2 nul

26.26

0 = Normal drift

1 = Tving momentreferenceadditiv 2 til nul.

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

100 ms / real32Definerer filtertiden for momentgrænsen.Momentgrænsefilter-
tid

26.27

Denne parameter anvendes til at udglatte trinnet, når
grænsen ændres, hvis frekvensomformeren kører ved
momentgrænsen.

1 = 1 ms / 1 = 1 msMomentgrænse filtertid.0...100 ms
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0.0 procent / real32Ved aktivering med parameter 26.42 Moment aktiver trin
føjes endnu et trin til momentreferencen.

Moment trin26.41

Et andet momenttrin kan føjes til ved hjælp af pointerpa-
rameter 26.43 Momenttrin pointer aktiver og 26.44 Mo-
menttrin kilde.

De to momenttrin fungerer uafhængigt af hinanden og
opsummeres for at beregne det samlede momenttrin.

Bemærk:Momenttrinnene anvendes af sikkerhedsgrunde
ikke, når nødstopfunktionen er aktiv.

ADVARSEL!
Hvis det samlede momenttrin overstiger de grænser,
der indstilles med parameter 25.11 Hast.kontrol min
moment og 25.12 Hast.kontrol maks. moment, kan et
rampestop være umuligt. Sørg for, at momenttrinnet
reduceres eller deaktiveres, når der er behov for ram-
pestop.

- / 10 = 1 procentMoment trin. For 16-bit-skalering henvises til parameter
46.3.

-300.0 ... 300.0 pro-
cent

Deaktiver / uint32Aktiverer/deaktiverer momenttrinnet, der defineres af
parameter 26.41 Moment trin.

Moment aktiver trin26.42

0Momenttrin deaktiveret.Deaktiver

1Momenttrin aktiveret.Aktiver

Valgt / uint32Vælger en kilde, der aktiverer/deaktiverermomenttrinnet,
der defineres afparameter 26.44 Momenttrin kilde.

Momenttrin pointer
aktiver

26.43

Se også parameter 26.41 Moment trin.

1 = Momenttrin aktiveret.

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Nul / uint32Vælger kilden for detmomenttrin, der aktiveresmed26.43
Momenttrin pointer aktiver.

Momenttrin kilde26.44

0Ingen.Nul

112.12 AI1 skaleret værdi (side 192).AI1-skala

212.22 AI2 skaleret værdi (side 194).AI2-skala
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43.5 FB A reference 1 (side 142).FB A ref1

53.6 FB A reference 2 (side 142).FB A ref2

83.9 EFB reference 1 (side 142).EFB ref1

93.10 EFB reference 2 (side 142).EFB ref2

103.11 DDCS-regulator ref 1 (side 142).DDCS ctrl ref1

113.12 DDCS-regulator ref 2 (side 142).DDCS ctrl ref2

123.13 M/F eller D2D ref1 (side 143).M/F reference 1

133.14 M/F eller D2D ref2 (side 143).M/F reference 2

1522.80Motorpotentiometer ref akt (output formotorpoten-
tiometer).

Motor-potentiometer

1640.1 PID-proces aktuelt output (output for proces-PID-re-
gulatoren).

PID

18Kontrolpanelreference med indledende værdi fra sidste
anvendtepanelreference. Se afsnittet Anvendelse af betje-
ningspanelet som en ekstern styrekilde (side 25).

Betjeningspanel (ref.
gemt)

19Kontrolpanelreference med indledende værdi fra forrige
kilde eller aktuel værdi. Se afsnittet Anvendelse af betje-
ningspanelet som en ekstern styrekilde (side 25).

Betjeningspanel (ref.
kopieret)

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Parameter 26.51…26.58 konfigurerer funktionen oscilla-
tionsdæmpning. Se afsnittet Oscillationsdæmpning (si-
de 51) og blokdiagrammet på side 649.

Oscillationsdæmp-
ning

26.51

Denne parameter aktiverer (eller vælger en kilde, der akti-
verer) algoritmen for oscillationsdæmpning.

1 = Algoritme for oscillationsdæmpning aktiveret

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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Ikke valgt / uint32Bestemmer (eller vælger en kilde, der bestemmer), om
output for oscillationsdæmpningsfunktionen anvendes
for momentreferencen eller ej.

Oscillationsdæmp-
ning ud aktiv

26.52

Bemærk: Før aktivering af output for oscillationsdæmpning
justeres parameter 26.53…26.57. Derefter overvåges input-
signalet (valgt med 26.53) og outputtet (26.58) for at sørge
for, at det er sikkert at anvende korrektionen.

1 =Anvendoutput for oscillationsdæmpning tilmomentre-
ference

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Hastighedsafvigelse /
uint32

Vælger inputsignalet foroscillationsdæmpningsfunktionen.

Bemærk: Før ændring af denne parameters drifttid skal
output foroscillationsdæmpningdeaktiveresmedparameter
26.52. Overvåg adfærden for 26.58, før outputtet genaktive-
res.

Oscillationskompen-
sation indgang

26.53

024.1 Anvendt hastighedsreference - ufiltreretmotorhastig-
hed.

Hastighedsafvigelse

Bemærk:Denne indstilling understøttes ikke i skalarmotor-
styringstilstand.

11.11 DC-spænding. (Værdien filtreres internt.)DC-spænding

31.0 Hz / real32Definerer centerfrekvensen for oscillationsdæmpningsfil-
teret.

Oscillationsdæmp-
ning frekvens

26.55

Indstil værdien i henhold til antallet af oscillationsspidser
i det overvågede signal (valgt af 26.53) pr. sekund.

Bemærk: Før ændring af denne parameters drifttid skal
output foroscillationsdæmpningdeaktiveresmedparameter
26.52. Overvåg adfærden for 26.58, før outputtet genaktive-
res.

10 = 1 Hz / 10 = 1 HzCenterfrekvens for oscillationsdæmpning.0.1 ... 60.0 Hz

306 Parametre



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

180 grad / real32Definerer et faseskift for filterets output.Oscillationsdæmp-
ning fase

26.56

Bemærk: Før ændring af denne parameters drifttid skal
output foroscillationsdæmpningdeaktiveresmedparameter
26.52. Overvåg adfærden for 26.58, før outputtet genaktive-
res.

10 = 1 grad / 1 = 1 gradFaseskift for output for oscillationsdæmpningsfunktion.0...360 grad

1.0 procent / real32Definerer en forstærkning foroscillationsdæmpningsfunk-
tionens output, dvs. hvor meget filterets output forstær-
kes, før det føjes til momentreference.

Oscillationsdæmp-
ning forstærkning

26.57

Oscillationsforstærkning skaleres i henhold til hastigheds-
regulatoren, såændring af forstærkningen ikke forstyrrer
oscillationsdæmpningen.

Bemærk: Før ændring af denne parameters drifttid skal
output foroscillationsdæmpningdeaktiveresmedparameter
26.52. Overvåg adfærden for 26.58, før outputtet genaktive-
res.

10 = 1 procent / 10 = 1
procent

Forstærkningsindstilling for oscillationsdæmpningens
output.

0.0 ... 100.0 procent

- / real32Viser udgangen for oscillationsdæmpningsfunktionen.
Denne værdi føjes til momentreferencen (hvilket tillades
af parameter 26.52 Oscillationsdæmpning ud aktiv).

Oscillationsdæmp-
ning udgang

26.58

Denne parameter er skrivebeskyttet.

10 = 1 procent / 1000
= 1 procent

Output for oscillationsdæmpningsfunktion.-1600.000 ...
1600.000 procent

- / real32Viser værdien afmomentreferencekilde 1 (valgtmedpara-
meter 26.11Moment ref1 kilde). Sediagrammetover styre-
forbindelserne på side 647.

Momentreferenceak-
tuel 1

26.70

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentVærdi for momentreference kilde 1. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

- / real32Viser værdienafmomentreferencekilde 2 (valgtmedpara-
meter 26.12Moment ref2 kilde). Sediagrammetover styre-
forbindelserne på side 647.

Momentreferenceak-
tuel 2

26.71

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentVærdi for momentreference kilde 2. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

- / real32Visermomentreferencenefter den funktion, der anvendes
af parameter 26.13Moment ref1 funktion (hvis den findes)
og efter valg (26.14 Moment ref1/2 valg). Se diagrammet
over styreforbindelserne på side 647.

Momentreferenceak-
tuel 3

26.72

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentMomentreference efter valg. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

- / real32Visermomentreferencen efter anvendelse af referencead-
ditiv 1. Sediagrammetover styreforbindelsernepåside647.

Momentreferenceak-
tuel 4

26.73

Denne parameter er skrivebeskyttet.
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- / 10 = 1 procentMomentreference efter anvendelse af referenceadditiv 1.
For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

- / real32Visermomentreferencen efter begrænsning og rampe. Se
diagrammet over styreforbindelserne på side 647.

Moment ref rampeud26.74

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentMomentreferenceefter begrænsningog rampe. For 16-bit-
skalering henvises til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

- / real32Viser momentreferencen efter valg af styretilstand.Momentreferenceak-
tuel 5

26.75

Se diagrammet over styreforbindelserne på side 649.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentMomentreference efter valg af styretilstand. For 16-bit-
skalering henvises til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

- / real32Visermomentreferencen efter anvendelse af referencead-
ditiv 2. Sediagrammetoverstyreforbindelsernepåside649.

Momentreferenceak-
tuel 6

26.76

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentMomentreference efter anvendelse af referenceadditiv 2.
For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

- / real32Viser værdien af kilden for momentreferenceadditiv 2. Se
diagrammet over styreforbindelserne på side 649.

Moment ref tilføj A
aktuel

26.77

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentMomentreferenceadditiv 2. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

- / real32Viser værdien af momentreferenceadditiv 2, før det føjes
tilmomentreferencen. Sediagrammetover styreforbindel-
serne på side 649.

Moment ref tilføj B
aktuel

26.78

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentMomentreferenceadditiv 2. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

10.0 NoUnit / real32Tid for spidsbelastningscontrollerens forstærkning. Se
afsnittet Spidsbelastningsstyring (side 53).

Forstærkningoverha-
stighedsbeskyttelse
ved momenttab

26.81

1 = 1 / 10 = 1Forstærkning af spidsbelastningscontroller (0,0 = deakti-
veret).

0.0 ... 10000.0

2.0 s / real32Integrationstid for spidsbelastningscontroller.Integrationstid over-
hastighedsbeskyttel-
se ved momenttab

26.82

1 = 1 s / 10 = 1 sIntegrationstid spidsbelastning (0,0 = deaktiveret).0.0 ... 10.0 s
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Indstillinger til kæde for frekvensreference.Kæde for frekvensre-
ference

28

Se diagrammer over styrekæderne 652 og 653.

- / real32Viser den anvendte frekvensreference før rampe. Se dia-
grammet over styreforbindelserne på side 653.

Frekvens ref rampe
input

28.1

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 HzFrekvensreference før ramper. For 16-bit-skaleringhenvises
til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Viser den endelige frekvensreference (efter valg, begræns-
ning og rampe). Se diagrammet over styreforbindelserne
på side 653.

Frekvensreference
rampe output

28.2

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 HzEndelig frekvensreference. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Nul / uint32Vælger frekvensreference kilde 1.Frekvens ref1 kilde28.11

To signalkilder kan defineres af denne parameter og 28.12
Frekvens ref2 kilde. En digital kilde, der vælges af 28.14
Frekvens ref1/2 valg, kan bruges til at skifte mellem de to
kilder eller en matematisk funktion (28.13 Frekvens ref1
funktion), der anvendes på de to signaler for at oprette
referencen.

…

…

0

AI
FB

Andet

28.11

28.12

28.13

28.90

28.91

28.14

28.92

Ref1

ADD

SUB

MUL

MIN

MAX
0
AI

FB

Andet

0

1

0Ingen.Nul

112.12 AI1 skaleret værdi (side 192).AI1-skala

212.22 AI2 skaleret værdi (side 194).AI2-skala

43.5 FB A reference 1 (side 142).FB A ref1

53.6 FB A reference 2 (side 142).FB A ref2

83.9 EFB reference 1 (side 142).EFB ref1

93.10 EFB reference 2 (side 142).EFB ref2

103.11 DDCS-regulator ref 1 (side 142).DDCS ctrl ref1

113.12 DDCS-regulator ref 2 (side 142).DDCS ctrl ref2

123.13 M/F eller D2D ref1 (side 143).M/F reference 1

133.14 M/F eller D2D ref2 (side 143).M/F reference 2

1522.80Motorpotentiometer ref akt (output formotorpoten-
tiometer).

Motor-potentiometer

1640.1 PID-proces aktuelt output (output for proces-PID-re-
gulatoren).

PID
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18Kontrolpanelreference med indledende værdi fra sidste
anvendtepanelreference. Se afsnittet Anvendelse af betje-
ningspanelet som en ekstern styrekilde (side 25).

Betjeningspanel (ref.
gemt)

19Kontrolpanelreference med indledende værdi fra forrige
kilde eller aktuel værdi. Se afsnittet Anvendelse af betje-
ningspanelet som en ekstern styrekilde (side 25).

Betjeningspanel (ref.
kopieret)

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Nul / uint32Vælger frekvensreference kilde 2.Frekvens ref2 kilde28.12

For valgeneogetdiagramover referencekildevalghenvises
til parameter 28.11 Frekvens ref1 kilde.

Ref1 / uint16Vælger en matematisk funktion mellem referencekilder,
der vælges af parameter 28.11 Frekvens ref1 kilde og 28.12
Frekvens ref2 kilde. Se diagram ved 28.11 Frekvens ref1
kilde.

Frekvens ref1 funk-
tion

28.13

0Signalet, der er valgtmed 28.11 Frekvens ref1 kilde, bruges
som frekvensreference 1 (ingen funktion anvendt).

Ref1

1Summenaf referencekildernebrugessomfrekvensreferen-
ce 1.

Addere (ref1 + ref2)

2Subtraktionen ([28.11 Frekvens ref1 kilde] - [28.12 Frekvens
ref2 kilde]) for referencekilderne anvendes som frekvens-
reference 1.

Subtrahere (ref1 -
ref2)

3Multiplikationenaf referencekildernebrugessomfrekvens-
reference 1.

Multilplicer (ref1 x
ref2)

4Denmindste af referencekilderne bruges som frekvensre-
ference 1.

Min (ref1, ref2)

5Den største af referencekildernebruges somfrekvensrefe-
rence 1.

Maks (ref1, ref2)

Følg Eks.1/Eks.2 valg
/ uint32

Konfigurerer valget mellem frekvensreference 1 og 2. Se
diagram ved 28.11 Frekvens ref1 kilde.

Frekvens ref1/2 valg28.14

0 = Frekvensreference 1

1 = Frekvensreference 2

00.Frekvensreference 1

11,Frekvensreference 2

2Frekvensreference 1 bruges, når det eksterne styrested
EXT1eraktivt. Frekvensreference2bruges, nårdeteksterne
styrested EXT2 er aktivt.

Følg Eks.1/Eks.2 valg

Se også parameter 19.11 Eks.1/Eks.2 valg.

3Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

4Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

5Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

6Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

7Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

8Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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- / uint16Bestemmer, hvordan de konstante frekvenser vælges, og
hvorvidt omløbsretningen skal tages i betragtning eller ej
ved indstilling af en konstant frekvens.

Konstant frekvens
funktion

28.21

1 = Pakket: Der kan vælgesmellem 7 konstante frekvenser
ved at bruge de tre kilder, der er defineret af parameter
28.22, 28.23 og 28.24.

Konst. frek. tilstandb0

0 = Separat: De konstante frekvenser 1, 2 og 3 aktiveres
separat af kilderne, somerdefineret af parametrene 28.22,
28.23 og 28.24. Skulle der opstå en situation, hvor flere er
valgt, har den konstante frekvensmeddet laveste nummer
førsteprioritet.

1 = Startretning: For at bestemme omløbsretningen ved
en konstant frekvens ganges fortegnet for indstillingen af
den konstante frekvens (parameter 28.26… 28.32) med
retningssignalet (forlæns: +1, baglæns: -1). Dette tillader i
realiteten frekvensomformeren at have 14 konstante fre-
kvenser (7 forlæns, 7 baglæns), hvis alle værdier i
28.26…28.32 er positive.

Retning frigivetb1

ADVARSEL!
Hvis retningssignalet kører baglæns og den aktive,
konstante frekvens er negativ, vil frekvensomformeren
køre forlæns.

0 =Bestemtmedpar: Omløbsretningen for den konstante
frekvens bestemmes med fortegnet for indstillingen af
den konstante hastighed (parametrene 28.26…28.32).

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Ikke valgt / uint32Når bit 0 af parameter 28.21 Konstant frekvens funktion
er 0 (separat), skal der vælges en kilde, som aktiverer
konstant frekvens 1.

Konstant frekvens
sel1

28.22

Når bit 0 af parameter 28.21 Konstant frekvens funktion
er 1 (Pakket), vælger 28.23 Konstant frekvens sel2 og 28.24
Konstant frekvens sel3 tre kilder, hvis tilstande aktiverer
konstante frekvenser som følger:

Konstant fre-
kvens aktiv

Kilde define-
ret med par.

28.24

Kilde define-
ret med par.

28.23

Kilde define-
ret med par.

28.22

Ingen000

Konstant fre-
kvens 1

001

Konstant fre-
kvens 2

010

Konstant fre-
kvens 3

011

Konstant fre-
kvens 4

100

Konstant fre-
kvens 5

101

Konstant fre-
kvens 6

110

Konstant fre-
kvens 7

111

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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Ikke valgt / uint32Når bit 0 af parameter 28.21 Konstant frekvens funktion
er 0 (separat), skal der vælges en kilde, som aktiverer
konstant frekvens 2.

Konstant frekvens
sel2

28.23

Når bit 0 af parameter 28.21 Konstant frekvens funktion
er 1 (Pakket), vælger 28.22 Konstant frekvens sel1 og 28.24
Konstant frekvens sel3 tre kilder, der bruges til at aktivere
konstante frekvenser.

Se tabel ved parameter 28.22 Konstant frekvens sel1.

For valg henvises til parameter 28.22 Konstant frekvens
sel1.

Ikke valgt / uint32Når bit 0 af parameter 28.21 Konstant frekvens funktion
er 0 (separat), skal der vælges en kilde, som aktiverer
konstant frekvens 3.

Konstant frekvens
sel3

28.24

Når bit 0 af parameter 28.21 Konstant frekvens funktion
er 1 (Pakket), vælger 28.22 Konstant frekvens sel1 og 28.23
Konstant frekvens sel2 tre kilder, der bruges til at aktivere
konstante frekvenser.

Se tabel ved parameter 28.22 Konstant frekvens sel1.

For valg henvises til parameter 28.22 Konstant frekvens
sel1.

0.00 Hz / real32Definerer konstant frekvens 1 (den frekvens, sommotoren
roterer med, når konstant frekvens 1 er valgt).

Konstant frekvens 128.26

- / 100 = 1 HzKonstant frekvens 1. For 16-bit-skalering henvises til para-
meter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Definerer konstant frekvens 2.Konstant frekvens 228.27

- / 100 = 1 HzKonstant frekvens 2. For 16-bit-skaleringhenvises til para-
meter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Definerer konstant frekvens 3.Konstant frekvens 328.28

- / 100 = 1 HzKonstant frekvens 3. For 16-bit-skaleringhenvises til para-
meter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Definerer konstant frekvens 4.Konstant frekvens 428.29

- / 100 = 1 HzKonstant frekvens 4. For 16-bit-skalering henvises til para-
meter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Definerer konstant frekvens 5.Konstant frekvens 528.30

- / 100 = 1 HzKonstant frekvens5. For 16-bit-skaleringhenvises til para-
meter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Definerer konstant frekvens 6.Konstant frekvens 628.31

- / 100 = 1 HzKonstant frekvens 6. For 16-bit-skalering henvises til para-
meter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Definerer konstant frekvens 7.Konstant frekvens 728.32

- / 100 = 1 HzKonstant frekvens 7. For 16-bit-skalering henvises til para-
meter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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- / real32Definerer en referenceværdi for sikker frekvens, som bru-
ges til overvågningsfunktioner såsom

Frekvensref. ufarlig
frekvens

28.41

• 12.3 AI overvågningsfunktion
• 49.5 Kommunikationstab handling
• 50.2 FBA A komm tab funk
• 50.32 FBA B komm tab funk
• 58.14 Kommunikationstab handling.

- / 100 = 1 HzSikker frekvensreference. For 16-bit-skalering henvises til
parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / uint16Aktiverer/deaktiverer funktionen for kritiske frekvens.
Bestemmerogså, omdespecificeredeområderer effektive
i begge rotationsretninger eller ej.

Kritisk frekvensfunk-
tion

28.51

SeogsåafsnittetKritiskehastigheder/frekvenser (side47).

1 = Aktiver: Kritiske frekvenser aktiveret.Aktiverb0

0 = Deaktiver: Kritiske frekvenser deaktiveret.

1 = Bestemtmed par: Fortegn for parameter 28.52…28.57
tages i betragtning.

Fortegnstilstandb1

0 = Absolut: Parameter 28.52…28.57 håndteres somabso-
lutte værdier.

Hvert område er effektivt i begge rotationsretninger.

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 Hz / real32Definerer den nedre grænse for kritisk frekvens 1.Kritisk frekvens 1 lav28.52

Bemærk: Denne værdi skal være mindre end eller lig med
værdien for 28.53 Kritisk frekvens 1 høj.

- / 100 = 1 HzNedre grænse for kritisk frekvens 1. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Definerer den øvre grænse for kritisk frekvens 1.Kritisk frekvens 1 høj28.53

Bemærk: Denne værdi skal være større end eller lig med
værdien for 28.52 Kritisk frekvens 1 lav.

- / 100 = 1 HzØvre grænse for kritisk frekvens 1. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Definerer den nedre grænse for kritisk frekvens 2.Kritisk frekvens 2 lav28.54

Bemærk: Denne værdi skal være mindre end eller lig med
værdien for 28.55 Kritisk frekvens 2 høj.

- / 100 = 1 HzNedre grænse for kritisk frekvens 2. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Definerer den øvre grænse for kritisk frekvens 2.Kritisk frekvens 2 høj28.55

Bemærk: Denne værdi skal være større end eller lig med
værdien for 28.54 Kritisk frekvens 2 lav.

- / 100 = 1 HzØvre grænse for kritisk frekvens 2. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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0.00 Hz / real32Definerer den nedre grænse for kritisk frekvens 3.Kritisk frekvens 3 lav28.56

Bemærk: Denne værdi skal være mindre end eller lig med
værdien for 28.57 Kritisk frekvens 3 høj.

- / 100 = 1 HzNedre grænse for kritisk frekvens 3. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Definerer den øvre grænse for kritisk frekvens 3.Kritisk frekvens 3 høj28.57

Bemærk: Denne værdi skal være større end eller lig med
værdien for 28.56 Kritisk frekvens 3 lav.

- / 100 = 1 HzØvre grænse for kritisk frekvens 3. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Acc/Dec-tid 1 / uint32Vælger en kilde, som skifter mellem de to sæt accelera-
tions-/decelerationstider, der er defineret af parametrene
28.72…28.75.

Valg af frekvensram-
pesæt

28.71

0 = Accelerationstid 1 og decelerationstid 1 anvendes

1 = Accelerationstid 2 og decelerationstid 2 anvendes

00.Acc/Dec-tid 1

11,Acc/Dec-tid 2

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

20.000 s / real32Definerer accelerationstid 1 som den tid, der kræves for
ændring af frekvensen fra nul til den frekvens, der er defi-
neret med parameter 46.2 Frekvensskalaer (ikke til para-
meter 30.14 Maximum frekvens).

Frekvensacceleration-
stid 1

28.72

Hvis referencen stiger hurtigere end den indstillede acce-
leration, vil motoren følge accelerationsrampen.

Hvis referencen stiger langsommere end den indstillede
acceleration, vil frekvensen følge referencen.

Hvis accelerationstidener for kort, vil frekvensomformeren
automatisk forlængeaccelerationen for ikke atoverskride
frekvensomformerens momentgrænser.

10 = 1 s / 1000 = 1 sAccelerationstid 1.0.000 ... 1800.000 s
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20.000 s / real32Definerer decelerationstid 1 som den tid, der kræves for
ændring af frekvensen fra den hastighed, der er defineret
med parameter 46.2 Frekvensskalaer (ikke fra parameter
30.14 Maximum frekvens) til nul.

Frekvens decelera-
tionstid 1

28.73

Hvis der er tvivl om, hvorvidt decelerationstiden er for kort,
skal det kontrolleres, at DC-overspændingsstyringen er
(30.30 Overspændingsstyring) aktiveret.

Bemærk: Hvis der er behov for kort decelerationstid i en
applikationmedhøjt inertimoment,bør frekvensomformeren
udstyres med bremseudstyr, f.eks. bremsechopper og en
bremsemodstand.

10 = 1 s / 1000 = 1 sDecelerationstid 1.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Definerer accelerationstid 2 Se parameter 28.72 Frekvens
accelerationstid 1.

Frekvensacceleration-
stid 2

28.74

10 = 1 s / 1000 = 1 sAccelerationstid 2.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Definerer decelerationstid 2 Se parameter 28.73 Frekvens
decelerationstid 1.

Frekvens decelera-
tionstid 2

28.75

10 = 1 s / 1000 = 1 sDecelerationstid 2.0.000 ... 1800.000 s

Inaktiv / uint32Vælger en kilde, der tvinger frekvensreferencen til nul.Frekvensrampe i
nulkilde

28.76

0 = Tving frekvensreference til nul

1 = Normal drift

00.Aktiv

11,Inaktiv

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Inaktiv / uint32Vælger en kilde, der tvinger udgangen for frekvensrampe-
generatoren til den aktuelle frekvensværdi.

Frekvens rampe hold28.77

0 = Tving rampeudgang til aktuel frekvens

1 = Normal drift

00.Aktiv

11,Inaktiv

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3
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5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

- / real32Definerer en reference til balancering af frekvensrampe.
Outputtet for rampegeneratoren tvinges til denne værdi,
nårbalanceringenaktiveresmedparameteren28.79Aktiver
oversigt for rampe ud.

Frekvensrampe out-
putbalance

28.78

- / 100 = 1 HzBalanceringsreference for frekvensrampe. For 16-bit-ska-
lering henvises til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Ikke valgt / uint32Vælger kilden til aktivering/deaktiveringafhastighedsram-
pebalancering. Separameter 28.78Frekvensrampeoutput-
balance.

Aktiver oversigt for
rampe ud

28.79

0 = Deaktiveret

1 = Aktiveret

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

- / real32Viser værdien af frekvensreferencekilde 1 (valgtmedpara-
meter 28.11 Frekvens ref1 kilde). Se diagrammet over sty-
reforbindelserne på side 652.

Frekvens ref akt 128.90

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 HzVærdi for frekvensreferencekilde 1. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Viser værdienaf frekvensreferencekilde 2 (valgtmedpara-
meter 28.12 Frekvens ref2 kilde). Se diagrammet over sty-
reforbindelserne på side 652.

Frekvens ref akt 228.91

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 HzVærdi for frekvensreferencekilde 2. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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- / real32Viser frekvensreferencenefter den funktion, der anvendes
af parameter 28.13 Frekvens ref1 funktion (hvis den findes)
og efter valg (28.14 Frekvens ref1/2 valg). Se diagrammet
over styreforbindelserne på side 652.

Frekvens ref akt 328.92

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 HzFrekvensreference efter valg. For 16-bit-skaleringhenvises
til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Viser frekvensreferencen efter anvendelse af konstante
frekvenser, betjeningspanelreferenceosv. Sediagrammet
over styreforbindelser på side 652.

Frekvens ref akt 728.96

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 HzFrekvensreference 7. For 16-bit-skalering henvises til para-
meter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Viser frekvensreferencen efter anvendelse af kritiske fre-
kvenser men før rampe og begrænsning. Se diagrammet
over styreforbindelserne på side 653.

Frekvensrefubegræn-
set

28.97

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 HzFrekvensreference før ramper ogbegrænsning. For 16-bit-
skalering henvises til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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Indstillinger til DC-spændingskæde for frekvensreference.Spændingsreference
kæde

29

Se afsnittet Styringstilstand for DC-spænding (side 27)
og diagrammet over styreforbindelser (side 654 og 655).

Denne gruppe er kun synlig med en BCU-styreenhed.

- / real32Viser udgangen forDC-spændingenshastighedsregulator,
som overføres til momentregulatoren.

MomentreferenceDC
spændingskontrol

29.1

Denne parameter er skrivebeskyttet.

100 = 1 procent / 10 =
1 procent

Endelig DC-spændingsreference.-1600.0 ... 1600.0
procent

- / real32Viser DC-spændingsreferencen efter den funktion, der
anvendes af parameter 29.13 DC-spænding ref1 funktion

DC-spændingsref.29.2

(hvis den findes) og efter valg (29.14 DC-spændingsref1/2
valg). Sediagrammet vedparameter 29.11DC-spændings-
ref1 kilde.

10 = 1 V / 1 = 1 VDC-spændingsreference efter valg.0...2000 V

- / real32Viser DC-spændingsreferencen mellemmaksimums-
/minimumsbegrænsning og rampe.

Anvendt DC-spæn-
dingsreference

29.3

10 = 1 V / 1 = 1 VDC-spændingsreference før rampe.0...2000 V

- / real32Viser DC-spændingsreferencen efter rampe.DC-spændingsref.
rampet

29.4

10 = 1 V / 1 = 1 VDC-spændingsreference efter rampe.0...2000 V

- / real32Viser den målte DC-spænding efter filtrering.Filtreret DC-spæn-
ding

29.5

10 = 1 V / 1 = 1 VMålt og filtreret DC-spænding.0...2000 V

- / real32Viser forskellen mellem rampespændingsreference (29.4)
og målt, filtreret DC-spænding (29.5).

DC-spændingsfejl29.6

10 = 1 V / 1 = 1 VMålt og filtreret DC-spænding.-2000...2000 V

- / real32Viser PI-regulatorens output, altså DC-spændingens refe-
rence, inden den konverteres til en momentreference.

Effektreference29.7

10 = 1 procent / 100 =
1 procent

PI-regulatorens output.-300.00 ... 300.00
procent

0 V / real32Definerer enminimumsgrænse forDC-spændingsreferen-
cen inden rampe.

Min.DC-spændingsre-
ference

29.9

1 = 1 V / 1 = 1 VMinimum for DC-spændingsreference.0...2000 V

2000 V / real32Definerer en maksimumsgrænse for DC-spændingsrefe-
rencen inden rampe.

Maks.DC-spændings-
reference

29.10

1 = 1 V / 1 = 1 VMaksimum for DC-spændingsreference.0...2000 V
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Nul / uint32Vælger DC-spændingsreference kilde 1.DC-spændings-ref1
kilde

29.11

To signalkilder kan defineres af denne parameter og 29.12
DC-spænding ref2 kilde. Endigital kilde, der vælgesaf 29.14
DC-spændingsref1/2 valg, kan bruges til at skifte mellem
de to kilder eller enmatematisk funktion (29.13 DC-spæn-
ding ref1 funktion), der anvendes på de to signaler for at
oprette referencen.

… …

… …

0

AI
FB

FB

Andet

Andet

AI

29.11

29.12

29.13

29.14

29.02

Ref1

ADD

SUB

MUL

MIN

MAX

0

1

0

0Ingen.Nul

112.12 AI1 skaleret værdi (side 192).AI1-skala

212.22 AI2 skaleret værdi (side 194).AI2-skala

43.5 FB A reference 1 (side 142).FB A ref1

53.6 FB A reference 2 (side 142).FB A ref2

83.9 EFB reference 1 (side 142).EFB ref1

93.10 EFB reference 2 (side 142).EFB ref2

103.11 DDCS-regulator ref 1 (side 142).DDCS ctrl ref1

113.12 DDCS-regulator ref 2 (side 142).DDCS ctrl ref2

123.13 M/F eller D2D ref1 (side 143).M/F reference 1

133.14 M/F eller D2D ref2 (side 143).M/F reference 2

1522.80Motorpotentiometer ref akt (output formotorpoten-
tiometer).

Motor-potentiometer

1640.1 PID-proces aktuelt output (output for proces-PID-re-
gulatoren).

PID

18Kontrolpanelreference med indledende værdi fra sidste
anvendtepanelreference. Se afsnittet Anvendelse af betje-
ningspanelet som en ekstern styrekilde (side 25).

Betjeningspanel (ref.
gemt)

19Kontrolpanelreference med indledende værdi fra forrige
kilde eller aktuel værdi. Se afsnittet Anvendelse af betje-
ningspanelet som en ekstern styrekilde (side 25).

Betjeningspanel (ref.
kopieret)

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Nul / uint32Vælger DC-spændingsreference kilde 2.DC-spænding ref2
kilde

29.12

For valgeneogetdiagramover referencekildevalghenvises
til parameter 29.11 DC-spændings-ref1 kilde.

Ref1 / uint16Vælger en matematisk funktion mellem referencekilder,
der vælgesafparameter 29.11DC-spændings-ref1 kildeog
29.12 DC-spænding ref2 kilde. Se diagrammet ved 29.11
DC-spændings-ref1 kilde.

DC-spænding ref1
funktion

29.13
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0Signalet, der er valgt med 29.11 DC-spændings-ref1 kilde,
bruges som DC-spændingsreference 1 (ingen funktion
anvendt).

Ref1

1Summenaf referencekildernebrugessomDC-spændings-
reference 1.

Addere (ref1 + ref2)

2Subtraktionen ([29.11DC-spændings-ref1 kilde] - [29.12DC-
spænding ref2 kilde]) for referencekilderne anvendes som
DC-spændingsreference 1.

Subtrahere (ref1 -
ref2)

3Multiplikationen af referencekilderne bruges som DC-
spændingsreference 1.

Multilplicer (ref1 x
ref2)

4Den mindste af referencekilderne bruges som DC-spæn-
dingsreference 1.

Min (ref1, ref2)

5Den største af referencekilderne bruges som DC-spæn-
dingsreference 1.

Maks (ref1, ref2)

Følg Eks.1/Eks.2 valg
/ uint32

Konfigurerer valget mellem DC-spændingsreference 1 og
2. Se diagrammet ved 29.11 DC-spændings-ref1 kilde.

DC-spændingsref1/2
valg

29.14

0 = DC-spændingsreference 1

1 = DC-spændingsreference 2

00.DCspændingsreferen-
ce 1

11,DCspændingsreferen-
ce 2

2DC-spændingsreference 1 bruges, når det eksterne styre-
sted EXT1 er aktivt. DC-spændingsreference 2 bruges, når
det eksterne styrested EXT2 er aktivt.

Følg Eks.1/Eks.2 valg

Se også parameter 19.11 Eks.1/Eks.2 valg.

3Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

4Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

5Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

6Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

7Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

8Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

10 ms / real32Definerer en filtertid for målt DC-spænding.DC-spændingsfilter-
tid

29.17

1 = 1 ms / 1 = 1 msFiltertid til måling af DC-spænding.0...10000 ms

10 volt_per_second /
real32

Definererdenmaksimale reduktionsrate forDC-spændings-
referencen.

DC-spænding rampe
ned hastighed

29.18

1 = 1 V/s / 1 = 1 V/sReduktionsrate for DC-spændingsreference.0...30000 V/s

10 volt_per_second /
real32

Definererdenmaksimale forøgelsesrate forDC-spændings-
referencen.

DC-spænding rampe
op hastighed

29.19

1 = 1 V/s / 1 = 1 V/sForøgelsesrate for DC-spændingsreference.0...30000 V/s

54.66 V/s / real32Definerer den proportionale forstærkning for PI-regulato-
rens DC-spændingsreference.

DC-spænding prop.
forstærkning

29.20
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100 = 1 V/s / 100 = 1
V/s

Proportional forstærkning.0.00 ... 1000.00 V/s

0.1646 s / real32Definerer integrationstiden for PI-regulatorensDC-spæn-
dingsreference.

DC-spændingintegra-
tionstid

29.21

Hvis integrationstiden indstilles til nul, deaktiveres regula-
torens I-del.

10000 = 1 s / 10000 =
1 s

Integrationstid.0.0000 ... 60.0000 s

Kopier fra database /
uint16

Vælger kilden forden totale værdi afDC-kondensatorrefor-
mering.

DC-kapacitet kilde29.25

Værdien bruges i beregning af DC-spændingsreference.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0VærdienafDC-kondensatorreformering tages fra en intern
database for den valgte type frekvensomformer.

Kopier fra database

1Værdien af DC-kapacitansen læses fra parameter 29.26
Brugt DC-kapacitet.

Brugerværdi

0.000 mF / real32DefinererDC-kredskløbskapacitansen, nårparameter 29.25
DC-kapacitet kilde er indstillet til brugerværdi.

Brugt DC-kapacitet29.26

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

100 = 1 mF / 1000 = 1
mF

Brugervalgt DC-kondensatorreformering.0.000 ... 1000.000mF

400.00 o/min / real32Parametrene 29.70…29.79 definerer en kurve med maksi-
mal momentbegrænsning som en funktion af hastighed.
Begrænsningen sættes, inden referencen sendes til mo-
mentstyreenheden.

Hastighedsdata-
punkt 1

29.70

Denne parameter definerer hastigheden ved det første
punkt på kurven. Kurven er lineær mellem 0 o/min og
denne hastighed.

Moment (%)

Hastighed
(o/min)

29.77

29.75

29.79

29.73

29.71

29.70 29.72 29.74 29.76 29.780

0

1 = 1 o/min / 100 = 1
o/min

Hastighed ved det første punkt på kurven.0.00 ... 30000.00
o/min

300.0procent / real32Definerer detmaksimalemoment ved det første punkt på
begrænsningskurven.

Momentdatapunkt 129.71

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Maksimalt moment ved det første punkt på kurven.0.0 ... 1600.0 procent

800.00 o/min / real32Definerer hastigheden ved det andet punkt på kurven.Hastighedsdata-
punkt 2

29.72
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1 = 1 o/min / 100 = 1
o/min

Hastighed ved andet punkt på kurven.0.00 ... 30000.00
o/min

300.0procent / real32Definerer det maksimale moment ved det andet punkt på
begrænsningskurven.

Momentdatapunkt 229.73

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Maksimalt moment ved det andet punkt på kurven.0.0 ... 1600.0 procent

1200.00 o/min / re-
al32

Definerer hastigheden ved det tredje punkt på kurven.Hastighedsdata-
punkt 3

29.74

1 = 1 o/min / 100 = 1
o/min

Hastighed ved det tredje punkt på kurven.0.00 ... 30000.00
o/min

300.0procent / real32Definerer det maksimalemoment ved det tredje punkt på
begrænsningskurven.

Momentdatapunkt 329.75

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Maksimalt moment ved det tredje punkt på kurven.0.0 ... 1600.0 procent

1600.00 o/min / re-
al32

Definerer hastigheden ved det fjerde punkt på kurven.Hastighedsdata-
punkt 4

29.76

1 = 1 o/min / 100 = 1
o/min

Hastighed ved det fjerde punkt på kurven.0.00 ... 30000.00
o/min

300.0procent / real32Definerer det maksimale moment ved det fjerde punkt på
begrænsningskurven.

Momentdatapunkt 429.77

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Maksimalt moment ved det fjerde punkt på kurven.0.0 ... 1600.0 procent

2000.00 o/min / re-
al32

Definerer hastigheden ved det femte punkt på kurven.Hastighedsdata-
punkt 5

29.78

1 = 1 o/min / 100 = 1
o/min

Hastighed ved det femte punkt på kurven.0.00 ... 30000.00
o/min

300.0procent / real32Definerer detmaksimalemoment ved det femte punkt på
begrænsningskurven.

Momentdatapunkt 529.79

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Maksimalt moment ved det femte punkt på kurven.0.0 ... 1600.0 procent
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Driftsgrænser for frekvensomformeren.Grænser30

- / uint16Viser begrænsningsord 1.Grænse ord 130.1

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Frekvensomformerens moment begrænses af motor-
styringen (underspændingsregulering, effektstyring, be-

Momentgrænseb0

lastningsvinkelstyring eller kipmomentstyring) eller af
momentgrænserne, som defineres af parametre.

1 = Hastighedsregulatorens output begrænses af 25.11
Hast.kontrol min moment

Hast kon min momb1

1 = Hastighedsregulatorens output begrænses af 25.12
Hast.kontrol maks. moment

Hast kon maks momb2

1 = Momentreferencerampeinput begrænses af 26.9 Mak-
simummoment ref, kilde for 30.25 Maksimummoment

Moment ref maksb3

valg, 30.26Motordrift effektgrænse eller 30.27 Generator-
drift effektgrænse. Se diagram på side 650.

1 = Momentreferencerampeinput begrænses af 26.8 Mini-
mummoment ref, kilde for 30.18 Minimummoment valg,

Moment ref minb4

30.26 Motordrift effektgrænse eller 30.27 Generatordrift
effektgrænse. Se diagram på side 650.

1 =Momentreferencenbegrænses af spidsbelastningssty-
ring på grund af denmaksimale hastighedsgrænse (30.12
Maksimum hastighed).

Momentgrmakshastb5

1 =Momentreferencenbegrænses af spidsbelastningssty-
ring på grund af minimum hastighedsgrænse (30.11 Mini-
mum hastighed)

Momentgr min hastb6

1 = Hastighedsreferencen begrænses af 30.12 Maksimum
hastighed eller denmaksimale hastighedsgrænse for per-
manent magnetmotoren baseret på DC-spænding

Makshast refgrænseb7

1 = Hastighedsreferencen begrænses af 30.11 Minimum
hastighed eller denmaksimale hastighedsgrænse for per-
manent magnetmotoren baseret på DC-spænding

Min hast ref grænseb8

1 = Frekvensreferencen begrænses af 30.14 Maximum fre-
kvens

Maks frek ref grænseb9

1 = Frekvensreferencen begrænses af 30.13 Minimum fre-
kvens

Min frek ref grænseb10

Reservedb11

1=Ønsketoutputfrekvenskan ikkenåspågrundafbegræn-
set koblingsfrekvens (på grund af f.eks. begrænset filtre-
ring eller ATEX-relateret beskyttelse)

Sw frek ref grænseb12

(Medpermanentemagnetmotorer og synkrone reluktans-
motorer samt eksternt magnetiserede synkrone motorer
i vedvarende drift)

Begrænsning ibelast-
ningsvinkel

b13

1 = Maksimal belastningsvinkel begrænses, dvs. motoren
ikke kan producere mere moment

(Medeksterntmagnetiserede synkronemotorer i dynami-
ske situationer)

1 = Momentet begrænses

Reservedb14…15
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1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Viser momentregulatorens statusord for begrænsning.Momentgrænse sta-
tus

30.2

Denne parameter er skrivebeskyttet.

*Kun en fra bit 0…3ogen fra bit 9…13 kan slås til samtidig.
Bitten angiver typisk den grænse, der blev overskredet
først.

*1 = DC-mellemkredsunderspændingUnderspændingb0

*1 = DC-mellemkredsoverspændingOverspændingb1

*1 =Momentet begrænses af 30.26Motordrift effektgræn-
se, 30.27Generatordrift effektgrænse eller kilden for 30.18
Minimummoment valg. Se diagram på side 650.

Minimummomentb2

*1 =Momentet begrænses af 30.26Motordrift effektgræn-
se, 30.27Generatordrift effektgrænse eller kilden for 30.25
Maksimummoment valg.

Maksimummomentb3

Se diagram på side 650.

1 = En grænse for inverterstrøm (identificeret af bit 8…11)
er aktiv

Intern strømb4

(Kunmedpermanentemagnetmotorer, synkronereluktans-
motorer samt eksterntmagnetiserede synkronemotorer)

Last vinkelb5

1 = Denmaksimale grænse for belastningsvinklen er aktiv,
dvs. motoren producerer så meget moment sommuligt

(Kun med asynkrone motorer)Motor kipmomentb6

1 =Motorensmaksimumgrænse er aktiv, dvs.motoren kan
ikke producere mere moment

Reservedb7

1 = Indgangsstrømbegrænses af effektkredsens termiske
maksimumafbryder

Termiskb8

*1 = Maks. udgangsstrøm (IMAX) begrænsesMaks strømb9

*1 = Udgangsstrømmen begrænses af 30.17 Maksimum
strøm

Bruger strømb10

*1=Udgangsstrømmenbegrænsesaf enberegnet termisk
strømværdi

Termisk IGBTb11

*1 =Udgangsstrømbegrænses på grund af beregnet IGBT
temperatur

IGBTovertemperaturb12

*1 = Udgangsstrøm begrænses på grund af IGBT leder til
stel-temperatur.

IGBT overbelastb13

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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-1500.00; -1800.00
(95.20 b0) o/min / re-
al32

Definerer den mindste tilladte hastighed.

ADVARSEL!
Denneværdimå ikke værehøjere end30.12Maksimum
hastighed.

Minimum hastighed30.11

ADVARSEL!
I frekvensstyringstilstand er denne grænse ikke effek-
tiv. Sørg for, at frekvensgrænserne (30.13 og 30.14) er
korrekt indstillet, hvis der anvendes frekvensstyring.

ADVARSEL!
I en master-/follower-konfiguration må maksimum-
og mininimumhastighedsgrænser ikke indstilles med
samme tegn på en follower-frekvensomformer. Se af-
snittet Master/follower-funktionalitet.

- / 100 = 1 o/minMinimal tilladt hastighed. For 16-bit-skalering henvises til
parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

1500.00; 1800.00
(95.20 b0) o/min / re-
al32

Definerer den maksimale tilladte hastighed.

ADVARSEL!
Denne værdi må ikke være lavere end 30.11 Minimum
hastighed.

Maksimumhastighed30.12

ADVARSEL!
I frekvensstyringstilstand er denne grænse ikke effek-
tiv. Sørg for, at frekvensgrænserne (30.13 og 30.14) er
korrekt indstillet, hvis der anvendes frekvensstyring.

ADVARSEL!
I en master-/follower-konfiguration må maksimum-
og mininimumhastighedsgrænser ikke indstilles med
samme tegn på en follower-frekvensomformer. Se af-
snittet Master/follower-funktionalitet.

- / 100 = 1 o/minMaksimumhastighed. For 16-bit-skalering henvises til pa-
rameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

-50.00; -60.00 (95.20
b0) Hz / real32

Definerer den mindste tilladte frekvens.

ADVARSEL!
Denne værdi må ikke være højere end 30.14 Maximum
frekvens.

Minimum frekvens30.13

ADVARSEL!
Denne grænse er kun effektiv i frekvensstyringstil-
stand.

- / 100 = 1 HzMinimumfrekvens. For 16-bit-skaleringhenvises til parame-
ter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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50.00; 60.00 (95.20
b0) Hz / real32

Definerer den maksimale tilladte frekvens.

ADVARSEL!
Denne værdi må ikke være lavere end 30.13 Minimum
frekvens.

Maximum frekvens30.14

ADVARSEL!
Denne grænse er kun effektiv i frekvensstyringstil-
stand.

- / 100 = 1 HzMaksimumfrekvens. For 16-bit-skalering henvises til para-
meter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Deaktiver / uint16Der kan defineres enmidlertidigmotorstrømgrænse spe-
cielt til start med denne parameter og 30.16 Maks. start-
strøm.

Maks. startstrøm ak-
tivering

30.15

Når denne parameter indstilles til Aktiver, respekterer fre-
kvensomformerenden startstrømgrænse, der er defineret
af 30.16Maks. startstrøm.Grænsenergældende i 2 sekun-
der efter den førstemagnetisering (af en asynkron induk-
tionsmotor) eller autophasing (af en permanent magnet-
motor), men ikke oftere end en gang hver 7. sekund. Ellers
gældergrænsen,dererdefineretaf 30.17Maksimumstrøm.

Bemærk: Tilgængeligheden af en startstrøm, der er højere
enddengenerellegrænse,afhængeraf frekvensomformerens
hardware. Se de nominelle data i frekvensomformerens
hardwaremanual.

0Startstrømgrænse er deaktiveret.Deaktiver

1Startstrømgrænse er aktiveret.Aktiver

0.00 A / real32Definerer en maksimal startstrøm, når den aktiveres af
parameter 30.15 Maks. startstrøm aktivering.

Maks. startstrøm30.16

1 = 1 A / 1 = 1 AMaks. startstrøm.0.00 ... 30000.00 A

0.00 A / real32Definerer maks. tilladte motorstrøm.Maksimum strøm30.17

1 = 1 A / 1 = 1 AMaksimummotorstrøm.0.00 ... 30000.00 A
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Minimummoment 1 /
uint32

Vælger en kilde, der skifter mellem to forskellige forudde-
finerede momentgrænser.

Minimummoment
valg

30.18

0 = Minimummomentgrænse defineret af 30.19 er aktiv

1 = Minimummomentgrænse valgt af 30.21 er aktiv

Brugeren kan definere to sæt momentgrænser og skifte
mellemsættene vedhjælp af enbinær kilde såsomendigi-
talindgang.

Minimumgrænsevalget (30.18) er uafhængigt af detmak-
simale grænsevalg (30.25).

Det første sætgrænser er defineret af parameter 30.19 og
30.20. Det andet sæt har valgparametre for både mini-
mums- (30.21) ogmaksimumsgrænserne (30.22), somtilla-
der brug af en analog kilde (såsom en analogindgang).

Brugerdefineret
grænse for

minimumsmoment

Brugerdefineret
grænse for

maksimumsmoment

30.21

30.18

30.22

30.25

30.24

30.23

0

AI1

AI1

AI2

PID

Andet

Andet

PID

AI2

0

30.19

30.20

0

1

1

0

Parametre til valg af begrænsning opdateres med 10 ms
tidsintervaller.

Bemærk:Udover debrugerdefineredegrænser kanmoment
værebegrænset af andre årsager (såsombegrænset strøm).
Se blokdiagrammet på side 650.

00( minimummomentgrænse defineret af 30.19 er aktiv).Minimummoment 1

11 (minimummomentgrænse valgt af 30.21 er aktiv).Minimummoment 2
kilde

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1
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11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

-300.0 procent / re-
al32

Definererenminimumsmomentgrænse for frekvensomfor-
meren (i procent af motorens nominelle moment). Se dia-
grammet ved parameter 30.18 Minimummoment valg.

Minimummoment 130.19

Grænsen er effektiv, når
• kilden, der vælges af 30.18 Minimummoment valg, er 0,

eller
• 30.18 er indstillet til Minimummoment 1.

Bemærk:Undgå at indstille denne parameter til 0 % i et for-
søg på at forhindre baglæns rotation. I en applikation med
åbent sløjfe vil dette sandsynligvis helt forhindre motoren i
at stoppe. For at forhindre baglæns rotation skal du bruge
hastigheds-/frekvensgrænserne i denne parametergruppe
eller parametrene 20.23/20.24.

- / 10 = 1 procentMinimumsmomentgrænse 1. For 16-bit-skaleringhenvises
til parameter 46.3.

-1600.0 ... 0.0procent

300.0procent / real32Definerer enmaksimumsmomentgrænse for frekvensom-
formeren (i procent af motorens nominelle moment). Se
diagrammet ved parameter 30.18Minimummoment valg.

Maksimummoment
1

30.20

Grænsen er effektiv, når
• kilden, der vælges af 30.25 Maksimummoment valg, er

0, eller
• 30.25 er indstillet til Maksimummoment 1.

- / 10 = 1 procentMaksimumsmoment 1. For 16-bit-skalering henvises til
parameter 46.3.

0.0 ... 1600.0 procent

Minimummoment 2 /
uint32

Definerer kilden tilminimumsmomentgrænsen for frekven-
somformeren (i procent af motorens nominelle moment),
når

Minimummoment 2
kilde

30.21

• kilden, der vælges af parameter 30.18Minimummoment
valg, er 1, eller

• 30.18 er indstillet til Minimummoment 2 kilde
Se diagrammet ved 30.18 Minimummoment valg.

Bemærk: Alle positive værdier, der modtages fra den valgte
kilde, inverteres.

0Ingen.Nul

112.12 AI1 skaleret værdi (side 192).AI1-skala

212.22 AI2 skaleret værdi (side 194).AI2-skala

540.1 PID-proces aktuelt output (output for proces-PID-re-
gulatoren).

PID

630.23 Minimummoment 2.Minimummoment 2

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]
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Maksimummoment 2
/ uint32

Definerer kilden til maksimumsmomentgrænsen for fre-
kvensomformeren (i procent af motorens nominelle mo-
ment), når

Maksimummoment
2 kilde

30.22

• kilden,der vælgesafparameter30.25Maksimummoment
valg, er 1, eller

• 30.25 er indstillet til Maksimummoment 2 kilde
Se diagrammet ved 30.18 Minimummoment valg.

Bemærk:Alle negative værdier, dermodtages fra den valgte
kilde, inverteres.

0Ingen.Nul

112.12 AI1 skaleret værdi (side 192).AI1-skala

212.22 AI2 skaleret værdi (side 194).AI2-skala

540.1 PID-proces aktuelt output (output for proces-PID-re-
gulatoren).

PID

630.24 Maksimummoment 2.Maksimummoment
2

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

-300.0 procent / re-
al32

Definererminimumsmomentgrænsen for frekvensomfor-
meren (i procent af motorens nominelle moment), når

Minimummoment 230.23

• kilden, der vælges af parameter 30.18Minimummoment
valg, er 1, og

• 30.21 er indstillet til PID.

Bemærk:Undgå at indstille denne parameter til 0 % i et for-
søg på at forhindre baglæns rotation. I en applikation med
åbent sløjfe vil dette sandsynligvis helt forhindre motoren i
at stoppe. For at forhindre baglæns rotation skal du bruge
hastigheds-/frekvensgrænserne i denne parametergruppe
eller parametrene 20.23/20.24.
Se diagrammet ved 30.18 Minimummoment valg.

- / 10 = 1 procentMinimumsmomentgrænse 2. For 16-bit-skaleringhenvises
til parameter 46.3.

-1600.0 ... 0.0procent

300.0procent / real32Definerermaksimumsmomentgrænsenfor frekvensomfor-
meren (i procent af motorens nominelle moment), når

Maksimummoment
2

30.24

• kilden,der vælgesafparameter30.25Maksimummoment
valg, er 1, og

• 30.22 er indstillet til Maksimummoment 2.
Se diagrammet ved 30.18 Minimummoment valg.

- / 10 = 1 procentMaksimummomentgrænse2.For 16-bit-skaleringhenvises
til parameter 46.3.

0.0 ... 1600.0 procent

Maksimummoment 1
/ uint32

Vælgerenkilde,der skiftermellemto forskelligemaksimum
momentgrænser.

Maksimummoment
valg

30.25

0=Maksimummomentgrænse 1defineret af 30.20 er aktiv

1 = Maksimummomentgrænse valgt af 30.22 er aktiv

Se også parameter 30.18 Minimummoment valg.

00.Maksimummoment
1

11,Maksimummoment
2 kilde
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2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

300.00 procent / re-
al32

Definerer denmaksimale akseleffekt i motortilstand, dvs.
når strømmen bliver overført fra motoren til maskinen.

Motordrift effekt-
grænse

30.26

Værdien angives i procent af nominel motoreffekt.

Bemærk: Hvis det nominelle akselmoment defineres med
parameter 99.12 Nominel motormoment, beregnes den no-
minelle akseleffekt i henhold til parameter 99.9 Nominel
motorhastighed og 99.12 Nominel motormoment.

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Maksimal akseleffekt i motorstarttilstand.0.00 ... 600.00 pro-
cent

-300.00 procent / re-
al32

Definerer denmaksimale akseleffekt i genereringstilstand,
dvs. når strømmenbliver overført framaskinen tilmotoren.
Værdien angives i procent af nominel motoreffekt.

Generatordrift effekt-
grænse

30.27

Bemærk:Undgå at indstille denne parameter til 0 % i et for-
søg på at forhindre baglæns rotation. I en applikation med
åbent sløjfe vil dette sandsynligvis helt forhindre motoren i
at stoppe. For at forhindre baglæns rotation skal du bruge
hastigheds-/frekvensgrænserne i denne parametergruppe
eller parametrene 20.23/20.24.

Bemærk: Hvis det nominelle akselmoment defineres med
parameter 99.12 Nominel motormoment, beregnes den no-
minelle akseleffekt i henhold til parameter 99.9 Nominel
motorhastighed og 99.12 Nominel motormoment.

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Maksimal akseleffekt i genereringstilstand.-600.00 ... 0.00 pro-
cent

Aktiver / uint16Aktiverer overspændingsstyring af DC-mellemkreds.Overspændingssty-
ring

30.30

Hurtig opbremsning af belastning med stor inerti får
mellemkredsspændingen til at stige op til grænsen for
overspændingsovervågning. For at forhindre at mellem-
kredsspændingen overstiger grænsen, nedsætter over-
spændingsreguleringen automatisk bremsemomentet.

Bemærk:Med internbremsechopperøger frekvensomforme-
ren sin interneoverspændingsstyring for atmuliggørehøjere
driftssikkerhed i bremsning.

0Overspændingsstyring er deaktiveret.Deaktiver

1Overspændingsstyring er aktiveret.Aktiver
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Aktiver / uint16Aktiverer underspændingsstyring af DC-mellemkreds.Underspændingssty-
ring

30.31

Hvis mellemkredsspændingen falder pga. netudfald, vil
underspændingsovervågningenautomatisk reduceremo-
tormomentet for at holde spændingen over den nedre
grænse. Ved at nedsætte motormomentet vil belastnin-
gens inerti forårsage, at frekvensomformeren regenereres,
hvorved DC underspændingsovervågningen forbliver op-
ladt, og en underspænding forhindres, indtil motoren
standser ved udløb. Dette virker som en opretholdelse af
driften ved netudfald i systemer med stor inerti, f.eks. en
centrifuge eller en ventilator.

0Underspændingsregulering er deaktiveret.Deaktiver

1Underspændingsregulering er aktiveret.Aktiver

10000.0 V / real32DefinerergrænsenformotorensmaksimaleRMS-spændingGrænse formotorens
RMS-spænding

30.33

1 = 1 V / 1 = 1 VGrænse for motorens maksimale RMS-spænding.50.0 ... 10000.0 V

Aktiver / uint16Aktiverer/deaktiverer temperaturbaseret begrænsning af
udgangsstrømmen.

Termisk strøm be-
grænsning

30.35

Begrænsningen bør kun deaktiveres, hvis det kræves af
applikationen.

0Termisk strømbegrænsning er deaktiveret.Deaktiver

1Termisk strømbegrænsning er aktiveret.Aktiver

- / uint16(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU-grænse ord 130.101

Viser grænseord 1 til forsyningsenheden.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Effektreference begrænses af parametrene til forsy-
ningsstyreprogrammet

P-brugerref maks.b0

1 = Effektreference begrænses af parametrene til forsy-
ningsstyreprogrammet

P-brugerref minb1

1 = Effekt begrænses af parameter 30.149P-bruger maks.b2

1 = Effekt begrænses af parameter 30.148P-bruger minb3

1 = Effektreference begrænses pga. kølingens overtempe-
ratur

P-køling overtempb4

1 = Effektreference begrænses pga. forsyningsenhedens
overtemperatur

P-effektenhed over-
temp

b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU-grænse ord 230.102

Viser grænseord 2 til forsyningsenheden.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Reaktiv effektreference begrænsesQ-brugerref maks.b0

1 = Reaktiv effektreference begrænsesQ-brugerref minb1
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1 = Reaktiv effektreference begrænses pga. kølingens
overtemperatur

Q-køling overtempb2

1 = Reaktiv effektreference begrænses pga. forsyningsen-
hedens overtemperatur

Q-effektenhed over-
temp

b3

1 = AC-overspændingsbeskyttelseAC-overspændingb4

Reservedb5…6

1 = (Når AC-spændingstype reakiv effektreference benyt-
tes)

AC-diff maks.b7

Input fra AC-styring begrænses

1 = (Når AC-spændingstype reakiv effektreference benyt-
tes)

AC-diff minb8

Input fra AC-styring begrænses

Reservedb9…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU-grænse ord 330.103

Viser grænseord 3 til forsyningsenheden.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Effekt begrænses af styringen for underspænding.Underpændingsgræn-
se

b0

1 = Effekt begrænses af styringen for overspænding.Overspændingsgræn-
se

b1

1=Effektbegrænsesaf temperaturellerbrugereffektgræn-
ser (se parametrene 30.148 og 30.149)

Motoreffektb2

1=Effektbegrænsesaf temperaturellerbrugereffektgræn-
ser (se parametrene 30.148 og 30.149)

Effektgenereringb3

1 = Aktive strøm er begrænset. Se bit 6…9 og 14…15 for
yderligere oplysninger.

Aktive strømgrænseb4

1 =Reaktive strømer begrænset. Se bit 12…13 for yderlige-
re oplysninger.

Reaktive strømgræn-
se

b5

1 = Aktive strømbegrænses af effektkredsens interne ter-
miske grænse.

Termisk grænseb6

1 = Aktive strøm begrænses af intern begrænsning af sik-
kert driftsområde

SOA-grænseb7

1 =Aktive strømbegrænses af strømgrænse indstilletmed
parametre til forsyningsstyreprogrammet

Bruger strømgrænseb8

1=Aktive strømbegrænsesud fra internmaksimal termisk
IGBT-belastningsgrænse

Termisk IGBTb9

Reservedb10…11

1 = Negativ reaktiv strøm er begrænset af den maksimalt
samlede strøm

Q-act negb12

1 = Positiv aktiv strøm er begrænset af den maksimalt
samlede strøm

Q-act posb13

1 = Negativ aktiv strøm er begrænset af den maksimalt
samlede strøm

P-act negb14
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1 = Positiv aktiv strøm er begrænset af den maksimalt
samlede strøm

P-act posb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU-grænse ord 430.104

Viser grænseord 4 til forsyningsenheden.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 =DC-referencebegrænses af parametrene til forsynings-
styreprogrammet

Udc-ref maks.b0

1 =DC-referencebegrænses af parametrene til forsynings-
styreprogrammet

Udc-ref minb1

1 = Strøm begrænses af parametrene til forsyningsstyre-
programmet

Bruger I maks.b2

1 = Strøm begrænses ud fra temperaturenTemp I maks.b3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

-200.0 procent / re-
al32

(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU-minimumstrøm-
gr.

30.148

Definerer en minimum strømgrænse for forsyningsenhe-
den.

Negative værdier henviser til regenerering, dvs. levering
af strøm til forsyningsnettet.

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Minimumsstrømgrænse for forsyningsenheden.-200.0 ... 0.0 procent

200.0procent / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU-maksimum
strømgr.

30.149

Definerer enmaksimumsstrømgrænse for forsyningsenhe-
den.

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Maksimumsstrømgrænse for forsyningsenheden.0.0 ... 200.0 procent
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Konfiguration af eksterne hændelser; valg af adfærd for
frekvensomformer efter fejlsituationer.

Fejlfunktioner31

Inaktiv (sand); DI6
(95.20 b8) / uint32

Definerer kilden til ekstern hændelse 1.

Se også parameteren 31.2 Ekstern hændelse 1 type.

Ekstern hændelse 1
kilde

31.1

0 = Udløs hændelse

1 = Normal drift

00.Aktiv (falsk)

11,Inaktiv (sand)

2DIIL-indgang (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 15).DIIL

3Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

4Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

5Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

6Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

7Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

8Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

11Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

12Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Fejl (95.20b8) / uint16Vælger typen af ekstern hændelse 1.Ekstern hændelse 1
type

31.2

0Den eksterne hændelse genererer en fejl.Fejl

1Den eksterne hændelse genererer en advarsel.Advarsel

3Hvis frekvensomformerenmodulerer,generererdenekster-
ne hændelse en fejl.

Advarsel/fejl

Ellers genererer den eksterne hændelse en advarsel.

Inaktiv (sand); DIIL
(95.20 b5) / uint32

Definerer kilden til ekstern hændelse 2. Seogsåparamete-
ren 31.4 Ekstern hændelse 2 type.

Ekstern hændelse 2
kilde

31.3

For valg henvises til parameteren 31.1 Ekstern hændelse 1
kilde.

Fejl / uint16Vælger typen af ekstern hændelse 2.Ekstern hændelse 2
type

31.4

0Den eksterne hændelse genererer en fejl.Fejl

1Den eksterne hændelse genererer en advarsel.Advarsel

3Hvis frekvensomformerenmodulerer,generererdenekster-
ne hændelse en fejl.

Advarsel/fejl

Ellers genererer den eksterne hændelse en advarsel.

Inaktiv (sand) / uint32Definerer kilden til ekstern hændelse 3. Seogsåparamete-
ren 31.6 Ekstern hændelse 3 type.

Ekstern hændelse 3
kilde

31.5

For valg henvises til parameteren 31.1 Ekstern hændelse 1
kilde.
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Fejl / uint16Vælger typen af ekstern hændelse 3.Ekstern hændelse 3
type

31.6

0Den eksterne hændelse genererer en fejl.Fejl

1Den eksterne hændelse genererer en advarsel.Advarsel

3Hvis frekvensomformerenmodulerer,generererdenekster-
ne hændelse en fejl.

Advarsel/fejl

Ellers genererer den eksterne hændelse en advarsel.

Inaktiv (sand) / uint32Definerer kilden til eksternhændelse4. Seogsåparamete-
ren 31.8 Ekstern hændelse 4 type.

Ekstern hændelse 4
kilde

31.7

For valg henvises til parameteren 31.1 Ekstern hændelse 1
kilde.

Fejl / uint16Vælger typen af ekstern hændelse 4.Ekstern hændelse 4
type

31.8

0Den eksterne hændelse genererer en fejl.Fejl

1Den eksterne hændelse genererer en advarsel.Advarsel

3Hvis frekvensomformerenmodulerer,generererdenekster-
ne hændelse en fejl.

Advarsel/fejl

Ellers genererer den eksterne hændelse en advarsel.

Inaktiv (sand) / uint32Definerer kilden til eksternhændelse 5. Seogsåparamete-
ren 31.10 Ekstern hændelse 5 type.

Ekstern hændelse 5
kilde

31.9

For valg henvises til parameteren 31.1 Ekstern hændelse 1
kilde.

Fejl / uint16Vælger typen af ekstern hændelse 5.Ekstern hændelse 5
type

31.10

0Den eksterne hændelse genererer en fejl.Fejl

1Den eksterne hændelse genererer en advarsel.Advarsel

3Hvis frekvensomformerenmodulerer,generererdenekster-
ne hændelse en fejl.

Advarsel/fejl

Ellers genererer den eksterne hændelse en advarsel.

DI3 / uint32Vælger kilde for et eksternt nulstillingssignal ved fejl. Sig-
nalet vil kunne observeres, selvom det ikke er den aktive
kilde i det aktuelle styrested (EXT1/EXT2/Local).

Valg for nulstil fejl31.11

(En nulstilling af den aktive kilde overholdes altid uanset
denne parameter).

0 → 1 = Nulstil

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6
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10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

30Kontrolord bit 7 modtaget gennem fieldbusinterface A.FBA A MCW bit 7

32Kontrolord bit 7modtaget gennem den indbyggede field-
bus-interface.

EFB MCW bit 7

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0000h / uint16Vælger fejl, der automatisk nulstilles. Parameteren er et
16-bit ord, hvor hver bit svarer til en fejltype.

Automatisk nulstil-
ling af valg

31.12

Når en bit er indstillet til 1, nulstilles den tilsvarende fejl
automatisk.

Antallet af og intervallet for nulstillingsforsøg defineres
med parameter 31.14…31.16.

ADVARSEL!
Før du aktiverer funktionen, skal du sikre, at der ikke
kan opstå farlige situationer. Funktionen nulstiller
frekvensomformeren automatisk og genoptager drif-
ten efter en fejl.

Bemærk:
• Funktionenautomatisk nulstilling er kun tilgængelig ved

ekstern styring. Se afsnittet Lokal styring/ekstern sty-
ring (side 23).

• Fejl relateret til STO-funktionen (Safe Torque Off) kan
ikke nulstilles automatisk.

• Såfremtbit 4 (Forsyningsenhed) er indstillet, og inverte-
renheden er udløst ved 7583 Fejl i netsideenhed, gives
en nulstillingskommando for både inverteren og forsy-
ningsenhederne.

Bittene for dette binære tal svarer til følgende fejl:

Overstrømb0

Overspændingb1

Underspændingb2

AI-overvågningsfejlb3

Forsyningsenhedb4

Reservedb5…7

Defineret i applikationsprogrammet.Applikationsfejl 1b8

Defineret i applikationsprogrammet.Applikationsfejl 2b9

Se parameter 31.13 Valgbar fejl.Valgbar fejlb10

Fra kilde valgt med parameter 31.1 Ekstern hændelse 1 kil-
de.

Ekstern fejl 1b11

Fra kilde valgt med parameter 31.3 Ekstern hændelse 2
kilde.

Ekstern fejl 2b12

Fra kilde valgt med parameter 31.5 Ekstern hændelse 3
kilde.

Ekstern fejl 3b13
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Fra kilde valgt med parameter 31.7 Ekstern hændelse 4
kilde.

Ekstern fejl 4b14

Fra kilde valgt med parameter 31.9 Ekstern hændelse 5
kilde.

Ekstern fejl 5b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 / uint32Definerer den fejl, der automatisk kan nulstilles ved hjælp
af parameter 31.12 Automatisk nulstilling af valg, bit 10.

Valgbar fejl31.13

Fejlene er anført i kapitlet Fejlsøgning.

1 = 1Fejlkode.0000…FFFFh

0 NoUnit / uint32Definerer det maksimale antal automatiske nulstilinger,
somfrekvensomformerenhar tilladelse til at forsøge inden
for den tid, der angives af 31.15 Samlte forsøgstid.

Antal forsøg31.14

Hvis fejlen vedvarer, foretages der efterfølgende nulstil-
lingsforsøg ved intervaller, der defineres af 31.16 Forsinkel-
sestid.

De fejl, der automatisk skal nulstilles, er defineret af 31.12
Automatisk nulstilling af valg.

1 = 1 / 1 = 1Antal automatiske nulstillinger.0...5

30.0 s / real32Definerer et tidsvindue for automatiske nulstillinger af fejl.
Det maksimale antal forsøg, der foretages under nogen
tidsperiode, defineres af 31.14 Antal forsøg.

Samlte forsøgstid31.15

Bemærk:Hvis fejlbetingelsen vedvarer og ikke kan nulstilles,
vil hver nulstilling generere en hændelse og starte et nyt
tidsvindue. I praksis vil frekvensomformeren fortsættemed
at forsøge sig med nulstilling af fejlen, indtil årsagen på et
tidspunkt fjernes, hvis det angivne antal nulstillinger (31.14)
vedangivne intervaller (31.16) tager længere tid end værdien
af 31.15.

10 = 1 s / 10 = 1 sTiden for automatiske reset.1.0 ... 600.0 s

0.0 s / real32Definerer tiden, som frekvensomformeren vil vente efter
en fejl (eller et tidligere nulstillingsforsøg), inden der sker
automatisk reset.

Forsinkelsestid31.16

Se parameter 31.12 Automatisk nulstilling af valg.

10 = 1 s / 10 = 1 sForsinkelse af automatisk nulstilling.0.0 ... 120.0 s

Fejl / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer, når der
registreres en mistet motorfase.

Motorkabelfasefejl31.19

Bemærk: Frekvensomformeren kan ikke altid registrere et
fasetab i enmultimotoranvendelse: en separat beskyttelses-
metode (f.eks. enmotorbeskyttelsesafbryder) skal installeres
for hver motor.

0Ingen handling foretaget.Ingen handling

1frekvensomformeren stoppermed fejlen 3381Udgangsfa-
setab.

Fejl
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Fejl / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer, hvis der
detekteres en jordfejl eller en strømmæssig ubalance i
motoren eller i motorkablet.

Jordfejl31.20

Se også afsnittet Registrering af jordfejl (parameter
31.20) (side 95).

0Ingen handling foretaget.Nej

1FrekvensomformerengenerereradvarslenA2B3JordlækageAdvarsel

2Frekvensomformeren stopper ved fejlen 2330 Jordlækage.Fejl

Fejl/Fejl / uint16Vælgerde indikationer, der afgives, når beggeSafe torque
off-signaler (STO) slås fra eller mistes. Indikationerne af-
hænger også af, om frekvensomformeren er i gang eller
er stoppet, når dette sker.

STO-indikation
kør/stop

31.22

Tabellerne ved hvert valg nedenfor viser de genererede
indikationer med netop den indstilling.

Bemærk:
• Denne parameter påvirker ikke driften af selve STO-

funktionen. STO-funktionen vil fungere uanset indstillin-
gen af denne paramter: en kørende frekvensomformer
vil stoppe, når et eller begge STO-signaler fjernes, og vil
ikke starte, før begge STO-signaler gendannes, og alle
fejl er nulstillet.

• Tabet af et enkelt STO-signal vil altid generere en fejl,
da det fortolkes som en funktionsfejl.

• Denneparameter kan ikkeændres,mens frekvensomfor-
meren kører.

ADVARSEL!
Frekvensomformeren kan ikke registrere eller huske
ændringer i STO-kredsløbet, når frekvensomformerens
styreenhed ikke er tilsluttet strøm, eller når ho-
vedstrømforsyningen til frekvensomformeren er slået
fra. Hvis begge STO-kredsløb er lukkede, og et ni-
veaustartsignal er aktivt, når strømmen genoprettes,
kan frekvensomformeren startesudenenny startkom-
mando.Dette skal tages i betragtning ved risikovurde-
ringen af systemet.

Se i frekvensomformerens hardwaremanual for at få flere
oplysninger om STO.
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0Indikation (køren-
de eller stoppet)

Indgange

IN2IN1

Fejl 5091 Safe
torque off

00

Fejl 5091 Safe
torqueoff ogFA81
Safe torque off 1
tab

10

Fejl 5091 Safe
torqueoffogFA82
Safe torque off 2
tab

01

(Normal drift)11

Fejl/Fejl

1IndikationIndgange

StoppetKørerIN2IN1

Advarsel
A5A0 Safe
torque off

Fejl 5091Safe
torque

off5091 Safe
torque off

00

Advarsel
A5A0 Safe

torqueoff og
fejl FA81 Safe
torque off 1

tab

Fejl 5091Safe
torqueoff og
FA81 Safe
torque off 1

tab

10

Advarsel
A5A0 Safe

torqueoff og
fejl FA82Safe
torque off 2

tab

Fejl 5091Safe
torqueoff og
FA82 Safe
torque off 2

tab

01

(Normal drift)11

Fejl/Advarsel
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2IndikationIndgange

StoppetKørerIN2IN1

Hændelse
B5A0 STO-
hændelse

Fejl 5091Safe
torque off

00

Hændelse
B5A0 STO-
hændelse og
fejl FA81 Safe
torque off 1

tab

Fejl 5091Safe
torqueoff og
FA81 Safe
torque off 1

tab

10

Hændelse
B5A0 STO-
hændelse og
fejl FA82Safe
torque off 2

tab

Fejl 5091Safe
torqueoff og
FA82 Safe
torque off 2

tab

01

(Normal drift)11

Fejl/Hændelse

3Indikation (køren-
de eller stoppet)

Indgange

IN2IN1

Advarsel A5A0 Sa-
fe torque off

00

Advarsel A5A0 Sa-
fe torque off og
fejl FA81 Safe
torque off 1 tab

10

Advarsel A5A0 Sa-
fe torque off og
fejl FA82 Safe
torque off 2 tab

01

(Normal drift)11

Advarsel/Advarsel

4Indikation (køren-
de eller stoppet)

Indgange

IN2IN1

Hændelse B5A0
STO-hændelse

00

Hændelse B5A0
STO-hændelse og
fejl FA81 Safe
torque off 1 tab

10

Hændelse B5A0
STO-hændelse og
fejl FA82 Safe
torque off 2 tab

01

(Normal drift)11

Hændelse/Hændelse
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5Indikation (køren-
de eller stoppet)

Indgange

IN2IN1

Ingen00

Fejl FA81 Safe
torque off 1 tab

10

Fejl FA82 Safe
torque off 2 tab

01

(Normal drift)11

Ingen indikation/In-
gen indikation

Fejl; Ingen handling
(95.20 b15) / uint16

Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer på forkert
net- eller og motorkabeltilslutning (dvs. netkabel, der er
tilsluttet frekvensomformerens motorklemmer).

Kabel- eller jordfejl31.23

Bemærk:Beskyttelsen skal deaktiveresmed frekvensomfor-
mer-/inverterhardware, der leveres af fælles-DC-bussen.

0Ingen handling foretaget (beskyttelse deaktiveret).Ingen handling

1Frekvensomformeren stoppermed fejlen 3181 Kabel- eller
jordfejl.

Fejl

Fejl / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer vedmotor-
blokering.

Bloker funktion31.24

En blokeringsfejl er defineret på følgende måde:
• Frekvensomformeren overstiger strømgrænsen for blo-

kering (31.25 Strømgrænse ved blokering), og
• outputfrekvensen er under det niveau, der indstilles af

parameter 31.27 Frekvensblokeringsgrænse, ellermotor-
hastigheden er under det niveau, der indstilles af para-
meter 31.26 Hastighedsblokeringsgrænse, og

• ovennævnte forhold har været gældende længere end
den tid, der er indstillet med parameteren 31.28 Bloke-
ringstid.

0Ingen (blokeringsovervågning deaktiveret).Nej

1Frekvensomformeren genererer en A780 Motorblokering.Advarsel

2Frekvensomformeren stopper ved fejlen 7121Motorbloke-
ring.

Fejl

200.0procent / real32Strømgrænsen i procent afmotorens nominelle strøm. Se
parameter 31.24 Bloker funktion.

Strømgrænse ved
blokering

31.25

10 = 1 procent / 10 = 1
procent

Strømgrænse ved blokering.0.0 ... 1600.0 procent

150.00; 180,00 o/min
(95.20 b0) o/min / re-
al32

Hastighedsgrænse for blokering i o/min. Se parameter
31.24 Bloker funktion.

Hastighedsbloke-
ringsgrænse

31.26

- / 100 = 1 o/minHastighedsgrænse for blokering. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.1.

0.00 ... 10000.00
o/min

15.00; 18,00 Hz (95.20
b0) Hz / real32

Frekvensgrænse ved blokering. Se parameter 31.24 Bloker
funktion.

Frekvensblokerings-
grænse

31.27

Bemærk: Det anbefales ikke at angive grænsen til mindre
end 10 Hz.
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- / 100 = 1 HzFrekvensgrænse vedblokering. For 16-bit-skaleringhenvi-
ses til parameter 46.2.

0.00 ... 500.00 Hz

20 s / real32Blokeringstid. Se parameter 31.24 Bloker funktion.Blokeringstid31.28

1 = 1 s / 1 = 1 sBlokeringstid.0...3600 s

500.00 o/min / real32Definerer sammenmed30.11Minimumhastighedog30.12
Maksimumhastighedmotorensmaksimalt tilladte hastig-
hed (overhastighedsbeskyttelse).Hvis90.1Motorhastighed
til styring eller den anslåede hastighed overstiger hastig-
hedsgrænsen, der defineres i parameter 30.11 eller 30.12,
medmere end denne parameters værdi, stopper frekven-
somformeren pga. 7310 Overhastighed.

Hastighedsbeskyttel-
sesmargin

31.30

Eksempel: Hvis maksimumshastigheden er 1420 o/min,
oghastighedsbeskyttelsesmarginener300o/min, stopper
frekvensomformeren ved 1720 o/min.

Hastighed
(90.01)

Tid

Overhastighedens
udkoblingsniveau

(31.30)

(30.12)

(30.11 )

(31.30)

Overhastighedens
udkoblingsniveau

0

- / 100 = 1 o/minBeskyttelsesmargin foroverhastighed. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.1.

0.00 ... 10000.00
o/min

- / real32Parameter 31.32 Overvågning af nødstoprampe og 31.33
Overvåg.forsinkelse af nødstoprampe giver sammenmed
1.29 Hastighedsændring en overvågningsfunktion for
nødstoptilstande Off1 og Off3.

Overvågning af nød-
stoprampe

31.32

Overvågningen er baseret på enten
• at observere den tid, inden for hvilkenmotoren stopper,

eller
• at sammenlignede faktiskeog forventededecelerations-

hastigheder.
Hvis denne parameter indstilles til 0 %, indstilles den
maksimale stoptiddirekte i parameter 31.33. Ellers define-
rer 31.32 enmaksimale tilladte afvigelse fra den forventede
decelerationshastighed, som beregnes ud fra parameter
23.11…23.19

Hvis 31.32 indstilles til 0 %, og 31.33 indstilles til 0 s, deak-
tiveres overvågning af nødstoprampen.
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1 = 1 procent / 1 = 1
procent

Maksimal afvigelse fraden forventededecelerationshastig-
hed.

0...300 procent

- / real32Hvis parameteren 31.32 Overvågning af nødstoprampe er
indstillet til 0%,definerer denneparameterdenmaksimale
tid, et nødstop (tilstand Off1 eller Off3) må tage. Hvis
motoren ikke er stoppet, når tiden er udløbet, vil frekven-
somformeren stoppe ved 73B0 Fejl på nødrampe, indstille
bit 8 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2, og stoppe ved udløb.

Overvåg.forsinkelse
af nødstoprampe

31.33

Hvis 31.32 er indstillet til en anden værdi end 0%, vil denne
parameter definere en forsinkelse mellemmodtagelse af
nødstopkommandoenogaktiveringafovervågningen.Det
anbefales at angive en kort forsinkelse for at tillade hastig-
hedsændringen af stabilisere sig.

1 = 1 s / 1 = 1 sMaksimal tid for rampe ned eller forsinkelse for overvåg-
ningsaktivering.

0...32767 s

Advarsel / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer, når der
registreres en fejl i hovedkøleventilatoren.

Fejlfunktion til hoved-
ventilator

31.35

Bemærk:Med en inverterenhed bestående af et eller flere
R8i-invertermodulermedhastighedsstyrede ventilatorer, er
detmuligt at fortsætte operationen, selvom en hovedventi-
lator til etmodul stopper. Hvis der registreres en ventilator-
fejl, vil styreprogrammet automatisk
• indstille denandenventilator imodulet til højestehastig-

hed
• indstille ventilatorer i de andremoduler (hvis de findes)

til højeste hastighed
• mindske koblingsfrekvensen til minimum, og
• deaktivereovervågningenaf temperaturforskellemellem

modulerne.
Er denne parameter indstillet til Fejl, vil inverterenheden
stoppe (men kan stadig aktivere de handlinger, der er vist
herover). Inverteren vil i andre tilfælde forsøge at fortsætte
operationen.
Denne parameter har ingen virkning med vandkølede (LC)
invertere og frekvensomformere. Indstil parameter 206.07
Fejlgrænse for ventilatorhastighed til nul for at deaktivere
fejl i LC-enheder.

0Frekvensomformeren stopper ved fejlen 5080 Ventilator.Fejl

1Frekvensomformeren genererer en A581 Ventilator.Advarsel

2Ingen handling foretaget.Ingen handling

Fejl / uint16(Kun synlig med en ZCU-styreenhed)Bypass ekstra køle-
vent.

31.36

Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer, når der
registreres en fejl i modulet i den interne ekstra køleventi-
lator.

0Frekvensomformeren stopper ved fejlen 5081 Den ekstra
ventilator kører ikke.

Fejl

Bemærk: Fejlen er undertrykt i to minutter efter opstart.

I dette tidsrum genererer frekvensomformeren kun en
advarsel, A582 Den ekstra ventilator kører ikke.

1Frekvensomformeren genererer en advarsel, A582Den ek-
stra ventilator kører ikke.

Advarsel
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- / real32Parametrene 31.37 Rampestop overvågning og 31.38
Rampestop overv.fors. sammenmed 1.29 Hastighedsæn-
dring giver en overvågningsfunktion for normal (dvs. ikke
nødstop) rampestop.

Rampestop overvåg-
ning

31.37

Overvågningen er baseret på enten
• at observere den tid, inden for hvilkenmotoren stopper,

eller
• at sammenlignede faktiskeog forventededecelerations-

hastigheder.
Hvis denne parameter indstilles til 0 %, indstilles den
maksimale stoptid direkte i parameter 31.38. Ellers define-
rer 31.37 denmaksimale tilladte afvigelse fra den forvente-
dedecelerationshastighed, somberegnesud fraparameter
23.11…23.19. Hvis den faktiske decelerationshastighed
(1.29) afviger for meget fra den forventede hastighed, vil
frekvensomformeren stoppe ved 73B1 Stop mislykkedes,
indstille bit 14 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2, og stoppe
ved udløb.

Hvis 31.37 indstilles til 0 %, og 31.38 indstilles til 0 s, deak-
tiveres overvågning af rampestop.

1 = 1 procent / 0 = 1
procent

Maksimal afvigelse fraden forventededecelerationshastig-
hed.

0...300 procent

0 s / real32Hivs parameteren 31.37 Rampestop overvågning er
indstillet til 0%,definerer denneparameterdenmaksimale
tid, et rampestop må tage. Hvis motoren ikke er stoppet,
når tiden er udløbet, vil frekvensomformeren stoppe ved
73B1 Stop mislykkedes, indstille bit 14 af 6.17 Frekv.omf.
statusord 2, og stoppe ved udløb.

Rampestop
overv.fors.

31.38

Hvis 31.37 er indstillet til en anden værdi end 0%, vil denne
parameter definere en forsinkelse mellemmodtagelse af
stopkommandoen og aktivering af overvågningen. Det
anbefales at angive en kort forsinkelse for at tillade hastig-
hedsændringen af stabilisere sig.

1 = 1 s / 1 = 1 sMaksimal tid for rampe ned eller forsinkelse for overvåg-
ningsaktivering.

0...32767 s

- / uint16Vælger advarsler, der skal undertrykkes. Parameteren er
et 16-bit ord, hvor hver bit svarer til en advarsel. Når en bit
er indstillet til 1, undertrykkes den tilsvarende advarsel.

Deaktiver advarsler31.40

Bittene for dette binære tal svarer til følgende advarsler:

A3A1 DC-mellemkredsens overspændingOverspændingb0

Reservedb1

A7E1 Encoder (for encoder 1)Encoder 1b2

A7E1 Encoder (for encoder 2)Encoder 2b3

A5F4 Styreenhedens batteriCU-batterib4

AFE1 Nødstop (off2)Nødstop Off2b5

AFE2 Nødstop (off1 eller off3)Nødstop Off1 Off3b6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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0.00 A / real32Indstiller en fejlgrænse for tilpasset motorstrøm.Overstrøm fejlgræn-
se

31.42

Frekvensomformeren indstiller automatisk en intern mo-
torstrømgrænse i henhold til frekvensomformerens
hardware. Den interne grænse er passende i de fleste til-
fælde, men denne parameter kan bruges til at fastsætte
en lavere strømgrænse, for eksempel for at beskytte en
permanentmagnetmotor fra afmagnetisering.

Bemærk:Grænsen definerer denmaksimale strømspids for
en fase.

Hvis denne parameter er indstillet til 0,0 A, anvendes kun
den interne grænse.

- / 100 = 1 AFejlgrænse for tilpasset motorstrøm. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

Udløb / uint16Vælger stoptilstanden, når en ikke-kritisk fejl opstår.Fejlhandling31.54

0Frekvensomformeren stopper ved udløb.Udløb

1Frekvensomformeren følger den rampe, som er angivet
for et nødstop i parameteren 23.23 Nødstopstid.

Nødstopsrampe

Fejl / uint16Vælger hvordan frekvensomformeren reagerer, når kom-
munikationen til et I/O-udvidelsesmodul fejler.

Ext I/O-komm.tabs-
hændelse

31.55

0Ingen handling foretaget.Ingen handling

1Frekvensomformeren genererer en advarsel, A799 ExtIO
komm. tabt.

Advarsel

2Frekvensomformeren stopper med en fejl, 7082 Eks I/O
kommunikationstab.

Fejl

Fejl / uint16(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU-jordfejl31.120

Vælger, hvordan forsyningsenheden reagerer, når der regi-
streres en jordfejl eller der er ubalance i strøm.

0Ingen handling foretaget.Nej

1Forsyningsenhedengenererer enadvarsel AE02 Jordlæka-
ge.

Advarsel

2Forsyningsenheden stoppenmed fejlen 2E01 Jordlækage.Fejl

Fejl / uint16(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSU-netfasetab31.121

Vælger, hvordan forsyningsenheden reagerer, når der regi-
streres en mistet netfase.

0Ingen handling foretaget.Ingen handling

1Forsyningsenhedenstoppermed fejlen3E00 Inputfasetab.Fejl
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Konfiguration af signalovervågningsfunktion 1…3.Overvågning32

Der kan vælges tre værdier til overvågning. Der genereres
enadvarsel eller fejl, når foruddefineredegrænser overskri-
des.

Se også afsnittet Signalovervågning (side 97).

- / uint16Statusord til signalovervågning.Overvågningsstatus32.1

Angiver, om de værdier, der overvåges af funktionerne til
signalovervågning, er inden for eller uden for deres
respektive grænser.

Bemærk: Dette ord er uafhængigt af frekvensomformerens
handlinger, somdefineres af parameter 32.6, 32.16 og 32.26.

1 = Signal valgt med 32.7 er uden for grænserne.Overvågning 1 aktivb0

1 = Signal valgt med 32.17 er uden for grænserne.Overvågning 2 aktivb1

1 = Signal valgt med 32.27 er uden for grænserne.Overvågning 3 aktivb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Deaktiveret / uint16Vælger tilstanden for signalovervågningsfunktion 1. Be-
stemmer, hvordan det overvågede signal (se parameter

Overvågning 1 funk-
tion

32.5

32.7) sammenlignesmed den nederste og øverste grænse
(henholdsvis 32.9 og 32.10).

Den handling, der skal udføres, når vilkårene opfyldes og
vælges med 32.6.

0Signalovervågning 1 ikke i brug.Deaktiveret

1Der udføres en handling, når signalet falder til et niveau
under den nederste grænse.

Lav

2Der udføres en handling, når signalet stiger til et niveau
over den øverste grænse.

Høj

3Der udføres en handling, når den absolutte værdi af signa-
let falder til et niveau under dets (absolut) nederste
grænse.

Abs lav

4Der udføres en handling, når den absolutte værdi af signa-
let stiger til et niveau over dets (absolut) øverste grænse.

Abs høj

5Der udføres en handling, når signalet falder til et niveau
under dets nederste grænse eller stiger til et niveau over
dets øverste grænse.

Begge

6Der udføres en handling, når signalets absolutte værdi
falder til et niveau under dets (absolut) nederste grænse
eller stiger til et niveauover dets (absolut) øverste grænse.

Abs begge

Ingen handling /
uint16

Vælger de handlinger, som frekvensomformeren udfører,
når den værdi, som overvåges af signalovervågning 1,
overskrider grænserne.

Overvågning 1 hand-
ling

32.6

Bemærk:Denne parameter påvirker ikke den status, der an-
gives af 32.1 Overvågningsstatus.

0Ingen handling foretaget.Ingen handling

1En advarsel (A8B0-signalovervågning.) er genereret.Advarsel
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2Frekvensomformerenstopperved80B0-signalovervågning.Fejl

3Under drift stopper frekvensomformeren ved80B0-signa-
lovervågning.

Fejl ved kørsel

Nul / uint32Vælger det signal, der skal overvågesmed funktionen sig-
nalovervågning 1.

Overvågning 1 signal32.7

0Ingen.Nul

11.1 Benyttet motorhastighed.Hastighed

31.6 Udgangsfrekvens.Frekvens

41.7 Motorstrøm.Strøm

61.10 Motortormoment.Moment

71.11 DC-spænding.DC-spænding

81.14 Udgangseffekt.Udgangseffekt

912.11 AI1 aktuel værdi.AI1

1012.21 AI2 aktuel værdi (side 194).AI2

1823.1 Hastighedsref. rampe ind (side 275).Hastighedsrefeferen-
ce rampe ind

1923.2 Hastighedsref. rampe ud (side 275).Hastighedsreference
rampet

2024.1 Anvendt hastighedsreference (side 282).Benyttet hastigheds-
reference

2126.2 Benyttet momentreference (side 300).Benyttetmoment ref

2228.2 Frekvensreference rampe output (side 309).Benyttetfrekvensrefe-
rence

2440.1 PID-proces aktuelt output (side 382).Proces PID output

2540.2 PID-proces feedback aktuel (side 382).ProcessPID feedback

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

0.000 s / real32Definerer filtertidskonstanten fordet signal, der overvåges
med signalovervågning 1.

Overvågning 1 filter-
tid

32.8

1000 = 1 s / 1000 = 1 sSignalets filtertid.0.000 ... 30.000 s

0.00 NoUnit / real32Definerer den nedre grænse for signalovervågning 1.Overvågning 1 lav32.9

- / 100 = 1Nedre grænse.-21474830.00 ...
21474830.00

0.00 NoUnit / real32Definerer den øvre grænse for signalovervågning 1.Overvågning 1 høj32.10

- / 100 = 1Øvre grænse.-21474830.00 ...
21474830.00

Deaktiveret / uint16Vælger tilstanden for signalovervågningsfunktion 2. Be-
stemmer, hvordan det overvågede signal (se parameter
32.17) sammenlignesmeddennedersteogøverstegrænse
(henholdsvis 32.19 og 32.20).

Overvågning 2 funk-
tion

32.15

Den handling, der skal udføres, når vilkårene opfyldes og
vælges med 32.16.

0Signalovervågning 2 ikke i brug.Deaktiveret
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1Der udføres en handling, når signalet falder til et niveau
under den nederste grænse.

Lav

2Der udføres en handling, når signalet stiger til et niveau
over den øverste grænse.

Høj

3Der udføres en handling, når den absolutte værdi af signa-
let falder til et niveau under dets (absolut) nederste
grænse.

Abs lav

4Der udføres en handling, når den absolutte værdi af signa-
let stiger til et niveau over dets (absolut) øverste grænse.

Abs høj

5Der udføres en handling, når signalet falder til et niveau
under dets nederste grænse eller stiger til et niveau over
dets øverste grænse.

Begge

6Der udføres en handling, når signalets absolutte værdi
falder til et niveau under dets (absolut) nederste grænse
eller stiger til et niveauover dets (absolut) øverste grænse.

Abs begge

Ingen handling /
uint16

Vælger de handlinger, som frekvensomformeren udfører,
når den værdi, som overvåges af signalovervågning 2,
overskrider grænserne.

Overvågning 2 hand-
ling

32.16

Bemærk:Denne parameter påvirker ikke den status, der an-
gives af 32.1 Overvågningsstatus.

0Ingen handling foretaget.Ingen handling

1En advarsel (A8B1 Signalovervågning 2) genereres.Advarsel

2Frekvensomformerenstopper ved80B1Signalovervågning
2.

Fejl

3Under drift stopper frekvensomformeren ved 80B1 Signa-
lovervågning 2.

Fejl ved kørsel

Nul / uint32Vælger det signal, der skal overvågesmed funktionen sig-
nalovervågning 2.

Overvågning 2 signal32.17

For tilgængelige valg henvises til parameter 32.7Overvåg-
ning 1 signal.

0.000 s / real32Definerer filtertidskonstanten fordet signal, der overvåges
med signalovervågning 2.

Overvågning 2 filter-
tid

32.18

1000 = 1 s / 1000 = 1 sSignalets filtertid.0.000 ... 30.000 s

0.00 NoUnit / real32Definerer den nedre grænse for signalovervågning 2.Overvågning 2 lav32.19

- / 100 = 1Nedre grænse.-21474830.00 ...
21474830.00

0.00 NoUnit / real32Definerer den øvre grænse for signalovervågning 2.Overvågning 2 høj32.20

- / 100 = 1Øvre grænse.-21474830.00 ...
21474830.00

Deaktiveret / uint16Vælger tilstanden for signalovervågningsfunktion 3. Be-
stemmer, hvordan det overvågede signal (se parameter
32.27) sammenlignesmeddennedersteogøverstegrænse
(henholdsvis 32.29 og 32.30).

Overvågning 3 funk-
tion

32.25

Den handling, der skal udføres, når vilkårene opfyldes og
vælges med 32.26.

0Signalovervågning 3 ikke i brug.Deaktiveret
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1Der udføres en handling, når signalet falder til et niveau
under den nederste grænse.

Lav

2Der udføres en handling, når signalet stiger til et niveau
over den øverste grænse.

Høj

3Der udføres en handling, når den absolutte værdi af signa-
let falder til et niveau under dets (absolut) nederste
grænse.

Abs lav

4Der udføres en handling, når den absolutte værdi af signa-
let stiger til et niveau over dets (absolut) øverste grænse.

Abs høj

5Der udføres en handling, når signalet falder til et niveau
under dets nederste grænse eller stiger til et niveau over
dets øverste grænse.

Begge

6Der udføres en handling, når signalets absolutte værdi
falder til et niveau under dets (absolut) nederste grænse
eller stiger til et niveauover dets (absolut) øverste grænse.

Abs begge

Ingen handling /
uint16

Vælger de handlinger, som frekvensomformeren udfører,
når den værdi, som overvåges af signalovervågning 3,
overskrider grænserne.

Overvågning 3 hand-
ling

32.26

Bemærk:Denne parameter påvirker ikke den status, der an-
gives af 32.1 Overvågningsstatus.

0Ingen handling foretaget.Ingen handling

1En advarsel (A8B2 Signalovervågning 3) genereres.Advarsel

2Frekvensomformerenstopper ved80B2Signalovervågning
3.

Fejl

3Under drift stopper frekvensomformeren ved 80B2 Signa-
lovervågning 3.

Fejl ved kørsel

Nul / uint32Vælger det signal, der skal overvågesmed funktionen sig-
nalovervågning 3.

Overvågning 3 signal32.27

For tilgængelige valg henvises til parameter 32.7Overvåg-
ning 1 signal.

0.000 s / real32Definerer filtertidskonstanten fordet signal, der overvåges
med signalovervågning 3.

Overvågning 3 filter-
tid

32.28

1000 = 1 s / 1000 = 1 sSignalets filtertid.0.000 ... 30.000 s

0.00 NoUnit / real32Definerer den nedre grænse for signalovervågning 3.Overvågning 3 lav32.29

- / 100 = 1Nedre grænse.-21474830.00 ...
21474830.00

0.00 NoUnit / real32Definerer den øvre grænse for signalovervågning 3.Overvågning 3 høj32.30

- / 100 = 1Øvre grænse.-21474830.00 ...
21474830.00
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Konfiguration af vedligeholdelsestimere/-tællere.Vedligehold timer og
tæller

33

Se også afsnittet Vedligeholdelsestimere og -tællere (si-
de 97).

- / uint16Viser vedligeholdelsestimernes/-tællernes statusord og
angiver, hvilke vedligeholdelsestimere/-tællere der har
overskredet deres grænser.

Status for tællere33.1

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Driftstidstimer 1 har nået sin forudindstillede grænse.Tidspunkt 1b0

1 = Driftstidstimer 2 har nået sin forudindstillede grænse.Tidspunkt 2b1

1 = Signalflange-tæller 1 har nået sin forudindstillede
grænse.

Flange 1b2

1 = Signalflange-tæller 2 har nået sin forudindstillede
grænse.

Flange 2b3

1 = Værditæller 1 har nået sin forudindstillede grænse.Værdi 1b4

1 = Værditæller 2 har nået sin forudindstillede grænse.Værdi 2b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint32Viser den aktuelle værdi for tidstæller 1.Tid 1 aktuel33.10

Timeren kører, når signalet, der er valgtmed parameteren
33.13 Tid 1 kilde, er slået til.

Når timeren overstiger den grænse, der er indstillet med
33.11 Tid 1 advarselsgrænse, indstilles bit 0 af 33.1 Status
for tællere til 1. Den advarsel, der angives af 33.14 Tid 1 valg
af advarsel, gives også, hvis den aktiveres med 33.12 Tid 1
funktion.

Timeren kan nulstilles fra PC-værktøjet Drive Composer
eller fra betjeningspanelet ved at trykkepåNulstil og holde
den nede i over 3 sekunder.

- / 1 = 1 sDen aktuelle værdi for driftstidstimer 1.0...4294967295 s

- / uint32Sets the warning limit for on-time timer 1.Tid 1 advarselsgræn-
se

33.11

- / 1 = 1 sAdvarselsgrænse for tidstæller 1.0...4294967295 s

- / uint16Konfigurerer tidstæller 1.Tid 1 funktion33.12

0 = Sløjfe: Når grænsen nås, nulstilles tælleren. Status for
tællere (bit 0 af 33.1) skifter til 1 i ét sekund. Advarslen
forbliver (hvis den er aktiveret) aktiv imindst 10 sekunder.

Tællertilstandb0

1 = Mætning: Når grænsen nås, skifter status for tællere
(bit 0 af 33.1) til 1, og sådan forbliver den, indtil 33.10
nulstilles. Advarslen forbliver (hvis den er aktiveret) også
aktiv, indtil 33.10 nulstilles.

0 = Deaktiver: Der gives ingen advarsel, når grænsen nåsAktiver advarselb1

1 = Aktiver: Der gives en advarsel (se 33.14), når grænsen
nås

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Falsk / uint32Vælger det signal, der skal overvåges af driftstidstimer 1.Tid 1 kilde33.13

0Konstant 0 (timer deaktiveret).Falsk

1Konstant 1.Sand

2Bit 0 af 10.21 RO-status (side 179).RO1

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

driftsstid 1 overskre-
det / uint32

Vælger den valgfri advarselsmeddelelse for tidstæller 1.Tid 1 valg af advarsel33.14

0A886 Tid 1.. Meddelelsens indhold kan redigeres på betje-
ningspanelet ved at vælge Menu - Indstillinger - Rediger
tekster.

driftsstid 1 overskre-
det

6A88C Rens enhed.Rens enhed

7A890 Ekstra køleventilator.Vedligehold ekstra
køleventilator

8A88E Kabinetventilator..Vedligehold kabinet-
ventilator

9A88D DC-kondensator.Vedligehold DC kon-
densatorer

10A880 Motorleje.Vedligeholdmotorle-
jer

- / uint32Viser den aktuelle værdi for tidstæller 2.Tid 2 aktuel33.20

Timeren kører, når signalet, der er valgtmed parameteren
33.23 Tid 2 kilde, er slået til.

Når timeren overstiger den grænse, der er indstillet med
33.21 Tid 2 advarselsgrænse, indstilles bit 1 af 33.1 Status
for tællere til 1. Den advarsel, der angives af 33.24 Tid 2
advarselsmeddelelse, gives også, hvis den aktiveres med
33.22 Tid 2 funktion.

Timeren kan nulstilles fra PC-værktøjet Drive Composer
eller fra betjeningspanelet ved at trykkepåNulstil og holde
den nede i over 3 sekunder.

- / 1 = 1 sDen aktuelle værdi for driftstidstimer 2.0...4294967295 s

- / uint32Indstiller advarselsgrænsen for driftstidstimer 2.Tid 2 advarselsgræn-
se

33.21

- / 1 = 1 sAdvarselsgrænse for tidstæller 2.0...4294967295 s

- / uint16Konfigurerer tidstæller 2.Tid 2 funktion33.22

0 = Sløjfe: Når grænsen nås, nulstilles tælleren. Status for
tællere (bit 1 af 33.1) skifter til 1 i ét sekund. Advarslen for-
bliver (hvis den er aktiveret) aktiv i mindst 10 sekunder.

Tællertilstandb0

1 = Mætning: Når grænsen nås, skifter status for tællere
(bit 1 af 33.1) til 1, og sådan forbliver den, indtil 33.20
nulstilles. Advarslen forbliver (hvis den er aktiveret) også
aktiv, indtil 33.20 nulstilles.

0 = Deaktiver: Der gives ingen advarsel, når grænsen nåsAktiver advarselb1

1 = Aktiver: Der gives en advarsel (se 33.24), når grænsen
nås

Reservedb2…15
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1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falsk / uint32Vælger det signal, der skal overvåges af driftstidstimer 2.Tid 2 kilde33.23

0Konstant 0 (timer deaktiveret).Falsk

1Konstant 1.Sand

2Bit 0 af 10.21 RO-status (side 179).RO1

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

driftstid 2overskredet
/ uint32

Vælger den valgfri advarselsmeddelelse for tidstæller 2.Tid 2 advarselsmed-
delelse

33.24

1A887 Tid 2. Meddelelsens indhold kan redigeres på betje-
ningspanelet ved at vælge Menu - Indstillinger - Rediger
tekster.

driftstid 2 overskre-
det

6A88C Rens enhed.Rens enhed

7A890 Ekstra køleventilator.Vedligehold ekstra
køleventilator

8A88E Kabinetventilator..Vedligehold kabinet-
ventilator

9A88D DC-kondensator.Vedligehold DC kon-
densatorer

10A880 Motorleje.Vedligeholdmotorle-
jer

- / uint32Den aktuelle værdi for signalflangetæller 1.Flangetæller 1 aktuel33.30

Tælleren ændrer trin hver gang det signal, som vælges
med parameter 33.33 Flangetæller 1 kilde, slukker eller
tænder (afhængig af indstillingen af 33.32 Flangetæller 1
funktion). Der kan anvendes en divisor på tællingen (se
33.34 Flangetæller 1 opdeling).

Når tælleren overstiger den grænse, der er indstillet med
33.31 Flangetæller 1 advarselsgrænse, indstilles bit 2 af
33.1 Status for tællere til 1. Den advarsel, der angives af
33.35Flangetæller 1 advarsel, givesogså, hvis denaktiveres
med 33.32 Flangetæller 1 funktion.

Tælleren kan nulstilles fra PC-værktøjet Drive Composer
eller fra betjeningspanelet ved at trykkepåNulstil og holde
den nede i over 3 sekunder.

- / 1 = 1Den aktuelle værdi for signalflangetæller 1.0...4294967295

- / uint32Indstiller advarselsgrænsen til signalflangetæller 1.Flangetæller 1 advar-
selsgrænse

33.31

- / 1 = 1Advarselsgrænse for signalflangetæller 1.0...4294967295

- / uint16Konfigurerer signalflangetæller 1.Flangetæller 1 funk-
tion

33.32

0 = Sløjfe: Når grænsen nås, nulstilles tælleren. Status for
tællere (bit 2 af 33.1) skifter til 1, og sådan forbliver den,
indtil tælleren igen øges. Advarslen forbliver (hvis den er
aktiveret) aktiv i mindst 10 sekunder.

Tællertilstandb0

1 = Mætning: Når grænsen nås, skifter status for tællere
(bit 2 af 33.1) til 1, og sådan forbliver den, indtil 33.30
nulstilles. Advarslen forbliver (hvis den er aktiveret) også
aktiv, indtil 33.30 nulstilles.
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0 = Deaktiver: Der gives ingen advarsel, når grænsen nåsAktiver advarselb1

1 = Aktiver: Der gives en advarsel (se 33.35), når grænsen
nås

Antal stigende flankerAntal stigende flan-
ker

b2

0 = Deaktiver: Stigende flanker tælles ikke

1 = Aktiver: Stigende flanker tælles

Antal faldende flankerAntal faldende flan-
ker

b3

0 = Deaktiver: Faldende flanker tælles ikke

1 = Aktiver: Faldende flanker tælles

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falsk / uint32Vælger det signal, der skal overvåges af signalflangetæller
1.

Flangetæller 1 kilde33.33

0Konstant 0.Falsk

1Konstant 1.Sand

2Bit 0 af 10.21 RO-status (side 179).RO1

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

1 NoUnit / uint32Definerer en divisor for signalflangetæller 1. Bestemmer,
hvor mange signalflanger, der forøger tælleren med 1.

Flangetæller 1 opde-
ling

33.34

- / 1 = 1Divisor for signalflangetæller 1.1...2147483647

Flangetæller 1 over-
skredet / uint32

Vælgerden valgfri advarselsmeddelelse til signalflangetæl-
ler 1.

Flangetæller 1 advar-
sel

33.35

2A888 Flangetæller 1. Meddelelsens indhold kan redigeres
på betjeningspanelet ved at vælge Menu - Indstillinger -
Rediger tekster.

Flangetæller 1 over-
skredet

11A884 Hovedkontaktor.Tæller hovedkontak-
tor

12A881 Udgangsrelæ.Tæller relæudgang

13A882 Motor starts.Tæller motorstarter

14A883 Tilkobling.Tæller tilkoblinger

15A885 DC-opladning..Tæller DC-opladnin-
ger
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- / uint32Viser den aktuelle værdi for signalflangetæller 2.Flangetæller 2 aktuel33.40

Tælleren ændrer trin hver gang det signal, som vælges
med parameter 33.43 Flangetæller 2 kilde, slukker eller
tænder (afhængig af indstillingen af 33.42 Flangetæller 2
funktion). Der kan anvendes en divisor på tællingen (se
33.44 Flangetæller 2 opdeling).

Når tælleren overstiger den grænse, der er indstillet med
33.41 Flangetæller 2 advarselsgrænse, indstilles bit 3 af
33.1 Status for tællere til 1. Den advarsel, der angives af
33.45Flangetæller 2 advarsel, givesogså, hvisdenaktiveres
med 33.42 Flangetæller 2 funktion.

Tælleren kan nulstilles fra PC-værktøjet Drive Composer
eller fra betjeningspanelet ved at trykkepåNulstil og holde
den nede i over 3 sekunder.

- / 1 = 1Den aktuelle værdi for signalflangetæller 2.0...4294967295

- / uint32Indstiller advarselsgrænsen til signalflangetæller 2.Flangetæller 2 advar-
selsgrænse

33.41

- / 1 = 1Advarselsgrænse for signalflangetæller 2.0...4294967295

- / uint16Konfigurerer signalflangetæller 2.Flangetæller 2 funk-
tion

33.42

0 = Sløjfe: Når grænsen nås, nulstilles tælleren. Status for
tællere (bit 3 af 33.1) forbliver 1, indtil tælleren igen øges.
Advarslen forbliver (hvis den er aktiveret) aktiv imindst 10
sekunder.

Tællertilstandb0

1 = Mætning: Når grænsen er nået, vil status for tællere
(bit 3 af 33.1) forblive 1, indtil 33.40 nulstilles. Advarslen
forbliver (hvis den er aktiveret) også aktiv, indtil 33.40
nulstilles.

Aktiver advarselAktiver advarselb1

0 = Deaktiver: Der gives ingen advarsel, når grænsen nås

1 = Aktiver: Der gives en advarsel (se 33.45), når grænsen
nås

Antal stigende flankerAntal stigende flan-
ker

b2

0 = Deaktiver: Stigende flanker tælles ikke

1 = Aktiver: Stigende flanker tælles

Antal faldende flankerAntal faldende flan-
ker

b3

0 = Deaktiver: Faldende flanker tælles ikke

1 = Aktiver: Faldende flanker tælles

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falsk / uint32Vælger det signal, der skal overvåges af signalflangetæller
2.

Flangetæller 2 kilde33.43

00.Falsk

11,Sand

2Bit 0 af 10.21 RO-status (side 179).RO1

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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1 NoUnit / uint32Definerer en divisor for signalflangetæller 2. Bestemmer,
hvor mange signalflanger, der forøger tælleren med 1.

Flangetæller 2 opde-
ling

33.44

- / 1 = 1Divisor for signalflangetæller 2.1...4294967295

Flangetæller 2 over-
skredet / uint32

Vælgerden valgfri advarselsmeddelelse til signalflangetæl-
ler 2.

Flangetæller 2 advar-
sel

33.45

3A889 Flangetæller 2. Meddelelsens indhold kan redigeres
på betjeningspanelet ved at vælge Menu - Indstillinger -
Rediger tekster.

Flangetæller 2 over-
skredet

11A884 Hovedkontaktor.Tæller hovedkontak-
tor

12A881 Udgangsrelæ.Tæller relæudgang

13A882 Motor starts.Tæller motorstarter

14A883 Tilkobling.Tæller tilkoblinger

15A885 DC-opladning..Tæller DC-opladnin-
ger

0 NoUnit / real32Viser den aktuelle værdi for værditæller 1.Værditæller 1 aktuel33.50

Værdien af den kilde, der vælges med parameter 33.53
Værditæller 1 kilde, læses ved intervaller på 1 sekund og
føjes til tælleren. Der kan anvendes en divisor på tællingen
(se 33.54 Værditæller 1 opdeling).

Når tælleren overstiger den grænse, der er indstillet med
33.51 Værditæller 1 advarselsgrænse, indstilles bit 4 af 33.1
Status for tællere til 1.

Den advarsel, der angives af 33.55 Værditæller 1 advarsel,
gives også, hvis den aktiveres med 33.52 Værditæller 1
funktion.

Tælleren kan nulstilles fra PC-værktøjet Drive Composer
eller fra betjeningspanelet ved at trykkepåNulstil og holde
den nede i over 3 sekunder.

- / 1 = 1Den aktuelle værdi for værditæller 1.-2147483000...2147483000

- / real32Indstiller grænsen for værditæller 1.Værditæller 1 advar-
selsgrænse

33.51

Med en positiv grænse indstilles bit 4 fra 33.1 Status for
tællere til 1 (ogder kangenereres en advarsel), når tælleren
er lig med eller større end grænsen.

Med en negativ grænse indstilles bit 4 fra 33.1 Status for
tællere til 1 (ogder kangenereres en advarsel), når tælleren
er lig med eller mindre end grænsen.

0 = Tæller deaktiveret.

- / 1 = 1Grænse for værditæller 1.-2147483000...2147483000

- / uint16Konfigurerer værditæller 1.Værditæller 1 funk-
tion

33.52

0 = Sløjfe: Når grænsen nås, nulstilles tælleren. Status for
tællere (bit 4 af 33.1) skifter til 1 i ét sekund. Advarslen
forbliver (hvis den er aktiveret) aktiv imindst 10 sekunder.

Tællertilstandb0

1 = Mætning: Når grænsen nås, skifter status for tællere
(bit 4 af 33.1) til 1, og sådan forbliver den, indtil 33.50
nulstilles. Advarslen forbliver (hvis den er aktiveret) også
aktiv, indtil 33.50 nulstilles.
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0 = Deaktiver: Der gives ingen advarsel, når grænsen nåsAktiver advarselb1

1 = Aktiver: Der gives en advarsel (se 33.55), når grænsen
nås

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Ikke valgt / uint32Vælger det signal, der skal overvåges af værditæller 1.Værditæller 1 kilde33.53

0Ingen (tæller deaktiveret).Ikke valgt

11.1 Benyttet motorhastighed.Motorhastighed

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

1.000 NoUnit / real32Definerer en divisor for værditæller 1. Værdien af det
overvågede signal divideresmed denne værdi før integra-
tion.

Værditæller 1 opde-
ling

33.54

- / 1 = 1Divisor for værditæller 1.0.001 ... 2147483.000

Tæller 1 overskredet /
uint32

Vælger den valgfri advarselsmeddelelse til værditæller 1.Værditæller 1 advar-
sel

33.55

4A88A Værditæller 1. Meddelelsens indhold kan redigeres
på betjeningspanelet ved at vælge Menu - Indstillinger -
Rediger tekster.

Tæller 1 overskredet

10A880 Motorleje.Vedligeholdmotorle-
jer

0 NoUnit / real32Viser den aktuelle værdi for værditæller 2.Værditæller 2 aktuel33.60

Værdien af den kilde, der vælges med parameter 33.63
Værditæller 2 kilde, læses ved intervaller på 1 sekund og
føjes til tælleren. Der kan anvendes en divisor på tællingen
(se 33.64 Værditæller 2 opdeling).

Når tælleren overstiger den grænse, der er indstillet med
33.61 Værditæller 2 advarselsgrænse, indstilles bit 5 af 33.1
Status for tællere til 1.

Den advarsel, der angives af 33.65 Værditæller 2 advarsel,
gives også, hvis den aktiveres med 33.62 Værditæller 2
funktion.

Tælleren kan nulstilles fra PC-værktøjet Drive Composer
eller fra betjeningspanelet ved at trykkepåNulstil og holde
den nede i over 3 sekunder.

- / 1 = 1Den aktuelle værdi for værditæller 2.-2147483008...2147483008

- / real32Indstiller grænsen for værditæller 2.Værditæller 2 advar-
selsgrænse

33.61

Med en positiv grænse indstilles bit 5 fra 33.1 Status for
tællere til 1 (ogder kangenereres en advarsel), når tælleren
er lig med eller større end grænsen.

Med en negativ grænse indstilles bit 5 fra 33.1 Status for
tællere til 1 (ogder kangenereres en advarsel), når tælleren
er lig med eller mindre end grænsen.

0 = Tæller deaktiveret.

- / 1 = 1Grænse for værditæller 2.-2147483008...2147483008

- / uint16Konfigurerer værditæller 2.Værditæller 2 funk-
tion

33.62
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0 = Sløjfe: Når grænsen nås, nulstilles tælleren. Status for
tællere (bit 5 af 33.1) skifter til 1 i ét sekund. Advarslen
forbliver (hvis den er aktiveret) aktiv imindst 10 sekunder.

Tællertilstandb0

1 = Mætning: Når grænsen nås, skifter status for tællere
(bit 5 af 33.1) til 1, og sådan forbliver den, indtil 33.60
nulstilles. Advarslen forbliver (hvis den er aktiveret) også
aktiv, indtil 33.60 nulstilles.

Aktiver advarselAktiver advarselb1

0 = Deaktiver: Der gives ingen advarsel, når grænsen nås

1 = Aktiver: Der gives en advarsel (se 33.65), når grænsen
nås

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Ikke valgt / uint32Vælger det signal, der skal overvåges af værditæller 2.Værditæller 2 kilde33.63

0Ingen (tæller deaktiveret).Ikke valgt

11.1 Benyttet motorhastighed.Motorhastighed

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

1.000 NoUnit / real32Definerer en divisor for værditæller 2. Værdien af det
overvågede signal divideresmed denne værdi før integra-
tion.

Værditæller 2 opde-
ling

33.64

- / 1 = 1Divisor for værditæller 2.0.001 ... 2147483.000

Tæller 2 overskredet /
uint32

Vælger den valgfri advarselsmeddelelse til værditæller 2.Værditæller 2 advar-
sel

33.65

5A88B Værditæller 2. Meddelelsens indhold kan redigeres
på betjeningspanelet ved at vælge Menu - Indstillinger -
Rediger tekster.

Tæller 2 overskredet

10A880 Motorleje.Vedligeholdmotorle-
jer
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Indstillinger formotortermisk beskyttelse såsomkonfigu-
ration af temperaturmåling, belastningskurvedefinition
og styrekonfiguration for motorventilator.

Motortermiskbeskyt-
telse

35

Se også afsnittet Motortermisk beskyttelse (side 87).

- / real32Viser motortemperaturen som beregnet af modellen for
intern termisk beskyttelse af motoren (se parameter

Anslåetmotortempe-
ratur

35.1

35.50…35.55). Enheden (°C eller °F) vælges af parameter
96.16 Valg af enhed.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Estimeret motortemperatur.-60.0 ... 1000.0 °

- / real32Viser den temperatur, sommodtages gennem den kilde,
der defineres af parameter 35.11 Temperatur 1 kilde. Enhe-
den vælges af parameter 96.16 Valg af enhed.

Målt temperatur 135.2

Bemærk: I °F er området -76…1832. Med en PTC-sensor er
området 0…5000 ohms.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Målt temperatur 1.-60...1000 °

- / real32Viser den temperatur, sommodtages gennem den kilde,
der defineres af parameter 35.21 Temperatur 2 kilde. Enhe-
den vælges af parameter 96.16 Valg af enhed.

Målt temperatur 235.3

Bemærk: I °F er området -76…1832. Med en PTC-sensor er
området 0…5000 ohms.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Målt temperatur 2.-60...1000 °

- / uint16Viser status for valgfrie FPTC-xx termistorbeskyttelsesmo-
duler. Ordet kan bruges som kilden for f.eks. eksterne
hændelser.

FPTC statusord35.4

Bemærk: Bittene "modul fundet" opdateres, uanset om det
tilsvarendemodul er aktiveret. Men bittene "fejl er aktiv" og
"advarsel er aktiv" opdateres ikke, hvis modulet ikke er akti-
veret. Modulerne aktiveres med parameteren 35.30 FPTC
konfigurationsord.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Ja: Der er registreret et FPTC-xx modul i stik 1.Modul fundet i stik 1b0

1 = Ja: Modulet i stik 1 har en aktiv fejl (4991 Sikker motor-
temperatur 1).

Fejl aktiv i stik 1b1

1 = Ja: Modulet i stik 1 har en aktiv advarsel (A497 Motor-
temperatur 1).

Advarsel aktiv i stik 1b2

1 = Ja: Der er registreret et FPTC-xx modul i stik 2.Modul fundet i stik 2b3

1 = Ja: Modulet i stik 2 har en aktiv fejl (4992 Sikker motor-
temperatur 2).

Fejl aktiv i stik 2b4

1 = Ja: Modulet i stik 2 har en aktiv advarsel (A498 Motor-
temperatur 2).

Advarsel aktiv i stik 2b5

1 = Ja: Der er registreret et FPTC-xx modul i stik 3.Modul fundet i stik 3b6
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1 = Ja: Modulet i stik 3 har en aktiv fejl (4993 Sikker motor-
temperatur 3).

Fejl aktiv i stik 3b7

1 = Ja: Modulet i stik 3 har en aktiv advarsel (A499 Motor-
temperatur 3).

Advarsel aktiv i stik 3b8

Reservedb9…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / real32Visermotorens overbelastningsniveau somenprocentdel
af motorens overbelastningsfejlgrænse. Se parameter
35.56 Motoroverbelastningshandling og afsnittetMotor-
overbelastningsbeskyttelse (side 92).

Motoroverbelast-
ningsniveau

35.5

10 = 1 procent / 10 = 1
procent

Motoroverbelastningsniveau.

0,0 % Ingen motoroverbelastning.

0.0 ... 300.0 procent

88,0 % Motor overbelastet til advarselsniveau.

100,0 % Motor overbelastet til fejlniveau.

- / uint16Viser statusord for temperaturkalibrering.Statusord for tempe-
raturkalibrering

35.9

Kalibreringsstatus for temperatur 1. Se parameter 35.17
Temperatur 1 kalibrering.

Temperatur 1 kalibre-
ring udført

b0

Kalibreringsstatus for temperatur 2. Se parameter 35.27
Temperatur 2 kalibrering.

Temperatur 2 kalibre-
ring udført

b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Deaktiveret / uint16Vælger den kilde, hvorfra denmålte temperatur 1 aflæses.Temperatur 1 kilde35.11

Se frekvensomformerens hardwaremanual for eksempler
på ledningsføring.

Normalt stammerdenne kilde fra en sensor, der er forbun-
det til denmotor, somstyres af frekvensomformeren,men
den kan anvendes til måling og overvågning af en tempe-
ratur fra andre dele af processen, så længe der anvendes
en passende sensor i henhold til listen over valg.

0Ingen. Temperaturovervågningsfunktion 1 er deaktiveret.Deaktiveret

1Anslået motortemperatur (se parameter 35.1 Anslået mo-
tortemperatur).

Beregnet temperatur

Temperaturen anslås ud fra en intern frekvensomformer-
beregning.Det er vigtigt at konfigureremotorensomgivel-
sestemperatur i 35.50 Omgivelsestemperatur motor.
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2KTY84-sensor forbundet til den analoge indgang, som
vælges med parameter 35.14 Temperatur 1 AI-kilde og en
analog udgang. Indgang og udgang kan være på frekven-
somformerens styreenhed eller på et udvidelsesmodul.

KTY84 analog I/O

De følgende indstillinger er nødvendige:
• Indstil den hardwarejumper eller kontakt, der vedrører

den analoge indgang, til U (spænding). Enhver ændring
skal valideres med en genstart af styreenheden.

• Indstil måleenhedsvalgparameteren for indgang til volt.
• Indstil kildevalgparameteren for den analoge udgang til

Brug KTY84-magnetisering”.
• Vælg den analoge indgang i parameter 35.14. Hvis ind-

gangen er placeret på et I/O-udvidelsesmodul, bruges
valget Andet (se Udtryk og forkortelser (side 18)) til at
pege på den aktuelle indgangsværdiparameter (f.eks.
14.26 AI1 aktuel værdi).

Analogudgangen forsyner sensorenmed konstant strøm.
I takt med at sensorens modstand ændres sammen med
temperaturen, ændres også spændingen over sensoren.
Spændingen læses af denanaloge indgangogkonverteres
til grader.

3KTY84-sensor forbundet til encoderinterface 1.KTY84encodermodul
1

Se også parameter 91.21 Temperaturmåling sel1 og 91.22
Temperaturfiltreringstid 1.

4KTY84-sensor forbundet til encoderinterface 2.KTY84 modul 2

Se også parameter 91.24 Temperaturmåling sel2 og 91.25
Temperaturfiltreringstid 2.

5Pt100-sensor forbundet til den analoge indgang, som
vælges med parameter 35.14 Temperatur 1 AI-kilde og en
analog udgang. Indgang og udgang kan være på frekven-
somformerens styreenhed eller på et udvidelsesmodul.

1 x Pt100 analog I/O

De nødvendige indstillinger er de samme sommed valg
KTY84analog I/O, bortset fra at kildevalgparameteren for
den analoge udgang skal indstilles til BrugPt100-magneti-
sering.

6Somvalg 1 x Pt100analog I/O,menmed to serieforbundne
sensorer. Vedhjælpaf flere sensorer forbedresmålingsnøj-
agtigheden betydeligt.

2 x Pt100 analog I/O

7Somvalg 1 xPt100analog I/O,menmed tre serieforbundne
sensorer. Vedhjælpaf flere sensorer forbedresmålingsnøj-
agtigheden betydeligt.

3 x Pt100 analog I/O

8PTC-sensor forbundet til digital indgangDI6 (se forbindel-
sesdiagram på side 89).

PTC DI6

Bemærk: Enten vises 0 ohm (normal temperatur) eller 4000
ohm (for høj temperatur) af 35.2 Målt temperatur 1. En for-
højet temperatur vil somstandardgenerere en advarsel som
angivetmedparameter 35.13Temperatur 1 advarselsgrænse.
Hvis du ønsker en fejl i stedet, skal du indstille 35.12 Tempe-
ratur 1 fejlgrænse til 4000 ohm.
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20PTC-sensor forbundet til denanaloge indgang, somvælges
med parameter 35.14 Temperatur 1 AI-kilde og en analog
udgang. Indgang og udgang kan være på frekvensomfor-
merens styreenhed eller på et udvidelsesmodul.

PTC analog I/O

De nødvendige indstillinger er de samme sommed valg
KTY84analog I/O, bortset fra at kildevalgparameteren for
denanalogeudgangskal indstilles til BrugPTC-magnetise-
ring.

9PTC-sensor forbundet til encoderinterface 1.PTC encodermodul 1

Se også parameter 91.21 Temperaturmåling sel1 og 91.22
Temperaturfiltreringstid 1.

10PTC-sensor forbundet til encoderinterface 2.PTC encodermodul 2

Se også parameter 91.24 Temperaturmåling sel2 og 91.25
Temperaturfiltreringstid 2.

11Temperaturen tages fra den kilde, som vælges af parame-
ter 35.14 Temperatur 1 AI-kilde. Værdien af kilden antages
at være i enheden af den temperatur, der angives af 96.16
Valg af enhed.

Direkte temperatur

13Pt1000-sensor forbundet til den analoge indgang, som
vælges med parameter 35.14 Temperatur 1 AI-kilde og en
analog udgang. Indgang og udgang kan være på frekven-
somformerens styreenhed eller på et udvidelsesmodul.

1 x Pt1000analog I/O

De nødvendige indstillinger er de samme sommed valg
KTY84analog I/O, bortset fra at kildevalgparameteren for
denanalogeudgangskal indstilles til BrugPT1000-magne-
tisering.

14Somvalg 1 x Pt1000analog I/O,menmed to serieforbund-
ne sensorer. Vedhjælp af flere sensorer forbedresmålings-
nøjagtigheden betydeligt.

2 x Pt1000analog I/O

15Somvalg 1 xPt1000analog I/O,menmed tre serieforbund-
ne sensorer. Vedhjælp af flere sensorer forbedresmålings-
nøjagtigheden betydeligt.

3 x Pt1000analog I/O

16Pt1000-sensor forbundet til encoderinterface 1. Se para-
meter 91.21 Temperaturmåling sel1 og 91.22 Temperatur-
filtreringstid 1.

Pt1000 encoder-
modul 1

Bemærk: Pt1000-sensor understøtter kun FEN-11- og FEN-
31-encodermoduler.

17Pt1000-sensor forbundet til encoderinterface 2. Se para-
meter 91.24 Temperaturmåling sel2 og 91.25 Temperatur-
filtreringstid 2.

Pt1000 encoder-
modul 2

Bemærk: Pt1000-sensor understøtter kun FEN-11- og FEN-
31-encodermoduler.

130 ° / real32Definerer fejlgrænsen for temperaturovervågningsfunktion
1.

Temperatur 1 fejl-
grænse

35.12

Nårmålt temperatur 1overstigergrænsen, stopper frekven-
somformeren ved fejlen 4981 Ekstern temperatur 1.

Enheden vælges af parameter 96.16 Valg af enhed.

Bemærk: I °F er området -76…1832. Med en PTC-sensor er
området 0…5000 ohms.
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1 = 1 ° / 1 = 1 °Fejlgrænse for temperaturovervågningsfunktion 1.-60...1000 °

110 ° / real32Definerer advarselsgrænsen for temperaturovervågnings-
funktion 1.Nårmålt temperatur 1overstigerdennegrænse,
genereres der en advarsel (A491 Ekstern temperatur 1).

Temperatur 1 advar-
selsgrænse

35.13

Enheden vælges af parameter 96.16 Valg af enhed.

Bemærk: I °F er området -76…1832. Med en PTC-sensor er
området 0…5000 ohms.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Advarselsgrænse for temperaturovervågningsfunktion 1.-60...1000 °

Ikke valgt / uint32Angiver den analoge indgang, når indstillingen af 35.11
Temperatur 1 kilde kræver måling via en analog indgang.

Temperatur 1 AI-kilde35.14

Bemærk:Hvis indgangenerplaceretpået I/O-udvidelsesmo-
dul, bruges valget Andet til at pege på den aktuelle AI-værdi
i gruppe 14, 15 eller 16, f.eks.14.26 AI1 aktuel værdi.

0Ingen.Ikke valgt

1Analog indgang AI1 på styreenheden.AI1 aktuel værdi

2Analog indgang AI2 på styreenheden.AI2 aktuel værdi

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

0 ° / real32Definerer kalibreringen af temperatur 1.Temperatur 1 kalibre-
ring

35.17

Kalibrering kan anvendes til at finjustere målingen af mo-
tortemperaturen. Når motoren er kølet ned, måles dens
omgivelsestemperatur, ogdenne værdi indstilles derefter.

Denne parameter påvirker kun, hvis Pt100- eller Pt1000-
målinger bruger styreenhedens AI ogAOeller I/O-udvidel-
sesmoduler.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Kalibrering af temperatur 1 i celsius.-30...1000 °

Deaktiveret / uint16Vælger den kilde, hvorfra denmålte temperatur 2 aflæses.Temperatur 2 kilde35.21

Se frekvensomformerens hardwaremanual for eksempler
på ledningsføring.

Normalt stammerdenne kilde fra en sensor, der er forbun-
det til denmotor, somstyres af frekvensomformeren,men
den kan anvendes til måling og overvågning af en tempe-
ratur fra andre dele af processen, så længe der anvendes
en passende sensor i henhold til listen over valg.

0Ingen. Temperaturovervågningsfunktion 2 er deaktiveret.Deaktiveret

1Anslået motortemperatur (se parameter 35.1 Anslået mo-
tortemperatur).

Beregnet temperatur

Temperaturen anslås ud fra en intern frekvensomformer-
beregning.Det er vigtigt at konfigureremotorensomgivel-
sestemperatur i 35.50 Omgivelsestemperatur motor.
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2KTY84-sensor forbundet til den analoge indgang, som
vælges med parameter 35.24 Temperatur 2 AI-kilde og en
analog udgang. Indgang og udgang kan være på frekven-
somformerens styreenhed eller på et udvidelsesmodul.

KTY84 analog I/O

De følgende indstillinger er nødvendige:
• Indstil den hardwarejumper eller kontakt, der vedrører

den analoge indgang, til U (spænding). Enhver ændring
skal valideres med en genstart af styreenheden.

• Indstil måleenhedsvalgparameteren for indgang til volt.
• Indstil kildevalgparameteren for den analoge udgang til

Brug KTY84-magnetisering”.
• Vælg den analoge indgang i parameter 35.24. Hvis ind-

gangen er placeret på et I/O-udvidelsesmodul, bruges
valget Andet (se Udtryk og forkortelser (side 18)) til at
pege på den aktuelle indgangsværdiparameter (f.eks.
14.26 AI1 aktuel værdi).

Analogudgangen forsyner sensorenmed konstant strøm.
I takt med at sensorens modstand ændres sammen med
temperaturen, ændres også spændingen over sensoren.
Spændingen læses af denanaloge indgangogkonverteres
til grader.

3KTY84-sensor forbundet til encoderinterface 1.KTY84encodermodul
1

Se også parameter 91.21 Temperaturmåling sel1 og 91.22
Temperaturfiltreringstid 1.

4KTY84-sensor forbundet til encoderinterface 2.KTY84 modul 2

Se også parameter 91.24 Temperaturmåling sel2 og 91.25
Temperaturfiltreringstid 2.

5Pt100-sensor forbundet til den analoge indgang, som
vælges med parameter 35.24 Temperatur 2 AI-kilde og en
analog udgang. Indgang og udgang kan være på frekven-
somformerens styreenhed eller på et udvidelsesmodul.

1 x Pt100 analog I/O

De nødvendige indstillinger er de samme sommed valg
KTY84analog I/O, bortset fra at kildevalgparameteren for
den analoge udgang skal indstilles til BrugPt100-magneti-
sering.

6Somvalg 1 x Pt100analog I/O,menmed to serieforbundne
sensorer. Vedhjælpaf flere sensorer forbedresmålingsnøj-
agtigheden betydeligt.

2 x Pt100 analog I/O

7Somvalg 1 xPt100analog I/O,menmed tre serieforbundne
sensorer. Vedhjælpaf flere sensorer forbedresmålingsnøj-
agtigheden betydeligt.

3 x Pt100 analog I/O

8PTC-sensor forbundet til digital indgangDI6 (se forbindel-
sesdiagram på side 89).

PTC DI6

Bemærk: Enten vises 0 ohm (normal temperatur) eller 4000
ohm (for høj temperatur) af 35.3 Målt temperatur 2. En for-
højet temperatur vil somstandardgenerere en advarsel som
angivetmedparameter 35.23Temperatur 2advarselsgrænse.
Hvis du ønsker en fejl i stedet, skal du indstille 35.22 Tempe-
ratur 2 fejlgrænse til 4000 ohm.
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20PTC-sensor forbundet til denanaloge indgang, somvælges
med parameter 35.24 Temperatur 2 AI-kilde og en analog
udgang. Indgang og udgang kan være på frekvensomfor-
merens styreenhed eller på et udvidelsesmodul.

PTC analog I/O

De nødvendige indstillinger er de samme sommed valg
KTY84analog I/O, bortset fra at kildevalgparameteren for
den analoge udgang skal indstilles til BrugPt100-magneti-
sering.

9PTC-sensor forbundet til encoderinterface 1.PTC encodermodul 1

Se også parameter 91.21 Temperaturmåling sel1 og 91.22
Temperaturfiltreringstid 1.

10PTC-sensor forbundet til encoderinterface 2.PTC encodermodul 2

Se også parameter 91.24 Temperaturmåling sel2 og 91.25
Temperaturfiltreringstid 2.

11Temperaturen tages fra den kilde, som vælges af parame-
ter 35.24 Temperatur 2 AI-kilde. Værdien af kilden antages
at være i enheden af den temperatur, der angives af 96.16
Valg af enhed.

Direkte temperatur

13Pt1000-sensor forbundet til den analoge indgang, som
vælges med parameter 35.24 Temperatur 2 AI-kilde og en
analog udgang. Indgang og udgang kan være på frekven-
somformerens styreenhed eller på et udvidelsesmodul.

1 x Pt1000analog I/O

De nødvendige indstillinger er de samme sommed valg
KTY84analog I/O, bortset fra at kildevalgparameteren for
den analoge udgang skal indstilles til BrugPt100-magneti-
sering.

14Somvalg 1 x Pt1000analog I/O,menmed to serieforbund-
ne sensorer. Vedhjælp af flere sensorer forbedresmålings-
nøjagtigheden betydeligt.

2 x Pt1000analog I/O

15Somvalg 1 xPt1000analog I/O,menmed tre serieforbund-
ne sensorer. Vedhjælp af flere sensorer forbedresmålings-
nøjagtigheden betydeligt.

3 x Pt1000analog I/O

16Pt1000-sensor forbundet til encoderinterface 1. Se para-
meter 91.21 Temperaturmåling sel1 og 91.22 Temperatur-
filtreringstid 1.

Pt1000 encoder-
modul 1

Bemærk:Pt1000-sensoren er kun understøttetmedFEN-11-
og FEN-31-encodermoduler.

17Pt1000-sensor forbundet til encoderinterface 2. Se para-
meter 91.24 Temperaturmåling sel2 og 91.25 Temperatur-
filtreringstid 2.

Pt1000 encoder-
modul 2

Bemærk:Pt1000-sensoren er kun understøttetmedFEN-11-
og FEN-31-encodermoduler.

130 ° / real32Definerer fejlgrænsen for temperaturovervågningsfunktion
2.

Temperatur 2 fejl-
grænse

35.22

Når målt temperatur 2 overstiger grænsen, stopper fre-
kvensomformeren ved fejlen 4982 Ekstern temperatur 2.

Enheden vælges af parameter 96.16 Valg af enhed.

Bemærk: I °F er området -76…1832. Med en PTC-sensor er
området 0…5000 ohms.
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1 = 1 ° / 1 = 1 °Fejlgrænse for temperaturovervågningsfunktion 2.-60...1000 °

110 ° / real32Definerer advarselsgrænsen for temperaturovervågnings-
funktion 2. Når målt temperatur 2 overstiger grænsen,
genereres advarslen

Temperatur 2 advar-
selsgrænse

35.23

(A492 Ekstern temperatur 2).

Enheden vælges af parameter 96.16 Valg af enhed.

Bemærk: I °F er området -76…1832. Med en PTC-sensor er
området 0…5000 ohms.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Advarselsgrænse for temperaturovervågningsfunktion 2.-60...1000 °

Ikke valgt / uint32Vælger indgang for parameter 35.21 Temperatur 2 kilde,
valg KTY84 analog I/O, 1 x Pt100 analog I/O, 2 x Pt100
analog I/O, 3 x Pt100 analog I/O og Direkte temperatur.

Temperatur 2AI-kilde35.24

0Ingen.Ikke valgt

1Analog indgang AI1 på styreenheden.AI1 aktuel værdi

2Analog indgang AI2 på styreenheden.AI2 aktuel værdi

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

0 ° / real32Definerer kalibreringen af temperatur 2.Temperatur 2 kalibre-
ring

35.27

Se parameter 35.17 Temperatur 1 kalibrering.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Kalibrering af temperatur 2 i celsius.-30...1000 °

- / uint16Aktiverer de FPTC-xx-termistorbeskyttelsesmoduler, der
er installeret på frekvensomformerens styreenhed. Ved at
brugedetteorderdetogsåmuligt atundertrykkeadvarsler
(men ikke fejl) fra hvert modul.

FPTCkonfigurations-
ord

35.30

1 = Ja: Modulet, der er sat i stik 1.Modul i stik 1b0

1 = Ja: Advarsler fra modulet i stik 1 undertrykkes.Deaktiver adv. stik 1b1

1 = Ja: Modulet, der er sat i stik 2.Modul i stik 2b2

1 = Ja: Advarsler fra modulet i stik 2 undertrykkes.Deaktiver adv. stik 2b3

1 = Ja: Modulet, der er sat i stik 3.Modul i stik 3b4

1 = Ja: Advarsler fra modulet i stik 3 undertrykkes.Deaktiver adv. stik 3b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

20 ° / real32Definerer motorens omgivelsestemperatur for modellen
for termisk beskyttelse af motoren. Enheden (°C eller °F)
vælges af parameter 96.16 Valg af enhed.

Omgivelsestempera-
tur motor

35.50

Modellen for termisk beskyttelse af motoren beregner
motortemperaturen på grundlag af parameter
35.50…35.55.Motortemperaturenøges veddrift i området
over belastningskurven og reduceres ved drift i området
under belastningskurven.

ADVARSEL!
Modellen kan ikkebeskyttemotoren, hvismotoren ikke
afkøles korrekt på grund af støv, snavs osv.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Omgivelsestemperatur.-60...100 °
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100 procent / uint16Definerer motorens belastningskurve sammenmed para-
meter 35.52 Belastning ved nulhastighed og 35.53 Knæk-
punkt. Belastningskurven bruges af modellen for termisk
beskyttelse afmotoren til at beregnemotortemperaturen.

Motorbelastningskur-
ve

35.51

Når parameteren er indstillet til 100%, antagesdet, at den
maksimale belastning er lig værdien af parameteren 99.6
Nominel motorstrøm (større belastning varmer motoren
op). Belastningskurvens niveau skal justeres, hvis omgivel-
sestemperaturen afviger fra den nominelle værdi, som
indstilles i 35.50 Omgivelsestemperatur motor.

I = Motorstrøm
IN = Nominel motorstrøm

Drevets
udgangsfrekvens

I/IN
(%)

150

100

50
35.52

35.53

35.51

1 = 1 procent / 1 = 1
procent

Maksimumsbelastning på motorens belastningskurve.50...150 procent

70 procent / uint16Definerer motorens belastningskurve sammenmed para-
meter 35.51 Motorbelastningskurve og 35.53 Knækpunkt.
Definerer den maksimale motorbelastning ved nulhastig-
hed på belastningskurven. En højere værdi kan anvendes,
hvismotoren har en eksternmotorventilator til at forstær-
ke afkølingen. Se producentens anbefalinger.

Belastning vednulha-
stighed

35.52

Se parameter 35.51 Motorbelastningskurve.

1 = 1 procent / 1 = 1
procent

Belastning vednulhastighedpåmotorensbelastningskur-
ve.

25...150 procent

45.00 Hz / uint16Definerer motorens belastningskurve sammenmed para-
meter 35.51 Motorbelastningskurve og 35.52 Belastning
vednulhastighed.Definererbelastningskurvensknækpunkt-
sfrekvens, dvs. det punkt, hvormotorensbelastningskurve
begynder at falde fra værdien, der er angivetmedparame-
teren 35.51Motorbelastningskurve til værdien, der er angi-
vet med parameteren 35.52 Belastning ved nulhastighed.

Knækpunkt35.53

Se parameter 35.51 Motorbelastningskurve.

- / 100 = 1 HzKnækpunkt for motorens belastningskurve. For 16-bit-
skalering henvises til parameter 46.2.

1.00 ... 500.00 Hz
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80 ° / real32Definerermotorens temperaturstigning over omgivelses-
temperatur, når motoren er belastet med nominel strøm.
Se producentens anbefalinger.

Nom.temperaturstig-
ning motor

35.54

Enheden (°C eller °F) vælges af parameter 96.16 Valg af
enhed.

Temperatur

Tid

Omgivelsestemperatur

Stigning i
motorens
nominelle
temperatur

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperaturstigning.0...300 °

256 s / uint16Definerer den termiske tidskonstant, som bruges til mo-
dellen for termiskbeskyttelse afmotoren, ogdette define-
res somden tid, det tager at nåoppå63%afdennominel-
le motortemperatur). Se producentens anbefalinger.

Motortermisk tids-
konstant

35.55

Motorstrøm

Temperaturstigning

Tid

Tid

100
%

100
%

63%

Motorens termiske
tid

1 = 1 s / 1 = 1 sMotortermisk tidskonstant.100...10000 s

Inaktiv / uint16Vælger den handling, der udføres, når der registreresmo-
toroverbelastning.

Motoroverbelast-
ningshandling

35.56

Se afsnittet Motoroverbelastningsbeskyttelse (side 92).

0Ingen handling foretaget.Inaktiv

1Frekvensomformerengenererer advarsel A783Motorover-
belastning, nårmotorenoverbelastes til advarselsniveauet,
dvs. parameter 35.5 Motoroverbelastningsniveau når
værdien 88,0 %.

Kun advarsel
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2Frekvensomformerengenererer advarsel A783Motorover-
belastning, nårmotorenoverbelastes til advarselsniveauet,
dvs. parameter 35.5 Motoroverbelastningsniveau når
værdien 88,0 %.

Advarsel og fejl

Frekvensomformeren stopper ved fejlen 7122 Motorover-
belastning, når motoren overbelastes til fejlniveau, dvs.
parameter 35.5 Motoroverbelastningsniveau når værdien
100,0 %.

Klasse 20 / uint16Definerer motoroverbelastningsklassen, der skal bruges.
Beskyttelsesklassener angivet afbrugerensomudkobling-
stiden ved 7,2 gange (IEC 60947-4-1) eller 6 gange (NEMA
ICS) strømmens udkoblingsniveau.

Motoroverbelast-
ningsklasse

35.57

Se afsnittet Motoroverbelastningsbeskyttelse (side 92).

0Motoroverbelastningsklasse 5.Klasse 5

1Motoroverbelastningsklasse 10.Klasse 10

2Motoroverbelastningsklasse 20.Klasse 20

3Motoroverbelastningsklasse 30.Klasse 30

4Motoroverbelastningsklasse 40.Klasse 40

0.0 procent / real32Viser den beregnede temperatur for motorkablet. Se af-
snittet Termisk beskyttelse af motorkabel (side 93).

Kabeltemperatur35.60

102 % = overtemperaturadvarsel (A480 Overbelastet mo-
torkabel)

106 % = overtemperaturfejl (4000 Overbelastet motorka-
bel)

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Beregnet temperatur for motorkabel0.0 ... 200.0 procent

10000.00 A / real32Angiver den fortløbende strøm for motorkablet til den
termiske beskyttelsesfunktion i styreprogrammet.

Nominel kabelstrøm35.61

ADVARSEL!
Den indtastede værdi i denne parameter skal begræn-
ses i henhold til alle faktorer, der påvirker kablets be-
lastningsevne, såsomomgivelsestemperatur, kabelfø-
ringogafskærmning. Sede tekniskedata fra kabelpro-
ducenten.

1 = 1 A / 100 = 1 AFortløbende strømbærende kapacitet for motorkabel.0.00 ... 10000.00 A
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1 s / uint16Angiver den termiske tid for motorkablet til den termiske
beskyttelsesfunktion i styreprogrammet. Denne værdi er
defineret somden tid, det tager at nå 63%af dennominel-
le kabeltemperatur, når kablet er belastet med normal
strøm (parameter 35.61 Nominel kabelstrøm).

Termisk stigetid for
kabel

35.62

0 s = Termisk beskyttelse af motorkabel deaktiveret.

Se de tekniske data fra kabelproducenten.

Kabelstrøm

Temperaturstigning

100
%

100
%

63%

Tid

TidTermisk tid for
kabel

1 = 1 s / 1 = 1 s0 s→ Termisk beskyttelse af motorkabel deaktiveret.0...50000 s

1…50000 s → Termisk tidskonstant for motorkabel.

Off, 06.16 b6 (95.20
b6) / uint32

Parameter 35.100…35.106 konfigurerer en overvåget
start/stop-styrelogik for eksternt udstyr såsomenkontak-
torstyret motorkøleventilator.

DOL-starter kon-
trolkilde

35.100

Denneparameter vælger det signal, der starter og stopper
ventilatoren.

0 = Stop

1 = Start

Den udgang, der styrer ventilatorens kontaktor, skal for-
bindes til parameter 35.105, bit 1. Der kan indstilles forsin-
kelser for ventilatorens aktivering og deaktivering med
henholdsvis 35.101 og 35.102 Et feedbacksignal fra ventila-
toren kan forbindes til en indgang, der vælges af 35.103;
det kan her vælges, at tabet af feedback vil udløse en ad-
varsel eller en fejl (se 35.104 og 35.106).

00 (funktion deaktiveret).Fra

11,Til

2Bit 6 af 6.16 Frekv.omf. statusord 1 (side 157).Kører

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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- / uint32Definerer en startforsinkelse for motorventilatoren.DOL-starteron-forsin-
kelse

35.101

Forsinkelsestimeren starter, når den kontrolkilde, der
vælgesmedparameter 35.100, aktiveres. Efter forsinkelsen
aktiveres bit 1 af 35.105 .

1 = 1 s / 100 = 1 sStartforsinkelse for motorventilator.0...42949673 s

20 min / uint32Definerer en stopforsinkelse for motorventilatoren.DOL-starter off-for-
sinkelse

35.102

Forsinkelsestimeren starter, når den kontrolkilde, der
vælgesmedparameter 35.100, deaktiveres. Efter forsinkel-
sen deaktiveres bit 1 af 35.105 .

1 = 1 min / 1 = 1 minStopforsinkelse for motorventilator.0...715828 min

Ikke valgt; DI5 (95.20
b6) / uint32

Vælger indgangen formotorventilatorens feedbacksignal.

0 = Stoppet

DOL-starterfeedback-
kilde

35.103

1 = Kører

Når ventilatoren er startet (bit 1 af 35.105 aktiveres), for-
ventes feedback inden for den tid, der er indstillet af
35.104.

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0; 5 (95.20 b6) s /
uint32

Definerer en feedbackforsinkelse for motorventilatoren.

Forsinkelsestimeren starter, når bit 1 af 35.105 aktiveres.
Hvis der ikkemodtages feedback fra ventilatoren, før for-
sinkelsen udløber, udføres den handling, der er valgt med
35.106.

DOL-starterfeedback-
forsinkelse

35.104

Bemærk:Denne forsinkelse anvendes kun ved start. Hvis fe-
edbacksignalet går tabt under kørsel, udføres den handling,
der er valgt med 35.106, øjeblikkeligt.

1 = 1 s / 1 = 1 sStartforsinkelse for motorventilator.0...42949673 s

- / uint16Status for motorventilatorens styrelogik.DOL-starter statu-
sord

35.105

Bit 1 er ventilatorens styreudgang, som skal vælges som
kilde for eksempelvis en digital- eller relæudgang.

De andre bits angiver status for de valgte styre- og feed-
backkilder og fejlstatus.

Denne parameter er skrivebeskyttet.
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Status for ventilatorstyringskilde valgt med 35.100.Startkommando:b0

0 = Stopanmodning

1 = Startanmodning

Ventilatorkontrol-bit Vælgdennebit somkilde til udgangs-
styring af ventilatoren.

Forsinket startkom-
mando:

b1

0 = Stoppet

1 = Startet

Status for ventilatorfeedback (kilde valgt med 35.103).DOL-feedback:b2

0 = Stoppet

1 = Kører

Fejlstatus.DOL-fejl (-1):b3

0 = Fejl (ventilatorfeedbackmangler). Den valgte handling
vælges med 35.106.

1 = Ingen fejl

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Fejl / uint16Vælger den handling, der udføres, når manglende ventila-
torfeedback detekteres af motorventilatorens styrelogik.

DOL-starter hændel-
sestype

35.106

0Ingen handling foretaget.Ingen handling

1Frekvensomformeren genererer en advarsel (A781 Motor-
ventilator).

Advarsel

2Frekvensomformeren stopper ved 71B1 Motorventilator.Fejl
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Indstillinger for spidsværdi og amplitudelogger.Belastningsanalysa-
tor

36

Se også afsnittet Belastningsanalysator (side 98).

Udgangseffekt INU /
uint32

Vælger det signal, der skal overvåges af loggeren for
spidsværdi.

PVL-signalkilde36.1

Signalet er filtreret ved hjælp af den filtertid, der er angivet
af parameteren 36.2 PVL-filtertid.

Spidsværdien lagres sammenmed andre forudvalgte sig-
naler på tidspunktet i parametrene 36.12…36.15.

Loggeren for spidsværdi kan nulstilles ved hjælp af para-
meter 36.9 Nulstil loggere. Logger nulstilles også, når sig-
nalkilden ændres. Dato og klokkeslæt for sidste genstart
lagres i henholdsvis parameter 36.16 og 36.17.

0IngenNul

11.1 Benyttet motorhastighed (side 136).Benyttetmotorhastig-
hed

31.6 Udgangsfrekvens (side 136).Udgangsfrekvens

41.7 Motorstrøm (side 136).Motorstrøm

61.10 Motortormoment (side 136).Motormoment

71.11 DC-spænding (side 137).DC-spænding

81.14 Udgangseffekt (side 137).Udgangseffekt INU

1023.1 Hastighedsref. rampe ind (side 275).Hastighedsrefeferen-
ce rampe ind

1123.2 Hastighedsref. rampe ud (side 275).Hastighedsreference
rampet

1224.1 Anvendt hastighedsreference (side 282).Benyttet hastigheds-
reference

1326.2 Benyttet momentreference (side 300).Benyttetmomentrefe-
rence

1428.2 Frekvensreference rampe output (side 309).Benyttetfrekvensrefe-
rence

1640.1 PID-proces aktuelt output (side 382).Proces PID ud

1740.2 PID-proces feedback aktuel (side 382).Proces PID fbk

1840.3 PID-proces setpunkt aktuel (side 382).Proces PID akt

1940.4 PID-proces afvigelse aktuel (side 382).Proces PID-enhed

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

2.00 s / real32Definerer en filtreringstid for spidsværdiloggeren. Se pa-
rameter 36.1 PVL-signalkilde.

PVL-filtertid36.2

100 = 1 s / 100 = 1 sFiltertid for logger for spidsværdi.0.00 ... 120.00 s
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Omgivelsestempera-
tur / uint32

Vælger det signal, der skal overvåges af amplitudelogger
2. Signalet testes ved intervaller på 200msog kan skaleres
med parameteren 36.7 AL2-signalskala.

AL2-signalkilde36.6

Resultaterne vises af parametrene 36.40…36.49. Hver pa-
rameter repræsenterer et amplitudeområde og viser, hvil-
ken del af testene der falder inden for dette område.

Amplitudelogger 2 kan nulstilles ved hjælp af parameter
36.9Nulstil loggere. Logger nulstilles også, når signalkilden
eller skala ændres. Dato og klokkeslæt for sidste genstart
lagres i henholdsvis parameter 36.50 og 36.51.

0IngenNul

11.1 Benyttet motorhastighed (side 136).Benyttetmotorhastig-
hed

31.6 Udgangsfrekvens (side 136).Udgangsfrekvens

41.7 Motorstrøm (side 136).Motorstrøm

61.10 Motortormoment (side 136).Motormoment

71.11 DC-spænding (side 137).DC-spænding

81.14 Udgangseffekt (side 137).Udgangseffekt INU

1023.1 Hastighedsref. rampe ind (side 275).Hastighedsrefeferen-
ce rampe ind

1123.2 Hastighedsref. rampe ud (side 275).Hastighedsreference
rampet

1224.1 Anvendt hastighedsreference (side 282).Benyttet hastigheds-
reference

1326.2 Benyttet momentreference (side 300).Benyttetmomentrefe-
rence

1428.2 Frekvensreference rampe output (side 309).Benyttetfrekvensrefe-
rence

1640.1 PID-proces aktuelt output (side 382).Proces PID ud

1740.2 PID-proces feedback aktuel (side 382).Proces PID fbk

1840.3 PID-proces setpunkt aktuel (side 382).Proces PID akt

1940.4 PID-proces afvigelse aktuel (side 382).Proces PID-enhed

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

201.70 Omgivelsestemperatur % (side 139).Omgivelsestempera-
tur

Et amplitudeområde på 0…100 % svarer til 0…60 °C eller
32…140 °F.

100.00NoUnit / real32Definerer den signalværdi, der svarer til 100 % amplitude.AL2-signalskala36.7

1 = 1 / 100 = 1Signalværdi, der svarer til 100 %.0.00 ... 32767.00

- / uint16Bestemmer, omamplitudelogger 1 og 2 konstant er aktive,
eller omdekun er aktive når frekvensomformerenmodule-
rer.

Loggerfunktion36.8

0 = Amplitudelogger 1 er konstant aktivAL1b0

1=Amplitudelogger 1er kunaktiv, når frekvensomformeren
modulerer
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0 = Amplitudelogger 2 er konstant aktivAL2b1

1 = Amplitudelogger 2 er kun aktiv, når frekvensomforme-
ren modulerer

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Færdig / uint16Nulstiller spidsværdiloggeren og/eller amplitudelogger 2.Nulstil loggere36.9

(Amplitudelogger 1 kan ikke nulstilles).

0Nulstilling er fuldført, eller der er ikke anmodet om den
(normal drift).

Færdig

1Nulstil både loggeren for spidsværdi og amplitudelogger
2.

Alle

2Nulstil loggeren for spidsværdi.PVL

3Nulstil amplitudelogger 2.AL2

- / real32Viser den spidsværdi, der registreres af loggeren for
spidsværdi.

PVL-spidsværdi36.10

1 = 1 / 100 = 1Spidsværdi.-32768.00 ... 32767.00

- / uint16Viser datoen for, hvornår spidsværdien blev registreret.PVL-spidsværdidato36.11

0 / uint32Viser tidspunktet for, hvornår spidsværdien blev registre-
ret.

PVL-spidsværditid36.12

1 = 1Tidspunkt for spidsværdi.00:00:00…23:59:59

- / real32Visermotorstrømmenpådet tidspunkt, hvor spidsværdien
blev registreret.

PVL aktuelt på spids-
værdi

36.13

1 = 1 A / 100 = 1 AMotorstrøm ved spidsværdi.-32768.00 ... 32767.00
A

- / real32Viserspændingen i frekvensomformerensDC-mellemkreds-
spænding på det tidspunkt, hvor spidsværdien blev regi-
streret.

PVL DC-spænd.
spidsværdi

36.14

10 = 1 V / 100 = 1 VDc spænd spidsv.0.00 ... 2000.00 V

- / real32Visermotorhastigheden på det tidspunkt, hvor spidsvær-
dien blev registreret.

PVL hast. ved spids-
værdi

36.15

- / 100 = 1 o/minMotorhastighed ved spidsværdi. For 16-bit-skalering hen-
vises til parameter 46.1.

-32768.00 ... 32767.00
o/min

0 / uint16Viserdatoen for, hvornår spidsværdiloggerenblevnulstillet.PVL nulstil dato36.16

1 = 1Sidste nulstillingsdato til loggeren for spidsværdi.-

0 / uint32Viser klokkeslættet for, hvornår loggeren for spidsværdien
blev nulstillet.

PVL nulstil tid36.17

1 = 1Sidste nulstillingsklokkeslæt til loggeren for spidsværdi.00:00:00…23:59:59

- / real32Viser procentdelen af data, der blev registreret af amplitu-
delogger 1, somvarunder 10%.Bemærk, atdenneprocent-
sats også inkluderer de data, som har en negativ værdi.

AL1 under 10 %36.20

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 1 under 10 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 1, som falder mellem 10 og 20 %.

AL1 10 til 20%36.21
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1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 1 mellem 10 og 20 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 1, som falder mellem 20 og 30 %.

AL1 20 til 30%36.22

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 1 mellem 20 og 30 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 1, som falder mellem 30 og 40 %.

AL1 30 til 40%36.23

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 1 mellem 30 og 40 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 1, som falder mellem 40 og 50 %.

AL1 40 til 50%36.24

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 1 mellem 40 og 50 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 1, som falder mellem 50 og 60 %.

AL1 50 til 60%36.25

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 1 mellem 50 og 60 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 1, som falder mellem 60 og 70 %.

AL1 60 til 70%36.26

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 1 mellem 60 og 70 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 1, som falder mellem 70 og 80 %.

AL1 70 til 80%36.27

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 1 mellem 70 og 80 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 1, som falder mellem 80 og 90 %.

AL1 80 til 90%36.28

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 1 mellem 80 og 90 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af data, der blev registreret af amplitu-
delogger 1, som overskrider 90 %.

AL1 over 90%36.29

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 1 over 90 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af data, der blev registreret af amplitu-
delogger 2, somvarunder 10%.Bemærk, atdenneprocent-
sats også inkluderer de data, som har en negativ værdi.

AL2 under 10 %36.40

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 2 under 10 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 2, som falder mellem 10 og 20 %.

AL2 10 til 20%36.41

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 2 mellem 10 og 20 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 2, som falder mellem 20 og 30 %.

AL2 20 til 30%36.42

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 2 mellem 20 og 30 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent
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- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 2, som falder mellem 30 og 40 %.

AL2 30 til 40%36.43

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 2 mellem 30 og 40 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 2, som falder mellem 40 og 50 %.

AL2 40 til 50%36.44

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 2 mellem 40 og 50 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 2, som falder mellem 50 og 60 %.

AL2 50 til 60%36.45

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 2 mellem 50 og 60 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 2, som falder mellem 60 og 70 %.

AL2 60 til 70%36.46

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 2 mellem 60 og 70 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 2, som falder mellem 70 og 80 %.

AL2 70 til 80%36.47

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 2 mellem 70 og 80 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af prøver, der blev registreret af ampli-
tudelogger 2, som falder mellem 80 og 90 %.

AL2 80 til 90%36.48

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 2 mellem 80 og 90 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

- / real32Viser procentdelen af data, der blev registreret af amplitu-
delogger 2, som overskrider 90 %.

AL2 over 90%36.49

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Data fra amplitudelogger 2 over 90 %.0.00 ... 100.00 pro-
cent

0 / uint16Viser datoen for, hvornår amplitudelogger 2blev nulstillet.AL2 nulstil dato36.50

1 = 1Sidste nulstillingsdato for amplitudelogger 2.-

0 / uint32Viser klokkeslættet for, hvornår amplitudelogger 2 blev
nulstillet.

AL2 nulstil tid36.51

1 = 1Sidste nulstillingsklokkeslættet for amplitudelogger 2.00:00:00…23:59:59
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Indstillinger for brugerbelastningskurve.Brugerbelastningskur-
ve

37

Se også afsnittet Brugerbelastningskurve.

- / uint16Viser status for det overvågede signal. (Statusordet er
uafhængigt af de handlinger og forsinkelser, som vælges
af parameter 37.3, 37.4, 37.41 og 37.42.)

ULC-udgang statu-
sord

37.1

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Overvåget signal er under underbelastningskurveUnderbelast. grænseb0

Reservedb1

1 = Overvåget signal er over overbelastningskurveOverlast grænseb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Ikke valgt / uint32Vælgerdet signal, der skal overvåges. Funktionensammen-
ligner den absolutte værdi af signalet med underbelast-
ningskurven.

ULC-overvågningsig-
nal

37.2

0Intet signal valgt (overvågning er deaktiveret).Ikke valgt

21.7 Motorstrøm (side 136).Motorstrøm%

31.10 Motortormoment (side 136).Motormoment %

41.15 Udg.eff. % af motor nom (side 137).Udg.eff. % af motor
nominel

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Deaktiveret / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer, hvis den
absolutte værdi af det overvågede signal forbliver over

ULC-overlast hand-
ling

37.3

overbelastningskurven i længere tid end værdien af 37.41
ULC-overlast timer.

0Ingen handling foretaget.Deaktiveret

1Frekvensomformeren genererer en advarsel (A8BE ULC-
overbelastning).

Advarsel

2Frekvensomformeren stopper ved 8002 ULC-overbelast-
ning.

Fejl

3Frekvensomformeren genererer en advarsel (A8BE ULC-
overbelastning), hvis signalet vedvarende forbliver over

Advarsel/Fejl

overbelastningskurven i halvdelen af den tid, der er define-
ret af 37.41 ULC-overlast timer.

Frekvensomformeren stopper ved (8002 ULC-overbelast-
ning), hvis signalet vedvarende forbliver over overbelast-
ningskurven i den tid, der er defineret af 37.41ULC-overlast
timer.

Deaktiveret / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer, hvis den
absolutte værdi af det overvågede signal forbliver under

ULC-underbelast.
handling

37.4

underbelastningskurven i længere tid end værdien af 37.42
ULC-underbelast. timer.

0Ingen handling foretaget.Deaktiveret

1Frekvensomformeren genererer en advarsel (A8BF ULC-
underbelastning).

Advarsel

2Frekvensomformerenstopper ved8001ULC-underbelast-
ning.

Fejl
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3Frekvensomformeren genererer en advarsel (A8BF ULC-
underbelastning), hvis signalet vedvarende forbliver under
underbelastningskurven i halvdelen af den tid, der er defi-
neret af 37.42 ULC-underbelast. timer.

Advarsel/Fejl

Frekvensomformerenstopper ved (8001ULC-underbelast-
ning), hvis signalet vedvarende forbliver underunderbelast-
ningskurven i den tid, der er defineret af 37.42 ULC-under-
belast. timer.

150.0 o/min / real32Definererdet førstehastighedspunktpåbrugerbelastnings-
kurvens X-akse.

ULC-hast.tabel punkt
1

37.11

Hastighedspunkterne anvendes i DTC-motorstyringstil-
stand, og i skalar motorstyringstilstand, når der bruges
hastighedsstyring.

De fem punkter skal være i rækkefølgen fra laveste til hø-
jeste. Punkterne er defineret som positive værdier, men
intervallet er symmetrisk effektivt også i negativ retning.
Overvågningen er ikke aktiv uden for disse to områder.

1 = 1 o/min / 10 = 1
o/min

Hastighed0.0 ... 30000.0 o/min

750.0 o/min / real32Definererdetandethastighedspunktpåbrugerbelastnings-
kurvens X-akse.

ULC-hast.tabel punkt
2

37.12

1 = 1 o/min / 10 = 1
o/min

Hastighed0.0 ... 30000.0 o/min

1290.0 o/min / real32Definererdet tredjehastighedspunktpåbrugerbelastnings-
kurvens X-akse.

ULC-hast.tabel punkt
3

37.13

1 = 1 o/min / 10 = 1
o/min

Hastighed0.0 ... 30000.0 o/min

1500.0 o/min / real32Definererdet fjerdehastighedspunktpåbrugerbelastnings-
kurvens X-akse.

ULC-hast.tabel punkt
4

37.14

1 = 1 o/min / 10 = 1
o/min

Hastighed0.0 ... 30000.0 o/min

1800.0 o/min / real32Definererdet femtehastighedspunktpåbrugerbelastnings-
kurvens X-akse.

ULC-hast.tabel punkt
5

37.15

1 = 1 o/min / 10 = 1
o/min

Hastighed0.0 ... 30000.0 o/min

5.0 Hz / real32Definerer det første frekvenspunkt på brugerbelastnings-
kurvens X-akse.

ULC-frekv.tabel
punkt 1

37.16

Frekvenspunkterne anvendes iDTC-motorstyringstilstand
og i skalarmotorstyringstilstand, når der bruges frekvens-
styring.

De fem punkter skal være i rækkefølgen fra laveste til hø-
jeste. Punkterne er defineret som positive værdier, men
intervallet er symmetrisk effektivt også i negativ retning.
Overvågningen er ikke aktiv uden for disse to områder.

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrekvens.0.0 ... 598.0 Hz

25.0 Hz / real32Definerer det andet frekvenspunkt på brugerbelastnings-
kurvens X-akse.

ULC-frekv.tabel
punkt 2

37.17

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrekvens.0.0 ... 598.0 Hz
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43.0 Hz / real32Definerer det tredje frekvenspunkt på brugerbelastnings-
kurvens X-akse.

ULC-frekv.tabel
punkt 3

37.18

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrekvens.0.0 ... 598.0 Hz

50.0 Hz / real32Definerer det fjerde frekvenspunkt på brugerbelastnings-
kurvens X-akse.

ULC-frekv.tabel
punkt 4

37.19

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrekvens.0.0 ... 598.0 Hz

60.0 Hz / real32Definerer det femte frekvenspunkt på brugerbelastnings-
kurvens X-akse.

ULC-frekv.tabel
punkt 5

37.20

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrekvens.0.0 ... 598.0 Hz

10.0 procent / real32Definerer det første punkt på underbelastningskurven.ULC-underbelastn.
punkt 1

37.21

Hvert punktpåunderbelastningskurven skal have en lavere
værdi end det tilsvarende overbelastningspunkt.

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Underbelastningspunkt.0.0 ... 1600.0 procent

15.0 procent / real32Definerer det andet punkt på underbelastningskurven.ULC-underbelast.
punkt 2

37.22

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Underbelastningspunkt.0.0 ... 1600.0 procent

25.0 procent / real32Definerer det tredje punkt på underbelastningskurven.ULC-underbelast.
punkt 3

37.23

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Underbelastningspunkt.0.0 ... 1600.0 procent

30.0 procent / real32Definerer det fjerde punkt på underbelastningskurven.ULC-underbelast.
punkt 4

37.24

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Underbelastningspunkt.0.0 ... 1600.0 procent

30.0 procent / real32Definerer det femte punkt på underbelastningskurven.ULC-underbelast.
punkt 5

37.25

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Underbelastningspunkt.0.0 ... 1600.0 procent

300.0procent / real32Definerer det første punkt på overbelastningskurven.ULC-overlast punkt 137.31

Hvert punkt på overbelastningskurven skal have en højere
værdi end det tilsvarende underbelastningspunkt.

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Overbelastningspunkt.0.0 ... 1600.0 procent

300.0procent / real32Definerer det andet punkt på overbelastningskurven.ULC-overlast punkt 237.32

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Overbelastningspunkt.0.0 ... 1600.0 procent

300.0procent / real32Definerer det tredje punkt på overbelastningskurven.ULC-overlast punkt 337.33

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Overbelastningspunkt.0.0 ... 1600.0 procent

300.0procent / real32Definerer det fjerde punkt på overbelastningskurven.ULC-overlast punkt 437.34

1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Overbelastningspunkt.0.0 ... 1600.0 procent

300.0procent / real32Definerer det femte punkt på overbelastningskurven.ULC-overlast punkt 537.35
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1 = 1 procent / 10 = 1
procent

Overbelastningspunkt.0.0 ... 1600.0 procent

20.0 s / real32Definerer den tid, hvor det overvågede signal vedvarende
skal holde sigover overbelastningskurven, før frekvensom-
formeren udfører den handling, der vælges af 37.3 ULC-
overlast handling.

ULC-overlast timer37.41

1 = 1 s / 10 = 1 sOverbelastningstidstæller.0.0 ... 10000.0 s

20.0 s / real32Definerer den tid, hvor det overvågede signal vedvarende
skal holde sig under underbelastningskurven, før frekven-
somformeren udfører den handling, der vælges af 37.4
ULC-underbelast. handling.

ULC-underbelast. ti-
mer

37.42

1 = 1 s / 10 = 1 sUnderbelastningstidstæller.0.0 ... 10000.0 s
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Parameterværdier for PID-styring.PID-reguleringssæt 140

Frekvensomformeren indeholder enenkelt aktiv PID-regu-
lator til procesbrug,men to separate fuldstændigeopsæt-
ninger kan programmeres og gemmes.

Det første sæt består af parameter 40.07…40.56*, det
andet sæt defineres af parametrene i gruppen 41 PID-re-
guleringssæt 2. Denbinære kilde, der definerer, hvilket sæt
derbruges, vælgesmedparameteren40.57PID sæt1/sæt2
valg.

Se afsnittet Processens PID-styring (side 70) og diagram-
met over styreforbindelser på side 656 og 657.

*De resterende parametre i denne gruppe er fælles for
begge sæt.

- / real32Viser PID-regulatorens output. Se diagrammet over styre-
forbindelserne på side 657.

PID-proces aktuelt
output

40.1

Denne parameter er skrivebeskyttet. Enheden vælges af
parameter 40.12 Sæt 1 enhedsvalg.

1 = 1 / 10 = 1Processens PID-regulator-udgang.-32768.0 ... 32767.0

- / real32Viser værdien af procesfeedback efter kildevalg,matema-
tisk funktion (parameter 40.10 Sæt 1 feedback funktion)

PID-proces feedback
aktuel

40.2

og filtrering. Se diagrammet over styreforbindelserne på
side 656.

Denne parameter er skrivebeskyttet. Enheden vælges af
parameter 40.12 Sæt 1 enhedsvalg.

1 = 1 / 100 = 1Procesfeedback.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Viser værdien af proces-PID-setpunkt efter kildevalg, ma-
tematisk funktion (40.18Sæt1setpunkt funktion),begræns-

PID-proces setpunkt
aktuel

40.3

ning og rampe. Se diagrammet over styreforbindelserne
på side 657.

Denne parameter er skrivebeskyttet. Enheden vælges af
parameter 40.12 Sæt 1 enhedsvalg.

1 = 1 / 100 = 1Setpunkt for PID-regulator.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Viser PID-regulatorens afvigelse. Som standard er denne
værdidensammesomsetpunkt - feedback,menafvigelsen

PID-proces afvigelse
aktuel

40.4

kan inverteresmed parameter 40.31 Sæt 1 afvigelse inver-
teret. Sediagrammetover styreforbindelsernepå side657.

Denne parameter er skrivebeskyttet. Enheden vælges af
parameter 40.12 Sæt 1 enhedsvalg.

1 = 1 / 100 = 1PID-afvigelse.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Viser det trimmede referenceoutput. Se diagrammet over
styreforbindelserne på side 657.

PID-proces trimout-
put aktuel

40.5

Denne parameter er skrivebeskyttet. Enheden vælges af
parameter 40.12 Sæt 1 enhedsvalg.

1 = 1 / 1 = 1Trimmet reference.-32768...32767

- / uint16Viser statusoplysningerne på PID-regulatoren.PID-proces statusord40.6

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Processens PID-styring aktiv.PID aktivb0

1 = Processens PID-setpunkt er fastlåst.Setpunkt fastlåstb1
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1 = Processens PID-regulator-udgang fastlåst.Output fastlåstb2

1 = Dvaletilstand aktiv.PID dvaletilstandb3

1 = Dvale boost aktiv.Dvale boostb4

1 = Trimfunktion aktiv.Trimtilstandb5

1 = Trackingfunktion aktiv.Trackingtilstandb6

1 = PID-output begrænses af par. 40.37.Outputgrænse højb7

1 = PID-output begrænses af par. 40.36.Outputgrænse lavb8

1 = Dødbånd aktiv (se par. 40.39)Dødbånd aktivb9

0 = Parametersæt 1 i brug. 1 = Parametersæt 2 i brug.PID-sætb10

Reservedb11

1 = Internt setpunkt aktivt (se par. 40.16…40.24)Intern setpunkt aktivb12

Reservedb13…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Fra / uint16Aktiverer/deaktiverer processens PID-styring. Se også
parameter 40.60 Sæt 1 PID aktiveringskilde.

Sæt 1 PID driftstil-
stand

40.7

Bemærk: Proces-PID-styring er kun tilgængelig ved ekstern
styring. Se afsnittet Lokal styring/ekstern styring

0Processens PID-styring inaktiv.Fra

1Processens PID-styring aktiv.Til

2Processens PID-styring er aktiv, når frekvensomformeren
kører.

Til, når frekvensom-
formeren kører

AI1-skala / uint32Vælger den første kilde til procesfeedback. Sediagrammet
over styreforbindelserne på side 656.

Sæt 1 feedback 1 kil-
de

40.8

0Ingen.Ikke valgt

112.12 AI1 skaleret værdi (side 192).AI1-skala

212.22 AI2 skaleret værdi (side 194).AI2-skala

311.39 Frekv. i 1 skala.Frekvensind.1 skale-
ret

51.7 Motorstrøm.Motorstrøm

61.14 Udgangseffekt.Udgangseffekt INU

71.10 Motortormoment (side 136).Motormoment

1040.91 Feedback datalagring (side 395).Feedbackdatalagring

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Vælger den anden kilde til procesfeedback.Sæt 1 feedback 2 kil-
de

40.9

For valg henvises til parameter 40.8 Sæt 1 feedback 1 kilde.

In1 / uint16Definerer, hvordan procesfeedback beregnes ud fra de to
feedbackkilder, der er valgt med parametrene 40.8 Sæt 1
feedback 1 kilde og 40.9 Sæt 1 feedback 2 kilde.

Sæt 1 feedback funk-
tion

40.10

0Kilde 1.In1

1Summen af kilde 1 og 2.In1+In2

Parametre 383



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

2Kilde 2 trækkes fra kilde 1.In1-In2

3Kilde 1 ganges med kilde 2.In1*In2

4Kilde 1 divideret med kilde 2.In1/In2

5Den mindste af de to kilder.MIN(In1,In2)

6Den største af de to kilder.MAKS(In1,In2)

7Gennemsnittet af de to kilder.GEN(In1,In2)

8Kvadratroden af kilde 1.Kv.rod(In1)

9Kvadratroden af (kilde 1 – kilde 2).Kv.rod(In1-In2)

10Kvadratroden af (kilde 1 + kilde 2).Kv.rod(In1+In2)

11Kvadratroden af kilde 1 + kvadratroden af kilde 2.Kv.rod(In1)+Kv.rod(In2)

0.000 s / real32Definerer filtertidskonstanten for processens feedback.Sæt 1 feedback filter-
tid

40.11

1 = 1 s / 1000 = 1 sFeedback filtertid.0.000 ... 30.000 s

% / uint16Definerer enheden for parameter 40.01…40.05,
40.21…40.24 og 40.47.

Sæt 1 enhedsvalg40.12

7o/min.o/min

4%.%

3Hz.Hz

250Brugerdefineret enhed 1. Enhedens navn kan redigeres på
betjeningspanelet ved at vælgeMenu - Indstillinger - Redi-
ger tekster.

PID brugerenhed 1

100.00NoUnit / real32Definerer sammenmedparameter 40.15Sæt 1outputskala
engenerel skaleringsfaktor forprocessensPID-styreforbin-
delse.

Sæt 1 setpunkt basis40.14

Skaleringenanvendes, når processens setpunkt eksempel-
vis er input i Hz, og PID-regulatorens output bruges som
en værdi i o/min til hastighedsstyring. I dette tilfælde kan
denne parameter muligvis indstilles til 50 og parameter
40.15 til den nominelle motorhastighed ved 50 Hz.

I praksis er outputtet for PID-regulatoren = [40.15=], når
afvigelsen (setpunkt - feedback) = [40.14] og [40.32] = 1.

Bemærk: Skaleringen er baseret på forholdet mellem 40.14
og 40.15. Eksempelvis ville værdierne 50 og 1500 producere
den samme skalering som 1 og 30.

1 = 1 / 100 = 1Basis for processens setpunkt.-32768.00 ... 32767.00

1500.00; 1800.00
(95.20 b0) NoUnit /
real32

Se parameter 40.14 Sæt 1 setpunkt basis.Sæt 1 outputskala40.15

1 = 1 / 100 = 1Basis for processens PID-regulator-udgang.-32768.00 ... 32767.00

Internt setpunkt /
uint32

Vælger den første kilde til PID-setpunkt. Setpunktet er til-
gængeligt i parameter 40.25 Sæt 1 setpunkt valg som
setpunkt 1. Se diagrammet over styreforbindelserne på
side 656.

Sæt 1 setpunkt 1 kilde40.16

0Ingen.Ikke valgt
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13.1 Panelreference (side 142). Se afsnittet Lokal styring/ek-
stern styring (side 23).

Betjeningspanel

2Internt setpunkt. Se parameter 40.19 Sæt 1 tnternt set-
punkt sel1.

Internt setpunkt

312.12 AI1 skaleret værdi (side 192).AI1 skaleret

412.22 AI2 skaleret værdi (side 194).AI2 skaleret

822.80Motorpotentiometer ref akt (output formotorpoten-
tiometer).

Motorpotentiometer

1011.39 Frekv. i 1 skala.Frekvensind.1 skale-
ret

2440.92 Setpunkt datalagring (side 395).Setpunktdatalagring

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Vælger den anden kilde til processetpunkt. Setpunktet er
tilgængeligt i parameter 40.25 Sæt 1 setpunkt valg som
setpunkt 2.

Sæt 1 setpunkt 2 kil-
de

40.17

For valghenvises til parameter 40.16Sæt 1 setpunkt 1 kilde.

In1 eller In2 / uint16Vælger en matematisk funktion mellem setpunktkilder,
der vælges af parameter 40.16 Sæt 1 setpunkt 1 kilde og
40.17 Sæt 1 setpunkt 2 kilde.

Sæt 1 setpunkt funk-
tion

40.18

0Ingenmatematisk funktion anvendt. Kilden, der vælges af
parameteren 40.25 Sæt 1 setpunkt valg, er anvendt.

In1 eller In2

1Summen af kilde 1 og 2.In1+In2

2Kilde 2 trækkes fra kilde 1.In1-In2

3Kilde 1 ganges med kilde 2.In1*In2

4Kilde 1 divideret med kilde 2.In1/In2

5Den mindste af de to kilder.MIN(In1,In2)

6Den største af de to kilder.MAKS(In1,In2)

7Gennemsnittet af de to kilder.GEN(In1,In2)

8Kvadratroden af kilde 1.Kv.rod(In1)

9Kvadratroden af (kilde 1 – kilde 2).Kv.rod(In1-In2)

10Kvadratroden af (kilde 1 + kilde 2).Kv.rod(In1+In2)

11Kvadratroden af kilde 1 + kvadratroden af kilde 2.Kv.rod(In1)+Kv.rod(In2)

Ikke valgt / uint32Vælger sammenmed40.20Sæt 1 internt setpunkt sel2det
interne setpunkt blandt de forudindstillinger, somdefine-
res af parameter 40.21…40.24.

Sæt 1 tnternt set-
punkt sel1

40.19

Setpunkt
forudindstilling

aktiv

Kilde defineret
med par. 40.20

Kilde defineret
med par. 40.19

1 (par. 40.21)00

2 (par. 40.22)01

3 (par. 40.23)10

4 (par. 40.24)11

00Ikke valgt
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11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Vælger sammenmed40.19Sæt 1 tnternt setpunkt sel1 det
interne setpunkt blandt de forudindstillinger, somdefine-
res af parameter 40.21…40.24. Se tabellen ved 40.19 Sæt
1 tnternt setpunkt sel1.

Sæt 1 internt set-
punkt sel2

40.20

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

- / real32Definerer processetpunktets forudindstilling 1. Separame-
ter 40.19 Sæt 1 tnternt setpunkt sel1.

Sæt 1 internt set-
punkt 1

40.21

Enheden vælges af parameter 40.12 Sæt 1 enhedsvalg.

1 = 1 / 100 = 1Processetpunktets forudindstilling 1.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Definererprocessetpunktets forudindstilling2. Separame-
ter 40.19 Sæt 1 tnternt setpunkt sel1.

Sæt 1 internt set-
punkt 2

40.22

Enheden vælges af parameter 40.12 Sæt 1 enhedsvalg.

1 = 1 / 100 = 1Processetpunktets forudindstilling 2.-32768.00 ... 32767.00

- / real32Definererprocessetpunktets forudindstilling3. Separame-
ter 40.19 Sæt 1 tnternt setpunkt sel1.

Sæt 1 internt set-
punkt 3

40.23

Enheden vælges af parameter 40.12 Sæt 1 enhedsvalg.

1 = 1 / 100 = 1Processetpunktets forudindstilling 3.-32768.00 ... 32767.00
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- / real32Definererprocessetpunktets forudindstilling4. Separame-
ter 40.19 Sæt 1 tnternt setpunkt sel1.

Sæt 1 internt set-
punkt 4

40.24

Enheden vælges af parameter 40.12 Sæt 1 enhedsvalg.

1 = 1 / 100 = 1Processetpunktets forudindstilling 4.-32768.00 ... 32767.00

Setpunkt kilde 1 /
uint32

Konfigurerer valg mellem setpunktets kilde 1 (40.16) og 2
(40.17).

Sæt 1 setpunkt valg40.25

Denneparameter er kun virkningsfuld, nårparameter 40.18
Sæt 1 setpunkt funktion er indstillet til In1 eller In2.

0 = Setppunktskilde 1

1 = Setppunktskilde 2

00.Setpunkt kilde 1

11,Setpunkt kilde 2

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0.00 NoUnit / real32Definerer enminimumsgrænse for processensPID-regula-
torsetpunkt.

Sæt 1 setpunkt min40.26

1 = 1 / 100 = 1Minimumsgrænse for processens PID-regulatorsetpunkt.-32768.00 ... 32767.00

32767.00 NoUnit / re-
al32

Definerer enmaksimumsgrænse for processensPID-regu-
latorsetpunkt.

Sæt 1 setpunkt maks40.27

1 = 1 / 100 = 1Maksimumsgrænse forprocessensPID-regulatorsetpunkt.-32768.00 ... 32767.00

0.0 s / real32Definerer minimumstiden for setpunktet at øges fra 0 %
til 100 %.

Sæt 1 setpunkt tids-
forøgelse

40.28

1 = 1 s / 10 = 1 sSetpunkt tidsforøgelse.0.0 ... 1800.0 s

0.0 s / real32Definerer den minimumstid, det tager for setpunktet at
falde fra 100 % til 0 %.

Sæt 1 setpunkt tids-
fald

40.29

1 = 1 s / 10 = 1 sSetpunkt tidsfald.0.0 ... 1800.0 s

Ikke valgt / uint32Fastlåser eller definerer en kilde, som kan bruges til at
fastlåse setpunktet for processens PID-regulator. Denne
funktion er nyttig, når referencen er baseret på en proces-
feedback, somer sluttet til en analogindgang, og sensoren
skal serviceres uden at stoppe processen.

Sæt 1 setpunkt akt.
fastlåsning

40.30

1 = Processens PID-regulator er fastlåst

Se også parameter 40.38 Sæt 1 aktiv outputfastlåsning.

00Ikke valgt

Parametre 387



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ikke inverteret (Ref -
Fbk) / uint32

Inverterer input for PID-regulatoren.

0 = Afvigelse ikke inverteret (Afvigelse = Setpunkt – feed-
back)

Sæt 1 afvigelse inver-
teret

40.31

1 = Afvigelse inverteret (Afvigelse = Feedback – setpunkt)

Se også afsnittet Processens PID-styring (side 70).

00.Ikke inverteret (Ref -
Fbk)

11,Inverteret (Fbk - Ref)

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

1.00 NoUnit / real32Definerer PID-regulatorens forstærkning. Se parameter
40.33 Sæt 1 integrationstid.

Sæt 1 forstærkning40.32

100 = 1 / 100 = 1Forstærkning for PID-regulator.0.10 ... 100.00
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60.0 s / real32Definerer integrationstiden for PID-regulatoren.Sæt 1 integrationstid40.33

Denne tid skal indstilles til den samme størrelsesorden
som reaktionstiden i den proces, der styres, da der ellers
vil opstå ustabilitet.

Fejl/regulatoroutput

Tid
Ti

I

O

G x I

G x I

I = regulatorinput (fejl)

O = regulatoroutput

G = forstærkning

Ti = integrationstid

Bemærk: Hvis denne værdi indstilles til 0, deaktiveres “I”-
delen, hvorved PID-regulatoren bliver til en PD-regulator.

1 = 1 s / 10 = 1 sIntegrationstid.0.0 ... 32767.0 s

0.000 s / real32Definerer differentialtiden for PID-regulatoren. Differenti-
alkomponenten ved regulatorens output beregnes på
baggrundaf to fortløbende fejlværdier (EK-1ogEK) i henhold
til følgende formel:

Sæt 1 differentialtid40.34

PID DIFFERENT TID × (EK - EK-1)/TS i hvilken

TS = 2 ms prøvetid

E = Fejl = Procesreference – processens feedback.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sDifferentialtid.0.000 ... 10.000 s
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0.0 s / real32Definerer tidskonstanten for det 1-polede filter, som an-
vendes til at udglatte PID-regulatorensdifferentialkompo-
nenter.

Sæt 1 differential fil-
tertid

40.35

Ufiltreret signal

Filtreret signal

Tid
T

100

63

%

O = I × (1 - e-t/T)

I = filterindgang (trin)

O = filterudgang

t = tid

T = filtertidskonstant

10 = 1 s / 10 = 1 sFiltertidskonstant.0.0 ... 10.0 s

0.0 NoUnit / real32Definerer minimumsgrænsen for processens PID-regula-
toroutput. Vedat havegrænseværdier for detminimalt og
maksimalt tilladte er det muligt at begrænse driften til et
bestemt hastighedsområde.

Sæt 1 output min40.36

1 = 1 / 10 = 1Minimumsgrænse for processens PID-regulatoroutput.-32768.0 ... 32767.0

1500.0; 1800.0 (95.20
b0) NoUnit / real32

Definerermaksimumsgrænsen for processensPID-regula-
toroutput. Se parameter 40.36 Sæt 1 output min.

Sæt 1 output maks40.37

1 = 1 / 10 = 1Maksimumsgrænse for processens PID-regulatoroutput.-32768.0 ... 32767.0

Ikke valgt / uint32Fryser (eller definerer en kilde, der kan bruges til at fryse)
output for processens PID-regulator og holder output på
den værdi, det var på, før frysning blev aktiveret. Denne
funktion kan bruges, når en sensor, der giver procesfeed-
back, skal serviceres uden at stoppe processen.

Sæt 1 aktiv output-
fastlåsning

40.38

1 = Processens PID-regulator-udgang fastlåst

Se også parameter 40.30 Sæt 1 setpunkt akt. fastlåsning.

0Processens PID-regulator-udgang ikke fastlåst.Ikke valgt

1Processens PID-regulator-udgang fastlåst.Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6
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10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0.0 NoUnit / real32Definerer et dødbånd om setpunktet. Når processens fe-
edback går ind i dødbånd, starter en forsinkelsestimer.
Hvis feedbacken bliver inden for dødbåndet længere end
forsinkelsen (40.40 Sæt 1 dødbånd forsinkelse), fastlåses
PID-regulatorens output. Normal drift fortsætter, efter
feedbackværdien forlader dødbånd.

Sæt 1 dødbånd inter-
val

40.39

40.39 Sæt 1
dødbånd
område

40.40 Sæt 1 dødbånd forsinkelse

Setpunkt

Feedback

PID-
regulatorens

output
PID-regulator-
udgang fastlåst

Tid

1 = 1 / 10 = 1Dødbåndsinterval.0.0 ... 32767.0

0.0 s / real32Forsinkelse for dødbånd. Se parameter 40.39 Sæt 1 død-
bånd interval.

Sæt1dødbåndforsin-
kelse

40.40

1 = 1 s / 10 = 1 sForsinkelse for dødbåndsområde.0.0 ... 3600.0 s

Ikke valgt / uint16Vælger tilstanden for dvalefunktionen.Sæt 1 dvaletilstand40.41

Se også afsnittet Processens PID-styring (side 70).

0Dvalefunktion deaktiveret.Ikke valgt

1Output for PID-regulatoren sammenlignes med værdien
for 40.43 Sæt 1 dvaleniveau.

Intern

Hvis PID-regulatorens output forbliver under dvaleniveau
i længere tid end dvaleforsinkelsen (40.44 Sæt 1 dvale
forsinkelse), går frekvensomformeren i dvaletilstand.

Parameter 40.44…40.48 er i kraft.

2Dvalefunktionen aktiveres af den kilde, der er valgt med
parameteren 40.42 Sæt 1 aktiver dvale.

Ekstern

Parameter 40.44…40.46 og 40.48 er i kraft.

Ikke valgt / uint32Definerer en kilde, der bruges til at aktivere PID-dvalefunk-
tion, når parameteren40.41 Sæt 1dvaletilstander indstillet
til Ekstern.

Sæt 1 aktiver dvale40.42

0 = Dvalefunktion deaktiveret

1 = Dvalefunktion aktiveret

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2
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4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0.0 NoUnit / real32Definerer startgrænsen for dvalefunktionen, når parame-
teren 40.41 Sæt 1 dvaletilstand er indstillet til Intern.

Sæt 1 dvaleniveau40.43

1 = 1 / 10 = 1Startniveau for dvalefunktion.0.0 ... 32767.0

60.0 s / real32Definerer en forsinkelse, før dvalefunktionenbliver aktive-
ret, så generende dvale forhindres.

Sæt 1 dvale forsinkel-
se

40.44

Forsinkelsestimeren starter, når det dvaleforhold, der
vælges med parameter 40.41 Sæt 1 dvaletilstand, bliver
sand, og nulstiller, hvis forholdet bliver falsk.

1 = 1 s / 10 = 1 sForsinkelse for dvalestart.0.0 ... 3600.0 s

0.0 s / real32Definerer enboosttid for dvaleboosttrinnet. Se parameter
40.46 Sæt 1 dvale boostertrin.

Sæt 1 dvale booster-
tid

40.45

1 = 1 s / 10 = 1 sDvale-boostertid.0.0 ... 3600.0 s

0.0 NoUnit / real32Når frekvensomformeren er på vej ind i dvaletilstand, øges
processens setpunktmed denne værdi for den tid, som er
defineret af parameter 40.45 Sæt 1 dvale boostertid.

Sæt 1 dvale booster-
trin

40.46

Hvisdet er aktivt, afbrydesdvaleboost, når frekvensomfor-
meren vågner op.

1 = 1 / 10 = 1Dvale boost trin.0.0 ... 32767.0

- / real32Når 40.41 Sæt 1 dvaletilstand er indstillet til Intern, define-
rer denne parameter opvågningsniveauet som forskellen
mellem processens setpunkt og feedbacken. Enheden
vælges af parameter 40.12 Sæt 1 enhedsvalg.

Sæt 1 opvågningsni-
veau

40.47

Når afvigelsen overstiger værdien af denne parameter og
forbliver der under hele opvågningsforsinkelsen (40.48
Sæt1opvågningsforsinkelse), vågner frekvensomformeren
op.

Se også parameter 40.31 Sæt 1 afvigelse inverteret.

1 = 1 bar/Pa/psi / 100
= 1 bar/Pa/psi

Opvågningsniveau (som afvigelse mellem processens
setpunkt og feedback).

-32768.00 ... 32767.00
bar/Pa/psi

0.50 s / real32Definerer en opvågningsforsinkelse for dvalefunktionen
for at forhindre generende opvågninger. Se parameter
40.47 Sæt 1 opvågningsniveau.

Sæt 1opvågningsfor-
sinkelse

40.48

Forsinkelsestimeren starter, når afvigelsen overstiger op-
vågningsniveauet (40.47 Sæt 1 opvågningsniveau), og
nulstilles, hvis afvigelsen falder til et niveau under opvåg-
ningsniveauet.

1 = 1 s / 100 = 1 sOpvågningsforsinkelse.0.00 ... 60.00 s
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Ikke valgt / uint32Aktiverer (eller vælger en kilde, der aktiveres) trackingtil-
stand. I trackingtilstand erstattes den værdi, der vælges
med parameter 40.50 Sæt 1 tracking ref valg, med PID-re-
gulatorens output. Se også afsnittet Processens PID-sty-
ring (side 70).

Sæt 1 trackingtil-
stand

40.49

1 = Trackingtilstand aktiveret

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Nul / uint32Vælger værdikilden til trackingtilstand. Separameter 40.49
Sæt 1 trackingtilstand.

Sæt 1 tracking ref
valg

40.50

0Ingen.Nul

112.12 AI1 skaleret værdi (side 192).AI1-skala

212.22 AI2 skaleret værdi (side 194).AI2-skala

33.5 FB A reference 1 (side 142).FB A ref1

43.6 FB A reference 2 (side 142).FB A ref2

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Fra / uint16Aktiverer trimfunktionen og vælger mellem direkte og
proportional trimming (eller en kombination af begge).
Med trimming er detmuligt at anvende en korrektionsfak-
tor på frekvensomformerreferencen (setpunktet). Output
efter trimming er tilgængeligt som parameter 40.5 PID-
proces trimoutput aktuel.

Sæt 1 trimtilstand40.51

Se diagrammet over styreforbindelserne på side 657.

0Trimfunktionen er inaktiv.Fra

1Trimmingsfunktioneneraktiv. Trimmingfaktorenafhænger
af denmaksimale hastighed, moment og frekvens. Valget
mellem disse udføres af parameter 40.52 Sæt 1 trim valg.

Direkte

2Trimmingsfunktioneneraktiv. Trimmingfaktorenafhænger
af den reference, der vælges med parameter 40.53 Sæt 1
trimmet ref pointer.

Proportional

3Trimmingsfunktionen er aktiv. Trimmingfaktoren er en
kombination af tilstandene Direkte og Proportional. Pro-
portionerne for hver defineres af parameter 40.54 Sæt 1
trim blandet.

Kombineret
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Moment / uint16Vælger, omtrimminganvendes til korrektionafhastigheds-
, moment- eller frekvensreference.

Sæt 1 trim valg40.52

1Trimming af momentreference.Moment

2Trimming af hastighedsreference.Hastighed

3Trimming af frekvensreference.Frekvens

Nul / uint32Vælger signalkilde for trimmingreferencen.Sæt 1 trimmet ref po-
inter

40.53

0Ingen.Nul

112.12 AI1 skaleret værdi (side 192).AI1-skala

212.22 AI2 skaleret værdi (side 194).AI2-skala

33.5 FB A reference 1 (side 142).FB A ref1

43.6 FB A reference 2 (side 142).FB A ref2

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

0.000 NoUnit / real32Når parameter 40.51 Sæt 1 trimtilstand indstilles til Kom-
bineret, defineres effekten af direkte og proportionale
trimkilder i den endelige trimmingfaktor.

Sæt 1 trim blandet40.54

0,000 = 100 % proportional

0,500 = 50 % proportional, 50 % direkte

1,000 = 100 % direkte

1 = 1 / 1000 = 1Trim blandet.0.000 ... 1.000

1.000 NoUnit / real32Definerer en multiplikator for trimmingfaktoren. Denne
værdi ganges med resultatet af parameter 40.51 Sæt 1
trimtilstand.

Sæt 1 trim juster40.55

Derfor bruges resultatet afmultiplikationen til atmultipli-
cere resultatet af parameter 40.56 Sæt 1 korrektion kilde.

1 = 1 / 1000 = 1Multiplikator til trimmingfaktor.-100.000 ... 100.000

PID ref / uint16Vælger den reference, der skal trimmes.Sæt 1 korrektionkilde40.56

1PID-setpunkt.PID ref

2PID-regulatorens output.PID output

Ikke valgt / uint32Vælger den kilde, der bestemmer, om processens PID-pa-
rametersæt 1 (parameter40.07…40.56) eller sæt2 (gruppe
41 PID-reguleringssæt 2) anvendes

Vælg PID set1/set240.57

0 = Processens PID-parametersæt 1 i brug

1 = Processens PID-parametersæt 2 i brug

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

394 Parametre



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Til / uint32Vælger en kilde, som aktiverer/deaktiverer processens
PID-styring.

Sæt 1PIDaktiverings-
kilde

40.60

Se også parameter 40.7 Sæt 1 PID driftstilstand.

0 = Processens PID-styring deaktiv.

1 = Processens PID-styring aktiv.

00.Fra

11,Til

2Proces-PID-styring deaktiveres ved eksternt styrestedFølg Eks.1/Eks.2 valg

EKS1 er aktiv og aktiveres ved eksternt styrested

EKS2 er aktiv.

Se også parameter 19.11 Eks.1/Eks.2 valg.

3Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

4Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

5Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

6Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

7Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

8Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

11Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

12Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0.00 NoUnit / real32Lagringsparameter formodtagelse af enprocesfeedback-
værdi, f.eks. via den indbyggede fieldbus-interface.

Feedbackdatalagring40.91

Værdienkansendes til frekvensomformerensmodbus I/O-
data. Indstil målvalgsparameteren for de specifikke data
(58.101…58.124) til Feedback datalagring. I 40.8 Sæt 1 fe-
edback 1 kilde (eller 40.9 Sæt 1 feedback 2 kilde) vælges
Feedback datalagring.

100 = 1 / 100 = 1Lagringsparameter for procesfeedback.-327.68 ... 327.67

0.00 NoUnit / real32Lagringsparameter formodtagelseaf enprocessetpunkt-
værdi, f.eks. via den indbyggede fieldbus-interface.

Setpunktdatalagring40.92

Værdienkansendes til frekvensomformerensmodbus I/O-
data. Indstil målvalgsparameteren for de specifikke data
(58.101…58.124) til Setpunkt datalagring. I 40.16 Sæt 1
setpunkt 1 kilde (eller 40.17 Sæt 1 setpunkt 2 kilde), vælges
Setpunkt datalagring.

100 = 1 / 100 = 1Lagringsparameter for processetpunkt.-327.68 ... 327.67
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Et alternativt sæt parameterværdier til processens PID-
styring.

PID-reguleringssæt 241

Valgetmellemdettesætogdet førstesæt (parametergrup-
pe 40 PID-reguleringssæt 1) laves med parameter 40.57
Vælg PID set1/set2.

Se afsnittet Processens PID-styring (side 70). Se også pa-
rameter 40.01…40.06, 40.91, 40.92 og diagrammer over
styreforbindelser på side 656 og 657.

Fra / uint16Se parameter 40.7 Sæt 1 PID driftstilstand.Sæt 2 PID driftstil-
stand

41.7

AI1-skala / uint32Se parameter 40.8 Sæt 1 feedback 1 kilde.Sæt 2 feedback 1 kil-
de

41.8

Ikke valgt / uint32Se parameter 40.9 Sæt 1 feedback 2 kilde.Sæt 2 feedback 2 kil-
de

41.9

In1 / uint16Se parameter 40.10 Sæt 1 feedback funktion.Sæt 2 feedback funk-
tion

41.10

- / real32Se parameter 40.11 Sæt 1 feedback filtertid.Sæt 2 feedback filter-
tid

41.11

% / uint16Definerer enheden for parameter 41.21…41.24 og 41.47.Sæt 2 enhedsvalg41.12

7o/min.o/min

4%.%

3Hz.Hz

249Brugerdefineret enhed 2. Enhedens navn kan redigeres på
betjeningspanelet ved at vælgeMenu - Indstillinger - Redi-
ger tekster.

PID brugerenhed 2

- / real32Se parameter 40.14 Sæt 1 setpunkt basis.Sæt 2 setpunkt basis41.14

- / real32Se parameter 40.15 Sæt 1 outputskala.Sæt 2 outputskala41.15

Internt setpunkt /
uint32

Se parameter 40.16 Sæt 1 setpunkt 1 kilde.Sæt 2 setpunkt 1 kil-
de

41.16

Ikke valgt / uint32Se parameter 40.17 Sæt 1 setpunkt 2 kilde.Sæt 2 setpunkt 2 kil-
de

41.17

In1 eller In2 / uint16Se parameter 40.18 Sæt 1 setpunkt funktion.Sæt 2 setpunkt funk-
tion

41.18

Ikke valgt / uint32Se parameter 40.19 Sæt 1 tnternt setpunkt sel1.Sæt2 interntsetpunk-
tvalg 1

41.19

Ikke valgt / uint32Se parameter 40.20 Sæt 1 internt setpunkt sel2.Sæt2 interntsetpunk-
tvalg 2

41.20

- / real32Se parameter 40.21 Sæt 1 internt setpunkt 1.Sæt 2 internt set-
punkt 1

41.21

- / real32Se parameter 40.22 Sæt 1 internt setpunkt 2.Sæt 2 internt set-
punkt 2

41.22

- / real32Se parameter 40.23 Sæt 1 internt setpunkt 3.Sæt 2 internt set-
punkt 3

41.23

- / real32Se parameter 40.24 Sæt 1 internt setpunkt 4.Sæt 2 internt set-
punkt 4

41.24
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Setpunkt kilde 1 /
uint32

Se parameter 40.25 Sæt 1 setpunkt valg.Sæt 2 setpunkt valg41.25

- / real32Se parameter 40.26 Sæt 1 setpunkt min.Sæt 2 setpunkt min41.26

- / real32Se parameter 40.27 Sæt 1 setpunkt maks.Sæt 2 setpunktmaks41.27

- / real32Se parameter 40.28 Sæt 1 setpunkt tidsforøgelse.Sæt 2 setpunkt tids-
forøgelse

41.28

- / real32Se parameter 40.29 Sæt 1 setpunkt tidsfald.Sæt 2 setpunkt tids-
fald

41.29

Ikke valgt / uint32Se parameter 40.30 Sæt 1 setpunkt akt. fastlåsning.Sæt 2 setpunkt akt.
fastlåsning

41.30

Ikke inverteret (Ref -
Fbk) / uint32

Se parameter 40.31 Sæt 1 afvigelse inverteret.Sæt 2 afvigelse inver-
teret

41.31

- / real32Se parameter 40.32 Sæt 1 forstærkning.Sæt 2 forstærkning41.32

- / real32Se parameter 40.33 Sæt 1 integrationstid.Sæt 2 integrationstid41.33

- / real32Se parameter 40.34 Sæt 1 differentialtid.Sæt 2 differentialtid41.34

- / real32Se parameter 40.35 Sæt 1 differential filtertid.Sæt 2 differential fil-
tertid

41.35

- / real32Se parameter 40.36 Sæt 1 output min.Sæt 2 output min41.36

- / real32Se parameter 40.37 Sæt 1 output maks.Sæt 2 output maks41.37

Ikke valgt / uint32Se parameter 40.38 Sæt 1 aktiv outputfastlåsning.Sæt 2 aktiv output-
fastlåsning

41.38

- / real32Se parameter 40.39 Sæt 1 dødbånd interval.Sæt 2 dødbånd inter-
val

41.39

- / real32Se parameter 40.40 Sæt 1 dødbånd forsinkelse.Sæt2dødbåndforsin-
kelse

41.40

Ikke valgt / uint16Se parameter 40.41 Sæt 1 dvaletilstand.Sæt 2 dvaletilstand41.41

Ikke valgt / uint32Se parameter 40.42 Sæt 1 aktiver dvale.Sæt 2 aktiver dvale41.42

- / real32Se parameter 40.43 Sæt 1 dvaleniveau.Sæt 2 dvaleniveau41.43

- / real32Se parameter 40.44 Sæt 1 dvale forsinkelse.Sæt 2 dvaleforsinkel-
se

41.44

- / real32Se parameter 40.45 Sæt 1 dvale boostertid.Sæt 2 dvale booster-
tid

41.45

- / real32Se parameter 40.46 Sæt 1 dvale boostertrin.Sæt 2 dvale booster-
trin

41.46

- / real32Se parameter 40.47 Sæt 1 opvågningsniveau.Sæt 2 opvågningsni-
veau

41.47

- / real32Se parameter 40.48 Sæt 1 opvågningsforsinkelse.Sæt2opvågningsfor-
sinkelse

41.48

Ikke valgt / uint32Se parameter 40.49 Sæt 1 trackingtilstand.Sæt 2 trackingtil-
stand

41.49

Nul / uint32Se parameter 40.50 Sæt 1 tracking ref valg.Sæt 2 tracking ref
valg

41.50

Fra / uint16Se parameter 40.51 Sæt 1 trimtilstand.Sæt 2 trimtilstand41.51
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Moment / uint16Se parameter 40.52 Sæt 1 trim valg.Sæt 2 trim valg41.52

Nul / uint32Se parameter 40.53 Sæt 1 trimmet ref pointer.Sæt 2 trimmet ref
pointer

41.53

- / real32Se parameter 40.54 Sæt 1 trim blandet.Sæt 2 trim blandet41.54

- / real32Se parameter 40.55 Sæt 1 trim juster.Sæt 2 trim juster41.55

PID ref / uint16Se parameter 40.56 Sæt 1 korrektion kilde.Sæt 2 korrektion kil-
de

41.56

Til / uint32Se parameter 40.60 Sæt 1 PID aktiveringskilde.Sæt2PIDaktiverings-
kilde

41.60
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Indstillinger for den interne bremsechopper.Bremsechopper43

Se også afsnittet DC-spændingsstyring (side 79).

- / real32Viser den beregnede temperatur for bremsemodstanden,
eller hvor tæt bremsemodstanden er på at blive varm.

Temperatur bremse-
modstand

43.1

Værdien angives i procent, hvor 100 % er den eventuelle
temperatur, sommodstanden vil nå, når den belastes
længenok i forhold til denmaksimalebelastningskapacitet
(43.9 Pmaks kont bremsemodstand )

Temperaturberegningen er baseret på værdierne for para-
metrene 43.08, 43.09 og 43.10 og ud fra den antagelse, at
modstanden er installeret som angivet fra producentens
side (dvs. at den køles ned som forventet).

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 procent / 1000 =
1 procent

Beregnet temperatur for bremsemodstand.0.0 ... 120.0 procent

Deaktiveret / uint16Aktiverer styring af bremsechopper og vælgermetode for
bremsemodstandens overbelastningssikring (beregnet
eller målt).

Aktiver bremsemod-
stand

43.6

Bemærk: Før aktivering af styring af bremsechopper skal
det sikres, at
• Der er tilsluttet en bremsemodstand,
• Overspændingsstyringerdeaktiveret (parameter 30.30

Overspændingsstyring), og
• Forsyningsspændingsområdet (parameter 95.1 Forsy-

ningsspænding) er korrekt valgt.

0Bremsechopperkontrol er deaktiveret.Deaktiveret

1Bremsechopperkontrol er aktiveretmedoverlastbeskyttel-
se for bremsemodstanden baseret på en termisk model.

Aktiveret med ter-
misk model

Hvis du vælger dette, skal du også angive værdierne for
modellen, dvs. parametrene 43.08…43.12. Se databladet
for modstande.

2Bremsechopperkontrol er aktiveret udenoverbelastnings-
beskyttelse for bremsemodstandenbaseret på en termisk

Aktiveret uden ter-
misk model

model. Denne indstilling kan anvendes, hvis f.eks. bremse-
modstandenerudstyretmeden termiskmaksimumafbry-
der, der er trådført til at stoppe frekvensomformeren, hvis
modstanden overopheder.

Før denne indstilling bruges, skal det sikres, at overspæn-
dingsstyring er deaktiveret (parameter 30.30 Overspæn-
dingsstyring)
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3Bremsechopperenbegynder at lede ved 100%pulsbredde,
når

Beskyttelse spidsv.
overspænding

• DC-spændingenoverstiger fejlgrænsenforoverspænding
(hysterese er gældende), og

• Frekvensomformeren ikke modulerer (for eksempel ved
stop ved udløb).

Den termiskmodelbaseredemodstands overbelastnings-
beskyttelse er ikke aktiv.

Denne indstilling er beregnet til situationer, hvor
• Bremsechopperen ikke er nødvendig til betjening af

driftstid, dvs. spredning af motorens inertienergi,
• Motoren kan gemme en betydelig mængde magnetisk

energi i sine viklinger, og
• Motoren kan, hvad enten det er med vilje eller utilsigtet,

stoppes via udløb.
I en sådan situation, ville motoren potentielt udlade nok
magnetisk energi til frekvensomformeren til at forårsage
skade.

Hvisduvil beskytte frekvensomformeren, kanbremsechop-
perenbrugessammenmeden lillemodstand,der erdimen-
sioneret til at håndteremotorensmagnetiske energi (ikke
inertienergien).

Til / uint32Vælger kilden til hurtigt at slå bremsechopperen til/fra.Aktiver bremsemod-
st. drifttid

43.7

0 = Bremsechopper IGBT pulser falder ud

1 = Normal bremsechopper IGBT-modulation tilladt.

Denneparameterkananvendes til ataktiverechopperhand-
ling så den kun fungerer, når der ikke er forsyning på en
frekvensomformer med en regenerativ forsyningsenhed.

00.Fra

11,Til

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

0 s / real32Definerer den termiske tidskonstant for bremsemodstan-
dens termiske model.

Termisk tc bremse-
modstand

43.8

1 = 1 s / 1 = 1 sBremsemodstandens termiske tidskonstant, dvs. den no-
minelle tid til at opnå 63 % temperatur.

0...10000 s

0.00 kW / real32Definerer den maksimale kontinuerlige belastning af
bremsemodstanden som eventuelt vil forhøje modstan-
dens temperatur til denmaksimalt tilladte værdi (= konti-
nuelig varmeafledningskapacitet for modstanden målt i
kW), men ikke over den. Værdien bruges i modstandens
overbelastningsbeskyttelse i den termiskemodel. Separa-
meter 43.6 Aktiver bremsemodstandogbremsemodstan-
dens datablad.

Pmaks kont bremse-
modstand

43.9

1 = 1 kW / 1 = 1 kWBremsemodstandensmaksimale kontinuerligebelastning.0.00 ... 10000.00 kW

0.0 Ohm / real32Definerer modstandsværdien for bremsemodstanden.
Værdien bruges i bremsechopperens beskyttelse ud fra
den termiske model. Se parameter 43.6 Aktiver bremse-
modstand.

Bremsemodstand43.10

1 = 1 Ohm / 1 = 1 OhmBremsemodstandens modstandsværdi.0.0 ... 1000.0 Ohm
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105 procent / real32Angiver fejlgrænsen for bremsemodstandens beskyttelse
ud fra den termiske model. Se parameter 43.6 Aktiver
bremsemodstand. Når grænsen overstiges, stopper fre-
kvensomformeren ved fejlen 7183 Bremsemodstand for
høj temperatur.

Fejlgrænse bremse-
modstand

43.11

Værdien er angivet i procent af den temperatur, som
modstanden opnår, når den er belastet med den effekt,
der erdefineret afparameter43.9Pmakskontbremsemod-
stand.

1 = 1 procent / 1= 1
procent

Bremsemodstandens temperaturfejlgrænse.0...150 procent

95 procent / real32Angiveradvarselsgrænsenforbremsemodstandensbeskyt-
telse ud fra den termiskemodel. Se parameter 43.6 Aktiver
bremsemodstand. Når grænsen overstiges, genererer
frekvensomformerenadvarslenA793BRforhøj temperatur.

Advarselsgr. bremse-
modst.

43.12

Værdien er angivet i procent af den temperatur, som
modstanden opnår, når den er belastet med den effekt,
der erdefineret afparameter43.9Pmakskontbremsemod-
stand.

1 = 1 procent / 1= 1
procent

Bremsemodstandens temperaturfejladvarsel.0...150 procent
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Konfiguration af mekanisk bremsestyring.Mekaniskbremsesty-
ring

44

Se også afsnittet Mekanisk bremsestyring (side 74).

- / uint16Viser den mekaniske bremsestyrings statusord.Bremsestyringstatus44.1

Denne parameter er skrivebeskyttet.

Luknings-/åbningskommando til bremseaktuator (0 = luk,
1 = åbn).

Kommandoen Åbnb0

Slut denne bit til den ønskede udgang.

1 =Der er anmodetomåbningsmoment fra frekvensomfor-
merens logik

Åbningmomentfore-
sp.

b1

1 =Der er anmodetomhold fra frekvensomformerens logikHold stop fore-
spørgsel

b2

1 = Anmodning om rampened til nulhastighed fra frekven-
somformerens logik

Rampe til stoppetb3

1 = Bremsestyring er aktiveretAktiveretb4

1 = Bremsestyringslogikken i tilstanden BREMSE LUKKET.Lukketb5

Se også afsnittet Mekanisk bremsestyring (side 74).

1 = Bremsestyringslogikken i tilstanden BREMSE ÅBNER.Åbnerb6

Se afsnittet Mekanisk bremsestyring (side 74).

1 = Bremsestyringslogikken i tilstanden BREMSE ÅBEN.Åbnb7

Se afsnittet Mekanisk bremsestyring (side 74).

1 = Bremsestyringslogikken i tilstanden BREMSE LUKKER.Lukkerb8

Se afsnittet Mekanisk bremsestyring (side 74).

Reservedb9…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / real32Viser momentet (i procent) ved den tidligere kommando
for bremsning.

Bremsemoment
hukommelse

44.2

Denne værdi kan bruges som en reference til bremseåb-
ningsmomentet. Se parameter 44.9 Åbn mometkilde for
bremse og 44.10 Bremse åben moment.

En filtreringstid kan defineres for denne værdi ved hjælp
af 44.21 Filtertid bremsemoment hukommelse.

- / 10 = 1 procentMoment vedbremselukning. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

- / real32Viser det aktuelt aktive bremseåbningsmoment. Se para-
meter 44.9 Åbn mometkilde for bremse og 44.10 Bremse
åben moment.

Åbnbremsemoment-
foresp.

44.3

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentAktuelt aktivt bremseåbningsmoment. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent
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Ikke valgt / uint32Aktiverer/deaktiverer (eller vælger en kilde, som aktive-
rer/deaktiverer) den mekaniske bremsestyringslogik.

Aktiver bremsesty-
ring

44.6

0 = Bremsestyring inaktiv

1 = Bremsestyring aktiv

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ingen bekræftelse /
uint32

Aktiverer/deaktiverer (og vælger kilden til) overvågning
af status (bekræftelse) for bremseåbning/lukning.

Bekræft valg for
bremse

44.7

Når der registreres enbremsestyringsfejl (uventet tilstand
for bekræftelsessignal), reagerer frekvensomformeren
somdefineretmedparameteren44.17Bremsefejl funktion.

0 = Bremse lukket

1 = Bremse åben

00.Fra

11,Til

2Overvågning af bremse åben/lukket deaktiveret.Ingen bekræftelse

3Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

4Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

5Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

6Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

7Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

8Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

11Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

12Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Parametre 403



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

0.00 s / real32Definerer forsinkelse for åbningaf bremsen, dvs. forsinkel-
sen mellem intern kommando for åbning af bremsen og
frigivelse afmotorhastighedsstyring. Forsinkelsestimeren
starter, når frekvensomformeren harmagnetiseretmoto-
renogøgetmotormomentet til det niveau, somernødven-
digt ved bremsefrigivelse (parameter 44.3 Åbn bremse
momentforesp.). Samtidig med timerstarten trækker
bremsestyringslogikken bremsestyringens output, og
bremsen begynder at åbne.

Forsinket åbning
bremse

44.8

Indstil denne parameter til værdien af mekanisk åbnings-
forsinkelse, som angives af bremseproducenten.

100 = 1 s / 100 = 1 sBremseåbning forsinkelse0.00 ... 5.00 s

Bremseåbenmoment
/ uint32

Definerer en kilde, der bruges som en momentreference
til bremseåbning, hvis

Åbn mometkilde for
bremse

44.9

• Den absolutte værdi er større end indstillingen af para-
meter 44.10 Bremse åben moment, og

• dens fortegn er det samme som indstillingen af 44.10
Bremse åben moment.

Se parameter 44.10 Bremse åben moment.

0Nul.Nul

112.12 AI1 skaleret værdi (side 192).AI1 skaleret

212.22 AI2 skaleret værdi (side 194).AI2 skaleret

33.5 FB A reference 1 (side 142).FBA ref1

43.6 FB A reference 2 (side 142).FBA ref2

7Parameter 44.2 Bremsemoment hukommelse.Bremsemoment
hukommelse

8Parameter 44.10 Bremse åben moment.Bremse åben mo-
ment

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

0.0 procent / real32Definerer fortegnet (dvs. rotationens retning) og den
minimale absolutte værdi for bremseåbningsmoment
(forespørgsel ommotormoment ved bremsefrigivelse i
procent af motorens nominelle moment).

Bremse åben mo-
ment

44.10

Værdien af den kilde, der vælge med parameter 44.9 Åbn
mometkilde for bremse, bruges kun sombremseåbnings-
momentet, hvis den har det samme fortegn som denne
parameter og har en større absolut værdi.

Bemærk:Denneparameter er ikke effektiv i skalarmotorsty-
ringstilstand.

- / 10 = 1 procentMinimaltmomentvedbremsefrigivelse. For 16-bit-skalering
henvises til parameter 46.3.

-1600.0 ... 1600.0
procent

Ikke valgt / uint32Vælger en kilde, der forhindrer bremsen i at åbne.Hold bremse lukket44.11

0 = Normal bremsedrift

1 = Hold bremse lukket

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

00Ikke valgt

404 Parametre



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Vælger kilden til et eksternt signal for anmodning om
bremselukning.

Foresp. om brem-
seudkobling

44.12

Når det er slået til, tilsidesætter det den interne logik og
lukket bremsen.

0 = Normal drift/intet eksternt lukkesignal tilsluttet

1 = Luk bremse

Bemærk:
• I en applikation med åben sløjfe (encoderløs) tvinges

bremsen til at lukke, og frekvensomformeren stopper
ved fejlen 71A5Mekaniskbremseåbning ikke tilladt, hvis
bremsen holdes lukket af en anmodning om lukning af
bremse i forhold til enmodulerende frekvensomformer
i mere end 5 sekunder.

• Denneparameter kan ikkeændres,mens frekvensomfor-
meren kører.

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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0.00 s / real32Definerer en forsinkelse mellem en lukkekommando (dvs.
når bremsestyringens output er aftaget), og hvornår fre-
kvensomformeren holder op med at modulere. Formålet
er at holdemotoren i gangogunder kontrol, indtil bremsen
faktisk lukker.

Forsinket bremseud-
kobling

44.13

Indstil denneparameter til sammeværdi, sombremsepro-
ducenten har angivet sombremsensmekaniskemake-up-
tid.

100 = 1 s / 100 = 1 sForsinket bremseudkobling.0.00 ... 60.00 s

10.00 o/min / real32Definerer bremselukningshastigheden som en absolut
værdi.

Bremseudkobling ni-
veau

44.14

Nårmotorhastighedenhar været underdette niveauunder
hele bremselukningsforsinkelsen (44.15 Forsinkelsesniv.
bremseudk.), afgives der en lukkekommando.

Bemærk: Kontroller kompatibiliteten med denne indstilling
med 21.3 Stop-tilstand (og den relevante decelerationstid).

- / 100 = 1 o/minBremselukkehastighed. For 16-bit-skalering henvises til
parameter 46.1.

0.00 ... 1000.00
o/min

0.00 s / real32Definerer en forsinkelsesniv. bremseudk. Se parameter
44.14 Bremseudkobling niveau.

Forsinkelsesniv.
bremseudk.

44.15

100 = 1 s / 100 = 1 sForsinkelsesniv. bremseudk.0.00 ... 10.00 s

0.00 s / real32Definerer enminimumstidmellembremselukningenogen
efterfølgende åbningskommando.

Forsinket genåbning
bremse

44.16

100 = 1 s / 100 = 1 sBrake reopen delay.0.00 ... 10.00 s

Fejl / uint16Bestemmer, hvordan frekvensomformeren reagerer ved
en mekanisk bremsestyringsfejl.

Bremsefejl funktion44.17

Bemærk:Hvis parameteren 44.7 Bekræft valg for bremse er
indstillet til Ingen bekræftelse, deaktiveres overvågningen
af bekræftelsesstatus og vil ikke generere nogen advarsler
eller fejl. Menbremsens åbningsbetingelser overvåges altid.

0Frekvensomformeren stopper ved fejlen 71A2 Lukning af
mekanisk bremsemislykkedes / 71A3 Åbning af mekanisk
mislykkedes, hvis status for bekræftelsen ikke matcher
den status, der forventes af bremsestyringslogikken.

Fejl

Frekvensomformeren stopper ved fejlen 71A5 Mekanisk
bremseåbning ikke tilladt, hvis bremsensåbningsbetingel-
ser ikke kanopfyldes (motorens nødvendige startmoment
opnås eksempelvis ikke).

1Frekvensomformeren genererer advarslen A7A1 Lukning
af mekanisk bremse mislykkedes / A7A2 Åbning af meka-
niskbremsemislykkedes, hvis status for bekræftelsen ikke
matcher den status, der forventes af bremsestyringslogik-
ken.

Advarsel

Frekvensomformeren genererer advarslen A7A5Mekanisk
bremseåbning ikke tilladt, hvis bremsensåbningsbetingel-
ser ikke kanopfyldes (motorens nødvendige startmoment
opnås eksempelvis ikke).
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2Efter lukning af bremsen genererer frekvensomformeren
advarslen A7A1 Lukning afmekanisk bremsemislykkedes,
hvis status for bekræftelsen ikke matcher den status, der
forventes af bremsestyringslogikken.

Åbne fejl

Efter åbningafbremsenstopper frekvensomformeren ved
fejlen 71A3 Åbning af mekanisk mislykkedes, hvis status
for bekræftelsen ikke matcher den status, der forventes
af bremsestyringslogikken.

Frekvensomformeren stopper ved fejlen 71A5 Mekanisk
bremseåbning ikke tilladt, hvis bremsensåbningsbetingel-
ser ikke kanopfyldes (motorens nødvendige startmoment
opnås eksempelvis ikke).

0.00 s / real32Definerer en forsinket udkobling, dvs. tidenmellembrem-
selukning og bremsens stop ved lukkefejl.

Bremsefejl forsinket44.18

100 = 1 s / 100 = 1 sForsinket bremseudkobling.0.00 ... 60.00 s

100 ms / real32Definerer en filtreringstid for parameter 44.2 Bremsemo-
ment hukommelse (aktuel momentværdi anvendt som
åben momentreference).

Filtertid bremsemo-
ment hukommelse

44.21

100 = 1 ms / 1 = 1 msFiltreringstid.0...100 ms
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Indstillinger for energibesparelsesberegnerne.Energieffektivitet45

Se også afsnittet Energibesparelsesberegnere (side 98).

0 GWh / uint16Viser den sparede energi i gWh sammenlignetmedmotor
forbundet direkte til nettet. Denneparameterændrer trin,
når 45.2 Sparet MWh.

Sparet GWh45.1

Denne parameter er skrivebeskyttet (se parameter 45.21
Nulstil energiberegninger).

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhEnergibesparelse i GWh.0...65535 GWh

0 MWh / uint16Viser den sparede energi iMWh sammenlignetmedmotor
forbundet direkte til nettet. Denneparameterændrer trin,
når 45.3 Sparet kWh vender.

Sparet MWh45.2

Når denneparameter vender,ændrer 45.1 SparetGWh trin.

Denne parameter er skrivebeskyttet (se parameter 45.21
Nulstil energiberegninger).

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhEnergibesparelse i MWh.0...999 MWh

0.0 kWh / uint16Viser den sparede energi i kWh sammenlignet medmotor
forbundet direkte til nettet.

Sparet kWh45.3

Hvis frekvensomformerens interne bremsechopper er ak-
tiveret, antages det, at al energi, sommotoren leverer til
frekvensomformeren, konverteres til varme,menberegnin-
gen registrerer stadig besparelser via hastighedsstyring.
Hvis chopperen er deaktiveret, registreres regenereret
energi fra motoren også her.

Nårdenneparameter vender,ændrer 45.2 SparetMWhtrin.

Denne parameter er skrivebeskyttet (se parameter 45.21
Nulstil energiberegninger).

10 = 1 kWh / 10 = 1
kWh

Energibesparelse i kWh.0.0 ... 999.9 kWh

0 tusinde / uint32Viser det store sparede pengebeløb sammenlignet med
motor forbundet direkte til nettet. Denne parameter æn-
drer trin, når 45.6 Sparet beløb vender.

Sparet beløb x 100045.5

Valutaendefineresafparameter45.17Enhed for valutatarif.

Denne parameter er skrivebeskyttet (se parameter 45.21
Nulstil energiberegninger).

- / 1 = 1 tusindePengemæssige besparelser i tusindvis af enheder.0...4294967295 tusin-
de

0.00 enheder / uint32Viser det sparede pengebeløb sammenlignet med motor
forbundet direkte til nettet. Denne værdi beregnes ved at

Sparet beløb45.6

gange den sparede energi i kWhmed den aktuelle energi-
tarif (45.14 Valg af tarif).

Når denne parameter vender, ændrer 45.5 Sparet beløb x
1000 trin.

Valutaendefineresafparameter45.17Enhed for valutatarif.

Denne parameter er skrivebeskyttet (se parameter 45.21
Nulstil energiberegninger).

1 = 1 enheder / 100 = 1
enheder

Pengemæssige besparelser.0.00 ... 999.99 enhe-
der
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0 metric_kiloton /
uint16

Viser reduktion af CO2-emissioner i metriske kilotons
sammenlignet med motor forbundet direkte til nettet.
Denne værdi ændrer trin, når parameter 45.9 CO2-reduk-
tion i tons vender.

CO2-reduktion i kilo-
tons

45.8

Denne parameter er skrivebeskyttet (se parameter 45.21
Nulstil energiberegninger).

1 = 1 metric_kiloton /
1 = 1 metric_kiloton

Reduktion i CO2-emissioner i metriske kilotons.0...65535metric_kilo-
ton

0.0 metric_ton /
uint16

Viser reduktionafCO2-emissioner imetriske tonssammen-
lignet med motor forbundet direkte til nettet. Værdien
beregnes ved at gange den gemte energi i MWhmed vær-
dien af parameter 45.18 Faktor for CO2-konvertering (som
standard 0,5 metriske tons/MWh).

CO2-reduktion i tons45.9

Når denneparameter vender,ændrer parameter 45.8CO2-
reduktion i kilotons trin.

Denne parameter er skrivebeskyttet (se parameter 45.21
Nulstil energiberegninger).

1 = 1 metric_ton / 10 =
1 metric_ton

Reduktion i CO2-emissioner i metriske tons.0.0 ... 999.9 me-
tric_ton

Deaktiver / uint16Aktiverer/deaktiverer energioptimeringsfunktionen.
Funktionenoptimerermotorfluxen, sådet samledeenergi-
forbrug og motorens støjniveau reduceres, når frekven-
somformeren kører under den nominelle belastning. Den
samlede effektivitet (motor og frekvensomformer) kan
forbedres med 1…20% afhængigt af lastmoment og ha-
stighed.

Energioptimering45.11

Bemærk:
• I tilstanden DTC-motorstyring med en permanentmag-

netmotor eller en synkron reluktansmotor er energiopti-
mering altid aktiveret uanset indstillingen for denne
parameter.

• I skalarmotorstyringstilstand med en asynkron motor
optimerer funktionen motorflux som beskrevet neden-
for. Med et tilsluttet sinusfilter optimeres motorflux
også.

• I skalarmotorstyringstilstand med en permanentmag-
netmotor minimerer funktionen motorstrømmen. Mo-
torstrømminimeres også, når et sinusfilter er tilsluttet.
En modelbaseret optimering kan aktiveres ved at akti-
vere parameter 98.1 Bruger motormodeltilstand og an-
give motorværdier.

0Energioptimering deaktiveret.Deaktiver

1Energioptimering er aktiveret.Aktiver

1.000enheder /uint32Definerer energitarif 1 (pris for energi pr. kWh). Afhængig
af indstillingen af parameter 45.14 Valg af tarif, bruges
enten denne værdi eller 45.13 Energi tarif 2 som reference,
når pengemæssige besparelser beregnes.

Energi tarif 145.12

Valutaendefineresafparameter45.17Enhed for valutatarif.

Bemærk: Tariffer aflæses kun i det øjeblik, der vælges, og
anvendes ikke med tilbagevirkende kraft.
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- / 1000 = 1 enhederEnergi tarif 1.0.000 ... 4294967.295
enheder

2.000enheder/uint32Definerer energitarif 2 (pris for energi pr. kWh).Energi tarif 245.13

Se parameter 45.12 Energi tarif 1.

- / 1000 = 1 enhederEnergi tarif 2.0.000 ... 4294967.295
enheder

Energi tarif 1 / uint32Vælger (eller definerer en kilde, der vælger), hvilken forud-
defineret energitarif der anvendes.

Valg af tarif45.14

0 = 45.12 Energi tarif 1

1 = 45.13 Energi tarif 2

00.Energi tarif 1

11,Energi tarif 2

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

EUR / uint16Angiver den valuta, der anvendes til beregninger af bespa-
relsen.

Enhed for valutatarif45.17

101Euro.EUR

102Dollar.USD

100Lokal valutaenhed. Valutaens navn kan redigeres ved at
vælgeMenu - Indstillinger - Rediger tekster på betjenings-
panelet.

Lokal valutaenhed

0.500tn_MWh/uint16Definerer en faktor for konvertering af sparet til CO2-
emissioner (kg/kWh eller tn/MWh).

Faktor for CO2-kon-
vertering

45.18

1 = 1 tn_MWh / 100 = 1
tn_MWh

Faktor for konverteringaf sparet energi til CO2-emissioner.0.000 ... 65.535
tn_MWh

0.0 kW / real32Aktuel effekt, sommotorenabsorberer, når dener forbun-
det direkte til nettet, og applikationen er i drift. Værdien
bruges som reference, når energibesparelserneberegnes.

Sammenligning
strøm

45.19

Bemærk: Nøjagtigheden af beregningerne af energibespa-
relsen er direkte afhængig af nøjagtigheden af denne værdi.
Hvis der ikke indtastes noget her, bruger beregningen den
nominelle motoreffekt, men det kanmedføre en overvurde-
ringafde rapporteredeenergibesparelser, damangemotorer
ikke absorberer mærkepladeeffekt.

- / 10 = 1 kWMotoreffekt. For 16-bit-skalering henvises til parameter
46.4.

0.0 ... 100000.0 kW
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Færdig / uint16Nulstiller besparelsestællerparameter 45.1…45.9Nulstil energibereg-
ninger

45.21

0Der blev ikke forespurgt om nulstilling (normal drift), eller
nulstillingen er fuldført.

Færdig

1Nulstil sparetællerparametrene.Værdienskifterautomatisk
tilbage til Færdig.

Nulstil

Parametre 411



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

Indstillinger til hastighedsovervågning; filtrering af faktisk
signal; generelle skaleringsindstillinger.

Indstillinger overvåg-
ning/skala

46

Bemærk: 16-bit-skaleringer gælder, når parameterværdierne
er klar eller skrivesdirekte.Medprotokol- ogprofil-specifikke
læs-/skrive-kommandoer (f.eks. kommunikationsobjeker)
afhænger skaleringen af protokollen eller profilen. Se doku-
mentation for adaptermodulet.

1500,00; 1800,00
o/min (95.20 b0)
o/min / real32

Definerer den maksimale hastighedsværdi, der bruges til
at definere accelerationsrampehastigheden og den indle-
dendehastighedsværdi, sombruges til at definere decele-
rationsrampehastigheden (se parametergruppen 23 Ha-

Hastighedsskalaer46.1

stighedsreference rampe). Rampetiderne for hastigheds-
acceleration og -deceleration er derfor relateret til denne
værdi (ikke til parameter 30.12 Maksimum hastighed).

Definerer også 16-bit-skaleringen af hastighedsrelaterede
parametre.

Værdien af denne parameter svarer til 20000 i fieldbus,
master/follower osv. kommunikation.

1 = 1 o/min / 100 = 1
o/min

Acceleration/deceleration – slut-/starthastighed.0.10 ... 30000.00
o/min

50,00 Hz; 60,00 Hz
(95.20 b0) Hz / real32

Definerer den maksimale frekvensværdi, der bruges til at
definere accelerationsrampehastighedenogden indleden-
de frekvensværdi, som bruges til definere decelerations-

Frekvensskalaer46.2

rampehastigheden (se parametergruppen 28 Kæde for
frekvensreference). Rampetiderne for frekvensacceleration
og -deceleration er derfor relateret til denne værdi (ikke
til parameter 30.14 Maximum frekvens).

Definerer også 16-bit-skaleringen af frekvensrelaterede
parametre. Værdien af denne parameter svarer til 20000
i fieldbus, master/follower osv. kommunikation.

10 = 1 Hz / 100 = 1 HzAcceleration/deceleration – slut-/startfrekvens.0.10 ... 1000.00 Hz

100.0 procent / real32Definerer 16-bit-skalering af momentparametre. Værdien
af denne parameter (i procent af nominelle momentpara-

Momentskalaer46.3

metre) svarer til 10000 i fieldbus, master/follower osv.
kommunikation.

Se også parameter 46.42 Moment decimaler.

10 = 1 procent / 10 = 1
procent

Moment, der svarer til 10000 på fieldbus.0.1 ... 1000.0 procent

1000.00 kW eller hk /
real32

Definerer den udgangseffektværdi, der svarer til 10000 i
fieldbus, master/follower osv. kommunikation. Enheden
vælges af parameter 96.16 Valg af enhed.

Strømskalaer46.4

1 = 1 kW eller hk / 100
= 1 kW eller hk

Effekt, der svarer til 10000 på fieldbus.0.10 ... 30000.00 kW
eller hk

10000 A / real32Definerer 16-bit-skalering af strømparametre. Værdien af
denne parameter svarer til 10000 i fieldbus, master/fol-
lower osv. kommunikation.

Strømskalering46.5

1 = 1 A / 1 = 1 AEffekt, der svarer til 10000 på fieldbus.0...30000 A
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0.00 o/min / real32Definerer en hastighed, der svarer til en nulreference
modtaget fra fieldbus (enten den indbyggede fieldbus-in-
terface eller interface FBA A eller FBA B). For eksempel vil
fieldbusreferenceområdetpå0…20000svare til enhastig-
hed på 500…[46.1] o/min hvis indstillingen er 500.

Nulskaleringhast.ref.46.6

Bemærk:Denneparameter er kun effektivmedABB-frekven-
somformer-kommunikationsprofilen.

1 = 1 o/min / 100 = 1
o/min

Hastighed svarende til minimum fieldbusreference.0.00 ... 30000.00
o/min

0.00 Hz / real32Definerer en frekvens, der svarer til en nulreference mod-
taget fra fieldbus (entenden indbyggede fieldbus-interface
eller interface FBAAeller FBAB). For eksempel vil fieldbus-
referenceområdet på 0…20000 svare til en hastighed på
30…[46.2] Hz, hvis indstillingen er 30.

Nulskaleringfrekvens-
ref.

46.7

Bemærk:Denneparameter er kun effektivmedABB-frekven-
somformer-kommunikationsprofilen.

10 = 1 Hz / 100 = 1 HzFrekvens svarende til minimum fieldbusreference.0.00 ... 1000.00 Hz

500 ms / real32Definerer en filtertid for signal 1.1 Benyttet motorhastig-
hed, 1.2 Anslået motorhastighed, 1.4 Encoder 1 filtreret
hastighed og 1.5 Encoder 2 filtreret hastighed.

Filtertidmotorhastig-
hed

46.11

1 = 1 ms / 1 = 1 msSignalfiltertid for motorhastighed.0...20000 ms

500 ms / real32Definerer en filtertid for signalet 1.6 Udgangsfrekvens.Filtertid udgangsfre-
kvens

46.12

1 = 1 ms / 1 = 1 msFiltertid for udgangsfrekvensens signal.0...20000 ms

100 ms / real32Definerer en filtertid for signalet 1.10 Motortormoment.Filtertid mo-
tormoment

46.13

1 = 1 ms / 1 = 1 msSignalfiltertid for motormoment.0...20000 ms

100 ms / real32Definerer en filtertid for signalet 1.14 Udgangseffekt.Filtertid strøm ud46.14

1 = 1 ms / 1 = 1 msSignalfiltertid for udgangseffekt.0...20000 ms
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100.00 o/min / real32Definerergrænserne for “påsetpunkt” til hastighedsstyring
af frekvensomformeren.

Vedhastighedhyste-
rese

46.21

Når den absolutte forskel mellem reference (22.87 Aktuel
hastighedsreference 7) ogaktuel hastighed (90.1Motorha-
stighed til styring) bliver mindre end halvdelen af værdien
af 46.21 Ved hastighed hysterese, betragtes frekvensom-
formeren som værende ”på setpunkt”.

Dette angives med bit 8 i 6.11 Hovedstatusord.

Bitten deaktiveres, når den absolutte forskel mellem refe-
renceogaktuel hastighedoverstiger værdien for 46.21 Ved
hastighed hysterese.

Hysterese

Frekvensomformer
på setpunkt

(06.11 bit 8 = 1)

Hysterese

22.87 + 46.21
(o/min)

22.87 + 0,5 x 46.21
(o/min)

22.87
(o/min)

22.87 - 0,5 x 46.21 (o/min)

22.87 - 46.21
(o/min)

0
(o/min)

90.01
(o/min)

- / 100 = 1 o/minGrænse for “på setpunkt” angivelse i hastighedsstyring.
For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

0.00 ... 30000.00
o/min
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10.00 Hz / real32Definerer grænserne for “på setpunkt” til frekvensstyring
af frekvensomformeren.Når denabsolutte forskelmellem
reference (28.96 Frekvens ref akt 7) og den aktuelle fre-
kvens (1.6 Udgangsfrekvens) er mindre end 46.22 Ved fre-
kvens hysterese, betragtes frekvensomformeren somvæ-
rende ”på setpunkt”. Dette angivesmedbit 8 i 6.11 Hoved-
statusord.

Ved frekvenshystere-
se

46.22

Frekvensomformer
på setpunkt

(06.11 bit 8 = 1)

01.06 (Hz)

28.96 + 46.22 (Hz)

28.96 - 46.22 (Hz)

28.96 (Hz)

0 (Hz)

- / 100 = 1 HzGrænse for “på setpunkt”-angivelse i frekvensstyring. For
16-bit-skalering henvises til parameter 46.2.

0.00 ... 1000.00 Hz

10.0 procent / real32Definerer grænserne for “på setpunkt” til momentstyring
af frekvensomformeren.

Vedmomenthystere-
se

46.23

Når den absolutte forskelmellem reference (26.73Momen-
treference aktuel 4) og aktuel hastighed (1.10 Motort-
ormoment) er mindre end 46.23 Ved moment hysterese,
betragtes frekvensomformeren som værende ”på set-
punkt”. Dette angives med bit 8 i 6.11 Hovedstatusord.

Frekvensomformer
på setpunkt

(06.11 bit 8 = 1)

01.10 (%)

26.73 + 46.23 (%)

26.73 (%)

26.73 - 46.23 (%)

0 (%)

- / 1 = 1 procentGrænse for “på setpunkt”-angivelse i momentstyring. For
16-bit-skalering henvises til parameter 46.3.

0.0 ... 300.0 procent
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1500.00 o/min / re-
al32

Definerer udløserniveauet for “over grænse”-angivelse i
hastighedsstyring. Når den aktuelle hastighed overstiger
grænsen, indstilles bit 10 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2.

Overhastighedsgræn-
se

46.31

- / 100 = 1 o/minUdløserniveau for “over grænse”-angivelse til hastigheds-
styring. For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

0.00 ... 30000.00
o/min

50.00 Hz / real32Definerer udløserniveauet for “over grænse”-angivelse i
frekvensstyring. Når den aktuelle frekvens overstiger
grænsen, indstilles bit 10 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2.

Over frekvensgrænse46.32

- / 100 = 1 HzUdløserniveau for “over grænse”-angivelse til frekvenssty-
ring. For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.2.

0.00 ... 1000.00 Hz

300.0procent / real32Definerer udløserniveauet for “over grænse”-angivelse i
momentstyring. Når det aktuelle moment overstiger
grænsen, indstilles bit 10 af 6.17 Frekv.omf. statusord 2.

Overmomentgrænse46.33

- / 10 = 1 procentUdløserniveau for “over grænse”-angivelse tilmomentsty-
ring. For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.3.

0.0 ... 1600.0 procent

1 NoUnit / uint16Definerer antallet af decimalpladser formomentrelaterede
parametre.

Moment decimaler46.42

1 = 1 / 1 = 1Definererantallet afdecimalpladser formomentparametre.0...2
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Datahukommelsesparametre, som der kan skrives til og
læses fravedhjælpafandreparametreskilde-ogmålindstil-
linger.

Datalagring47

Bemærk, at der er forskellige hukommelsesparametre til
forskellige datatyper. Lagringsparametre af heltalstypen
kan ikke bruges som kilde til andre parametre.

Se også afsnittet Datahukommelsesparametre (side 103).

- / real32Datalagringsparameter 1.Datalagring 1 real3247.1

Parameter 47.1…47.8 er rigtige 32-bit tal, der kan bruges
som kildeværdier for andre parametre.

Lagringsparametre 47.1…47.8 kan anvendes sommål for
modtagne 16-bit data (parametergruppe 62D2DogDDCS
modtag data) eller kilden for sendte 16-bit data (parame-
tergruppe 61 D2D og DDCS transmit. data). Skaleringen
og området defineres med parameter 47.31…47.38.

- / 1000 = 132-bit rigtigt tal (flydende punkt). For 16-bit-skalering
henvises til parameter 47.31.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datalagringsparameter 2.Datalagring 2 real3247.2

Se også parameter 47.1 Datalagring 1 real32.

- / 1000 = 132-bit rigtigt tal (flydende punkt). For 16-bit-skalering
henvises til parameter 47.32.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datalagringsparameter 3.Datalagring 3 real3247.3

Se også parameter 47.1 Datalagring 1 real32.

- / 1000 = 132-bit rigtigt tal (flydende punkt). For 16-bit-skalering
henvises til parameter 47.33.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datalagringsparameter 4.Datalagring 4 real3247.4

Se også parameter 47.1 Datalagring 1 real32.

- / 1000 = 132-bit rigtigt tal (flydende punkt). For 16-bit-skalering
henvises til parameter 47.34.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datalagringsparameter 5.Datalagring 5 real3247.5

Se også parameter 47.1 Datalagring 1 real32.

- / 1000 = 132-bit rigtigt tal (flydende punkt). For 16-bit-skalering
henvises til parameter 47.35.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datalagringsparameter 6.Datalagring 6 real3247.6

Se også parameter 47.1 Datalagring 1 real32.

- / 1000 = 132-bit rigtigt tal (flydende punkt). For 16-bit-skalering
henvises til parameter 47.36.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datalagringsparameter 7.Datalagring 7 real3247.7

Se også parameter 47.1 Datalagring 1 real32.

- / 1000 = 132-bit rigtigt tal (flydende punkt). For 16-bit-skalering
henvises til parameter 47.37.

-32768.000 ...
32767.000

- / real32Datalagringsparameter 8.Datalagring 8 real3247.8

Se også parameter 47.1 Datalagring 1 real32.

- / 1000 = 132-bit rigtigt tal (flydende punkt). For 16-bit-skalering
henvises til parameter 47.38.

-32768.000 ...
32767.000
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- / int32Datalagringsparameter 9.Datalagring 1 int3247.11

- / 1 = 132-bit heltal.-2147483648...2147483647

- / int32Datalagringsparameter 10.Datalagring 2 int3247.12

- / 1 = 132-bit heltal.-2147483648...2147483647

- / int32Datalagringsparameter 11.Datalagring 3 int3247.13

- / 1 = 132-bit heltal.-2147483648...2147483647

- / int32Datalagringsparameter 12.Datalagring 4 int3247.14

- / 1 = 132-bit heltal.-2147483648...2147483647

- / int32Datalagringsparameter 13.Datalagring 5 int3247.15

- / 1 = 132-bit heltal.-2147483648...2147483647

- / int32Datalagringsparameter 14.Datalagring 6 int3247.16

- / 1 = 132-bit heltal-2147483648...2147483647

- / int32Datalagringsparameter 15.Datalagring 7 int3247.17

- / 1 = 132-bit heltal.-2147483648...2147483647

- / int32Datalagringsparameter 16.Datalagring 8 int3247.18

- / 1 = 132-bit heltal.-2147483648...2147483647

- / int16Datalagringsparameter 17.Datalagring 1 int1647.21

1 = 1 / 1 = 116-bit heltal.-32768...32767

- / int16Datalagringsparameter 18.Datalagring 2 int1647.22

1 = 1 / 1 = 116-bit heltal.-32768...32767

- / int16Datalagringsparameter 19.Datalagring 3 int1647.23

1 = 1 / 1 = 116-bit heltal.-32768...32767

- / int16Datalagringsparameter 20.Datalagring 4 int1647.24

1 = 1 / 1 = 116-bit heltal.-32768...32767

- / int16Datalagringsparameter 21.Datalagring 5 int1647.25

1 = 1 / 1 = 116-bit heltal.-32768...32767

- / int16Datalagringsparameter 22.Datalagring 6 int1647.26

1 = 1 / 1 = 116-bit heltal.-32768...32767

- / int16Datalagringsparameter 23.Datalagring 7 int1647.27

1 = 1 / 1 = 116-bit heltal.-32768...32767

- / int16Datalagringsparameter 24.Datalagring 8 int1647.28

1 = 1 / 1 = 116-bit heltal.-32768...32767
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Ikke skaleret / uint16Definerer skaleringen for parameteren 47.1 Datalagring 1
real32 til og fra 16-bit heltalsformat. Denne skalering bru-
ges, når datalagringsparameteren ermålet for demodtag-
ne 16-bit data (defineret i parametergruppen 62 D2D og
DDCS modtag data), eller når datalagringsparametren er
kilden til sendte 16-bit data (defineret i parametergruppe
61 D2D og DDCS transmit. data).

Datalagring 1 real32
type

47.31

Indstillingendefinererogsådetsynligeområde for lagrings-
parameteren.

0Kun datalagring. Område: -2147483.264 … 2147473.264.Ikke skaleret

1Skalering: 1 = 1. Område: -32768 … 32767.Transparent

2Skalering: 1 = 100. Område: -327,68 … 327,67.Generel

3Skaleringendefineresmedparameteren46.3Momentska-
laer.

Moment

Område: -1600,0 … 1600,0.

4Skaleringendefineresmedparameter 46.1Hastighedsska-
laer.

Hastighed

Område: -30000,00 … 30000,00.

5Skaleringendefineresmedparameteren46.2 Frekvensska-
laer.

Frekvens

Område: -600,00…600,00.

Ikke skaleret / uint16Definerer 16-bit-skalering af parameter 47.2 Datalagring
2 real32.

Datalagring 2 real32
type

47.32

Se parameter 47.31 Datalagring 1 real32 type.

Ikke skaleret / uint16Definerer 16-bit-skalering af parameter 47.3 Datalagring
3 real32.

Datalagring 3 real32
type

47.33

Se parameter 47.31 Datalagring 1 real32 type.

Ikke skaleret / uint16Definerer 16-bit-skalering af parameter 47.4 Datalagring
4 real32.

Datalagring 4 real32
type

47.34

Se parameter 47.31 Datalagring 1 real32 type.

Ikke skaleret / uint16Definerer 16-bit-skalering af parameter 47.5 Datalagring
5 real32.

Datalagring 5 real32
type

47.35

Se parameter 47.31 Datalagring 1 real32 type.

Ikke skaleret / uint16Definerer 16-bit-skalering af parameter 47.6 Datalagring
6 real32.

Datalagring 6 real32
type

47.36

Se parameter 47.31 Datalagring 1 real32 type.

Ikke skaleret / uint16Definerer 16-bit-skalering af parameter 47.7 Datalagring
7 real32.

Datalagring 7 real32
type

47.37

Se parameter 47.31 Datalagring 1 real32 type.

Ikke skaleret / uint16Definerer 16-bit-skalering af parameter 47.8 Datalagring
8 real32.

Datalagring 8 real32
type

47.38

Se parameter 47.31 Datalagring 1 real32 type.
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Kommunikationsindstilling for frekvensomformerens be-
tjeningspanelport

Panelport kommuni-
cation

49

1 NoUnit / uint32Definerer frekvensomformerens node-ID. Alle enheder,
somer forbundet til netværket, skal have et unikt node-ID.

Node ID-nummer49.1

Bemærk:Til frekvensomformeremednetværk kandet anbe-
fales at reservere ID 1 til ekstra-/udskiftningsfrekvensomfor-
mere.

1 = 1 / 1 = 1Node ID.1...32

230,4 kbps / uint32Definerer kommunikationshastigheden for forbindelsen.Baudrate49.3

138,4 kbit/s.38,4 kbps

257,6 kbit/s.57,6 kbps

386,4 kbit/s.86,4 kbps

4115,2 kbit/s.115,2 kbps

5230,4 kbit/s.230,4 kbps

10.0 s / uint32Indstiller en timeout til betjeningspanelets (eller pc-værk-
tøjets) kommunikation. Hvis en kommunikationsfejl varer

Kommunikationstab
tid

49.4

længere tid end timeouten, udføres den handling, der an-
gives af parameter 49.5 Kommunikationstab handling.

10 = 1 s / 1000 = 1 sKommunikationsværktøj for panel/PC-værktøj.0.3 ... 3000.0 s

Fejl / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer på en
kommunikationsfejl i betjeningspanelet (eller pc-værktø-
jet).

Kommunikationstab
handling

49.5

Ændringer i denne parameter træder i kraft, når styreen-
heden genstartes, eller de nye indstillinger valideres af
parameter 49.6 Opdater indstillinger.

Se ogsåparameter 49.7 Tvingovervågningpanelkommog
49.8 Sekundær komm.tab handling.

0Ingen handling foretaget.Ingen handling

1Frekvensomformeren stopper ved 7081 Betjeningspanel
tab. Dette forekommer kun, hvis styringen forventes at

Fejl

komme fra betjeningspanelet (det er valgt som kilde for
start/stop/reference på det aktuelle styrested), eller hvis
overvågning er fremtvunget ved hjælp af parameter 49.7
Tving overvågning panelkomm.

2FrekvensomformerengenerereradvarslenA7EEBetjenings-
panel tab og fastlåser hastigheden til det niveau, som

Sidste hastighed

frekvensomformeren kørte ved. Dette forekommer kun,
hvis styringen forventes at komme fra betjeningspanelet,
eller hvis overvågninger fremtvunget vedhjælp af parame-
ter 49.7 Tving overvågning panelkomm.

Hastigheden/frekvensen bestemmes af den faktiske ha-
stighed ved hjælp af 850 ms lavpassagefilter.

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.
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3Frekvensomformeren genererer en advarsel A7EE Betje-
ningspanel tabog indstiller hastigheden til den hastighed,
der defineres med parameter 22.41 Hastighedsref. for
ufarlig hastighed (eller 28.41 Frekvensref. ufarlig frekvens,
når frekvensreferencenanvendes). Dette forekommer kun,
hvis styringen forventes at komme fra betjeningspanelet,
eller hvis overvågninger fremtvunget vedhjælp af parame-
ter 49.7 Tving overvågning panelkomm.

Hastighedsref. ufar-
lig hastighed

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

5Frekvensomformeren genererer en advarsel A7EE Betje-
ningspanel tab. Dette forekommer kun, hvis styringen
forventes at komme fra betjeningspanelet, eller hvis over-
vågning er fremtvunget vedhjælp af parameter 49.7 Tving
overvågning panelkomm.

Advarsel

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

Færdig / uint16Anvender indstillingen af parameter 49.1 Node ID-num-
mer…49.5.

Opdater indstillinger49.6

Bemærk:Opdatering kan forårsage et kommunikationsfejl,
så det kan være nødvendigt at tilslutte frekvensomformeren
igen.

0Der er udført en opdatering, eller der er ikke anmodet om
en.

Færdig

1Opdater parametre 49.1 Node ID-nummer…49.5. Værdien
skifter automatisk tilbage til Færdig.

Opdater

- / uint16Aktiverer kommunikationsovervågning for betjeningspa-
nelet separat for hvert styrested (se afsnittet Lokal sty-
ring/ekstern styring (side 23)).

Tving overvågning
panelkomm

49.7

Parameteren er primært beregnet til overvågning af kom-
munikationmedpanelet, når den er tilsluttet applikations-
programmet og ikke er valgt som en styrekilde af frekven-
somformerparametre.

1 =Kommunikationsovervågning aktiv, når Ext 1 anvendes.Ext 1b0

1 =Kommunikationsovervågningaktiv, når Ext 2 anvendes.Ext 2b1

1 = Kommunikationsovervågning aktiv, når lokal styring
anvendes.

Lokalb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Ingen handling /
uint16

Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer på en
kommunikationsfejl i betjeningspanelet (eller pc-værktø-
jet). Denne handling træder i kraft, når

Sekundær komm.tab
handling

49.8

• panelet er parameteriseret som alternativ styring eller
referencekilde, men det ikke aktuelt er den aktive kilde,
og

• kommunikationsovervågning for det aktive styrested
ikke er tvunget med parameter 49.7 Tving overvågning
panelkomm.

0Ingen handling foretaget.Ingen handling

5Frekvensomformeren genererer en advarsel A7EE Betje-
ningspanel tab.

Advarsel

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

o/min / uint16Definerer enheden for hastighedsreference, når den angi-
ves fra betjeningspanelet.

Panelhast.ref. enhed49.14

0o/min.o/min

1Procent af parameter 46.1 Hastighedsskalaer.%

-30000.00 o/min / re-
al32

Definerer en minimumsgrænse for betjeningspanelets
hastighedsreference i ekstern styring.

Minimum ext
hast.ref. panel

49.15

I lokal styring anvendes grænserne i parametergruppe 30
Grænser Se afsnittet Lokal styring/ekstern styring (si-
de 23).

- / 100 = 1 o/minMinimumhastighedsreference. For 16-bit-skalering henvi-
ses til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

30000.00 o/min / re-
al32

Definerer en maksimumsgrænse for betjeningspanelets
hastighedsreference i ekstern styring.

Maksimum ext
hast.ref panel

49.16

I lokal styring anvendes grænserne i parametergruppe 30
Grænser Se afsnittet Lokal styring/ekstern styring (si-
de 23).

- / 100 = 1 o/minMaksimumhastighedsreference. For 16-bit-skalering hen-
vises til parameter 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 o/min

-500.00 Hz / real32Definerer en minimumsgrænse for betjeningspanelets
frekvensreference i ekstern styring.

Minimum ext fre-
kv.ref. panel

49.17

I lokal styring anvendes grænserne i parametergruppe 30
Grænser Se afsnittet Lokal styring/ekstern styring (si-
de 23).

- / 100 = 1 HzMinimumfrekvensreference. For 16-bit-skalering henvises
til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

500.00 Hz / real32Definerer en maksimumsgrænse for betjeningspanelets
frekvensreference i ekstern styring.

Maksimum ext fre-
kv.ref. panel

49.18

I lokal styring anvendes grænserne i parametergruppe 30
Grænser Se afsnittet Lokal styring/ekstern styring (si-
de 23).

- / 100 = 1 HzMaksimumfrekvensreference. For 16-bit-skaleringhenvises
til parameter 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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Automatisk / uint32Vælger en aktuel værdi, som skal vises i øverste højre
hjørne af betjeningspanelet. Denne parameter er kun i
brug, når betjeningspanelet ikke er en aktiv referencekilde.

Panel aktuel kilde49.24

0Den aktive reference vises.Automatisk

140.3 PID-proces setpunkt aktuel.Proces PID setpunkt
aktuel

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]
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Konfiguration af fieldbuskommunikation.Fieldbusadapter
(FBA)

50

Se også kapitlet Fieldbusstyring via en fieldbusadapter.

Deaktiver / uint16Aktiverer/deaktiverer kommunikationmellemfrekvensom-
formeren og fieldbusadapter A og angiver det stik, som
adapteren installeres i.

FBA A aktiver50.1

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Kommunikation mellem frekvensomformer og fieldbusa-
dapter A er deaktiveret.

Deaktiver

1Kommunikation mellem frekvensomformer og fieldbusa-
dapter A er aktiveret. Adapteren er i stik 1.

Ekstraudstyrsstik 1

2Kommunikation mellem frekvensomformer og fieldbusa-
dapter A er aktiveret. Adapteren er i stik 2.

Ekstraudstyrsstik 2

3Kommunikation mellem frekvensomformer og fieldbusa-
dapter A er aktiveret. Adapteren er i stik 3.

Ekstraudstyrsstik 3

Inaktiv / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer ved field-
buskommunikationsfejl. En tidsforsinkelse for handlingen
kan defineres af parameter 50.3 FBA A komm tab t ud.

FBAAkommtab funk50.2

Se også parameter 50.26 Tving FBA A komm.overvågning.

0Ingen handling foretaget.Inaktiv

1Frekvensomformeren stopper ved7510FBAAkommunika-
tion. Dette forekommer kun, hvis styringen forventes at

Fejl

komme fra FBA A interface (FBA A er valgt som kilde for
start/stop/reference på det aktuelle styrested), eller hvis
overvågning er fremtvunget ved hjælp af parameter 50.26
Tving FBA A komm.overvågning.

2Frekvensomformeren genererer advarslen A7C1 FBA A
kommunikation og fastlåser hastigheden til det niveau,

Sidste hastighed

som frekvensomformeren kørte ved. Dette forekommer
kun, hvis styringen forventes at komme fra FBAA interface,
eller hvis overvågninger fremtvunget vedhjælp af parame-
ter 50.26 Tving FBA A komm.overvågning.

Hastigheden bestemmes af den aktuelle hastighed ved
hjælp af 850 ms lavpasfiltre.

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.
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3Frekvensomformeren genererer en advarsel A7C1 FBA A
kommunikationog indstiller hastigheden til denhastighed,
der defineres med parameter 22.41 Hastighedsref. for
ufarlig hastighed (når hastighedsreferencen anvendes)
eller 28.41 Frekvensref. ufarlig frekvens (når frekvensrefe-
rencen anvendes).

Hastighedsref. ufar-
lig hastighed

Dette forekommer kun, hvis styringen forventes at komme
fra FBA A interface, eller hvis overvågning er fremtvunget
ved hjælp af parameter 50.26 Tving FBA A komm.overvåg-
ning.

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

4Frekvensomformeren stopper ved7510FBAAkommunika-
tion. Dette sker, selv om der ikke forventes nogen styring
fra FBA A-interfacet.

Altid fejl

5Frekvensomformeren genererer advarslen A7C1 FBA A
kommunikation. Dette forekommer kun, hvis styringen
forventes at komme fra FBAA interface, eller hvis overvåg-
ning er fremtvunget ved hjælp af parameter 50.26 Tving
FBA A komm.overvågning.

Advarsel

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

0.3 s / uint16Definerer tidsforsinkelsen før handlingen, der defineres
af parameter 50.2 FBAAkommtab funk, tages. Tidstællin-
gen starter, når kommunikationslinket ikke opdaterer
meddelelsen. Som en tommelfingerregel skal denne para-
meter indstilles til mindst 3 gange sendeintervallet for
masteren.

FBA A komm tab t ud50.3

Bemærk: Der er en 60-sekunders forsinkelse umiddelbart
efter opstart. Under forsinkelsen er kommunikationspause-
overvågning deaktiveret (men kommunikation i sig selv kan
være aktiv).

10 = 1 s / 10 = 1 sTidsforsinkelse.0.1 ... 6553.5 s

Auto / uint16Vælger typenogskaleringenaf reference 1, sommodtages
via fieldbus-adapter A.

FBA A ref1 type50.4

Bemærk:Fieldbus-specifikkekommunikationsprofiler anven-
dermuligvis andre skaleringer. Semanualen til fieldbusadap-
teren for at få flere oplysninger.

0Type og skalering vælges automatisk i henhold til hvilken
referenceforbindelse (se indstillingerne Moment, Hastig-
hed, Frekvens), somden indgående reference er tilsluttet.
Hvis referencen ikke er tilsluttet nogen forbindelse, anven-
des der ingen skalering (sommed indstillingen Transpa-
rent).

Auto

1Der anvendes ingen skalering (16-bit skaleringen er 1 = 1
enhed).

Transparent

2Generisk referencemeden 16- bit-skaleringpå 100= 1 (dvs.
heltal og to decimaler).

Generel
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3Skaleringendefineresmedparameteren46.3Momentska-
laer.

Moment

4Skaleringendefineresmedparameter 46.1Hastighedsska-
laer.

Hastighed

5Skaleringendefineresmedparameteren46.2 Frekvensska-
laer.

Frekvens

Auto / uint16Vælger typenogskaleringenaf reference 2, sommodtages
via fieldbus-adapter A.

FBA A ref2 type50.5

Se parameter 50.4 FBA A ref1 type.

Auto / uint16Vælger type/kilde og skalering af aktuel værdi 1, som
overføres til fieldbus-netværket via fieldbus-adapter A.

FBA A aktuel 1 type50.7

Bemærk:Fieldbus-specifikkekommunikationsprofiler anven-
dermuligvis andre skaleringer. Semanualen til fieldbusadap-
teren for at få flere oplysninger.

0Type/kilde og skalering følger typen af reference 1, der
vælgesafparameter 50.4FBAA ref1 type. Sede individuelle
indstillinger nedenfor for kilderne og skaleringerne.

Auto

1Den værdi, der vælges af parameter 50.10 FBA A act1
transparent kilde, sendes somaktuel værdi 1. Der anvendes
ingen skalering (16-bit skaleringen er 1 = 1 enhed).

Transparent

2Den værdi, der vælges af parameter 50.10 FBA A act1
transparent kilde, sendes som aktuel værdi 1 med en 16-
bit skalering på 100= 1 enhed (dvs. heltal og to decimaler).

Generel

31.10Motortormoment sendes somaktuel værdi 1. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.3 Momentskalaer.

Moment

41.1 Benyttet motorhastighed sendes som aktuel værdi 1.
Skaleringendefineresmedparameter 46.1Hastighedsska-
laer.

Hastighed

51.6 Udgangsfrekvens sendes som aktuel værdi 1. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.2 Frekvensskalaer.

Frekvens

6Motorpositioin sendes som aktuel værdi 1. Se parameter
90.6 Motorposition skaleret.

Position

Auto / uint16Vælger type/kilde og skalering af aktuel værdi 2, som
overføres til fieldbus-netværket via fieldbus-adapter A.

FBA A aktuel 2 type50.8

Se parameter 50.7 FBA A aktuel 1 type.

Ikke valgt / uint32Vælger kilden til fieldbusstatusordet, når fieldbus-adapte-
ren er indstillet til en transparent kommunikationsprofil,
f.eks. med dens konfigurationsparametre (gruppe 51 FBA
A indstillinger).

FBA A SW transpa-
rent kilde

50.9

0Der er ikke valgt kilde.Ikke valgt

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Når parameter 50.7 FBA A aktuel 1 type er indstillet til
Transparent eller Generel, vælger denne parameter kilden
til den aktuelle værdi 1, der sendes til fieldbusnetværket
gennem fieldbusadapter A.

FBA A act1 transpa-
rent kilde

50.10

0Der er ikke valgt kilde.Ikke valgt

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]
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Ikke valgt / uint32Når parameter 50.8 FBA A aktuel 2 type er indstillet til
Transparent eller Generel, vælger denne parameter kilden
til den aktuelle værdi 2, der sendes til fieldbusnetværket
gennem fieldbusadapter A.

FBA A act2 transpa-
rent kilde

50.11

0Der er ikke valgt kilde.Ikke valgt

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Deaktiver / uint16Aktiverer visningaf rå (umodificerede) data, dermodtages
fra og sendes til fieldbus-adapter A i parameter
50.13…50.18.

FBA A aktiver debug50.12

Denne funktionalitet må kun bruges til fejlfinding.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Visning af rå data fra fieldbus-adapter A deaktiveret.Deaktiver

1Visning af rå data fra fieldbus-adapter A aktiveret.Hurtig

0 / uint32Viser det rå (umodificerede) kontrolord, der sendes af
masteren (PLC) til fieldbusadapter A, hvis fejlfinding akti-
veres med parameter 50.12 FBA A aktiver debug.

FBA A styreord50.13

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1Kontrolord, der sendes af master til fieldbusadapter A.00000000…FFFFFFF-
Fh

- / int32Viser den rå (umodificerede) reference REF1, der sendes
af masteren (PLC) til fieldbusadapter A, hvis fejlfinding
aktiveres med parameter 50.12 FBA A aktiver debug.

FBA A reference 150.14

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / int32Viser den rå (umodificerede) reference REF2 der sendes af
masteren (PLC) til fieldbusadapter A, hvis fejlfinding akti-
veres med parameter 50.12 FBA A aktiver debug.

FBA A reference 250.15

Denne parameter er skrivebeskyttet.

0 / uint32Viser det rå (umodificerede) statusord, der sendes af field-
busadapter A til masteren (PLC), hvis fejlfinding aktiveres
med parameter 50.12 FBA A aktiver debug.

FBA A statusord50.16

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1Statusord, der sendes af fieldbusadapter A til masteren.00000000…FFFFFFF-
Fh

- / int32Viser den rå (umodificerede) aktuelle værdi AKT1, der sen-
des af fieldbusadapter A tilmasteren (PLC), hvis fejlfinding
aktiveres med parameter 50.12 FBA A aktiver debug.

FBA A aktuel værdi 150.17

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / int32Viser den rå (umodificerede) aktuelle ACT2, der sendes af
fieldbusadapter A til masteren (PLC), hvis fejlfinding akti-
veres med parameter 50.12 FBA A aktiver debug.

FBA A aktuel værdi 250.18

Denne parameter er skrivebeskyttet.
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Normal / uint16Vælger kommunikationens tidsintervaller.FBA A tidsinterval
valg

50.21

Generelt reduceresCPU-belastningenmed lavere tidsinter-
valler på læse-/skriveservice. Tabellen nedenfor viser
tidsintervallerne for læse-/skriveservices til cyklisk høje
og cyklisk lave data med hver parameterindstilling.

Cyklisk lav**Cyklisk høj*Valg

2 ms10 msOvervågning

10 ms2 msNormal

2 ms500 μsHurtig

2 ms250 μsMeget hurtig

*Cykliske høje data består af fieldbusstatusordene Akt1
og Akt2.

**Cykliske lavedatabestårafparameterdatamedmapning
til parametergruppe 52 FBA A data ind og 53 FBA A data
ud og acykliske data.

Kontrolord, Ref1 og Ref2 håndteres som afbrydelser, der
genereres ved modtagelse af cykliske høje meddelelser.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Normal hastighed.Normal

1Hurtig hastighed.Hurtig

2Meget hurtig hastighed.Meget hurtig

3Lav hastighed Optimeret til PC-værktøjskommunikation
og overvågningsbrug.

Overvågning

- / uint16Aktiverer kommunikationsovervågning for fieldbusseparat
for hvert styrested (se afsnittetLokal styring/ekstern sty-
ring (side 23) på side 20).

Tving FBA A
komm.overvågning

50.26

Parameteren er primært beregnet til overvågning af kom-
munikation med FBA A, når den er tilsluttet applikations-
programmet, og ikke er valgt somenstyrekilde af frekven-
somformerparametre.

1 =Kommunikationsovervågning aktiv, når Ext 1 anvendes.Ext 1b0

1 =Kommunikationsovervågningaktiv, når Ext 2 anvendes.Ext 2b1

1 = Kommunikationsovervågning aktiv, når lokal styring
anvendes.

Lokalb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Deaktiver / uint16Aktiverer/deaktiverer kommunikationmellemfrekvensom-
formeren og fieldbus-adapter B og angiver det stik, som
adapteren installeres i.

FBA B aktiver50.31

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Kommunikation mellem frekvensomformer og fieldbus-
adapter B er deaktiveret.

Deaktiver
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1Kommunikation mellem frekvensomformer og fieldbus-
adapter B er aktiveret. Adapteren sidder i stik 1.

Ekstraudstyrsstik 1

2Kommunikation mellem frekvensomformer og fieldbus-
adapter B er aktiveret. Adapteren sidder i stik 2.

Ekstraudstyrsstik 2

3Kommunikation mellem frekvensomformer og fieldbus-
adapter B er aktiveret. Adapteren sidder i stik 3.

Ekstraudstyrsstik 3

Inaktiv / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer ved field-
buskommunikationsfejl. En tidsforsinkelse for handlingen
kandefineres afparameter 50.33FBABkommtab timeout.

FBABkommtab funk50.32

Se også parameter 50.56 Tving FBA B komm.overvågning.

0Ingen handling foretaget.Inaktiv

1Frekvensomformeren stopper ved 7520 FBA B-kommuni-
kation. Dette forekommer kun, hvis styringen forventes at
komme fra FBA B interface (FBA B er valgt som kilde for
start/stop/reference på det aktuelle styrested), eller hvis
overvågning er fremtvunget ved hjælp af parameter 50.56
Tving FBA B komm.overvågning.

Fejl

2Frekvensomformeren genererer advarslen A7C2 FBA B
kommunikation og fastlåser hastigheden til det niveau,
som frekvensomformeren kørte ved. Dette forekommer
kun, hvis styringen forventes at komme fra FBAB interface,
eller hvis overvågninger fremtvunget vedhjælp af parame-
ter 50.56 Tving FBA B komm.overvågning.

Sidste hastighed

Hastigheden bestemmes af den aktuelle hastighed ved
hjælp af 850 ms lavpasfiltre.

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

3Frekvensomformeren genererer en advarsel A7C2 FBA B
kommunikationog indstiller hastigheden til denhastighed,
der defineres med parameter 22.41 Hastighedsref. for
ufarlig hastighed (når hastighedsreferencen anvendes)
eller 28.41 Frekvensref. ufarlig frekvens (når frekvensrefe-
rencen anvendes).

Hastighedsref. ufar-
lig hastighed

Dette forekommer kun, hvis styringen forventes at komme
fra FBA B interface, eller hvis overvågning er fremtvunget
ved hjælp af parameter 50.56 Tving FBA B komm.overvåg-
ning.

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

4Frekvensomformeren stopper ved 7520 FBA B-kommuni-
kation.Dette sker, selv omder ikke forventesnogenstyring
fra FBA B-interfacet.

Altid fejl
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5Frekvensomformeren genererer advarslen A7C2 FBA B
kommunikation. Dette forekommer kun, hvis styringen
forventes at komme fra FBAB interface, eller hvis overvåg-
ning er fremtvunget ved hjælp af parameter 50.56 Tving
FBA B komm.overvågning.

Advarsel

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

0.3 s / uint16Definerer tidsforsinkelsen før handlingen, der defineres
af parameter 50.32 FBA B komm tab funk, tages. Tidstæl-
lingen starter, når kommunikationslinket ikke opdaterer
meddelelsen.

FBA B komm tab ti-
meout

50.33

Somen tommelfingerregel skal denneparameter indstilles
til mindst 3 gange sendeintervallet for masteren.

Bemærk: Der er en 60-sekunders forsinkelse umiddelbart
efter opstart. Under forsinkelsen er kommunikationspause-
overvågning deaktiveret (men kommunikation i sig selv kan
være aktiv).

10 = 1 s / 10 = 1 sTidsforsinkelse.0.1 ... 6553.5 s

Auto / uint16Vælger typenogskaleringenaf reference 1, sommodtages
via fieldbus-adapter B.

FBA B ref1 type50.34

Se parameter 50.4 FBA A ref1 type.

Auto / uint16Vælger typenogskaleringenaf reference 2, sommodtages
via fieldbus-adapter B.

FBA B ref2 type50.35

Se parameter 50.4 FBA A ref1 type.

Auto / uint16Vælger type/kilde og skalering af aktuel værdi 1, som
overføres til fieldbus-netværket via fieldbus-adapter B.

FBA B aktuel 1 type50.37

Se parameter 50.7 FBA A aktuel 1 type.

Auto / uint16Vælger type/kilde og skalering af aktuel værdi 2, som
overføres til fieldbus-netværket via fieldbus-adapter B.

FBA B aktuel 2 type50.38

Se parameter 50.8 FBA A aktuel 2 type.

Ikke valgt / uint32Vælger kilden til fieldbusstatusordet, når fieldbus-adapte-
ren er indstillet til en transparent kommunikationsprofil,
f.eks. med dens konfigurationsparametre (gruppe 54 FBA
B indstillinger).

FBA B SW transpa-
rent kilde

50.39

0Der er ikke valgt kilde.Ikke valgt

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Når parameter 50.37 FBA B aktuel 1 type er indstillet til
Transparent eller Generel, vælger denne parameter kilden
til den aktuelle værdi 1, der sendes til fieldbusnetværket
gennem B.

FBA B akt1 transpa-
rent kilde

50.40

0Der er ikke valgt kilde.Ikke valgt

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Når parameter 50.38 FBA B aktuel 2 type er indstillet til
Transparent eller Generel, vælger denne parameter kilden
til den aktuelle værdi 2, der sendes til fieldbusnetværket
gennem B.

FBA B akt2 transpa-
rent kilde

50.41
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0Der er ikke valgt kilde.Ikke valgt

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Deaktiver / uint16Aktiverer visningaf rå (umodificerede) data, dermodtages
fra og sendes til fieldbusadapter B i parameter
50.43…50.48.

FBA B aktiver debug50.42

Denne funktionalitet må kun bruges til fejlfinding.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Visning af rå data fra fieldbus-adapter B deaktiveret.Deaktiver

1Visning af rå data fra fieldbus-adapter B aktiveret.Hurtig

0 / uint32Viser det rå (umodificerede) kontrolord, der sendes af
masteren (PLC) til fieldbusadapter B, hvis fejlfinding akti-
veres med parameter 50.42 FBA B aktiver debug.

FBA B kontrolord50.43

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1Kontrolord, der sendes af master til fieldbus-adapter B.00000000…FFFFFFF-
Fh

- / int32Viser den rå (umodificerede) reference REF1, der sendes
af masteren (PLC) til fieldbusadapter B, hvis fejlfinding
aktiveres med parameter 50.42 FBA B aktiver debug.

FBA B reference 150.44

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / int32Viser den rå (umodificerede) reference REF2 der sendes af
masteren (PLC) til fieldbusadapter B, hvis fejlfinding akti-
veres med parameter 50.42 FBA B aktiver debug.

FBA B reference 250.45

Denne parameter er skrivebeskyttet.

0 / uint32Viser det rå (umodificerede) statusord, der sendes af field-
busadapter B til masteren (PLC), hvis fejlfinding aktiveres
med parameter 50.42 FBA B aktiver debug.

FBA B statusord50.46

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1Statusord, der sendes af master til fieldbus-adapter B.00000000…FFFFFFF-
Fh

- / int32Viser den rå (umodificerede) aktuelle værdi AKT1, der sen-
des af fieldbusadapter B tilmasteren (PLC), hvis fejlfinding
aktiveres med parameter 50.42 FBA B aktiver debug.

FBA B aktuel værdi 150.47

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / int32Viser den rå (umodificerede) aktuelle ACT2, der sendes af
fieldbusadapter B til masteren (PLC), hvis fejlfinding akti-
veres med parameter 50.42 FBA B aktiver debug.

FBA B aktuel værdi 250.48

Denne parameter er skrivebeskyttet.
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Normal / uint16Vælger kommunikationens tidsintervaller.FBA B tidsinterval
valg

50.51

Generelt reduceresCPU-belastningenmed lavere tidsinter-
valler på læse-/skriveservice. Tabellen nedenfor viser
tidsintervallerne for læse-/skriveservices til cyklisk høje
og cyklisk lave data med hver parameterindstilling.

Cyklisk lav**Cyklisk høj*Valg

2 ms10 msOvervågning

10 ms2 msNormal

2 ms500 μsHurtig

2 ms250 μsMeget hurtig

*Cykliske høje data består af fieldbusstatusordene Akt1
og Akt2.

**Cykliske lavedatabestårafparameterdatamedmapning
til parametergruppe 55 FBA B data ind og 56 FBA B data
ud og acykliske data.

Kontrolord, Ref1 og Ref2 håndteres som afbrydelser, der
genereres ved modtagelse af cykliske høje meddelelser.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Normal hastighed.Normal

1Hurtig hastighed.Hurtig

2Meget hurtig hastighed.Meget hurtig

3Lav hastighed Optimeret til PC-værktøjskommunikation
og overvågningsbrug.

Overvågning

- / uint16Aktiverer kommunikationsovervågning for fieldbusseparat
for hvert styrested (se afsnittetLokal styring/ekstern sty-
ring (side 23).

Tving FBA B
komm.overvågning

50.56

Parameteren er primært beregnet til overvågning af kom-
munikation med FBA B, når den er tilsluttet applikations-
programmet, og ikke er valgt somenstyrekilde af frekven-
somformerparametre.

1 =Kommunikationsovervågning aktiv, når Ext 1 anvendes.Ext 1b0

1 =Kommunikationsovervågningaktiv, når Ext 2 anvendes.Ext 2b1

1 = Kommunikationsovervågning aktiv, når lokal styring
anvendes.

Lokalb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Aktiver / uint16Aktiverer/deaktiverer FBA automatisk registrering.FBA automatisk regi-
strering

50.99

Bemærk: FBA automatisk registrering fungerer kun med én
fieldbusadapter.

0FBA automatisk registrering er deaktiveret.Deaktiver

1FBA automatisk registrering er aktiveret.Aktiver
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Fieldbusadapter A konfiguration.FBA A indstillinger51

Ingen / uint16Viser det tilsluttede fieldbusadaptermoduls type.FBA A type51.1

0=Modulet er ikke funder eller ikke korrekt forbundet, eller
det er deaktiveret med parameter 50.1 FBA A aktiver; 1 =
FPBA; 32=FCAN; 37=FDNA; 101=FCNA, 128=FENA-11/21;
135 = FECA; 136 = FEPL; 485 = FSCA.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / uint16Parameter 51.02…51.26 er specifikke i forhold til adapter-
modulet. For yderligere oplysninger henvises til dokumen-

FBA A Par251.2

tationen for fieldbusadaptermodulet. Bemærk, at ikke alle
disse parametre nødvendigvis er i brug.

1 = 1 / 1 = 1Konfigurationsparametre for fieldbusadapter.0...65535

............

- / uint16Se parameter 51.2 FBA A Par2.FBA A Par2651.26

1 = 1 / 1 = 1Konfigurationsparametre for fieldbusadapter.0...65535

Færdig / uint16Validerer enhverændring af indstillinger for fieldbusadap-
termodulets konfiguration. Efter opdatering, ændres
værdien automatisk til Færdig.

FBAApar opdatering51.27

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Opdatering gennemført.Færdig

1Opdatering.Opdater

0 / uint16Viser parametertabelrevisionen af tilknytningsfilen for fi-
eldbusadaptermodulet (som er gemt i frekvensomforme-
rens hukommelse).

FBA A parameterta-
bel ver

51.28

I formatet axyz, hvor ax =hovedrevisionsnummer for tabel;
yz = sekundært revisionsnummer for tabel.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1Revision af adaptermodul i parametertabel.0000…FFFFh

- / uint16Viser frekvensomformerens typekode for fieldbusadapter-
modulets tilknytningsfil (somer gemt i frekvensomforme-
rens hukommelse).

FBA A drevtypekode51.29

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 / 1 = 1Frekvensomformerens typekode, som er gemt i tilknyt-
ningsfilen.

- / uint16Viser tilknytningsfilrevisionen for fieldbusadaptermodulet,
der ergemt i frekvensomformerenshukommelse i decimal-
format.

FBAAmapping filver-
sion

51.30

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 / 1 = 1Revision for tilknytningsfil.

Ikke konfigureret /
uint16

Viser kommunikationsstatus for fieldbusadaptermodul.D2FBA A komm. stat51.31

0Adapter er ikke konfigureret.Ikke konfigureret

1Adapter initialiseres.Initialiserer
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2Der er opstået en timeout i kommunikationen mellem
adapter og frekvensomformer.

Timeout

3Adapterkonfigurationsfejl: Tilknytningsfil blev ikke fundet
i frekvensomformerens filsystem, eller tilknytningsfilens
upload mislykkedes mere end tre gange.

Konfigurationsfejl

4Fieldbus-kommunikation er offline.Offline

5Fieldbus-kommunikationeronline, eller fieldbus-adapteren
er konfigureret til ikke at registrere enkommunikationsfejl.
Se dokumentationen til fieldbus-adapteren for at få flere
oplysninger.

Online

6Adapter gennemfører en hardwarereset.Nulstil

0 / uint16Viser patch- og buildversionerne af adaptermodulets
firmware i formatet xxyy, hvor xx = patchversionens num-
mer, yy = buildversionens nummer

FBA A komm. SW ver51.32

Eksempel: C802 = 200,02 (patchversion 200, buildversion
2).

1 = 1Patch- og buildversioner af adaptermodulets firmware.0000…FFFFh

0 / uint16Viser de store og små versioner af adaptermodulets
firmware i formatet xyy, hvor x = hovedrevisionsnummer,
yy = sekundært revisionsnummer.

FBA A appl SW ver51.33

Eksempel: 300 = 3,00 (stor version 3, lille version 00).

1 = 1Store og små versioner af adaptermodulets firmware.0000…FFFFh
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Udvælgelse af data, der skal overføres fra frekvensomfor-
meren til fieldbusstyringen, via fieldbusadapter A.

Bemærk: 32-bit værdier kræver to parametre i træk. Når en
32-bit værdi vælges i etdataparameter, reserveresdennæste
parameter automatisk.

FBA A data ind52

Ingen / uint32Parameter 52.01…52.12 vælger data, som skal overføres
fra frekvensomformeren til fieldbuscontrolleren gennem
fieldbusadapter A.

FBA A data ind152.1

0Ingen.Ingen

1Kontrolord (16 bit)CW 16bit

2Reference REF1 (16 bit)Ref1 16bit

3Reference REF2 (16 bit)Ref2 16bit

4Statusord (16 bit)SW 16bit

5Atuel værdi AKT1 (16 bits)Akt1 16bit

6Aktuel værdi ACT2 (16 bit)Akt2 16bit

11Kontrolord (32 bit)CW 32bit

12Reference REF1 (32 bit)Ref1 32bit

13Reference REF2 (32 bit)Ref2 32bit

14Statusord (32 bit)SW 32bit

15Aktuel værdi ACT1 (32 bit)Akt1 32bit

16Aktuel værdi ACT2 (32 bit)Akt2 32bit

24Statusord 2 (16 bit)SW2 16bit

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

............

Ingen / uint32Se parameter 52.1 FBA A data ind1.FBA A data ind1252.12
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Udvælgelseafdata, der skal overføres fra fieldbusstyringen
til frekvensomformeren, via fieldbusadapter A.

Bemærk: 32-bit værdier kræver to parametre i træk. Når en
32-bit værdi vælges i etdataparameter, reserveresdennæste
parameter automatisk.

FBA A data ud53

Ingen / uint32Parameter 53.01…53.12 vælger data, som skal overføres
fra fieldbuscontrolleren til frekvensomformeren gennem
fieldbusadapter A.

FBA data ud153.1

0Ingen.Ingen

1Kontrolord (16 bit)CW 16bit

2Reference REF1 (16 bit)Ref1 16bit

3Reference REF2 (16 bit)Ref2 16bit

11Kontrolord (32 bit)CW 32bit

12Reference REF1 (32 bit)Ref1 32bit

13Reference REF2 (32 bit)Ref2 32bit

21Kontrolord 2 (16 bit)CW2 16bit

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ingen / uint32Parameter 53.01…53.12 vælger data, som skal overføres
fra fieldbuscontrolleren til frekvensomformeren gennem
fieldbusadapter A.

FBA data ud253.2

0Ingen.Ingen

1Kontrolord (16 bit)CW 16bit

2Reference REF1 (16 bit)Ref1 16bit

3Reference REF2 (16 bit)Ref2 16bit

11Kontrolord (32 bit)CW 32bit

12Reference REF1 (32 bit)Ref1 32bit

13Reference REF2 (32 bit)Ref2 32bit

21Kontrolord 2 (16 bit)CW2 16bit

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ingen / uint32Se parameter 53.1 FBA data ud1.FBA data ud1253.12
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Fieldbus-adapter B konfiguration.FBA B indstillinger54

Ingen / uint16Viser det tilsluttede fieldbusadaptermoduls type. 0 = Mo-
dulet er ikke funder eller ikke korrekt forbundet, eller det

FBA B type54.1

erdeaktiveretmedparameter 50.31 FBABaktiver; 1=FPBA;
32 = FCAN; 37 = FDNA; 101 = FCNA, 128 = FENA-11/21; 135
= FECA; 136 = FEPL; 485 = FSCA.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / uint16Parameter 54.02…54.26 er specifikke i forhold til adapter-
modulet. For yderligere oplysninger henvises til dokumen-

FBA B Par254.2

tationen for fieldbusadaptermodulet. Bemærk, at ikke alle
disse parametre nødvendigvis er i brug.

1 = 1 / 1 = 1Konfigurationsparametre for fieldbusadapter.0.0 ... 65535.0

............

- / uint16Se parameter 54.2 FBA B Par2.FBA B Par2654.26

1 = 1 / 1 = 1Konfigurationsparametre for fieldbusadapter.0.0 ... 65535.0

Færdig / uint16Validerer enhverændring af indstillinger for fieldbusadap-
termodulets konfiguration. Efter opdatering, ændres
værdien automatisk til Færdig.

FBABpar opdatering54.27

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Opdatering gennemført.Færdig

1Opdatering.Opdater

0 / uint16Viser parametertabelrevisionen af tilknytningsfilen for fi-
eldbusadaptermodulet (som er gemt i frekvensomforme-

FBA B par tabel ver54.28

rens hukommelse). I formatet axyz, hvor ax = hovedrevi-
sionsnummer for tabel; yz = sekundært revisionsnummer
for tabel.

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1Revision af adaptermodul i parametertabel.0000…FFFFh

- / uint16Viser frekvensomformerens typekode for fieldbusadapter-
modulets tilknytningsfil (somer gemt i frekvensomforme-
rens hukommelse).

FBA B drevtypekode54.29

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 / 1 = 1Frekvensomformerens typekode, som er gemt i tilknyt-
ningsfilen.

0...65535

- / uint16Viser tilknytningsfilrevisionen for fieldbusadaptermodulet,
der ergemt i frekvensomformerenshukommelse i decimal-
format.

FBABmapping filver-
sion

54.30

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 / 1 = 1Revision for tilknytningsfil.0...65535

Ikke konfigureret /
uint16

Viser kommunikationsstatus for fieldbusadaptermodul.D2FBA B komm sta-
tus

54.31

0Adapter er ikke konfigureret.Ikke konfigureret

1Adapter initialiseres.Initialiserer

2Der er opstået en timeout i kommunikationen mellem
adapter og frekvensomformer.

Timeout

Parametre 437



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

3Adapterkonfigurationsfejl: Tilknytningsfil blev ikke fundet
i frekvensomformerens filsystem, eller tilknytningsfilens
upload mislykkedes mere end tre gange.

Konfigurationsfejl

4Fieldbus-kommunikation er offline.Offline

5Fieldbus-kommunikationeronline, eller fieldbus-adapteren
er konfigureret til ikke at registrere enkommunikationsfejl.
Se dokumentationen til fieldbus-adapteren for at få flere
oplysninger.

Online

6Adapter gennemfører en hardwarereset.Nulstil

0 / uint16Viser patch- og buildversionerne af adaptermodulets
firmware i formatet xxyy, hvor xx = patchversionens num-
mer, yy = buildversionens nummer

FBA B komm SW ver54.32

Eksempel: C802 = 200,02 (patchversion 200, buildversion
2).

1 = 1Patch- og buildversioner af adaptermodulets firmware.0000…FFFFh

0 / uint16Viser de store og små versioner af adaptermodulets
firmware i formatet xyy, hvor x = hovedrevisionsnummer,
yy = sekundært revisionsnummer.

FBA B appl SW ver54.33

Eksempel: 300 = 3,00 (stor version 3, lille version 00).

1 = 1Store og små versioner af adaptermodulets firmware.0000…FFFFh
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Udvælgelse af data, der skal overføres fra frekvensomfor-
meren til fieldbus-styringen, via fieldbus-adapter B.

FBA B data ind55

Ingen / uint32Parameter 55.01…55.12 vælger data, som skal overføres
fra frekvensomformeren til fieldbuscontrolleren gennem
fieldbusadapter B.

FBA B data ind155.1

0Ingen.Ingen

1Kontrolord (16 bit)CW 16bit

2Reference REF1 (16 bit)Ref1 16bit

3Reference REF2 (16 bit)Ref2 16bit

4Statusord (16 bit)SW 16bit

5Atuel værdi AKT1 (16 bits)Akt1 16bit

6Aktuel værdi ACT2 (16 bit)Akt2 16bit

11Kontrolord (32 bit)CW 32bit

12Reference REF1 (32 bit)Ref1 32bit

13Reference REF2 (32 bit)Ref2 32bit

14Statusord (32 bit)SW 32bit

15Aktuel værdi ACT1 (32 bit)Akt1 32bit

16Aktuel værdi ACT2 (32 bit)Akt2 32bit

24Statusord 2 (16 bit)SW2 16bit

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

............

Ingen / uint32Se parameter 55.1 FBA B data ind1.FBA B data ind1255.12
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Udvælgelseafdata, der skal overføres fra fieldbusstyringen
til frekvensomformeren gennem fieldbusadapter B.

FBA B data ud56

Ingen / uint32Parameter 56.01…56.12 vælger data, som skal overføres
fra fieldbuscontrolleren til frekvensomformeren gennem
fieldbusadapter B.

FBA B data ud156.1

0Ingen.Ingen

1Kontrolord (16 bit)CW 16bit

2Reference REF1 (16 bit)Ref1 16bit

3Reference REF2 (16 bit)Ref2 16bit

11Kontrolord (32 bit)CW 32bit

12Reference REF1 (32 bit)Ref1 32bit

13Reference REF2 (32 bit)Ref2 32bit

21Kontrolord 2 (16 bit)CW2 16bit

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

............

Ingen / uint32Se parameter 56.1 FBA B data ud1.FBA B data ud1256.12
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Konfiguration af indbygget fieldbus (EFB)-interface.Indbygget fieldbus58

Se også kapitlet Fieldbusstyring via det indbyggede field-
businterface (EFB)

Ingen / uint16Aktiverer/deaktiverer den indbyggede fieldbusinterface
og vælger den protokol, der skal anvendes.

Aktiver protokol58.1

Bemærk:
• Når det indbyggede fieldbus-interface er aktiveret, de-

aktiveres frekvensomformer-til-frekvensomformer-for-
bindelsen automatisk.

• Denneparameter kan ikkeændres,mens frekvensomfor-
meren kører.

0Ingen (kommunikation deaktiveret).Ingen

1Den indbyggede fieldbusinterface aktiveres og anvender
Modbus RTU-protokollen.

Modbus RTU

0 / uint16Viser protokol-ID og revision.Protokol-ID58.2

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1Protokol-ID og revision.0000…FFFFh

1 NoUnit / uint16Definerer frekvensomformerensnodeadressepå fieldbus-
linket. Værdi 1…247 er tilladt. To enheder med samme
adresse er ikke tilladt online.

Nodeadresse58.3

Ændringer i denne parameter træder i kraft, når styreen-
heden genstartes, eller de nye indstillinger valideres af
parameter 58.6 Kommunikationsstyring.

1 = 1 / 1 = 1Nodeadresse (værdi 1…247 er tilladt).0...255

19,2 kbps / uint16Vælger kommunikationshastigheden for fieldbuslinket.Baudrate58.4

Ændringer i denne parameter træder i kraft, når styreen-
heden genstartes, eller de nye indstillinger valideres af
parameter 58.6 Kommunikationsstyring.

14.8 kbit/s.4,8 kbps

29.6 kbit/s.9,6 kbps

319.2 kbit/s.19,2 kbps

438,4 kbit/s.38,4 kbps

557,6 kbit/s.57,6 kbps

676.8 kbit/s.76,8 kbps

7115,2 kbit/s.115,2 kbps

8E1 / uint16Vælger typen af paritetsbit og antallet af stopbits.Paritet58.5

Ændringer i denne parameter træder i kraft, når styreen-
heden genstartes, eller de nye indstillinger valideres af
parameter 58.6 Kommunikationsstyring.

0Otte databits, ingen paritetsbit, et stopbit.8N1

1Otte databits, ingen paritetsbit, to stopbits.8N2

2Otte databits, lige paritetsbit, et stopbit.8E1

3Otte databits, ulige paritetsbit, et stopbit.8O1
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Aktiveret / uint16Validerer enhverændring i EFB-indstillingerne, eller aktive-
rer lydløs tilstand.

Kommunikationssty-
ring

58.6

0Normal drift.Aktiveret

1Validerer enhver ændring af indstillingerne i EFB-konfigu-
rationen. Vender automatisk tilbage til Aktiveret.

Opdater indstillinger

2Aktiverer baggrundstilstand (ingen meddelelser sendes).Baggrundstilstand

Lydløs tilstandkanafbrydes vedat aktivere valgetOpdater
indstillinger for denne parameter.

- / uint16Viser status for EFB-kommunikationen.Kommunikationsdiag-
nose

58.7

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = EFB-initialiseringen mislykkedesMislykket initieringb0

1 = Nodeadresse ikke tilladt af protokolAdr.konfig. fejlb1

1 = Frekvensomformer har ikke tilladelse til at sendeBaggrundstilstandb2

0 = Frekvensomformer har tilladelse til at sende

ReserveretAutobaudingb3

1 = Fejl detekteret (A/B-kabler muligvis ombyttet)Kabelfejlb4

1 = Fejl registreret: kontroller parameter 58.04 og 58.05Paritetsfejlb5

1 = Fejl registreret: kontroller parameter 58.05 og 58.04Baudratefejlb6

1 = 0 bytes modtaget i løbet af de sidste 5 sekunderIngen bus-aktivitetb7

1 =0pakker (adresseret til enhver enhed) detekteret i løbet
af de sidste 5 sekunder

Ingen pakkerb8

1 = Fejl detekteret (interferens eller en anden enhed med
samme adresse online)

Støj- eller adressefejlb9

1 = 0 pakker adresseret til frekvensomformeren inden for
timeout (58.16)

Komm.tabb10

1 = Ingen kontrolord eller referencer modtaget inden for
timeout (58.16)

CW/Ref.tabb11

ReserveretIkke aktivb12

1 = Protokolafhængig statusinformationProtokol 1b13

1 = Protokolafhængig statusinformationProtokol 2b14

1 = Problemmed kald til frekvensomformerens styrepro-
gram

Intern fejlb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 NoUnit / uint32Viser antallet af gyldige pakker, der er adresseret til fre-
kvensomformeren.

Modtagne pakker58.8

Ved normal drift stiger dette tal konstant.

Kan nulstilles fra betjeningspanelet ved at holde Nulstil
nede i over tre sekunder.

1 = 1 / 1 = 1Antallet af modtage pakker, der er adresseret til frekven-
somformeren.

0...4294967295
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0 NoUnit / uint32Viser det antal gyldige pakker, som frekvensomformeren
har transmitteret.

Transmitterede pak-
ker

58.9

Ved normal drift stiger dette tal konstant.

Kan nulstilles fra betjeningspanelet ved at holde Nulstil
nede i over tre sekunder.

1 = 1 / 1 = 1Antal transmitterede pakker0...4294967295

0 NoUnit / uint32Viser antallet af gyldigepakker, der er adresseret til enhver
enhed på bussen. Under normal drift øges dette tal kon-
stant.

Alle pakker58.10

Kan nulstilles fra betjeningspanelet ved at holde Nulstil
nede i over tre sekunder.

1 = 1 / 1 = 1Det samlede antal modtagne pakker.0...4294967295

0 NoUnit / uint32Viser antallet af tegnfejl, som frekvensomformeren har
modtaget. Et stigende tal betyder, at der er et konfigura-
tionsproblem på bussen.

UART-fejl58.11

Kan nulstilles fra betjeningspanelet ved at holde Nulstil
nede i over tre sekunder.

1 = 1 / 1 = 1Antal UART-fejl.0...4294967295

0 NoUnit / uint32Viser antallet af pakkermed enCRC-fejl, som frekvensom-
formeren har modtaget. Et stigende tal betyder, at der er
interferens på bussen.

CRC-fejl58.12

Kan nulstilles fra betjeningspanelet ved at holde Nulstil
nede i over tre sekunder.

1 = 1 / 1 = 1Antal CRC-fejl.0...4294967295

Fejl / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren skal reagere på en
EFB-kommunikationsfejl.

Kommunikationstab
handling

58.14

Ændringer i denne parameter træder i kraft, når styreen-
heden genstartes, eller de nye indstillinger valideres af
parameter 58.6 Kommunikationsstyring.

Se også parameter 58.15 Kommunikationstab tilstand og
58.16 Kommunikationstab tid.

0Ingen handling foretaget (overvågning deaktiveret).Nej

1Frekvensomformeren stopper ved 6681 EFB-kommunika-
tionstab. Dette forekommer kun, hvis styringen forventes
at komme fra EFB (EFB er valgt som kilde for
start/stop/reference på det aktuelle styrested), eller hvis
overvågning er fremtvunget ved hjælp af parameter 58.36
Tving EFB komm.overvågning.

Fejl

2FrekvensomformerengenerereradvarslenA7CEEFBkomm.
mistetog fastlåserhastigheden til detniveau, somfrekven-
somformeren kørte ved. Dette forekommer kun, hvis sty-
ringen forventes at komme fra EFB, eller hvis overvågning
er fremtvunget ved hjælp af parameter 58.36 Tving EFB
komm.overvågning.

Sidste hastighed

Hastigheden bestemmes af den aktuelle hastighed ved
hjælp af 850 ms lavpasfiltre.

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.
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3Frekvensomformeren genererer en advarsel A7CE EFB
komm.mistet og indstiller hastigheden til den hastighed,
der defineres med parameter 22.41 Hastighedsref. for
ufarlig hastighed (eller 28.41 Frekvensref. ufarlig frekvens,
når frekvensreferencenanvendes). Dette forekommer kun,
hvis styringen forventes at komme fra EFB, eller hvis
overvågning er fremtvunget ved hjælp af parameter 58.36
Tving EFB komm.overvågning.

Hastighedsref. ufar-
lig hastighed

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

4Frekvensomformeren stopper ved 6681 EFB-kommunika-
tionstab. Dette sker, selv om der ikke forventes nogen
styring fra EFB'en.

Altid fejl

5FrekvensomformerengenerereradvarslenA7CEEFBkomm.
mistet. Dette forekommer kun, hvis styringen forventes
at komme fra EFB, eller hvis overvågning er fremtvunget
ved hjælp af parameter 58.36 Tving EFB komm.overvåg-
ning.

Advarsel

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

Cw / Ref1 / Ref2 /
uint16

Definerer, hvilke meddelelsestyper der nulstiller timeout-
tællerne for detektering af EFB kommunikationstab.

Kommunikationstab
tilstand

58.15

Ændringer i denne parameter træder i kraft, når styreen-
heden genstartes, eller de nye indstillinger valideres af
parameter 58.6 Kommunikationsstyring.

Seogsåparameter 58.14Kommunikationstabhandlingog
58.16 Kommunikationstab tid.

1Enhvermeddelelse, der er adresseret til frekvensomforme-
ren, nulstiller timeouten.

Enhver meddelelse

2Indtastning af kontrolordet eller en reference fra fieldbus-
sen nulstiller timeouten.

Cw / Ref1 / Ref2

3.0 s / uint16Indstiller timeout forEFB-kommunikation.Hvis enkommu-
nikationsfejl varer længere tid end timeouten, udføres den
handling, der angivesafparameter 58.14Kommunikations-
tab handling.

Kommunikationstab
tid

58.16

Ændringer i denne parameter træder i kraft, når styreen-
heden genstartes, eller de nye indstillinger valideres af
parameter 58.6 Kommunikationsstyring.

Bemærk: Der er en 30-sekunders forsinkelse umiddelbart
efter opstart. Under forsinkelsen er kommunikationspause-
overvågning deaktiveret (men kommunikation i sig selv kan
være aktiv).
Se også parameter 58.15 Kommunikationstab tilstand.

1 = 1 s / 10 = 1 sEFB-kommunikationstimeout0.0 ... 6000.0 s
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0 ms / uint16Definerer en minimumssvarforsinkelse ud over den even-
tuelle fastlagte forsinkelse, som protokollen pålægger.

Transmitteringforsin-
kelse

58.17

Ændringer i denne parameter træder i kraft, når styreen-
heden genstartes, eller de nye indstillinger valideres af
parameter 58.6 Kommunikationsstyring.

1 = 1 ms / 1 = 1 msMinimumssvarforsinkelse.0...65535 ms

0 / uint32Viser det rå (umodificerede) kontrolord, der sendes af
Modbus-controlleren til frekvensomformeren. Til debug-
ging.

EFB-kontrolord58.18

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1Kontrolordet sendesafModbus-controlleren til frekvensom-
formeren.

00000000…FFFFFFF-
Fh

0 / uint32Viser det rå (umodificerede) statusord, der sendes af fre-
kvensomformeren tilModbus-controlleren. Til debugging.

EFB-statusord58.19

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1Statusord, der sendes af frekvensomformeren til Modbus-
controlleren.

00000000…FFFFFFF-
Fh

ABB Drives / uint16Definerer den styreprofil, som anvendes af protokollen.Kontrolprofil58.25

0Profil for ABB-frekvensomformere (med et 16-bit kontrol-
ord)med registre i det klassiske format til bagudkompati-
bilitet.

ABB Drives

2Transparentprofil (16- eller 32-bit kontrolord)med registre
i det klassiske format.

Transparent

Auto / uint16Vælger typenogskaleringenaf reference 1, sommodtages
via den indbyggede fieldbusinterface.

EFB ref1 type58.26

Den skalerede reference vises af 3.9 EFB reference 1.

0Type og skalering vælges automatisk i henhold til hvilken
referenceforbindelse (se indstillingerne Moment, Hastig-
hed, Frekvens), somden indgående reference er tilsluttet.
Hvis referencen ikke er tilsluttet nogen forbindelse, anven-
des der ingen skalering (sommed indstillingen Transpa-
rent).

Auto

1Ingen skalering anvendes.Transparent

2Generisk referencemed en skalering på 100 = 1 (dvs. heltal
og to decimaler).

Generel

3Skaleringendefineresmedparameteren46.3Momentska-
laer.

Moment

4Skaleringendefineresmedparameter 46.1Hastighedsska-
laer.

Hastighed

5Skaleringendefineresmedparameteren46.2 Frekvensska-
laer.

Frekvens

Moment / uint16Vælger typenogskaleringenaf reference 2, sommodtages
via den indbyggede fieldbusinterface.

EFB ref2 type58.27

Den skalerede reference vises af 3.10 EFB reference 2.

For valg henvises til parameter 58.26 EFB ref1 type.

444 Parametre



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

Auto / uint16Vælger type/kilde og skalering af aktuel værdi 1, som
overføres til fieldbus-netværket via det indbyggede field-
bus-interface.

EFB akt1 type58.28

0Type/kilde og skalering følger typen af reference 1, der
vælges af parameter 58.26 EFB ref1 type. Se de individuelle
indstillinger nedenfor for kilderne og skaleringerne.

Auto

1Den værdi, der vælges af parameter 58.31 EFB akt1 trans-
parent kilde, sendes som aktuel værdi 1. Der anvendes in-
gen skalering (16-bit skaleringen er 1 = 1 enhed).

Transparent

2Den værdi, der vælges af parameter 58.31 EFB akt1 trans-
parent kilde, sendes som aktuel værdi 1 med en 16-bit
skalering på 100 = 1 enhed (dvs. heltal og to decimaler).

Generel

31.10Motortormoment sendes somaktuel værdi 1. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.3 Momentskalaer.

Moment

41.1 Benyttet motorhastighed sendes som aktuel værdi 1.
Skaleringendefineresmedparameter 46.1Hastighedsska-
laer.

Hastighed

51.6 Udgangsfrekvens sendes som aktuel værdi 1. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.2 Frekvensskalaer.

Frekvens

6Motorpositioin sendes som aktuel værdi 1. Se parameter
90.6 Motorposition skaleret.

Position

Moment / uint16Vælger type/kilde og skalering af aktuel værdi 2, som
overføres til fieldbus-netværket via det indbyggede field-
bus-interface.

EFB akt2 type58.29

0Type/kilde og skalering følger typen af reference 2, der
vælges af parameter 58.27 EFB ref2 type. Se de individuelle
indstillinger nedenfor for kilderne og skaleringerne.

Auto

1Den værdi, der vælges af parameter 58.32 EFB akt2 trans-
parent kilde, sendes som aktuel værdi 2. Der anvendes in-
gen skalering (16-bit skaleringen er 1 = 1 enhed).

Transparent

2Den værdi, der vælges af parameter 58.32 EFB akt2 trans-
parent kilde, sendes som aktuel værdi 2 med en 16-bit
skalering på 100 = 1 enhed (dvs. heltal og to decimaler).

Generel

31.10Motortormoment sendes somaktuel værdi 2. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.3 Momentskalaer.

Moment

41.1 Benyttet motorhastighed sendes som aktuel værdi 2.
Skaleringendefineresmedparameter 46.1Hastighedsska-
laer.

Hastighed

51.6 Udgangsfrekvens sendes somaktuel værdi 2. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.2 Frekvensskalaer.

Frekvens

6Motorpositioin sendes som aktuel værdi 1. Se parameter
90.6 Motorposition skaleret.

Position

Ikke valgt / uint32Vælger kilden for statusordet, når 58.25 Kontrolprofil er
indstillet til Transparent.

EFB statusord trans-
parent kilde

58.30

0Ingen.Ikke valgt

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Vælger kilden for den aktuelle værdi 1, når 58.28 EFB akt1
type er indstillet til Transparent eller Generel.

EFB akt1 transparent
kilde

58.31

0Ingen.Ikke valgt
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-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Vælger kilden for den aktuelle værdi 1, når 58.29 EFB akt2
type er indstillet til Transparent eller Generel.

EFBakt2 transparent
kilde

58.32

0Ingen.Ikke valgt

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Tilstand 0 / uint16Definerer tilknytningenmellemparametre ogholdingregi-
stre i Modbus-registerområdet 400101…465535.

Addresseringstil-
stand

58.33

Ændringer i denne parameter træder i kraft, når styreen-
heden genstartes, eller de nye indstillinger valideres af
parameter 58.6 Kommunikationsstyring.

016-bit værdier (gruppe 1…99, indeks 1…99):Tilstand 0

Registeradresse = 400000 + 100 × parametergruppe +
parameterindeks. For eksempel parameter knyttes 22.80
til register 400000 + 2200 + 80 = 402280.

32-bit værdier (gruppe 1…99, indeks 1…99):

Registeradresse = 420000 + 200 × parametergruppe +
2 × parameterindeks. For eksempel parameter knyttes
22.80 til register 420000 + 4400 + 160 = 424560.

116-bit værdier (gruppe 1…255, indeks 1…255):Tilstand 1

Registeradresse = 400000 + 256 × parametergruppe +
parameterindeks. For eksempel parameter knyttes 22.80
til register 400000 + 5632 + 80 = 405712.

232-bit værdier (gruppe 1…127, indeks 1…255):Tilstand 2

Registeradresse = 400000 + 512 × parametergruppe +
2 × parameterindeks. For eksempel parameter knyttes
22.80 til register 400000 + 11264 + 160 = 411424.

LAV-HØJ / uint16Vælg, i hvilken rækkefølge 16-bit registre af 32-bit parame-
tre overføres.

Rækkefølge af ord58.34

For hvert register indeholder den første byte den meste
betydningsfulde byte, og den anden byte indeholder den
mindst betydningsfulde byte.

Ændringer i denne parameter træder i kraft, når styreen-
heden genstartes, eller de nye indstillinger valideres af
parameter 58.6 Kommunikationsstyring.

0Det første register indeholder det mest betydningsfulde
ord, og det andet indeholder det mindst betydningsfulde
ord.

HØJ-LAV

1Det første register indeholder detmindst betydningsfulde
ord, og det andet indeholder det mest betydningsfulde
ord.

LAV-HØJ

- / uint16Aktiverer kommunikationsovervågning for fieldbusseparat
for hvert styrested (se afsnittetLokal styring/ekstern sty-
ring (side 23).

Tving EFB
komm.overvågning

58.36

Parameteren er primært beregnet til overvågning af kom-
munikationmedEFB, når den er tilsluttet applikationspro-
grammet, og ikkeer valgt somenstyrekilde af frekvensom-
formerparametre.

1 =Kommunikationsovervågning aktiv, når Ext 1 anvendes.Ext 1b0
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1 =Kommunikationsovervågningaktiv, når Ext 2 anvendes.Ext 2b1

1 = Kommunikationsovervågning aktiv, når lokal styring
anvendes.

Lokalb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

CW 16bit / uint32Definererdenadresse i frekvensomformeren, sommodbus-
masteren opnår adgang til, når den læser fra eller skriver
til registeradresse 400001.

Data I/O 158.101

Masterendefinerer datatypen (indput eller output). Værdi-
en transmitteres i enmodbus-ramme, der består af to 16-
bit ord. Hvis værdien er 16-bit, transmitteres den i LSW
(least significantword,mindst betydningsfulde ord). Hvis
værdien er 32-bit, reserveres den efterfølgendeparameter
også til den og skal indstilles til Ingen.

0Ingen.Ingen

1Kontrolord (16 bit).CW 16bit

2Reference REF1 (16 bit).Ref1 16bit

3Reference REF2 (16 bit).Ref2 16bit

4Statusord (16 bit).SW 16bit

5Aktuel værdi ACT1 (16 bit).Akt1 16bit

6Aktuel værdi ACT2 (16 bit).Akt2 16bit

11Kontrolord (32 bit).CW 32bit

12Reference REF1 (32 bit).Ref1 32bit

13Reference REF2 (32 bit).Ref2 32bit

14Statusord (32 bit).SW 32bit

15Aktuel værdi ACT1 (32 bit).Akt1 32bit

16Aktuel værdi ACT2 (32 bit).Akt2 32bit

21Kontrolord 2 (16 bit).CW2 16bit

Når der anvendes et 32-bit kontrolord, betyder denne
indstilling de vigtigste 16 bits.

24Statusord 2 (16 bit).SW2 16bit

Når der anvendes et 32-bit kontrolord, betyder denne
indstilling de vigtigste 16 bits.

31Parameter 10.99 RO/DIO kontrolord.RO/DIO kontrolord

32Parameter 13.91 AO1 datalagring.AO1 datalagring

33Parameter 13.92 AO2-datalagring.AO2 datalagring

40Parameter 40.91 Feedback datalagring.Feedbackdatalagring

41Parameter 40.92 Setpunkt datalagring.Setpunktdatalagring

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ref1 16bit / uint32Definererdenadresse i frekvensomformeren, sommodbus-
masteren opnår adgang til, når den læser fra eller skriver
til registeradresse 400002.

Data I/O 258.102

For valg henvises til parameter 58.101 Data I/O 1.
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Ref2 16bit / uint32Definererdenadresse i frekvensomformeren, sommodbus-
masteren opnår adgang til, når den læser fra eller skriver
til registeradresse 400003.

Data I/O 358.103

For valg henvises til parameter 58.101 Data I/O 1.

SW 16bit / uint32Definererdenadresse i frekvensomformeren, sommodbus-
masteren opnår adgang til, når den læser fra eller skriver
til registeradresse 400004.

Data I/O 458.104

For valg henvises til parameter 58.101 Data I/O 1.

Akt1 16bit / uint32Definererdenadresse i frekvensomformeren, sommodbus-
masteren opnår adgang til, når den læser fra eller skriver
til registeradresse 400005.

Data I/O 558.105

For valg henvises til parameter 58.101 Data I/O 1.

Akt2 16bit / uint32Definererdenadresse i frekvensomformeren, sommodbus-
masteren opnår adgang til, når den læser fra eller skriver
til registeradresse 400006.

Data I/O 658.106

For valg henvises til parameter 58.101 Data I/O 1.

Ingen / uint32Parametervælger for modbus-registeradresse 400007.Data I/O 758.107

For valg henvises til parameter 58.101 Data I/O 1.

............

Ingen / uint32Parametervælger for modbus-registeradresse 400024.Data I/O 2458.124

For valg henvises til parameter 58.101 Data I/O 1.
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Konfiguration af DDCS-kommunikation.DDCS-kommunika-
tion

60

DDCS-protokollen bruges ved kommunikation mellem
• frekvensomformere i enmaster/follower-konfiguration

(se side 34),
• frekvensomformeren og en ekstern regulator såsom

AC 800M (se side 42) eller
• frekvensomformeren (eller,merepræcist, en inverteren-

hed) og frekvensomformersystemets forsyningsenhed
(se side 44).

Alt det ovenstående bruger et fiberoptisk link, som også
kræver et FDCO-modul (typisk med ZCU-styreenheder)
eller et RDCO-modul (medBCU-styreenheder).Master/fol-
lower og ekstern controllerkommunikation kan også gen-
nemføres ved hjælp af skærmet parsnoet kabel forbundet
til XD2D-stikket på frekvensomformeren.

Dennegruppe indeholder ogsåparametre for drev-til-drev
(D2D) overvågningskommunikation.

Ikke i brug / uint16Vælg den forbindelse, der anvendes af master/follower-
funktionen.

M/F-kommunikations-
port

60.1

0Ingen (kommunikation deaktiveret).Ikke i brug

1Kanal A på FDCO-modulet i stik 1 (kun med ZCU-styreen-
hed).

Stik 1A

2Kanal A på FDCO-modulet i stik 2 (kun med ZCU-styreen-
hed).

Stik 2A

3Kanal A på FDCO-modulet i stik 3 (kun med ZCU-styreen-
hed).

Stik 3A

4Kanal B på FDCO-modulet i stik 1 (kun med ZCU-styreen-
hed).

Stik 1B

5Kanal B på FDCO-modulet i stik 2 (kun med ZCU-styreen-
hed).

Stik 2B

6Kanal B på FDCO-modulet i stik 3 (kun med ZCU-styreen-
hed).

Stik 3B

12Kanal 2 på RDCO-modul (kun med BCU BCU-styreenhed).RDCO CH 2

7Stik XD2D.XD2D

Bemærk: *Denne forbindelse kan ikke fungere samtidigtmed
andre forbindelser og må ikke forveksles med drev-til-drev-
kommunikation (D2D), som er implementeret med applika-
tionsprogrammering (se beskrivelsen i Drive application
programming manual (IEC 61131-3), 3AUA0000127808 (på
engelsk)).

1 NoUnit / uint16Vælger nodeadressen for frekvensomformeren til ma-
ster/follower-kommunikationen. To noder på linjen må
ikke have samme adresse.

M/F-nodeadresse60.2

Bemærk: De tilladte adresser for masteren er 0 og 1. De til-
ladte adresser for followere er 2…60.

- / -Nodeadresse.1...254

Ikke i brug / uint16Definerer rollen for frekvensomformerensmaster/follower-
eller drev-til-drevforbindelse.

M/F-tilstand60.3
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0Master/follower-funktion ikke aktiv.Ikke i brug

1Frekvensomformeren er master på master/follower-for-
bindelsen (DDCS).

DDCS-master

2Frekvensomformeren er follower påmaster/follower-for-
bindelsen (DDCS).

DDCS-follower

3Frekvensomformeren er master på master/follower-for-
bindelsen (D2D).

D2D master

Bemærk: Denne indstilling skal kun benyttes i D2D-kommu-
nikation, somer implementeret via applikationsprogramme-
ring.Hvis du anvendermaster/follower-funktionaliteten (se
side34)gennemXD2D-stikket, vælgesDDCS-master i stedet.

4Frekvensomformeren er follower påmaster/follower-for-
bindelsen (D2D).

D2D follower

Bemærk: Denne indstilling skal kun benyttes i D2D-kommu-
nikation, somer implementeret via applikationsprogramme-
ring.Hvis du anvendermaster/follower-funktionaliteten (se
side 34) gennem XD2D-stikket, vælges DDCS-follower i ste-
det.

5Frekvensomformerens rolle påmaster/follower-forbindel-
sen (DDCS) erdefineret afparameter 60.15Tvungetmaster
og 60.16 Tvunget follower.

DDCS forcering

6Frekvensomformerens rolle påmaster/follower-forbindel-
sen (D2D) er defineret af parameter 60.15 Tvungetmaster
og 60.16 Tvunget follower.

D2D forcering

Bemærk: Denne indstilling skal kun benyttes i D2D-kommu-
nikation, somer implementeret via applikationsprogramme-
ring.Hvis du anvendermaster/follower-funktionaliteten (se
side 34) gennem XD2D-stikket, vælges DDCS forcering i
stedet.

Ring / uint16Vælger topologien for master/follower-forbindelsen.M/F HW-tilslutning60.5

Bemærk: Brug indstillingen Stjerne, hvis du anvender ma-
ster/follower-funktionaliteten (se side 34) gennem XD2D-
stikket (i modsætning til den fiberoptiske forbindelse).

0Enhederne er forbundet i en ring. Videresendelse af beske-
der er mulig.

Ring

1Enhederne er forbundet i en stjerne (eksempelvis via en
branching unit). Videresendelse af beskeder er ikkemulig.

Stjerne

10 NoUnit / uint16Definerer den lette intensitet for transmissionens LED på
RDCO-modulets kanal CH2. (Denne parameter er kun virk-
ningsfuld, når parameter 60.1 M/F-kommunikationsport
er indstillet til RDCO CH 2. FDCO-moduler har en spæn-
dingsvælger til hardwaretransmitteren.)

M/F-linkstyring60.7

Generelt skal der bruges højere værdier til længere fibero-
ptiske kabler.

Den maksimale indstilling anvendes på den maksimale
længde af den fiberoptiske forbindelse. Se Master/fol-
lower-funktionalitet (side 34).

- / -Let intensitet.1...15
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100 ms / uint16Indstiller en timeout formaster/follower-kommunikation
(DDCS). Hvis en kommunikationsfejl varer længere tid end
timeouten, udføresdenhandling, der angives afparameter
60.9 M/F-komm.tab funktion.

M/F-komm.tab ti-
meout

60.8

Somen tommelfingerregel skal denneparameter indstilles
til mindst 3 gange sendeintervallet for masteren.

- / -Timeout for master/follower-kommunikation.0...65535 ms

Fejl / uint16Definerer, hvordan frekvensomformeren skal reagere, hvis
kommunikationen med master/follower forsvinder.

M/F-komm.tab funk-
tion

60.9

0Ingen handling foretaget.IngenHandling

1Frekvensomformeren genererer advarslen A7CB M/F-
komm.tab.Dette forekommerkun, hvis styringen forventes
at komme fra master/follower-forbindelsen, eller hvis
overvågning er fremtvunget ved hjælp af parameter 60.32
Tving M/F komm.overvågning.

Advarsel

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

2Frekvensomformeren stopper ved 7582 M/F-komm.tab.
Dette forekommer kun, hvis styringen forventes at komme
fra master/follower-forbindelsen, eller hvis overvågning
er fremtvunget ved hjælp af parameter 60.32 Tving M/F
komm.overvågning.

Fejl

3Frekvensomformeren stopper ved 7582 M/F-komm.tab.
Dette sker, selv om der ikke forventes nogen styring fra
master/follower-forbindelsen.

Altid fejl

Auto / uint16Vælger typenogskaleringenaf reference 1, sommodtages
framaster/follower-forbindelsen.Den resulterende værdi
vises med 3.13 M/F eller D2D ref1.

M/F ref1 type60.10

0Type og skalering vælges automatisk i henhold til hvilken
referenceforbindelse (se indstillingerne Moment, Hastig-
hed, Frekvens), somden indgående reference er tilsluttet.
Hvis referencen ikke er tilsluttet nogen forbindelse, anven-
des der ingen skalering (sommed indstillingen Transpa-
rent).

Auto

1Ingen skalering anvendes.Transparent

2Generisk referencemed en skalering på 100 = 1 (dvs. heltal
og to decimaler).

Generelt

3Skaleringendefineresmedparameteren46.3Momentska-
laer.

Moment

4Skaleringendefineresmedparameter 46.1Hastighedsska-
laer.

Hastighed

5Skaleringendefineresmedparameteren46.2 Frekvensska-
laer.

Frekvens

Moment / uint16Vælger typenogskaleringenaf reference 2, sommodtages
framaster/follower-forbindelsen.Den resulterende værdi
vises med 3.14 M/F eller D2D ref2.

M/F ref2 type60.11

For valg henvises til parameter 60.10 M/F ref1 type.
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Auto / uint16Vælger typen/kilden og skaleringen af aktuel værdi ACT1,
som sendes til master/follower-forbindelsen.

M/F akt1 type60.12

0Type/kilde og skalering følger typen af reference 1, der
vælges af parameter 60.10M/F ref1 type. Sede individuelle
indstillinger nedenfor for kilderne og skaleringerne.

Auto

1ReserveretTransparent

2ReserveretGenerelt

31.10Motortormoment sendes somaktuel værdi 1. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.3 Momentskalaer.

Moment

41.1 Benyttet motorhastighed sendes som aktuel værdi 1.
Skaleringendefineresmedparameter 46.1Hastighedsska-
laer.

Hastighed

51.6 Udgangsfrekvens sendes som aktuel værdi 1. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.2 Frekvensskalaer.

Frekvens

Auto / uint16Vælger typen/kilden og skaleringen af aktuel værdi ACT2,
som sendes til master/follower-forbindelsen.

M/F akt2 type60.13

0Type/kilde og skalering følger typen af reference 2, der
vælges af parameter 60.11M/F ref2 type. Sede individuelle
indstillinger nedenfor for kilderne og skaleringerne.

Auto

1ReserveretTransparent

2ReserveretGenerelt

31.10Motortormoment sendes somaktuel værdi 2. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.3 Momentskalaer.

Moment

41.1 Benyttet motorhastighed sendes som aktuel værdi 2.
Skaleringendefineresmedparameter 46.1Hastighedsska-
laer.

Hastighed

51.6 Udgangsfrekvens sendes somaktuel værdi 2. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.2 Frekvensskalaer.

Frekvens

Ingen / uint32(Kun aktiv påmasteren.) Definerer followere, hvorfra data
læses. Se også parameter 62.28…62.33.

M/F-followervalg60.14

2Data læses fra followeren med nodeadresse 2.Follower node 2

4Data læses fra followeren med nodeadresse 3.Follower node 3

8Data læses fra followeren med nodeadresse 4.Follower node 4

6Data læses fra followere med nodeadresse 2 og 3.Follower node 2+3

10Data læses fra followere med nodeadresse 2 og 4.Follower node 2+4

12Data læses fra followere med nodeadresse 3 og 4.Follower node 3+4

14Data læses fra followere med nodeadresse 2, 3 og 4.Follower node 2+3+4

0Ingen.Ingen

FALSK / uint32Når parameter 60.3 M/F-tilstand er indstillet til DDCS for-
ceringellerD2D forcering, vælgerdenneparameter enkilde,
der tvinger frekvensomformeren til at være master på
master/follower-forbindelsen.

Tvunget master60.15

1 = Frekvensomformeren er master på master/follower-
forbindelsen.

00.FALSK
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11,SANDT

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

FALSK / uint32Når parameter 60.3 M/F-tilstand er indstillet til DDCS for-
ceringellerD2D forcering, vælgerdenneparameter enkilde,
der tvinger frekvensomformeren til at være follower på
master/follower-forbindelsen.

Tvunget follower60.16

1 = Frekvensomformeren er follower på master/follower-
forbindelsen.

00.FALSK

11,SANDT

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Fejl / uint16(Kun aktiv påmasteren.) Vælger, hvordan frekvensomfor-
meren reagerer ved en fejl på en follower.

Follower fejl handling60.17

Se også parameteren 60.23 M/F status overvågn. sel 1.

Bemærk: Hver follower skal konfigureres til at sende sit
statusord som et af de tre dataord i parameter 60.1…60.3.
I masteren skal den tilsvarende målparameter 62.4…62.12)
indstilles til Follower SW.

0Ingenhandling foretaget. Upåvirkede frekvensomformere
på master/follower-forbindelsen vil fortsat køre.

Nej

1Frekvensomformerengenererer advarslen (AFE7Follower).Advarsel

2Frekvensomformeren stopper ved FF7E Follower. Alle fol-
lowere stoppes.

Fejl

Altid / uint16Interlocker start af masteren til status for followere.Follower aktiver60.18

Se også parameteren 60.23 M/F status overvågn. sel 1.

Bemærk: Hver follower skal konfigureres til at sende sit
statusord som et af de tre dataord i parameter 60.1…60.3.
I masteren skal den tilsvarende målparameter 62.4…62.12)
indstilles til Follower SW.

0Masteren kan kun startes, hvis alle followere er klar til akti-
vering (bit 0 af 6.11 Hovedstatusord i hver follower er akti-
veret).

MSW bit 0

1Masteren kan kun startes, hvis alle followere er klar til drift
(bit 1 af 6.11 Hovedstatusord i hver follower er aktiveret).

MSW bit 1

2Masteren kan kun startes, hvis alle followere er klar til akti-
vering og drift (bits 0 og 1 af 6.11 Hovedstatusord i hver
follower er aktiveret).

MSW bits 0 + 1

3Starten afmasteren er ikke interlocketmed status for fol-
lowere.

Altid

4Masteren kan kun startes, hvis den brugerdefinerbare bit
12 af 6.11 Hovedstatusord i hver follower er aktiveret. Se
parameter 6.31 Bruger bit 1 valgt.

MSW bit 12

5Masteren kan kun startes, hvis både bit 0 og bit 12 af 6.11
Hovedstatusord i hver follower er aktiveret.

MSW bits 0 + 12

6Masteren kan kun startes, hvis både bit 1 og bit 12 af 6.11
Hovedstatusord i hver follower er aktiveret.

MSW bits 1 + 12
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- / uint16Parametrene 60.19…60.28 er kun gældende, hvis frekven-
somformerenermaster i enD2D-forbindelse (frekvensom-
former-til-frekvensomformer), der er implementeret med
applikationsprogrammering. Se parameter 60.1 M/F-
kommunikationsport og 60.3 M/F-tilstand og Drive (IEC
61131-3) application programming manual
(3AUA0000127808 (på engelsk)).

M/F komm supervi-
sion sel 1

60.19

Imasteren specificerer parameter 60.19M/Fkommsuper-
vision sel 1 og 60.20 M/F komm supervision sel 2 de fol-
lowere, der overvåges for tab af kommunikation.

Denneparameter vælger, hvilke followere (blandt follower
1…16) der overvåges. Masteren tager stikprøver af alle
valgte followere. Hvis der ikkemodtages noget svar, fore-
tages den handling, der er specificeret i 60.9 M/F-
komm.tab funktion.

Kommunikationsstatus visesmed62.37M/Fkomm.status
1 og 62.38 M/F komm.status 2.

1 = Masteren tager stikprøve af follower 1.Follower 1b0

1 = Masteren tager stikprøve af follower 2.Follower 2b1

1 = Masteren tager stikprøve af follower 3.Follower 3b2

1 = Masteren tager stikprøve af follower 4.Follower 4b3

1 = Masteren tager stikprøve af follower 5.Follower 5b4

1 = Masteren tager stikprøve af follower 6.Follower 6b5

1 = Masteren tager stikprøve af follower 7.Follower 7b6

1 = Masteren tager stikprøve af follower 8.Follower 8b7

1 = Masteren tager stikprøve af follower 9.Follower 9b8

1 = Masteren tager stikprøve af follower 10.Follower 10b9

1 = Masteren tager stikprøve af follower 11.Follower 11b10

1 = Masteren tager stikprøve af follower 12.Follower 12b11

1 = Masteren tager stikprøve af follower 13.Follower 13b12

1 = Masteren tager stikprøve af follower 14.Follower 14b13

1 = Masteren tager stikprøve af follower 15.Follower 15b14

1 = Masteren tager stikprøve af follower 16.Follower 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Vælger, hvilke followere (blandt follower 17…32) der over-
våges for tab af kommunikation. Se parameter 60.19 M/F
komm supervision sel 1.

M/F komm supervi-
sion sel 2

60.20

1 = Masteren tager stikprøve af follower 17.Follower 17b0

1 = Masteren tager stikprøve af follower 18.Follower 18b1

1 = Masteren tager stikprøve af follower 19.Follower 19b2

1 = Masteren tager stikprøve af follower 20.Follower 20b3

1 = Masteren tager stikprøve af follower 21.Follower 21b4
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1 = Masteren tager stikprøve af follower 22.Follower 22b5

1 = Masteren tager stikprøve af follower 23.Follower 23b6

1 = Masteren tager stikprøve af follower 24.Follower 24b7

1 = Masteren tager stikprøve af follower 25.Follower 25b8

1 = Masteren tager stikprøve af follower 26.Follower 26b9

1 = Masteren tager stikprøve af follower 27.Follower 27b10

1 = Masteren tager stikprøve af follower 28.Follower 28b11

1 = Masteren tager stikprøve af follower 29.Follower 29b12

1 = Masteren tager stikprøve af follower 30.Follower 30b13

1 = Masteren tager stikprøve af follower 31.Follower 31b14

1 = Masteren tager stikprøve af follower 32.Follower 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Denneparameter er kungældende, når frekvensomforme-
ren ermaster i enD2D-forbindelse. Separameter 60.1M/F-
kommunikationsport og 60.3 M/F-tilstand.)

M/Fstatusovervågn.
sel 1

60.23

I masteren specificerer parameter 60.23 M/F status over-
vågn. sel 1 og60.24M/Fstatusovervågn. sel 2 de followere,
hvis statusord overvåges af masteren.

Denne parameter vælger de followere (blandt follower
1…16), hvis statusord overvåges af masteren.

Hvis en follower rapporterer en fejl (bit 3 af statusord er
aktiveret), udføres den handling, der er angivet i 60.17
Follower fejl handling. Bits 0 og 1 af statusordet (klartil-
stande) håndteres somdefineret af 60.18 Follower aktiver.

Ved hjælp af 60.27 M/F status overv.tilst. sel 1 og 60.28
M/F status overv.tilst. sel 2 er det muligt at definere, om
en given follower overvåges, når den er stoppet.

Bemærk:Seogsåaktiveringaf kommunikationsovervågning
for de samme followere i parameter 60.19M/Fkommsuper-
vision sel 1.

Kommunikationsstatus visesmed62.37M/Fkomm.status
1 og 62.38 M/F komm.status 2.

Status for follower 1 overvåges.Follower 1b0

Status for follower 2 overvåges.Follower 2b1

Status for follower 3 overvåges.Follower 3b2

Status for follower 4 overvåges.Follower 4b3

Status for follower 5 overvåges.Follower 5b4

Status for follower 6 overvåges.Follower 6b5

Status for follower 7 overvåges.Follower 7b6

Status for follower 8 overvåges.Follower 8b7

Status for follower 9 overvåges.Follower 9b8
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Status for follower 10 overvåges.Follower 10b9

Status for follower 11 overvåges.Follower 11b10

Status for follower 12 overvåges.Follower 12b11

Status for follower 13 overvåges.Follower 13b12

Status for follower 14 overvåges.Follower 14b13

Status for follower 15 overvåges.Follower 15b14

Status for follower 16 overvåges.Follower 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Vælger followere (blandt follower 17…32), hvis statusord
overvåges af D2D-masteren.

M/Fstatusovervågn.
sel 2

60.24

Bemærk:Seogsåaktiveringaf kommunikationsovervågning
fordesammefollowere i parameter60.20M/Fkommsuper-
vision sel 2.

Se parameter 60.23 M/F status overvågn. sel 1.

1 = Status for follower 17 overvåges.Follower 17b0

1 = Status for follower 18 overvåges.Follower 18b1

1 = Status for follower 19 overvåges.Follower 19b2

1 = Status for follower 20 overvåges.Follower 20b3

1 = Status for follower 21 overvåges.Follower 21b4

1 = Status for follower 22 overvåges.Follower 22b5

1 = Status for follower 23 overvåges.Follower 23b6

1 = Status for follower 24 overvåges.Follower 24b7

1 = Status for follower 25 overvåges.Follower 25b8

1 = Status for follower 26 overvåges.Follower 26b9

1 = Status for follower 27 overvåges.Follower 27b10

1 = Status for follower 28 overvåges.Follower 28b11

1 = Status for follower 29 overvåges.Follower 29b12

1 = Status for follower 30 overvåges.Follower 30b13

1 = Status for follower 31 overvåges.Follower 31b14

1 = Status for follower 32 overvåges.Follower 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16I D2D master specificerer parameter 60.27 M/F status
overv.tilst. sel 1 og60.28M/Fstatusoverv.tilst. sel 2 tilstan-
den forovervågningaf followerensstatusord.Hver follower
kan individuelt indstilles til fortløbende overvågning, eller
kun når den er i stoppet tilstand.

M/F status
overv.tilst. sel 1

60.27

Denne parameter vælger tilstanden for statusordet, der
overvåges af follower 1…16.

456 Parametre



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

0 = Status for follower 1 overvåges fortløbende.Follower 1b0

1 =Status for follower 1 overvåges kun, når den er i stoppet
tilstand.

0 = Status for follower 2 overvåges fortløbende.Follower 2b1

1 =Status for follower 2 overvåges kun, når den er i stoppet
tilstand.

0 = Status for follower 3 overvåges fortløbende.Follower 3b2

1 =Status for follower 3 overvåges kun, når den er i stoppet
tilstand.

0 = Status for follower 4 overvåges fortløbende.Follower 4b3

1 =Status for follower 4overvåges kun, når den er i stoppet
tilstand.

0 = Status for follower 5 overvåges fortløbende.Follower 5b4

1 =Status for follower 5overvåges kun, når den er i stoppet
tilstand.

0 = Status for follower 6 overvåges fortløbende.Follower 6b5

1 =Status for follower 6overvåges kun, når den er i stoppet
tilstand.

0 = Status for follower 7 overvåges fortløbende.Follower 7b6

1 =Status for follower 7 overvåges kun, når den er i stoppet
tilstand.

0 = Status for follower 8 overvåges fortløbende.Follower 8b7

1 =Status for follower 8overvåges kun, når den er i stoppet
tilstand.

0 = Status for follower 9 overvåges fortløbende.Follower 9b8

1 =Status for follower 9overvåges kun, når den er i stoppet
tilstand.

0 = Status for follower 10 overvåges fortløbende.Follower 10b9

1 = Status for follower 10 overvåges kun, når den er i
stoppet tilstand.

0 = Status for follower 11 overvåges fortløbende.Follower 11b10

1 = Status for follower 11 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.

0 = Status for follower 12 overvåges fortløbende.Follower 12b11

1 = Status for follower 12 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.

0 = Status for follower 13 overvåges fortløbende.Follower 13b12

1 = Status for follower 13 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.

0 = Status for follower 14 overvåges fortløbende.Follower 14b13

1 = Status for follower 14 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.

0 = Status for follower 15 overvåges fortløbende.Follower 15b14

1 = Status for follower 15 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.
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0 = Status for follower 16 overvåges fortløbende.Follower 16b15

1 = Status for follower 16 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Vælger tilstanden for statusordet, der overvåges af fol-
lower 17…32.

M/F status
overv.tilst. sel 2

60.28

0 = Status for follower 17 overvåges fortløbende.Follower 17b0

1 = Status for follower 17 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.

0 = Status for follower 18 overvåges fortløbende.Follower 18b1

1 = Status for follower 18 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.

0 = Status for follower 19 overvåges fortløbende.Follower 19b2

1 = Status for follower 19 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.

0 = Status for follower 20 overvåges fortløbende.Follower 20b3

1 = Status for follower 20 overvåges kun, når den er i
stoppet tilstand.

0 = Status for follower 21 overvåges fortløbende.Follower 21b4

1 = Status for follower 21 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.

0 = Status for follower 22 overvåges fortløbende.Follower 22b5

1 = Status for follower 22 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.

0 = Status for follower 23 overvåges fortløbende.Follower 23b6

1 = Status for follower 23 overvåges kun, når den er i
stoppet tilstand.

0 = Status for follower 24 overvåges fortløbende.Follower 24b7

1 = Status for follower 24 overvåges kun, når den er i
stoppet tilstand.

0 = Status for follower 25 overvåges fortløbende.Follower 25b8

1 = Status for follower 25 overvåges kun, når den er i
stoppet tilstand.

0 = Status for follower 26 overvåges fortløbende.Follower 26b9

1 = Status for follower 26 overvåges kun, når den er i
stoppet tilstand.

0 = Status for follower 27 overvåges fortløbende.Follower 27b10

1 = Status for follower 27 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.

0 = Status for follower 28 overvåges fortløbende.Follower 28b11

1 = Status for follower 28 overvåges kun, når den er i
stoppet tilstand.

0 = Status for follower 29 overvåges fortløbende.Follower 29b12

1 = Status for follower 29 overvåges kun, når den er i
stoppet tilstand.
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0 = Status for follower 30 overvåges fortløbende.Follower 30b13

1 = Status for follower 30 overvåges kun, når den er i
stoppet tilstand.

0 = Status for follower 31 overvåges fortløbende.Follower 31b14

1 = Status for follower 31 overvåges kun, når den er i stop-
pet tilstand.

0 = Status for follower 32 overvåges fortløbende.Follower 32b15

1 = Status for follower 32 overvåges kun, når den er i
stoppet tilstand.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

60.0 s / uint16Definerer enwake-up-forsinkelse, hvor der ikke genereres
nogenmaster/follower-kommunikationsfejl eller -advarsler.
Dette er for at tillade opstart af alle frekvensomformere
på master/follower-forbindelsen.

M/F opvågningsfor-
sinkelse

60.31

Masteren kan ikke startesop, før forsinkelsenudløber, eller
alle overvågede followere vurderes at være.

10 = 1 s / 10 = 1 sMaster/follower-wake-up-forsinkelse.0.0 ... 180.0 s

- / uint16Aktivererkommunikationsovervågning formaster/follower
separat for hvert styrested (se afsnittetLokal styring/ek-
stern styring (side 23).

Tving M/F
komm.overvågning

60.32

Parameteren er primært beregnet til overvågning af kom-
munikationmedmaster eller follower, når den er tilsluttet
applikationsprogrammetog ikkeer valgt somenstyrekilde
af frekvensomformerparametre.

1 =Kommunikationsovervågning aktiv, når Ext 1 anvendes.Ext 1b0

1 =Kommunikationsovervågningaktiv, når Ext 2 anvendes.Ext 2b1

1 = Kommunikationsovervågning aktiv, når lokal styring
anvendes.

Lokalb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Ikke i brug / uint16Vælger den kanal, der bruges til at tilslutte en valgfri FEA-
xx-udvidelsesadapter.

Com-port til udvidel-
sesadapter

60.41

0Ingen (kommunikation deaktiveret).Ikke i brug

1Kanal A på FDCO-modulet i stik 1.Slot 1A

2Kanal A på FDCO-modulet i stik 2.Slot 2A

3Kanal A på FDCO-modulet i stik 3.Slot 3A

4Kanal B på FDCO-modulet i stik 1.Slot 1B

5Kanal B på FDCO-modulet i stik 2.Slot 2B

6Kanal B på FDCO-modulet i stik 3.Slot 3B

13Kanal CH 3 på RDCO-modul (kun med BCU BCU-styreen-
hed).

RDCO CH 3
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ABB-udviklet frekven-
somformer / uint16

ModuleBus-kommunikationdefinerer, om frekvensomfor-
meren er af typen "udviklet" eller "standard".

DDCS-kontroller
f.omf. type

60.50

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Frekvensomformeren er en "udviklet frekvensomformer"
(datasæt 10...25 anvendes).

ABB-udviklet frekven-
somformer

1Frekvensomformeren er en "standardfrekvensomformer"
(datasæt 1...4 anvendes).

ABB-standardfrekven-
somformer

Ikke i brug / uint16VælgerdenanvendteDDCS-kanal, derbruges til at forbinde
en ekstern styreenhed (såsom en AC800M).

DDCS-kontroller
komm. port

60.51

0Ingen (kommunikation deaktiveret).Ikke i brug

1Kanal A på FDCO-modulet i stik 1.Slot 1A

2Kanal A på FDCO-modulet i stik 2.Slot 2A

3Kanal A på FDCO-modulet i stik 3.Slot 3A

4Kanal B på FDCO-modulet i stik 1.Slot 1B

5Kanal B på FDCO-modulet i stik 2.Slot 2B

6Kanal B på FDCO-modulet i stik 3.Slot 3B

10Kanal 0 på RDCO-modul (kun med BCU BCU-styreenhed).RDCO CH 0

7Stik XD2D.XD2D

1 NoUnit / uint16Vælger nodeadressen for frekvensomformeren til kommu-
nikationen med den eksterne styreenhed. To noder på
linjen må ikke have samme adresse.

DDCS-kontrollernode-
adresse

60.52

MedenAC800M (CI858)DriveBus-tilslutning skal frekven-
somformere adresseres 1…24. Med en AC 80 DriveBus-til-
slutning skal frekvensomformere adresseres 1…12. Be-
mærk, at BusManager-funktionen skal være deaktiveret i
DriveBus-styreenheden.

Med optisk ModuleBus skal frekvensomformeradressen
indstilles i henhold til positionsværdienpå følgendemåde:
1. Multiplicér hundrederne af positionsværdien med 16.
2. Læg tierneogenerne af positionsværdien til resultatet.
Hvis positionsværdien f.eks. er 101, skal denne parameter
indstilles til 1×16 + 1 = 17.

- / -Nodeadresse.1...254

Stjerne / uint16Vælger topologien for den fiberoptiske forbindelse med
en ekstern styreenhed.

DDCS-kontroller HW-
tilslutning

60.55

0Enhederne er forbundet i en ring. Videresendelse af beske-
der er mulig.

Ring

1Enhederne er forbundet i en stjerne (eksempelvis via en
branching unit). Videresendelse af beskeder er ikkemulig.

Stjerne

4 mbps / uint16Vælger kommunikationshastigheden for den kanal, der er
valgt med parameter 60.51 DDCS-kontroller komm. port.

DDCS-kontroller
baudrate

60.56

11 megabit/sekund.1 mbps

22 megabit/sekund.2 mbps

44 megabit/sekund.4 mbps
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88 megabit/sekund.8 mbps

10 NoUnit / uint16Definerer den lette intensitet for transmissionens LED på
RDCO-modulets kanal CH0. (Denne parameter er kun virk-
ningsfuld, når parameter 60.51 DDCS-kontroller komm.
port er indstillet til RDCO CH 0. FDCO-moduler har en
spændingsvælger til hardwaretransmitteren.)

DDCS-kontroller
linkstyring

60.57

Generelt skal der bruges højere værdier til længere fibero-
ptiske kabler.

Den maksimale indstilling anvendes på den maksimale
længde af den fiberoptiske forbindelse. Se Master/fol-
lower-funktionalitet (side 34).

- / -Let intensitet.1...15

100 ms / uint16Indstiller en timeout for kommunikationmeddeneksterne
styreenhed.

DDCS-kontroller
komm.tab tid

60.58

Hvis en kommunikationsfejl varer længere tid end timeou-
ten, udføres den handling, der angives af parameter 60.59
DDCS-kontroller komm.tab funktion.

Somen tommelfingerregel skal denneparameter indstilles
til mindst 3 gange sendeintervallet for regulatoren.

Bemærk:
• Der er en 60-sekunders forsinkelse umiddelbart efter

opstart. Under forsinkelsen er kommunikationspause-
overvågning deaktiveret (men kommunikation i sig selv
kan være aktiv).

• Med en AC 800M-controller registrerer styringen straks
enkommunikationsfejl,menkommunikationengenetab-
leres i 9-sekunders tomgangsintervaller. Bemærk også,
at afsendelsesintervallet for et datasæt ikke er det
sammesomudførelsesintervallet for applikationsopga-
ven. På ModuleBus defineres afsendelsesintervallet af
controllerparameteren Scan Cycle Time (som standard
100 ms).

- / -Timeout for kommunikation med ekstern styreenhed.0...60000 ms

Fejl / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer på en
kommunikationsfejl mellem frekvensomformeren og den
eksterne styrenhed.

DDCS-kontroller
komm.tab funktion

60.59

0Ingen handling foretaget (overvågning deaktiveret).Ingen handling

1Frekvensomformeren stopper ved 7581 DDCS-controller
komm.tab.Dette forekommerkun, hvis styringen forventes
at komme fra den eksterne controller, eller hvis overvåg-
ning er fremtvunget ved hjælp af parameter 60.65 Tving
overvågning komm DDCS-regulator.

Fejl
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2Frekvensomformeren genererer advarslen A7CA DDCS-
controller komm.tab og fastlåser hastigheden til det ni-
veau, som frekvensomformeren kørte ved. Dette forekom-
mer kun, hvis styringen forventes at komme fradenekster-
ne controller, eller hvis overvågning er fremtvunget ved
hjælp af parameter 60.65Tvingovervågning kommDDCS-
regulator.

Sidste hastighed

Hastigheden bestemmes af den aktuelle hastighed ved
hjælp af 850 ms lavpasfiltre.

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

3Frekvensomformeren genererer advarslen A7CA DDCS-
controller komm.tab og indstiller hastigheden til den ha-
stighed, derdefineresmedparameter 22.41Hastighedsref.
for ufarlig hastighed (eller 28.41 Frekvensref. ufarlig fre-
kvens, når frekvensreferencen anvendes). Dette forekom-
mer kun, hvis styringen forventes at komme fradenekster-
ne controller, eller hvis overvågning er fremtvunget ved
hjælp af parameter 60.65Tvingovervågning kommDDCS-
regulator.

Hastighedsref. ufar-
lig hastighed

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

4Frekvensomformeren stopper ved 7581 DDCS-controller
komm.tab. Dette sker, selv om der ikke forventes nogen
styring fra den eksterne styreenhed.

Altid fejl

5Frekvensomformeren genererer advarslen A7CA DDCS-
controller komm.tab.Dette forekommerkun, hvis styringen
forventes at komme fra den eksterne controller, eller hvis
overvågning er fremtvunget ved hjælp af parameter 60.65
Tving overvågning komm DDCS-regulator.

Advarsel

ADVARSEL!
Kontroller, at det er sikkert at fortsættedriften, selvom
kommunikationenmed betjeningspanelet forsvinder.

Auto / uint16Vælger typenogskaleringenaf reference 1, sommodtages
fra den eksterne styreenhed.Den resulterende værdi vises
med 3.11 DDCS-regulator ref 1.

DDCS-kontroller ref1
type

60.60

0Type og skalering vælges automatisk i henhold til hvilken
referenceforbindelse (se indstillingerne Moment, Hastig-
hed, Frekvens), somden indgående reference er tilsluttet.
Hvis referencen ikke er tilsluttet nogen forbindelse, anven-
des der ingen skalering (sommed indstillingen Transpa-
rent).

Auto

1Ingen skalering anvendes.Transparent

2Generisk referencemed en skalering på 100 = 1 (dvs. heltal
og to decimaler).

Generelt

3Skaleringendefineresmedparameteren46.3Momentska-
laer.

Moment
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4Skaleringendefineresmedparameter 46.1Hastighedsska-
laer.

Hastighed

5Skaleringendefineresmedparameteren46.2 Frekvensska-
laer.

Frekvens

Auto / uint16Vælger typenogskaleringenaf reference 2, sommodtages
fra den eksterne styreenhed.Den resulterende værdi vises
med 3.12 DDCS-regulator ref 2.

DDCS-kontroller ref2
type

60.61

For valg henvises til parameter 60.60DDCS-kontroller ref1
type.

Auto / uint16Vælger typen/kilden og skaleringen af aktuel værdi ACT1,
som sendes til master/follower-forbindelsen.

DDCS-kontroller akt1
type

60.62

0Type/kilde og skalering følger typen af reference 1, der
vælges af parameter 60.60 DDCS-kontroller ref1 type. Se
de individuelle indstillinger nedenfor for kilderneog skale-
ringerne.

Auto

1Reserveret.Transparent

2Reserveret.Generelt

31.10Motortormoment sendes somaktuel værdi 1. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.3 Momentskalaer.

Moment

41.1 Benyttet motorhastighed sendes som aktuel værdi 1.
Skaleringendefineresmedparameter 46.1Hastighedsska-
laer.

Hastighed

51.6 Udgangsfrekvens sendes som aktuel værdi 1. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.2 Frekvensskalaer.

Frekvens

Auto / uint16Vælger typen/kilden og skaleringen af aktuel værdi ACT2,
som sendes til master/follower-forbindelsen.

DDCS-kontroller akt2
type

60.63

0Type/kilde og skalering følger typen af reference 2, der
vælges af parameter 60.61 DDCS-kontroller ref2 type. Se
de individuelle indstillinger nedenfor for kilderneog skale-
ringerne.

Auto

1Reserveret.Transparent

2Reserveret.Generelt

31.10Motortormoment sendes somaktuel værdi 2. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.3 Momentskalaer.

Moment

41.1 Benyttet motorhastighed sendes som aktuel værdi 2.
Skaleringendefineresmedparameter 46.1Hastighedsska-
laer.

Hastighed

51.6 Udgangsfrekvens sendes somaktuel værdi 2. Skalerin-
gen defineres med parameteren 46.2 Frekvensskalaer.

Frekvens

0 NoUnit / uint16Vælger de datasætpar, der bruges af postkasseservicen
til frekvensomformerens/styreenhedens kommunikation.

Valg af datasæt til
postkasse

60.64

Se afsnittet Interface til ekstern styring (side 42).

- / -Datasæt 32 og 33.0...1
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- / uint16AktivererDDCS-controllerenskommunikationsovervågning
separat for hvert styrested (se afsnittetLokal styring/ek-
stern styring (side 23).

Tving overvågning
komm DDCS-regula-
tor

60.65

Parameteren er primært beregnet til overvågning af kom-
munikationmed regulatoren, når den er tilsluttet applika-
tionsprogrammet, og ikke er valgt som en styrekilde af
frekvensomformerparametre.

1 =Kommunikationsovervågning aktiv, når Ext 1 anvendes.Ext 1b0

1 =Kommunikationsovervågningaktiv, når Ext 2 anvendes.Ext 2b1

1 = Kommunikationsovervågning aktiv, når lokal styring
anvendes.

Lokalb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Ikke i brug / uint16(Kun synlig, når forsyningsenhedens styring aktiveresmed
95.20)

INU-LSU-komm. port60.71

VælgerdenDDCS-kanal, der bruges til at oprette forbindel-
se til en anden konverter (såsom en forsyningsenhed).

De tilgængelige valg samt standard for dem afhænger af
frekvensomformerens hardware.

Se også afsnittet Styring af en forsyningsenhed (LSU) (si-
de 44).

0Ingen (kommunikation deaktiveret).Ikke i brug

11Kanal 1 i RDCO-modul.RDCO CH 1

15Stik X201.ZBIB DDCS

10 NoUnit / uint16(Kun synlig, når forsyningsenhedens styring aktiveresmed
95.20)

INU-LSU-linkstyring60.77

Definerer den lette intensitet for transmissionens LED på
RDCO-modulets kanal CH1. (Denne parameter er kun virk-
ningsfuld, når parameter 60.71 INU-LSU-komm. port er
indstillet til RDCOCH 1. FDCO-moduler har en spændings-
vælger til hardwaretransmitteren.)

Generelt skal der bruges højere værdier til længere fibero-
ptiske kabler.

Den maksimale indstilling anvendes på den maksimale
længde af den fiberoptiske forbindelse. Se Master/fol-
lower-funktionalitet.

- / -Let intensitet.1...15

100 ms / uint16(Kun synlig, når forsyningsenhedens styring aktiveresmed
95.20)

INU-LSU-komm.tab
timeout

60.78

Indstiller en timeout for kommunikation med en anden
konverter (såsom forsyningsenheden). Hvis en kommuni-
kationsfejl varer længere tid end timeouten, udføres den
handling, der angives af parameter 60.79 INU-LSU-
komm.tab funktion.

- / -Timeout for kommunikation mellem konvertere.0 ms
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Fejl / uint16(Kun synlig, når forsyningsenhedens styring aktiveresmed
95.20)

INU-LSU-komm.tab
funktion

60.79

Vælger, hvordan inverterenheden reagerer på en kommu-
nikationsfejl mellem inverterenheden og den anden kon-
verter (typisk forsyningsenheden).

ADVARSEL!
Med andre indstillinger end Fejl vil inverterenheden
fortsætte med at virke ud fra de statusoplysninger,
som senest blev modtaget fra den anden omformer.
Sørg for, at dette ikke medfører fare.

0Ingen handling foretaget.Ingen handling

1Frekvensomformerengenererer advarslen (AF80 INU-LSU-
komm.tab).

Advarsel

2Frekvensomformeren stopper ved 7580 INU-LSU-
komm.tab.

Fejl
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Definerer de data, der sendes til DDCS-forbindelsen.D2D og DDCS trans-
mit. data

61

Se også parametergruppen 60 DDCS-kommunikation.

Follower CW / uint32Forudvælger de data, der sendes somord 1 til master/fol-
lower-forbindelsen.

M/F-data 1 valg61.1

Se også parameteren 61.25 M/F-data 1 værdi og afsnittet
Master/follower-funktionalitet (side 34).

0Ingen.Ingen

1Kontrolord (16 bit)CW 16bit

4Statusord (16 bit)SW 16bit

5Atuel værdi AKT1 (16 bits)Akt1 16bit

Bemærk: Det anbefales ikke at bruge denne indstilling til at
sende en reference til followeren, eftersom kildesignalet fil-
treres. Brug i stedet "reference"-valget.

6Aktuel værdi ACT2 (16 bit)Akt2 16bit

Bemærk: Det anbefales ikke at bruge denne indstilling til at
sende en reference til followeren, eftersom kildesignalet fil-
treres. Brug i stedet "reference"-valget.

27Et ord, der består af bit 0…11 of 6.1 Hovedkontrolord og
bits, der vælges med parameter 06.45…06.48.

Follower CW

Bemærk: Bit 3 af followerens styreord vedvarer, så længe
masterenmodulerer, ognår det skifter til 0, stopper followe-
ren.

614524.1 Anvendt hastighedsreference (side 282).Anvendt hastigheds-
reference

673126.75 Momentreference aktuel 5 (side 308).Momentreferenceak-
tuel 5

665826.2 Benyttet momentreference (side 300).Benyttetmomentrefe-
rence

28Et follower-statusord, der er kompatibelt med en ACS800
(systemstyreprogram) master. Med denne indstilling er

ACS800-kontrolsy-
stem SW

statusordbit 0 ryddet, når startaktiveringssignaletmang-
ler.

29Ellers identiskmed valg FollowerCW,menbit 6 af follower-
kontrolordet beholdes aktivt, så længemasterenmodule-

Follower CW B6 høj

rer. Dette gør, at followeren kan stoppe langs masterens
stoprampe.

80901332-bit positionsværdi som vist med 88.53 D2D position
send.

Bemærk: Denne indstilling kan ikke anvendes i 61.03 M/F
data3valg, fordi 32-bit-værdienkræver tosammenhængende
ord.

D2D-position
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22582Skaleret hastighedsværdi somvistmed88.54D2Dposition
send.

D2D-hastighed

Bemærk: Lejlighedsvist sendes nedenstående data også til
followeren:
• 32768-Positionsinitialisering eller position send type

ændret.
• 32767-lås 1 udløst i master.

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Anvendthastighedsre-
ference / uint32

Forudvælger de data, der sendes somord 2 tilmaster/fol-
lower-forbindelsen.

M/F-data 2 valg61.2

Se også parameter 61.26 M/F-data 2 værdi.

For valg henvises til parameter 61.1 M/F-data 1 valg.

Bemærk:Hvis parameter 61.2 er indstillet til en anden værdi
end Anvendt hastighedsreference og 60.10 til Auto, følger
followerfrekvensomformeren ikkemasterfrekvensomforme-
ren.

Momentreference ak-
tuel 5 / uint32

Forudvælger de data, der sendes somord 3 tilmaster/fol-
lower-forbindelsen.

M/F-data 3 valg61.3

Se også parameter 61.27 M/F-data 3 værdi.

For valg henvises til parameter 61.1 M/F-data 1 valg.

- / uint16Viser dedata, der sendes tilmaster/follower-forbindelsen
som ord 1 i form af et heltal.

M/F-data 1 værdi61.25

Hvis ingen data er valgtmed 61.1 M/F-data 1 valg, kan den
værdi, der sendes, indskrives direkte i denne parameter.

- / -Data, der sendes somord 1 imaster/follower-kommunika-
tion.

0...65535

- / uint16Viser dedata, der sendes tilmaster/follower-forbindelsen
som ord 2 i form af et heltal.

M/F-data 2 værdi61.26

Hvis ingen data er valgtmed 61.2M/F-data 2 valg, kan den
værdi, der sendes, indskrives direkte i denne parameter.

- / -Data, der sendes somord2 imaster/follower-kommunika-
tion.

0...65535

- / uint16Viser dedata, der sendes tilmaster/follower-forbindelsen
som ord 3 i form af et heltal.

M/F-data 3 værdi61.27

Hvis ingen data er valgtmed 61.3M/F-data 3 valg, kan den
værdi, der sendes, indskrives direkte i denne parameter.

- / -Data, der sendes somord3 imaster/follower-kommunika-
tion.

0...65535
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Ingen / uint32Parameter 61.45…61.50 forudvælger data, der skal sendes
i datasæt 2og4 til deneksterne styreenhed.Dissedatasæt
anvendes iModuleBus-kommunikationmeden “standard-
frekvensomformer” (60.50 DDCS-kontroller f.omf. type =
ABB-standardfrekvensomformer).Parameter61.95…61.100
viser de data, der skal sendes til den eksterne styreenhed.
Hvis der ikke er forvalgt data, kan den værdi, der sendes,
indskrives direkte i disse parametre. For eksempel forvæl-
ger denne parameter dataene for ord 1 i datasæt 2. Para-
meter 61.95 Datasæt 2 data 1 værdi viser de valgte data i
heltalsformat. Hvis ingen data er forvalgt, kan den værdi,
der skal sendes, indskrives direkte i parameter 61.95.

Datasæt 2data 1 valg61.45

0Ingen.Ingen

1Kontrolord (16 bit)CW 16bit

4Statusord (16 bit)SW 16bit

5Atuel værdi AKT1 (16 bits)Akt1 16bit

6Aktuel værdi ACT2 (16 bit)Akt2 16bit

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ingen / uint32Forvælger de data, der skal sendes som ord 2 i datasæt 2
til den eksterne styreenhed.

Datasæt 2data 2 valg61.46

Se også parameter 61.96 Datasæt 2 data 2 værdi.

For valg henvises til parameter 61.45Datasæt 2data 1 valg.

Ingen / uint32Se parameter 61.45 Datasæt 2 data 1 valg.Datasæt 2data 3 valg61.47

............

Ingen / uint32Se parameter 61.45 Datasæt 2 data 1 valg.Datasæt4data 3 valg61.50

Ingen / uint32Parameter 61.51…61.74 forudvælger data, der skal sendes
i datasæt 11, 13, 15, 17, 19, 21, 23 og 25 til den eksterne sty-
reenhed.

Datasæt 11 data 1
valg

61.51

Parameter 61.101…61.124 viser de data, der skal sendes til
den eksterne styreenhed. Hvis der ikke er forvalgt data,
kan den værdi, der sendes, indskrives direkte i disse para-
metre.

For eksempel forvælger denne parameter dataene for ord
1 i datasæt 11. Parameter 61.101 Datasæt 11 data 1 værdi
viser de valgte data i heltalsformat. Hvis ingen data er
forvalgt, kanden værdi, der skal sendes, indskrives direkte
i parameter 61.101.

0Ingen.Ingen

1Kontrolord (16 bit)CW 16bit

4Statusord (16 bit)SW 16bit

5Atuel værdi AKT1 (16 bits)Akt1 16bit

6Aktuel værdi ACT2 (16 bit)Akt2 16bit

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

468 Parametre



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

Ingen / uint32Forvælger de data, der skal sendes som ord 2 i datasæt 11
til den eksterne styreenhed.

Datasæt 11 data 2
valg

61.52

Se også parameter 61.102 Datasæt 11 data 2 værdi.

For valg henvises til parameter 61.51 Datasæt 11 data 1
valg.

Ingen / uint32Forvælger de data, der skal sendes som ord 3 i datasæt 11
til den eksterne styreenhed.

Datasæt 11 data 3
valg

61.53

Se også parameter 61.103 Datasæt 11 data 3 værdi.

For valg henvises til parameter 61.51 Datasæt 11 data 1
valg.

Ingen / uint32Se parameter 61.51 Datasæt 11 data 1 valg.Datasæt 13 data 1
valg

61.54

............

Ingen / uint32Se parameter 61.51 Datasæt 11 data 1 valg.Datasæt 25 data 3
valg

61.74

0 null / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der skal sendes til den ek-
sterne styreenhed som ord 1 i datasæt 2.

Datasæt 2 data 1
værdi

61.95

Hvis ingen data er valgt med 61.45 Datasæt 2 data 1 valg,
kanden værdi, der sendes, indskrives direkte i dennepara-
meter.

- / -Data, der skal sendes som ord 1, i datasæt 2.0...65535

0 null / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der skal sendes til den ek-
sterne styreenhed som ord 2 i datasæt 2.

Datasæt 2 data 2
værdi

61.96

Hvis ingen data er valgt med 61.46 Datasæt 2 data 2 valg,
kanden værdi, der sendes, indskrives direkte i dennepara-
meter.

- / -Data, der skal sendes som ord 2, i datasæt 2.0...65535

0 null / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der skal sendes til den ek-
sterne styreenhed som ord 3 i datasæt 2.

Datasæt 2 data 3
værdi

61.97

Hvis ingen data er valgt med 61.47 Datasæt 2 data 3 valg,
kanden værdi, der sendes, indskrives direkte i dennepara-
meter.

- / -Data, der skal sendes som ord 3, i datasæt 2.0...65535

............

0 null / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der skal sendes til den ek-
sterne styreenhed som ord 3 i datasæt 4.

Datasæt 4 data 3
værdi

61.100

Hvis ingen data er valgt med 61.50 Datasæt 4 data 3 valg,
kanden værdi, der sendes, indskrives direkte i dennepara-
meter.

- / -Data, der skal sendes som ord 3, i datasæt 4.0...65535

- / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der skal sendes til den ek-
sterne styreenhed som ord 1 i datasæt 11.

Datasæt 11 data 1
værdi

61.101

Hvis ingen data er valgt med 61.51 Datasæt 11 data 1 valg,
kanden værdi, der sendes, indskrives direkte i dennepara-
meter.

- / -Data, der skal sendes som ord 1, i datasæt 11.0...65535
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- / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der skal sendes til den ek-
sterne styreenhed som ord 2 i datasæt 11.

Datasæt 11 data 2
værdi

61.102

Hvis ingen data er valgt med 61.52 Datasæt 11 data 2 valg,
kanden værdi, der sendes, indskrives direkte i dennepara-
meter.

- / -Data, der skal sendes som ord 2, i datasæt 11.0...65535

- / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der skal sendes til den ek-
sterne styreenhed som ord 3 i datasæt 11.

Datasæt 11 data 3
værdi

61.103

Hvis ingen data er valgt med 61.53 Datasæt 11 data 3 valg,
kanden værdi, der sendes, indskrives direkte i dennepara-
meter.

- / -Data, der skal sendes som ord 3, i datasæt 11.0...65535

- / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der skal sendes til den ek-
sterne styreenhed som ord 1 i datasæt 13.

Datasæt 13 data 1
værdi

61.104

Hvis ingen data er valgtmed 61.54 Datasæt 13 data 1 valg,
kanden værdi, der sendes, indskrives direkte i dennepara-
meter.

- / -Data, der skal sendes som ord 1, i datasæt 13.0...65535

............

- / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der skal sendes til den ek-
sterne styreenhed som ord 3 i datasæt 25.

Datasæt 25 data 3
værdi

61.124

Hvis ingen data er valgtmed 61.74 Datasæt 25 data 3 valg,
kanden værdi, der sendes, indskrives direkte i dennepara-
meter.

- / -Data, der skal sendes som ord 3, i datasæt 25.0...65535

LSU CW / uint32(Parameter 61.151…61.203kunsynlig, når forsyningsenhe-
dens styring aktiveres med 95.20)

INU-LSU-datasæt 10
data 1 valg

61.151

Parameter 61.151…61.153 forvælger data, der skal sendes
i datasæt 10 til en anden konverter (typisk frekvensomfor-
merens forsyningsenhed).

Parameter 61.201…61.203 viser de data, der skal sendes
til den anden konverter. Hvis der ikke er forvalgt data, kan
denværdi, der sendes, indskrivesdirekte i disseparametre.

For eksempel forvælger denne parameter dataene for ord
1 i datasæt 10. Parameter 61.201 INU-LSU-datasæt 10data
1 værdi viser de valgte data i heltalsformat. Hvis ingendata
er forvalgt, kan den værdi, der skal sendes, indskrives di-
rekte i parameter 61.201.

0Ingen.Ingen

22Styreord for forsyningsenhed.LSU CW

2408494.20 DC spændingsreference (side 507).DCspændingsreferen-
ce

2409494.30 Reaktiv strømreference (side 508).Reaktivstrømreferen-
ce

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]
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DC-spændingsreferen-
ce / uint32

Forvælger de data, der skal sendes somord 2 i datasæt 10
til den anden konverter.

INU-LSU-datasæt 10
data 2 valg

61.152

Se også parameter 61.202 INU-LSU-datasæt 10 data 2
værdi.

For valg henvises til parameter 61.151 INU-LSU-datasæt 10
data 1 valg.

Reaktiv strømreferen-
ce / uint32

Forvælger de data, der skal sendes somord 3 i datasæt 10
til den anden konverter.

INU-LSU-datasæt 10
data 3 valg

61.153

Se også parameter 61.203 INU-LSU-datasæt 10 data 3
værdi.

For valg henvises til parameter 61.151 INU-LSU-datasæt 10
data 1 valg.

- / uint16Viser (i heltalsformat)dedata, der skal sendes til denanden
konverter som ord 1 i datasæt 10.

INU-LSU-datasæt 10
data 1 værdi

61.201

Hvis ingen data er forvalgt med 61.151 INU-LSU-datasæt
10data 1 valg, kanden værdi, der sendes, indskrivesdirekte
i denne parameter.

- / -Data, der skal sendes som ord 1, i datasæt 10.0...65535

- / uint16Viser (i heltalsformat)dedata, der skal sendes til denanden
konverter som ord 2 i datasæt 10.

INU-LSU-datasæt 10
data 2 værdi

61.202

Hvis ingen data er forvalgt med 61.152 INU-LSU-datasæt
10data 2 valg, kandenværdi, der sendes, indskrivesdirekte
i denne parameter.

- / -Data, der skal sendes som ord 2, i datasæt 10.0...65535

- / uint16Viser (i heltalsformat)dedata, der skal sendes til denanden
konverter som ord 3 i datasæt 10.

INU-LSU-datasæt 10
data 3 værdi

61.203

Hvis ingen data er valgt med 61.153 INU-LSU-datasæt 10
data 3 valg, kan den værdi, der sendes, indskrives direkte
i denne parameter.

- / -Data, der skal sendes som ord 3, i datasæt 10.0...65535
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Mapning af data, der modtages gennem DDCS-forbindel-
sen.

D2D og DDCS mod-
tag data

62

Se også parametergruppen 60 DDCS-kommunikation.

Ingen / uint32(Kun follower) Definerer et mål for de data, der modtages
som ord 1 fra masteren gennemmaster/follower-forbin-
delsen.

M/F-data 1 valg62.1

Se også parameter 62.25 M/F-data 1 værdi.

0Ingen.Ingen

1Kontrolord (16 bit)CW 16bit

2Reference REF1 (16 bit)Ref1 16bit

3Reference REF2 (16 bit)Ref2 16bit

4Skaleret hastighedsværdi.M/F-hastighed

Bemærk:Dette valg skal vælges for det sammedataord, som
blev indstillet til D2D-hastighed i mastereren.

3032-bit positionsværdi.M/F-position

Bemærk:Dette valg skal vælges for det sammedataord, som
blev indstillet til D2D-position imastereren. (Indstillingen vil
automatisk reservere to sammenhængende dataord.)

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ingen / uint32(Kun follower) Definerer et mål for de data, der modtages
som ord 2 fra masteren gennemmaster/follower-forbin-
delsen.

M/F-data 2 valg62.2

Se også parameter 62.26 M/F-data 2 værdi.

For valg henvises til parameter 62.1 M/F-data 1 valg.

Ingen / uint32(Kun follower) Definerer et mål for de data, der modtages
som ord 3 fra masteren gennemmaster/follower-forbin-
delsen.

M/F-data 3 valg62.3

Se også parameter 62.27 M/F-data 3 værdi.

For valg henvises til parameter 62.1 M/F-data 1 valg.

Follower SW / uint32Definerer et mål for de data, der modtages som ord 1 fra
den første follower (dvs. followeren med nodeadresse 2)
gennemmaster/follower-forbindelsen.

Followernode 2 data
1 valg

62.4

Se også parameter 62.28 Followernode 2 data 1 værdi.

0Ingen.Ingen

26Statusord for followeren. Seogsåparameter60.18Follower
aktiver.

Follower SW

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ingen / uint32Definerer et mål for de data, der modtages som ord 2 fra
den første follower (dvs. followeren med nodeadresse 2)
gennemmaster/follower-forbindelsen.

Followernode 2 data
2 valg

62.5

Se også parameter 62.29 Followernode 2 data 2 værdi.

For valg henvises til parameter 62.4 Followernode 2 data
1 valg.
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Ingen / uint32Definerer et mål for de data, der modtages som ord 3 fra
den første follower (dvs. followeren med nodeadresse 2)
gennemmaster/follower-forbindelsen.

Followernode 2 data
3 valg

62.6

Se også parameter 62.30 Followernode 2 data 3 værdi.

For valg henvises til parameter 62.4 Followernode 2 data
1 valg.

Follower SW / uint32Definerer et mål for de data, der modtages som ord 1 fra
den anden follower (dvs. followeren med nodeadresse 3)
gennemmaster/follower-forbindelsen.

Followernode 3 data
1 valg

62.7

Se også parameter 62.31 Followernode 3 data 1 værdi.

For valg henvises til parameter 62.4 Followernode 2 data
1 valg.

Ingen / uint32Definerer et mål for de data, der modtages som ord 2 fra
den anden follower (dvs. followeren med nodeadresse 3)
gennemmaster/follower-forbindelsen.

Followernode 3 data
2 valg

62.8

Se også parameter 62.32 Followernode 3 data 2 værdi.

For valg henvises til parameter 62.4 Followernode 2 data
1 valg.

Ingen / uint32Definerer et mål for de data, der modtages som ord 3 fra
den anden follower (dvs. followeren med nodeadresse 3)
gennemmaster/follower-forbindelsen.

Followernode 3 data
3 valg

62.9

Se også parameter 62.33 Followernode 3 data 3 værdi.

For valg henvises til parameter 62.4 Followernode 2 data
1 valg.

Follower SW / uint32Definerer et mål for de data, der modtages som ord 1 fra
den tredje follower (dvs. followeren med nodeadresse 4)
gennemmaster/follower-forbindelsen.

Followernode 4 data
1 valg

62.10

Se også parameter 62.34 Followernode 4 data 1 værdi.

For valg henvises til parameter 62.4 Followernode 2 data
1 valg.

Ingen / uint32Definerer et mål for de data, der modtages som ord 2 fra
den tredje follower (dvs. followeren med nodeadresse 4)
gennemmaster/follower-forbindelsen.

Followernode 4 data
2 valg

62.11

Se også parameter 62.35 Followernode 4 data 2 værdi.

For valg henvises til parameter 62.4 Followernode 2 data
1 valg.

Ingen / uint32Definerer et mål for de data, der modtages som ord 3 fra
den tredje follower (dvs. followeren med nodeadresse 4)
gennemmaster/follower-forbindelsen.

Followernode 4 data
3 valg

62.12

Se også parameter 62.36 Followernode 4 data 3 værdi.

For valg henvises til parameter 62.4 Followernode 2 data
1 valg.

- / uint16(Kun follower) Viser de modtagne data fra masteren som
ord 1 i heltal.

M/F-data 1 værdi62.25

Parameter 62.1 M/F-data 1 valg kan bruges til at vælge et
mål for de modtagne data. Denne parameter kan også
bruges som en signalkilde af andre parametre.
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- / -Data, der modtages som ord 1 i master/follower-kommu-
nikation.

0...65535

- / uint16(Kun follower) Viser de modtagne data fra masteren som
ord 2 i heltal.

M/F-data 2 værdi62.26

Parameter 62.2 M/F-data 2 valg kan bruges til at vælge et
mål for de modtagne data. Denne parameter kan også
bruges som en signalkilde af andre parametre.

- / -Data, dermodtages somord 2 imaster/follower-kommu-
nikation.

0...65535

- / uint16(Kun follower) Viser de modtagne data fra masteren som
ord 3 i heltal.

M/F-data 3 værdi62.27

Parameter 62.3 M/F-data 3 valg kan bruges til at vælge et
mål for de modtagne data. Denne parameter kan også
bruges som en signalkilde af andre parametre.

- / -Data, dermodtages somord 3 imaster/follower-kommu-
nikation.

0...65535

- / uint16Viser, i heltalsformat, de modtagne data fra den første
follower (dvs. follower med nodeadresse 2) som ord 1.

Followernode 2 data
1 værdi

62.28

Parameter 62.4 Followernode 2 data 1 valg kan bruges til
at vælge et mål for de modtagne data. Denne parameter
kan også bruges som en signalkilde af andre parametre.

- / -Data, dermodtages somord 1 fra followermednodeadres-
se 2.

0...65535

- / uint16Viser, i heltalsformat, de modtagne data fra den første
follower (dvs. follower med nodeadresse 2) som ord 2.

Followernode 2 data
2 værdi

62.29

Parameter 62.5 Followernode 2 data 2 valg kan bruges til
at vælge et mål for de modtagne data. Denne parameter
kan også bruges som en signalkilde af andre parametre.

- / -Data, dermodtagessomord2 fra followermednodeadres-
se 2.

0...65535

- / uint16Viser, i heltalsformat, de modtagne data fra den første
follower (dvs. follower med nodeadresse 2) som ord 3.

Followernode 2 data
3 værdi

62.30

Parameter 62.6 Followernode 2 data 3 valg kan bruges til
at vælge et mål for de modtagne data. Denne parameter
kan også bruges som en signalkilde af andre parametre.

- / -Data, dermodtagessomord3 fra followermednodeadres-
se 2.

0...65535

- / uint16Viser, i heltalsformat, de modtagne data fra den anden
follower (dvs. follower med nodeadresse 3) som ord 1.

Followernode 3 data
1 værdi

62.31

Parameter 62.7 Followernode 3 data 1 valg kan bruges til
at vælge et mål for de modtagne data. Denne parameter
kan også bruges som en signalkilde af andre parametre.

- / -Data, dermodtages somord 1 fra followermednodeadres-
se 3.

0...65535

- / uint16Viser, i heltalsformat, de modtagne data fra den anden
follower (dvs. follower med nodeadresse 3) som ord 2.

Followernode 3 data
2 værdi

62.32

Parameter 62.8 Followernode 3 data 2 valg kan bruges til
at vælge et mål for de modtagne data. Denne parameter
kan også bruges som en signalkilde af andre parametre.
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- / -Data, dermodtagessomord2 fra followermednodeadres-
se 3.

0...65535

- / uint16Viser, i heltalsformat, de modtagne data fra den anden
follower (dvs. follower med nodeadresse 3) som ord 3.

Followernode 3 data
3 værdi

62.33

Parameter 62.9 Followernode 3 data 3 valg kan bruges til
at vælge et mål for de modtagne data. Denne parameter
kan også bruges som en signalkilde af andre parametre.

- / -Data, dermodtagessomord3 fra followermednodeadres-
se 3.

0...65535

- / uint16Viser, i heltalsformat, de modtagne data fra den tredje
follower (dvs. follower med nodeadresse 4) som ord 1.

Followernode 4 data
1 værdi

62.34

Parameter 62.10 Followernode 4 data 1 valg kan bruges til
at vælge et mål for de modtagne data. Denne parameter
kan også bruges som en signalkilde af andre parametre.

- / -Data, dermodtages somord 1 fra followermednodeadres-
se 4.

0...65535

- / uint16Viser, i heltalsformat, de modtagne data fra den tredje
follower (dvs. follower med nodeadresse 4) som ord 2.

Followernode 4 data
2 værdi

62.35

Parameter 62.11 Followernode 4 data 2 valg kan bruges til
at vælge et mål for de modtagne data. Denne parameter
kan også bruges som en signalkilde af andre parametre.

- / -Data, dermodtagessomord2 fra followermednodeadres-
se 4.

0...65535

- / uint16Viser, i heltalsformat, de modtagne data fra den tredje
follower (dvs. follower med nodeadresse 4) som ord 3.

Followernode 4 data
3 værdi

62.36

Parameter 62.12 Followernode 4 data 3 valg kan bruges til
at vælge et mål for de modtagne data. Denne parameter
kan også bruges som en signalkilde af andre parametre.

- / -Data, dermodtagessomord3 fra followermednodeadres-
se 4.

0...65535

- / uint16Imasteren vises status for kommunikationmed followere,
som er angivet med parameter 60.19 M/F komm supervi-
sion sel 1.

M/F komm.status 162.37

Bit 0 angiver status for kommunikationen med masteren
i followeren.

1 (i masteren) = Kommunikation med follower 1 OK.Follower 1 / Follb0

1 (i en follower) = Kommunikation med master OK.

1 = Kommunikation med follower 2 OK.Follower 2b1

1 = Kommunikation med follower 3 OK.Follower 3b2

1 = Kommunikation med follower 4 OK.Follower 4b3

1 = Kommunikation med follower 5 OK.Follower 5b4

1 = Kommunikation med follower 6 OK.Follower 6b5

1 = Kommunikation med follower 7 OK.Follower 7b6

1 = Kommunikation med follower 8 OK.Follower 8b7

1 = Kommunikation med follower 9 OK.Follower 9b8
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1 = Kommunikation med follower 10 OK.Follower 10b9

1 = Kommunikation med follower 11 OK.Follower 11b10

1 = Kommunikation med follower 12 OK.Follower 12b11

1 = Kommunikation med follower 13 OK.Follower 13b12

1 = Kommunikation med follower 14 OK.Follower 14b13

1 = Kommunikation med follower 15 OK.Follower 15b14

1 = Kommunikation med follower 16 OK.Follower 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Imasteren vises status for kommunikationmed followere,
som er angivet med parameter 60.20 M/F komm supervi-
sion sel 2.

M/F komm.status 262.38

1 = Kommunikation med follower 17 OK.Follower 17b0

1 = Kommunikation med follower 18 OK.Follower 18b1

1 = Kommunikation med follower 19 OK.Follower 19b2

1 = Kommunikation med follower 20 OK.Follower 20b3

1 = Kommunikation med follower 21 OK.Follower 21b4

1 = Kommunikation med follower 22 OK.Follower 22b5

1 = Kommunikation med follower 23 OK.Follower 23b6

1 = Kommunikation med follower 24 OK.Follower 24b7

1 = Kommunikation med follower 25 OK.Follower 25b8

1 = Kommunikation med follower 26 OK.Follower 26b9

1 = Kommunikation med follower 27 OK.Follower 27b10

1 = Kommunikation med follower 28 OK.Follower 28b11

1 = Kommunikation med follower 29 OK.Follower 29b12

1 = Kommunikation med follower 30 OK.Follower 30b13

1 = Kommunikation med follower 31 OK.Follower 31b14

1 = Kommunikation med follower 32 OK.Follower 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16I masteren vises klarstatus for kommunikation med fol-
lowere, som er angivet med parameter 60.23 M/F status
overvågn. sel 1.

M/F follower klarsta-
tus 1

62.41

1 = Follower 1 klar.Follower 1b0

1 = Follower 2 klar.Follower 2b1

1 = Follower 3 klar.Follower 3b2

1 = Follower 4 klar.Follower 4b3

1 = Follower 5 klar.Follower 5b4

1 = Follower 6 klar.Follower 6b5

1 = Follower 7 klar.Follower 7b6
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1 = Follower 8 klar.Follower 8b7

1 = Follower 9 klar.Follower 9b8

1 = Follower 10 klar.Follower 10b9

1 = Follower 11 klar.Follower 11b10

1 = Follower 12 klar.Follower 12b11

1 = Follower 13 klar.Follower 13b12

1 = Follower 14 klar.Follower 14b13

1 = Follower 15 klar.Follower 15b14

1 = Follower 16 klar.Follower 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16I masteren vises klarstatus for kommunikation med fol-
lowere, som er angivet med parameter 60.24 M/F status
overvågn. sel 2.

M/F follower klarsta-
tus 2

62.42

1 = Follower 17 klar.Follower 17b0

1 = Follower 18 klar.Follower 18b1

1 = Follower 19 klar.Follower 19b2

1 = Follower 20 klar.Follower 20b3

1 = Follower 21 klar.Follower 21b4

1 = Follower 22 klar.Follower 22b5

1 = Follower 23 klar.Follower 23b6

1 = Follower 24 klar.Follower 24b7

1 = Follower 25 klar.Follower 25b8

1 = Follower 26 klar.Follower 26b9

1 = Follower 27 klar.Follower 27b10

1 = Follower 28 klar.Follower 28b11

1 = Follower 29 klar.Follower 29b12

1 = Follower 30 klar.Follower 30b13

1 = Follower 31 klar.Follower 31b14

1 = Follower 32 klar.Follower 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Ingen / uint32Parameter 62.45…62.50 definerer et mål for de data, der
modtages i datasæt 1 og 3 fra den eksterne styreenhed.
Dissedatasætanvendes iModuleBus-kommunikationmed
en “standardfrekvensomformer” (60.50 DDCS-kontroller
f.omf. type = ABB-standardfrekvensomformer).

Datasæt 1 data 1 valg62.45

Parameter 62.95…62.100 viser de data, der modtages fra
den eksterne styreenhed i heltalsformat, og kan bruges
som kilder af andre parametre.

For eksempel vælger denne parameter et mål for ord 1 i
datasæt 1. Parameter 62.95 Datasæt 1 data 1 værdi viser
dedata, dermodtages i heltalsformat, og kanogsåbruges
som kilder af andre parametre.

0Ingen.Ingen

1Kontrolord (16 bit)CW 16bit

2Reference REF1 (16 bit)Ref1 16bit

3Reference REF2 (16 bit)Ref2 16bit

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ingen / uint32Definerer et mål for data, der modtages som ord 2 i data-
sæt 1.

Datasæt 1data 2 valg62.46

Se også parameter 62.96 Datasæt 1 data 2 værdi.

For valg henvises til parameter 62.45Datasæt 1data 1 valg.

Ingen / uint32Se parameter 62.45 Datasæt 1 data 1 valg.Datasæt 1data 3 valg62.47

............

Ingen / uint32Se parameter 62.45 Datasæt 1 data 1 valg.Datasæt 3data 3 valg62.50

Ingen / uint32Parameter 62.51…62.74 definer et mål for de data, der
modtages i datasæt 10, 12, 14, 16, 18, 20, 22 og 24 fra den
eksterne styreenhed.

Datasæt 10 data 1
valg

62.51

Parameter 62.101…62.124 viser de data, dermodtages fra
den eksterne styreenhed i heltalsformat, og kan bruges
som kilder af andre parametre.

For eksempel vælger denne parameter et mål for ord 1 i
datasæt 10. Parameter62.101Datasæt 10data 1 værdi viser
dedata, dermodtages i heltalsformat, og kanogsåbruges
som kilder af andre parametre.

0Ingen.Ingen

1Kontrolord (16 bit)CW 16bit

2Reference REF1 (16 bit)Ref1 16bit

3Reference REF2 (16 bit)Ref2 16bit

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ingen / uint32Definerer et mål for data, der modtages som ord 2 i data-
sæt 10.

Datasæt 10 data 2
valg

62.52

Se også parameter 62.102 Datasæt 10 data 2 værdi.

For valg henvises til parameter 62.51 Datasæt 10 data 1
valg.
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Ingen / uint32Definerer et mål for data, der modtages som ord 3 i data-
sæt 10.

Datasæt 10 data 3
valg

62.53

Se også parameter 62.103 Datasæt 10 data 3 værdi.

For valg henvises til parameter 62.51 Datasæt 10 data 1
valg.

Ingen / uint32Se parameter 62.51 Datasæt 10 data 1 valg.Datasæt 12 data 1
valg

62.54

............

Ingen / uint32Se parameter 62.51 Datasæt 10 data 1 valg.Datasæt 24 data 3
valg

62.74

0 null / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der modtages fra den ek-
sterne styreenhed som ord 1 i datasæt 1.

Datasæt 1 data 1
værdi

62.95

Der kan vælges etmål for disse datamedparameter 62.45
Datasæt 1 data 1 valg. Værdien kan også bruges som en
kilde af en anden parameter.

- / -Data, der skal modtages som ord 1 i datasæt 1.0...65535

0 null / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der modtages fra den ek-
sterne styreenhed som ord 2 i datasæt 1.

Datasæt 1 data 2
værdi

62.96

Der kan vælges etmål for disse datamedparameter 62.46
Datasæt 1 data 2 valg. Værdien kan også bruges som en
kilde af en anden parameter.

- / -Data, der skal modtages som ord 2 i datasæt 1.0...65535

0 null / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der modtages fra den ek-
sterne styreenhed som ord 3 i datasæt 1.

Datasæt 1 data 3
værdi

62.97

Der kan vælges etmål for disse datamedparameter 62.47
Datasæt 1 data 3 valg. Værdien kan også bruges som en
kilde af en anden parameter.

- / -Data, der skal modtages som ord 3 i datasæt 1.0...65535

............

0 null / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der modtages fra den ek-
sterne styreenhed som ord 3 i datasæt 3.

Datasæt 3 data 3
værdi

62.100

Der kan vælges etmål for disse datamedparameter 62.50
Datasæt 3 data 3 valg. Værdien kan også bruges som en
kilde af en anden parameter.

- / -Data, der skal modtages som ord 3 i datasæt 3.0...65535

- / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der modtages fra den ek-
sterne styreenhed som ord 1 i datasæt 10.

Datasæt 10 data 1
værdi

62.101

Der kan vælges etmål for disse datamed parameter 62.51
Datasæt 10 data 1 valg. Værdien kan også bruges som en
kilde af en anden parameter.

- / -Data, der skal modtages som ord 1 i datasæt 10.0...65535

- / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der modtages fra den ek-
sterne styreenhed som ord 2 i datasæt 10.

Datasæt 10 data 2
værdi

62.102

Der kan vælges etmål for disse datamedparameter 62.52
Datasæt 10 data 2 valg. Værdien kan også bruges som en
kilde af en anden parameter.

- / -Data, der skal modtages som ord 2 i datasæt 10.0...65535
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- / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der modtages fra den ek-
sterne styreenhed som ord 3 i datasæt 10.

Datasæt 10 data 3
værdi

62.103

Der kan vælges etmål for disse datamedparameter 62.53
Datasæt 10 data 3 valg. Værdien kan også bruges som en
kilde af en anden parameter.

- / -Data, der skal modtages som ord 3 i datasæt 10.0...65535

- / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der modtages fra den ek-
sterne styreenhed som ord 1 i datasæt 12.

Datasæt 12 data 1
værdi

62.104

Der kan vælges etmål for disse datamedparameter 62.54
Datasæt 12 data 1 valg. Værdien kan også bruges som en
kilde af en anden parameter.

- / -Data, der skal modtages som ord 1 i datasæt 12.0...65535

............

- / uint16Viser (i heltalsformat) de data, der modtages fra den ek-
sterne styreenhed som ord 3 i datasæt 24.

Datasæt 24 data 3
værdi

62.124

Der kan vælges etmål for disse datamedparameter 62.74
Datasæt 24 data 3 valg. Værdien kan også bruges som en
kilde af en anden parameter.

- / -Data, der skal modtages som ord 3 i datasæt 24.0...65535

LSU SW / uint32(Parameter 62.151…62.203 kun synlig, når forsyningsenhe-
dens styring aktiveres med 95.20)

INU-LSU-datasæt 11
data 1 valg

62.151

Parameter 62.151…62.153 definerer et mål for data, der
modtages i datasæt 11 fra en anden konverter (typisk fre-
kvensomformerens forsyningsenhed).

Parameter 62.201…62.203 viser dedata, dermodtages fra
den anden konverter i heltalsformat, og kan bruges som
kilder af andre parametre.

For eksempel vælger denne parameter et mål for ord 1 i
datasæt 11. Parameter 62.201 INU-LSU-datasæt 11 data 1
værdi viser de INU’ data, dermodtages i heltalsformat, og
kan også bruges som kilder af andre parametre.

0Ingen.Ingen

4Statusord for forsyningsenhed.LSU SW

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ingen / uint32Definerer et mål for data, der modtages som ord 2 i data-
sæt 11.

INU-LSU-datasæt 11
data 2 valg

62.152

Se også parameter 62.202 INU-LSU-datasæt 11 data 2
værdi.

For valg henvises til parameter 62.151 INU-LSU-datasæt 11
data 1 valg.

Ingen / uint32Definerer et mål for data, der modtages som ord 3 i data-
sæt 11.

INU-LSU-datasæt 11
data 3 valg

62.153

Se også parameter 62.203 INU-LSU-datasæt 11 data 3
værdi.

For valg henvises til parameter 62.151 INU-LSU-datasæt 11
data 1 valg.
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- / uint16Viser (i heltalsformat) dedata, dermodtages fradenanden
konverter som ord 1 i datasæt 11.

INU-LSU-datasæt 11
data 1 værdi

62.201

Der kan vælges etmål for dissedatamedparameter 62.151
INU-LSU-datasæt 11 data 1 valg. Værdien kan også bruges
som en kilde af en anden parameter.

- / -Data, der skal modtages som ord 1 i datasæt 11.0...65535

- / uint16Viser (i heltalsformat) dedata, dermodtages fradenanden
konverter som ord 2 i datasæt 11.

INU-LSU-datasæt 11
data 2 værdi

62.202

Der kan vælges etmål for dissedatamedparameter 62.152
INU-LSU-datasæt 11 data 2 valg. Værdien kan også bruges
som en kilde af en anden parameter.

- / -Data, der skal modtages som ord 2 i datasæt 11.0...65535

- / uint16Viser (i heltalsformat) dedata, dermodtages fradenanden
konverter som ord 3 i datasæt 11.

INU-LSU-datasæt 11
data 3 værdi

62.203

Der kan vælges etmål for dissedatamedparameter 62.153
INU-LSU-datasæt 11 data 3 valg. Værdien kan også bruges
som en kilde af en anden parameter.

- / -Data, der skal modtages som ord 3 i datasæt 11.0...65535
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Konfiguration af motor- og lastfeedback.Valg af feedback90

Se også afsnittet Encoder-support (side 53) og diagram-
met på side 643.

- / real32Viser den beregnede eller måltemotorhastighed, der bru-
ges til hastighedsstyring, dvs. endeligmotorhastighedsfe-

Motorhastighed til
styring

90.1

edback, som vælges med parameter 90.41 Valg af motor-
feedback og filtreres med parameter 90.42 Filtertid for
motorhastighed.

Såfremt den målte feedback vælges, skaleres den også
med motorgearfunktionen (90.43 Motorgear tæller og
90.44 Motorgearnævner).

Den beregnede hastighed anvendes altid i skalarstyring.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minMotorhastighed anvendt til styring.-32768.00 ... 32767.00
o/min

For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

- / real32Viser den motorposition (inden for én omdrejning), der
modtages fra den kilde, der vælges med parameter 90.41
Valg af motorfeedback.

Motorposition90.2

Såfremt den målte feedback vælges, skaleres den også
med motorgearfunktionen (90.43 Motorgear tæller og
90.44 Motorgear nævner).

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

32767 = 1 rev /
100000000 = 1 rev

Motorposition.0.00000000 ...
1.00000000 rev

- / real32Viser den beregnede ellermålte lasthastighed, der bruges
tilmotorstyring, dvs. endelig lasthastighedfeedback, som

Last hastighed90.3

vælges med parameter 90.51 Last feedback og filtreres
med parameter 90.52 Last hastighedsfiltertid.

Såfremt den målte feedback vælges, skaleres den også
med lastgearfunktionen (90.53 Last geartæller og 90.54
Last gearnævner).

Hvismotorfeedbacken eller den beregnede feedback bru-
ges, skaleres den omvendt af 90.61 Geartæller og 90.62
Gearnævner (dvs. 90.62 divideret med 90.61).

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minLast hastighed.-32768.00 ... 32767.00
o/min

For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.
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- / int32Viser den lastposition, de rmodtages fra den kilde, der
vælges med parameter 90.51 Last feedback. Værdien
ganges som angivet med parameter 90.57 Opløsning for
lastposition.

Last position90.4

Såfremt den målte feedback vælges, skaleres den også
med lastgearfunktionen (90.53 Last geartæller og 90.54
Last gearnævner).

Hvismotorfeedbacken eller den beregnede feedback bru-
ges, skaleres den omvendt af 90.61 Geartæller og 90.62
Gearnævner (dvs. 90.62 divideret med 90.61).

En forskydning kandefineresmed90.56Offset for lastpo-
sition.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 1 = 1Last position.

- / real32Viser den skalerede lastposition i decimalformat. Positio-
nen afhænger af den startposition, der indstilles af para-
meter 90.65 og 90.66.

Lastpositionskaleret90.5

Antallet af decimalpladser defineresmedparameter 90.38
Pos tæller decimaler.

Bemærk: Dette er en parameter for et flydende punkt, og
nøjagtigheden kompromitteres nær enderne af intervallet.
Overvej at bruge parameter 90.7 Last position skaleret int i
stedet for denne parameter.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100000 = 1Skaleret lastposition i decimalformat.-2147483.648 ...
2147483.647

- / int32Viser den beregnede motorposition.Motorposition skale-
ret

90.6

Akseltilstanden (lineær eller rollover) og opløsningen defi-
neres henholdsvis med parameter 90.48 Motorposition
akseltilstand 90.49 Motorposition opløsning.

Bemærk:Positionsværdienkansendes i ethurtigt tidsinterval
til fieldbusstyringen ved at vælge Position i enten 50.7 FBA
A aktuel 1 type, 50.8 FBA A aktuel 2 type, 50.37 FBA B aktuel
1 type eller 50.38 FBA B aktuel 2 type.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 / 1000 = 1Motorposition.-2147483.648 ...
2147483.647

- / int32Viserudgangen forpositionstællerfunktionensometheltal,
hvilket muliggør bagudkompatibilitet med ACS 600 og
ACS800 frevensomformere. Positionen afhænger af den
startposition, der indstilles af parameter 90.58 og 90.59.
Se afsnittet Positionstæller (side 55) og blokdiagrammet
på side 644.

Lastpositionskaleret
int

90.7

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / -Skaleret lastposition i heltalformat.
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- / real32Viser hastigheden for encoder 1 i o/min.Encoder 1 hastighed90.10

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minEncoder 1 hastighed.-32768.00 ... 32767.00
o/min

For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

- / real32Viser den aktuelle position for encoder 1 inden for én om-
drejning.

Encoder 1 position90.11

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

32767 = 1 rev /
100000000 = 1 rev

Encoder 1 position inden for én omdrejning.0.00000000 ...
1.00000000 rev

- / uint32Viser omdrejninger for (multiturn) encoder 1 inden fordens
værdiområde (separameter92.14Databreddeomdrejning).

Encoder 1 multiturn-
tæller

90.12

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 1 = 1Encoder 1 omdrejninger.0...16777215

- / int32Viser udvidelsen til omdrejningstællingen for encoder 1.Encoder 1 tæller udvi-
delse

90.13

Med en enkeltturn-encoder øges tælleren i trin, når enco-
derpositionenen (parameter90.11) fortsætter i denpositive
retning, og reduceres i trin den negative retning.

Medenmultiturn-encoder øges tælleren i trin, når omdrej-
ningstallet (parameter 90.12) overstiger værdiområdet i
den positive retning, og reduceres i trin i den negative
retning.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 1 = 1Udvidelse af encoder 1 tæller udvidelse-2147483648...2147483647

- / uint32Viser de rå måledata i encoder 1 positionen inden for én
omdrejning som et 24-bit heltal uden fortegn, der modta-
ges fra encoderinterfacet.

Encoder 1 position
raw

90.14

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 1 = 1Rå encoder 1 position inden for én omdrejning.0...16777215

- / uint32Viser omdrejninger for (multiturn) encoder 1 inden fordens
værdiområde (separameter92.14Databreddeomdrejning)
som en rå måling.

Encoder 1 tæller raw90.15

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 1 = 1Råomdrejningstæller til encoder 1.0...16777215

- / real32Viser hastigheden for encoder 2 i o/min.Encoder 2 hastighed90.20

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 100 = 1 o/minEncoder 2 hastighed.-32768.00 ... 32767.00
o/min

For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.1.

- / real32Viser den aktuelle position for encoder 2 inden for én om-
drejning.

Encoder 2 position90.21

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.
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- / 100000000 = 1 revEncoder 2 position inden for én omdrejning.0.00000000 ...
1.00000000 rev

- / uint32Viser omdrejninger for (multiturn) encoder 2 inden fordens
værdiområde (separameter93.14Databreddeomdrejning).

Encoder 2 multiturn-
tæller

90.22

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 1 = 1Encoder 2 omdrejninger.0...16777215

- / int32Viser udvidelsen til omdrejningstællingen for encoder 2.Encoder 2 tæller udvi-
delse

90.23

Med en enkeltturn-encoder øges tælleren i trin, når enco-
derpositionenen (parameter 90.21) fortsætter i denpositi-
ve retning, og reduceres i trin den negative retning.

Medenmultiturn-encoder øges tælleren i trin, når omdrej-
ningstallet (parameter 90.22) overstiger værdiområdet i
den positive retning, og reduceres i trin i den negative
retning.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 1 = 1Udvidelse af encoder 2 tæller udvidelse

- / uint32Viser de rå måledata i encoder 2 positionen inden for én
omdrejning som et 24-bit heltal uden fortegn, der modta-
ges fra encoderinterfacet.

Encoder 2 position
raw

90.24

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 1 = 1Rå encoder 2 position inden for én omdrejning.0...16777215

- / uint32Viser omdrejninger for (multiturn) encoder 2 inden fordens
værdiområde (separameter93.14Databreddeomdrejning)
som en rå måling.

Encoder 2 tæller raw90.25

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 1 = 1Råomdrejningstæller til encoder 2.0...16777215

- / int32Viser udvidelsen til motorens omdrejningstal.Motor tæller udvidel-
se

90.26

Tælleren øges i trin, når positionen, der vælgesmed 90.41
Valg af motorfeedback, fortsætter i den positive retning,
og reduceres i trin i den negative retning.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 1 = 1Udvidelse til motoromdrejningstal.-2147483648...2147483647

- / int32Viser udvidelsen til lastens omdrejningstal.Last tæller udvidelse90.27

Tælleren øges i trin, når positionen, der vælgesmed 90.51
Last feedback, fortsætter i den positive retning, og redu-
ceres i trin i den negative retning.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 1 = 1Udvidelse til lastomdrejningstal.-2147483648...2147483647

- / uint16Statusoplysningermed relation til positionstællerfunktio-
nen. Se afsnit Positionstæller (side 55).

Pos tællerstatus90.35

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Encoder 1 valgt som lastfeedbackkildeEncoder 1 feedbackb0
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1 = Encoder 2 valgt som lastfeedbackkildeEncoder 2 feedbackb1

1 = Beregning af intern lastposition valgt som lastfeedba-
ckkilde

Internpositionsfeed-
back

b2

1 = Motorfeedback valgt som lastfeedbackkildeMotorfeedbackb3

0=Positionstæller ikke initialiseret eller encoderfeedback
mistet. Ny tællerinitialisering anbefales.
1 = Positionstælleren blev initialiseret.

Pos tæller start klarb4

1 = Positionstællerinitialisering forhindres af par. 90.68Pos tæller genstart
deaktiveret

b5

1 = Encoderfeedback intermitterende eller tabt. (Hvis fre-
kvensomformeren kører, bruges anslået position, når en-
coderfeedback ikke er tilgængelig.Hvis frekvensomforme-
ren er i stoppet tilstand, vil positionstælling fortsætte
baseret på encoderdata, når forbindelsen er genoprettet.)

Pos data ikke korrek-
te

b6

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

3 NoUnit / uint16Skalerer værdien af parameter 90.5 Last position skaleret
og 90.65 Pos tæller startværdi ved tilgang fra en ekstern
kilde (f.eks. fieldbus). Indstillingen svarer til antallet af
decimalpladser.

Pos tæller decimaler90.38

Med indstillingen 3 vil en heltalsværdi på 66770, der skrives
ind i 90.65 Pos tæller startværdi, eksempelvis blive divide-
retmed1000, sådenendeligeanvendte værdibliver 66,770.
På sammemåde ganges værdien af 90.5 Last position
skaleret med 1000, når den læses.

1 = 1 / 1 = 1Antal decimalpladser for positionstæller.0...9

Beregnet / uint16Definerer værdien for motorhastighedsfeedback, som
anvendes under motorstyringen.

Valg afmotorfeedba-
ck

90.41

Bemærk:Med en permanent magnetmotor skal du kontrol-
lere, at der udføres en autofasningsrutine (se side 63) ved
hjælpafdenvalgteencoder. Indstil omnødvendigtparameter
99.13 ID-kørsel krævet til Autosynkronisering for at anmode
om en ny autofasningsrutine.

0Der anvendes en hastighedsberegning, der genereres fra
DTC-kernen.

Beregnet

1Aktuel hastighedmåltmed encoder 1. Encoderen konfigu-
reres med parametrene i gruppe 92 Encoder 1 konfigura-
tion.

Encoder 1

2Aktuel hastighedmåltmedencoder 2. Encoderen konfigu-
reres med parametrene i gruppe 93 Encoder 2 konfigura-
tion.

Encoder 2

3 ms / real32Definereren filtertid formotorhastighedsfeedbackanvendt
til hastighedsstyring (90.1 Motorhastighed til styring).

Filtertid formotorha-
stighed

90.42

1 = 1 ms / 1 = 1 msFiltertid for motorhastighed.0...10000 ms
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1 NoUnit / int32Parameter 90.43 og 90.44 definerer en gearfunktion mel-
lem motorhastighedsfeedbacken og motorstyringen.
Gearet bruges til at rette en forskel mellemmotoren og
encoderens hastighed, eksempelvis hvis encoderen ikke
monteres direkte på motorakslen.

Motorgear tæller90.43

90.43
90.44

=
Motorhastighed

Encoderhastighed

Se også afsnittet Last og motorfeedback (side 54).

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

- / 1 = 1Motorgeartæller.-2147483648...2147483647

1 NoUnit / int32Se parameter 90.43 Motorgear tæller.Motorgear nævner90.44

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

- / 1 = 1Motorgearnævner.-2147483648...2147483647

Fejl / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer ved tab af
målt motorfeedback.

Motorfeedback fejl90.45

0Frekvensomformerenstopper ved fejlen 7301Motorhastig-
hedsfeedback eller 7381 Encoder.

Fejl

1Frekvensomformeren genererer advarslen A798 Encoder
Option komm. tabt, A7B0Motorhastighedsfeedback eller
A7E1 Encoder og fortsætter driften ved hjælp af beregnet
feedback.

Advarsel

Bemærk:Førdubrugerdenne indstilling, skal hastighedssty-
ringssløjfen testes med beregnet feedback ved at køre fre-
kvensomformeren på beregnet feedback (se 90.41 Valg af
motorfeedback).

Nej / uint16Tvinger DTC-motormodellen til at bruge beregnet motor-
hastighed som feedback. Denne parameter kan aktiveres,
når encoderdataer åbenbarupålideligpågrundafglidning,
f.eks.

Tvungen åben sløjfe90.46

Bemærk: Denne parameter påvirker kun valg af feedback til
motormodellen og ikke for hastighedsregulatoren.

0Motormodellenbrugerden feedback,der vælgesmed90.41
Valg af motorfeedback.

Nej

1Motormodellen bruger hastighedsberegningen (uanset
indstillingen af 90.41 Valg af motorfeedback, som i dette
tilfælde kun vælger kilden til feedback for hastighedsregu-
latoren).

Ja

Rollover / uint16Vælger aksetypen for motorpositionsmåling.Motorposition aksel-
tilstand

90.48

0Lineær.Lineær

1Værdien er mellem 0 og 1 omdrejning og vender over 360
grader.

Rollover
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24 NoUnit / uint16Definerer, hvor mange bits der bruges til motorpostions-
tællingen inden for én omdrejning. Med indstillingen 24
ganges positionsværdien for eksempel med 16777216 ved
visning i parameter 90.6Motorposition skaleret (eller field-
bus).

Motorpositionopløs-
ning

90.49

- / 1 = 1Motorposition opløsning0...31

Ingen / uint16Vælger kilden til belastningshastighed og positionsfeed-
back, som anvendes til styringen.

Last feedback90.51

0Der er ikke valgt nogen belastningsfeedback.Ingen

1Lastfeedbackopdateresudfradehastigheds-ogpositions-
værdier, som aflæses fra encoder 1.

Encoder 1

Værdierne skaleres med lastgearfunktionen (90.53 Last
geartæller og 90.54 Last gearnævner).

Encoderen konfigureres med parametrene i gruppe 92
Encoder 1 konfiguration.

2Lastfeedbackopdateresudfradehastigheds-ogpositions-
værdier, som aflæses fra encoder 2.

Encoder 2

Værdierne skaleres med lastgearfunktionen (90.53 Last
geartæller og 90.54 Last gearnævner).

Encoderen konfigureres med parametrene i gruppe 93
Encoder 2 konfiguration.

3Der bruges beregnet hastighed og positionsberegninger.
Værdierne skaleres fra motorsiden til belastningssiden
vedhjælp af det inverterede forholdmellem90.61Geartæl-
ler og 90.62 Gearnævner (dvs. 90.62 divideret med 90.61).

Beregnet

4Den kilde, der vælgesmedparameter 90.41 Valg afmotor-
feedback tilmotorfeedback, bruges også til lastfeedback.

Motorfeedback

Der kan kompenseres for enhver forskelmellemmotorens
og lastens hastigheder (og positioner) ved hjælp af det
inverterede forhold mellem 90.61 Geartæller og 90.62
Gearnævner (dvs. 90.62 divideret med 90.61).

4 ms / real32Definerer en filtertid for lastens hastighedsfeedback (90.3
Last hastighed).

Lasthastighedsfilter-
tid

90.52

- / 1 = 1 msLast hastighedsfiltertid.0...10000 ms

1 NoUnit / int32Parameter90.53og90.54definererengearfunktionmellem
lastens (dvs. det drevneudstyrs) hastighedogencoderens
feedback, som vælges af parameter 90.51 Last feedback.
Gearet kan bruges til at rette en forskel mellem lastens og
encoderens hastighed, eksempelvis hvis encoderen ikke
monteres direkte på det roterende maskineri.

Last geartæller90.53

90.53
90.54

=
Last hastighed

Encoderhastighed

Se også afsnittet Last og motorfeedback (side 54).

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

- / 1 = 1Last geartæller.-2147483648...2147483647
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1 NoUnit / int32Se parameter 90.53 Last geartæller.Last gearnævner90.54

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

- / 1 = 1Last gearnævner.-2147483648...2147483647

Fejl / uint16Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer ved tab af
lastfeedback.

Last-feedback fejl90.55

0Frekvensomformeren stopper ved fejlen 73A1Belastnings-
position feedback.

Fejl

1Frekvensomformeren genererer advarslen A798 Encoder
Option komm. tabt eller A7B1Hastighedsfeedback last og
fortsætter driften ved hjælp af beregnet feedback.

Advarsel

0.0 rev / int32Definerer enpositionsforskydningpå lastsiden.Opløsnin-
gen bestemmes af parameter 90.57 Opløsning for lastpo-
sition.

Offset for lastposi-
tion

90.56

- / 1 = 1 revOffset for lastsidens position.-2147483648...2147483647
rev

16 NoUnit / uint16Definerer, hvormange bits der bruges til lastpostionstæl-
lingen inden for énomdrejning.Med indstillingen 18ganges
positionsværdien for eksempel med 65536 ved visning i
parameter 90.4 Last position.

Opløsning for lastpo-
sition

90.57

- / 1 = 1Opløsning for lastposition.0...31

- / int32Definerer en startposition (eller en afstand) for positions-
tælleren (som en heltalsværdi), når parameter 90.59 Pos
tæller startværdi int kilde er indstillet til Pos tæller start-
værdi int.

Pos tæller startværdi
int

90.58

Se også afsnittet Positionstæller (side 55).

- / 1 = 1Startheltalsværdi for positionstæller.-2147483648...2147483647

Pos tæller startværdi
int / uint32

Vælger kilden til startpositionens heltalsværdi. Når den
kilde, der vælges med 90.67 Pos tæller int kmd kilde, akti-
veres, antages den værdi, der vælges i denne parameter,
at være lastens position.

Pos tæller startværdi
int kilde

90.59

00.Nul

1Parameter 90.58 Pos tæller startværdi int.Pos tæller startværdi
int

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Anmodon reinitialise-
ring / uint16

Vælger, hvordan positionstælleren reagerer ved tab af
lastfeedback.

Pos tæller fejl og
genstart

90.60

0Bit 4 af 90.35 Pos tællerstatus er ryddet. Geninitialisering
af positionstæller anbefales.

Forespørger re-initia-
lisering

1Positionstælling genoptages fra den tidligere værdi ved
et tabaf belastningsfeedback eller genstart af styreenhed.
Bit 4 af 90.35 Pos tællerstatus er ikke ryddet, men bit 6 er
sat til at angive, at der er opstået en fejl.

Fortsæt fra forrige
værdi

Bemærk:Hvisbelastningsfeedbackgår tabt, når frekvensom-
formeren er i stoppet-tilstand eller er slukket, opdateres
tælleren ikke, også selv om belastningen bevæger sig.
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1 NoUnit / int32Parameter90.61og90.62definerer engearfunktionmellem
motorens og lastens hastighed.

Geartæller90.61

90.61
90.62

=
Motorhastighed
Last hastighed

Se også afsnittet Last og motorfeedback (side 54).

- / 1 = 1Geartæller (på motorsiden).-2147483648...2147483647

1 NoUnit / int32Se parameter 90.61 Geartæller.Gearnævner90.62

- / 1 = 1Gearnævner (på lastsiden).-2147483648...2147483647

1 NoUnit / int32Parameter 90.63og90.64definerer forsyningskonstanten
til positionens beregning:

Konstant fødning
tæller

90.63

90.63
90.64

Forsyningskonstantenkonvertereromdrejningsbevægelse
til translatorisk bevægelse. Forsyningskonstanten er den
afstand, som lastenbevæger sig under én afmotorakslens
omdrejninger.

Den translatoriske lastposition vises med parameteren
90.7 Last position skaleret int. Bemærk, at lastpositionen
kun opdateres, når nye data med positioner er modtaget.

- / 1 = 1Konstant fødning tæller.-2147483648...2147483647

1 NoUnit / int32Se parameter 90.63 Konstant fødning tæller.Konstant fødning
nævner

90.64

- / 1 = 1Konstant fødning nævner.-2147483648...2147483647

0.000 null / real32Definerer en startposition (eller en afstand) for positions-
tælleren (som et decimaltal), når parameter 90.66 Pos
tæller startværdi kilde er indstillet til Pos tæller startværdi.

Pos tæller startværdi90.65

Antallet af decimalpladser defineresmedparameter 90.38
Pos tæller decimaler.

- / 1 = 1Startværdi for positionstæller.-2147483.648 ...
2147483.647

Pos tæller startværdi
/ uint32

Vælger kilden til startpositionens værdi. Når den kilde, der
vælgesmed90.67Pos tæller int kmdkilde, aktiveres, anta-
ges den værdi, der vælges i denne parameter, at være la-
stens position (i decimalformat).

Pos tæller startværdi
kilde

90.66

00.Nul

1Parameter 90.65 Pos tæller startværdi.Pos tæller startværdi

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Vælger en digital kilde (for eksempel en grænseafbryder
med forbindelse til en digital indgang), som initialiserer
positionstælleren.Når dendigitale kilde aktiveres, antages
den værdi, der vælges med 90.66 Pos tæller startværdi
kilde, at være lastens position.

Pos tæller int kmd
kilde

90.67

Bemærk: Initialisering af positionstæller kan forhindresmed
parameteren 90.68 Deaktiver pos tæller start.

00Ikke valgt
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11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Vælger en kilde, der forhindrer initialiseringenaf positions-
tælleren.

Deaktiver pos tæller
start

90.68

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Vælger en kilde, der aktiverer en ny initialisering af posi-
tionstælleren, dvs. nulstiller bit 4 af 90.35 Pos tællerstatus.

Genstart pos tæller
start klar

90.69

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2
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-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

492 Parametre



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

Konfiguration af encoder-interfacemoduler.Encodermodul
indstillinger

91

- / uint16Viser status for de digitale indgange på FEN-xx-encoder-
interfacemoduler.

FEN DI status91.1

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

DI1 på interfacemodul 1 (se parameter 91.11 og 91.12)DI1 /modul 1b0

DI2 på interfacemodul 1 (se parameter 91.11 og 91.12)DI2 /modul 1b1

Reservedb2…3

DI1 på interfacemodul 2 (se parameter 91.13 og 91.14)DI1 /modul 2b4

DI2 på interfacemodul 2 (se parameter 91.13 og 91.14)DI2 /modul 2b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Ingen option / uint16Viser den type interfacemodul, der findespådenplacering,
der angives med parameteren 91.12 Modul 1 sted.

Modul 1 status91.2

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

0Intet modul registreret i det specificerede stik.Ingen option

1Et modul er registreret, men der kan ikke kommunikeres
med det.

Ingen kommunika-
tion

2Modultypen er ukendt.Ukendt

16Et FEN-01-modul er registreret og aktivt.FEN-01

17Et FEN-11-modul er registreret og aktivt.FEN-11

18Et FEN-21-modul er registreret og aktivt.FEN-21

21Et FEN-31-modul er registreret og aktivt.FEN-31

25Et FSE-31-modul er registreret og aktivt.FSE-31

Ingen option / uint16Viser den type interfacemodul, der findespådenplacering,
der angives med parameteren 91.14 Modul 2 sted.

Modul 2 status91.3

For indikationer henvises til parameter 91.2Modul 1 status.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / real32Viser denmålte temperatur via sensorindgangen på inter-
facemodul 1. Enheden (°C eller °F) vælges af parameter
96.16 Valg af enhed.

Modul 1 temperatur91.4

Bemærk:Med en PTC-sensor er enheden ohm.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / -Den målte temperatur via interfacemodul 1.0...1000 °

- / real32Viser denmålte temperatur via sensorindgangen på inter-
facemodul 2. Enheden (°C eller °F) vælges af parameter
96.16 Valg af enhed.

Modul 2 temperatur91.6

Bemærk:Med en PTC-sensor er enheden ohm.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.
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- / -Den målte temperatur via interfacemodul 2.0...1000 °

Færdig / uint16Validerer eventuelleændredeparametre for encoder-inter-
facemodulet. Dette er et krav, hvis parameterændringer i
gruppe 90…93 skal træde i kraft.

Opdatering encoder-
parameter

91.10

Efter opdatering ændres værdien automatisk til Færdig.
• Kunpermanentemagnetmotorer: Frekvensomformeren

udfører en ny autofasningsrutine (se side 63) ved næste
start, hvis encoderindstillingerne for motorfeedback er
blevet ændret.

• Denneparameter kan ikkeændres, inden frekvensomfor-
meren kører.

0Opdatering gennemført.Færdig

1Opdatering.Opdater

Ingen / uint16Definerer den typemodul, der anvendes som interfacemo-
dul 1.

Modul 1 type91.11

0Ingen (kommunikation deaktiveret).Ingen

1FEN-01.FEN-01

2FEN-11.FEN-11

3FEN-21.FEN-21

4FEN-31.FEN-31

5FSE-31.FSE-31

2 NoUnit / uint16Angiver stikket (1…3) på styreenhedenaf den frekvensom-
former, hvori interfacemodulet installeres. Alternativt an-
giver den node-ID'et for stikket på en FEA-03-udvidelsesa-
dapter.

Modul 1 sted91.12

1 = 1 / 1 = 1Stik 1 = 1; Stik 2 = 2; Stik 3 = 31...254

4…254:Node-id for stikketpåFEA-03-udvidelsesadapteren

Ingen / uint16Definerer den typemodul, der anvendes som interfacemo-
dul 2.

Modul 2 type91.13

0Ingen (kommunikation deaktiveret).Ingen

1FEN-01.FEN-01

2FEN-11.FEN-11

3FEN-21.FEN-21

4FEN-31.FEN-31

5FSE-31.FSE-31

3 NoUnit / uint16Angiver stikket (1…3) på styreenhedenaf den frekvensom-
former, hvori interfacemodulet installeres. Alternativt an-
giver den node-ID'et for stikket på en FEA-03-udvidelsesa-
dapter.

Modul 2 sted91.14

1 = 1 / 1 = 1Stik 1 = 1; Stik 2 = 2; Stik 3 = 31...254

4…254:Node-id for stikketpåFEA-03-udvidelsesadapteren

Ingen / uint16Angiver den type temperatursensor, der er forbundet til
interfacemodul 1. Bemærk, atmodulet også skal aktiveres
med parametrene 91.11 … 91.12.

Temperaturmåling
sel1

91.21

0Ingen.Ingen

494 Parametre



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

1PTC. (Enheden er ohm.)PTC

2KTY84. (Enhedenvælgesafparameter96.16Valgaf enhed.)KTY-84

3Pt1000 (Enhedenvælgesafparameter96.16Valgaf enhed).Pt1000

Bemærk: Pt1000-sensor understøtter kun FEN-11- og FEN-
31-encodermoduler.

1500 ms / real32Definerer en filtertid til temperaturmåling gennem inter-
facemodul 1.

Temperaturfiltrerings-
tid 1

91.22

- / -Filtertid til temperaturmåling.0...10000 ms

Ingen / uint16Angiver den type temperatursensor, der er forbundet til
interfacemodul 2. Bemærk, atmodulet også skal aktiveres
med parametrene 91.13 … 91.14.

Temperaturmåling
sel2

91.24

0Ingen.Ingen

1PTC. (Enheden er ohm.)PTC

2KTY84. (Enhedenvælgesafparameter96.16Valgaf enhed.)KTY-84

3Pt1000 (Enhedenvælgesafparameter96.16Valgaf enhed).Pt1000

Bemærk: Pt1000-sensor understøtter kun FEN-11- og FEN-
31-encodermoduler.

1500 ms / real32Definerer en filtertid til temperaturmåling gennem inter-
face 2.

Temperaturfiltrerings-
tid 2

91.25

- / 1 = 1 msFiltertid til temperaturmåling.0...10000 ms

Ikke valgt / uint16Vælger encoderinput på interfacemodul 1, hvis signal
gentages af eller emuleres til TTL-output.

Modul 1 TTL udgang91.31

Se også afsnittet Encoder-support (side 53).

0TTL-output ikke i brug.Ikke valgt

1Input 1 gentages af eller emuleres til TTL-output.Modulinput 1

2Input 2 gentages af eller emuleres til TTL-output.Modulinput 2

- / uint16Definerer antallet af TTL-pulser pr. omdrejning for encode-
remuleringens output for interfacemodul 1.

Modul 1 Emulering af
puls/rev

91.32

1 = 1 / -Antal TTL-pulses for emulering.0...65535

- / real32Definerermed interfacemodul 1, hvornår nulpulser emule-
res i forhold til den nulposition, dermodtages fra encode-
ren.

Modul 1 Emulering af
startposition

91.33

Med en værdi på 0,50000 emuleres en nulpuls f.eks., når
encoderpositionen passerer 0,5 omdrejninger. Med en
værdi på0,00000emuleres ennulpuls, når encoderpositio-
nen passerer nulpositionen.

32767 = 1 rev / 100000
= 1 rev

Position for emulerede nulpulser.0.00000 ... 1.00000
rev

Ikke valgt / uint16Vælger encoderinput på interfacemodul 2, hvis signal
gentages af eller emuleres til TTL-output.

Modul 2 TTL udgang91.41

Se også afsnittet Encoder-support (side 53).

0TTL-output ikke i brug.Ikke valgt

1Input 1 gentages af eller emuleres til TTL-output.Modulinput 1
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2Input 2 gentages af eller emuleres til TTL-output.Modulinput 2

- / uint16Definerer antallet af TTL-pulser pr. omdrejning for encode-
remuleringens output for interfacemodul 2.

Modul 2 Emulering af
puls/rev

91.42

1 = 1 / 1 = 1Antal TTL-pulses for emulering.0...65535

- / real32Definerermed interfacemodul 2, hvornår nulpulser emule-
res i forhold til den nulposition, dermodtages fra encode-
ren.

Modul 2 Emulering af
startposition

91.43

Med en værdi på 0,50000 emuleres en nulpuls f.eks., når
encoderpositionen passerer 0,5 omdrejninger. Med en
værdi på0,00000emuleres ennulpuls, når encoderpositio-
nen passerer nulpositionen.

32767 = 1 rev / 100000
= 1 rev

Position for emulerede nulpulser.0.00000 ... 1.00000
rev
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Indstillinger for encoder 1.Encoder 1 konfigura-
tion

92

Bemærk: Indholdet af denne parametergruppe varierer i
henhold til den valgte encodertype.

Bemærk: Det anbefales at bruge encoderforbindelse 1
(denne gruppe), når det ermuligt, da de data, dermodtages
via dette interface, er nyere end de data, der modtages
gennem forbindelse 2 (gruppe 93 Encoder 2 konfiguration).

Ingen konfigureret /
uint16

Vælger typen af encoder/resolver 1.Encoder 1 type92.1

0Ingen.Ingen konfigureret

1TTL. Modultype (input): FEN-01 (X31), FEN-11 (X41) eller
FEN-21 (X51).

TTL

2TTL+. Modultype (input): FEN-01 (X32).TTL+

3Abs enc. Modultype (input): FEN-11 (X42).Absolut encoder

4Resolver. Modultype (input): FEN-21 (X52).Resolver

5HTL. Modultype (input): FEN-31 (X82).HTL

6HTL. Modultype (input): FSE-31 (X31).HTL 1

7HTL.Modultype (input): FSE-31 (X32). Ikkeunderstøttet på
tidspunktet for offentliggørelsen.

HTL 2

Modul 1 / uint16Vælger det interfacemodul, som encoderen er forbundet
til.

Encoder 1 kilde92.2

(De fysiskeplaceringer og typer af encoderinterfacemodu-
ler defineres i parametergruppe 91 Encodermodul indstil-
linger.

0Interfacemodul 1.Modul 1

1Interfacemodul 2.Modul 2

1 kHz / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Resolver)
Definerer frekvensen for magnetiseringssignalet.

Magnetiseringssignal
frekvens

92.10

Bemærk:Med en EnDat- eller HIPERFACE-encoder og FEN-
11 FPGA version VIE12200 eller senere indstilles denne para-
meter automatisk, når encoderindstillingerne (91.10Opdate-
ring encoderparameter) valideres.

1 = 1 kHz / 1 = 1 kHzMagnetiseringssignal frekvens.1...20 kHz

0 NoUnit / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Definerer antallet af sinus/cosinus-kurvekredsløb inden
for én omdrejning.

Sinus/cosinus tal92.10

Bemærk: Denne parameter behøver ikke at blive indstillet,
når en EnDat- eller SSI-encoder anvendes i kontinuerlig til-
stand. Se parameter 92.30 Seriel linktilstand.

- / 1 = 1Antallet af sinus/cosinus-kurvekredsløb inden for én om-
drejning.

0...65535

2048 NoUnit / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = HTL 1)
Definerer pulsnummeret pr. omdrejning.

Puls/omdrejning92.10

- / 1 = 1Antal pulser.0...65535
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4.0 V / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Resolver)
Definerer rms-amplituden for magnetiseringssignalet.

Magnetiseringssignal
amplitude

92.11

10 = 1 V / 100 = 1 VMagnetiseringssignal amplitude.4.0 ... 12.0 V

Ingen / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Vælger kilden til de absolutte positionsoplysninger.

Absolutpositionkilde92.11

0Ikke valgt.Ingen

1Omskiftningssignaler.Kommuterendesigna-
ler

2Serielt interface: EnDat-encoder.EnDat

3Serielt interface: HIPERFACE-encoder.Hiperface

4Serielt interface: SSI-encoder.SSI

5Serielt interface: Tamagawa 17/33-bit encoder.Tamagawa

Quadrature / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = HTL 1)
Vælger typen af encoder.

Pulsencoder type92.11

0Kvadratur-encoder (med to kanaler, A og B).Quadrature

1Enkeltsporet encoder (med én kanal, A)Single track

Bemærk:Meddenne indstillingerdenmåltehastighedsværdi
altid positiv, uanset omløbsretningen.

1 NoUnit / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Resolver)
Definerer antallet af polpar på resolveren.

Resolver polpar92.12

1 = 1 / 1 = 1Antallet af resolverpolpar.1...32

Deaktiver / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Aktiverer encoderensnulpuls fordenabsolutteencoderind-
gang (X42) på FEN-11-interfacemodulet.

Aktiver nulpuls92.12

Bemærk: Der er ingen nulpuls med serielle interfaces, dvs.
når parameter 92.11 Absolut position kilde er indstillet til
EnDat, Hiperface, SSI eller Tamagawa.

0Nulpuls er deaktiveret.Deaktiver

1Nulpuls er aktiveret.Aktiver

Auto stigende/uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = HTL 1)
Vælger hastighedsberegningstilstanden.

Tilstandhasighedsbe-
regning

92.12

*Med en enkeltsporet encoder (parameter 92.11 Pulsenco-
der type indstillet til Single track) er hastigheden altid po-
sitiv.

0Kanalerne A og B: Stigende og faldende flanker anvendes
til hastighedsberegning.

A&B alle

*Kanal B: Definerer omløbsretningen.

Bemærk:Med en enkeltsporet encoder (parameter 92.11
Pulsencoder type agerer denne indstilling som indstillingen
A alle.

1Kanal A: Stigende og faldende flanker anvendes til hastig-
hedsberegning.

A alle

*Kanal B: Definerer omløbsretningen.
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2Kanal A: Stigende flanker anvendes til hastighedsbereg-
ning.

A stigende

*Kanal B: Definerer omløbsretningen.

3Kanal A: Faldende flanker anvendes til hastighedsbereg-
ning.

A faldende

*Kanal B: Definerer omløbsretningen.

4Enaf deovenstående tilstande vælges automatisk, afhæn-
gigt af pulsfrekvensen, på følgende måde:

Auto stigende

BrugertilstandPulsfrekvens for kana-
len/kanalerne

A&B alle< 2442 Hz

A alle2442…4884 Hz

A stigende> 4884 Hz

5Enaf deovenstående tilstande vælges automatisk, afhæn-
gigt af pulsfrekvensen, på følgende måde:

Auto faldende

BrugertilstandPulsfrekvens for kana-
len/kanalerne

A&B alle< 2442 Hz

A alle2442…4884 Hz

A faldende> 4884 Hz

0 NoUnit / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Definerer antallet af anvendte bit for at angive positionen
inden for énomdrejning. For eksempel svarer en indstilling
på 15 bit til 32768 positioner pr. omdrejning.

Position databredde92.13

Værdienbruges, nårparameter 92.11 Absolutposition kilde
er indstillet til EnDat, Hiperface eller SSI. Når parameter
92.11 Absolut position kilde er indstillet til Tamagawa, er
denne parameter internt indstillet til 17.

Bemærk:Med en EnDat- eller HIPERFACE-encoder og FEN-
11 FPGA version VIE12200 eller senere indstilles denne para-
meter automatisk, når encoderindstillingerne (91.10Opdate-
ring encoderparameter) valideres.

1 = 1 / 1 = 1Antal bit, der bruges ved positionsangivelse inden for én
omdrejning.

0...32

Aktiver / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = HTL 1)
Vælger, ompositionsberegningen anvendesmedencoder
1 for at øge opløsningen på positionsdata eller ej.

Aktiver anslået posi-
tion

92.13

0Anvendtmålt position. (Opløsningener 4×pulspr. omdrej-
ning for kvadrature-encodere, 2 × puls pr. omdrejning for
enkeltsporede encodere.)

Deaktiver

1Anvendtberegnetposition. (Brugerpositionsinterpolation;
ekstrapoleret ved dataanmodning.)

Aktiver
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0 NoUnit / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Definerer antallet af anvendte bit i optællingen af omdrej-
ninger med en multiturn-encoder. For eksempel vil en
indstilling på 12 bit understøtte tælling af op til 4096 om-
drejninger.

Databredde omdrej-
ning

92.14

Værdienbruges, nårparameter 92.11 Absolutposition kilde
er indstillet til EnDat, Hiperface eller SSI. Når parameter
92.11 Absolut position kilde er indstillet til Tamagawa, vil
en indstilling af denneparameter til n værdi, der er forskel-
lig fra nul, aktivere multiturndata-anmodning.

Bemærk:Med en EnDat- eller HIPERFACE-encoder og FEN-
11 FPGA version VIE12200 eller senere indstilles denne para-
meter automatisk, når encoderindstillingerne (91.10Opdate-
ring encoderparameter) valideres.

1 = 1 / 1 = 1Antal bits, der benyttes i optælling af omdrejninger.0...32

Deaktiver / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = HTL 1)
Vælger, om der anvendes beregnet eller forventet hastig-
hed.

Aktiveranslåethastig-
hed

92.14

Beregningen øger hastighedens rippel i vedvarende drift
men forbedrer dynamikken.

Bemærk:Denne parameter er ikke effektiv med FEN-xx-mo-
duler med FPGA-version VIEx 2000 eller senere.

0Sidst anvendteberegnedehastighed. (Beregningsinterval-
let er 62,5 mikrosekunder til 4 millisekunder.)

Deaktiver

1Der anvendes forventet hastighed (beregnet på samme
tidspunkt som dataanmodningen).

Aktiver

4880 Hz / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = HTL 1)
Aktiverer transient filtrering til encoderen (ændringer i
rotationsretningen ignoreres, hvis de er over den valgte
pulsfrekvens).

Transient filter92.15

0Ændring i rotationsretningen tilladt under 4880 Hz.4880 Hz

1Ændring i rotationsretningen tilladt under 2440 Hz.2440 Hz

2Ændring i rotationsretningen tilladt under 1220 Hz.1220 Hz

3Ændring i rotationsretningen tilladt ved enhver pulsfre-
kvens.

Deaktiveret

0 kHz / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = HTL 1)
Definerer den maksimale pulsfrekvens for encoder 1.

Accept pulsfrekv af
encoder 1

92.17

1 = 1 kHz / 1 = 1 kHzPulsfrekvens.0...300 kHz

A, B / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = HTL 1)
Vælger, hvilke encoderkabelkanaler og -tråde, der overvå-
ges ved kablingsfejl.

Encoderkabelfejl til-
stand

92.21

0A og B.A+, A-, B+, B-, Z+, Z-

1A, B og Z.A, B, Z

2A+, A-, B+ og B-.A+, A-, B+, B-

3A+, A-, B+, B-, Z+ og Z-.A+, A-, B+, B-, Z+, Z-
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Ingen filtreing /uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = HTL)
Aktiverer pulsflangefiltrering. Puls flangefiltrering kan
forbedrepålidelighedenafmålinger især framålesystemer
med en enkelt-ende forbindelse.

Puls flangefiltrering92.24

Bemærk:Puls flangefiltreringunderstøttes kunmedFEN-31-
moduler med FPGA-version VIE3 2200 eller senere.

Bemærk: Puls flangefiltrering øger den maksimale pulsfre-
kvens.Med 2µs filtreringstid er denmaksimale pulsfrekvens
200 kHz.

0Filtrering deaktiveret.Ingen filtreing

1Filtertid: 1 millisekund.1 µs

2Filtertid: 2 mikrosekunder.2 µs

udgangsposition /
uint16

(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Vælger tilstande for seriel link med en EnDat- eller SSI-en-
coder.

Seriel linktilstand92.30

0Overførselstilstand for enkeltposition (første position).udgangsposition

1Dataoverførsel for kontinuerlig position.Kontinuerlig

Bemærk:Motorstyring tvinges internt som åben sløjfe og
beregnet anvendt hastighed.

2Dataoverførselstilstand for kontinuerlig hastighed og po-
sition. Denne indstilling er beregnet til EnDat 2.2-encodere
uden sinus/cosinus-signaler.

Kontinuerlig hastig-
hed og position

Bemærk:Denne indstillingkræverenFEN-11-interfacerevision
H eller senere.

50 ms / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Vælger den maksimale encoder-beregningstid for en En-
Dat-encoder.

EnDat maks bereg-
ningstid

92.31

Bemærk:Denneparameter skal kun indstilles, hvis enEnDat-
encoder anvendes i kontinuerlig tilstand, dvs. udengradvise
sinus-/cosinus-signaler (understøttes kun som encoder 1).
Se også parameter 92.30 Seriel linktilstand.

010 mikrosekunder.10 us

1100 mikrosekunder.100 us

21 millisekund.1 ms

350 millisekunder.50 ms

100 us / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Vælger overførselscyklus for en SSI-encoder.

SSI-cyklustid92.32

Bemærk: Denne parameter skal kun indstilles, hvis en SSI-
encoder anvendes i kontinuerlig tilstand, dvs. udengradvise
sinus-/cosinus-signaler (understøttes kun som encoder 1).
Se også parameter 92.30 Seriel linktilstand.

050 mikrosekunder.50 us

1100 mikrosekunder.100 us

2200 mikrosekunder.200 us
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3500 mikrosekunder.500 us

41 millisekund.1 ms

52 millisekunder.2 ms

2 NoUnit / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Definerer længdenaf enSSI-meddelelse. Længdener defi-
neret som antal clock-cyklusser. Antallet af cyklusser kan
beregnes ved at tilføje 1 til antallet af bit i en SSI-meddel-
elsesramme.

SSI-urcyklus92.33

- / 1 = 1Længde af SSI-meddelelse.2...127

1 NoUnit / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Med en SSI-encoder kan den definere placeringen af MSB
(den mest væsentlige bit) for positionsdata inden for en
SSI-meddelelse.

SSI position msb92.34

- / 1 = 1Positionsdata for MSB-placering (bitnummer).1...126

1 NoUnit / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Med en SSI-encoder kan den definere placeringen af MSB
(denmest væsentlige bit) for omdrejningstællingen inden
for en SSI-meddelelse.

SSI-omdrejning msb92.35

- / 1 = 1Omdrejningstælling for MSB-placering (bitnummer).1...126

Binær / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Vælger dataformatet for en SSI-encoder.

SSI-dataformat92.36

0Binær kode.Binær

1Grå kode.Grå

100 kBit/s / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Vælger baudraten for en SSI-encoder.

SSI-baudrate92.37

010 kbit/s.10 kBit/s

150 kbit/s.50 kBit/s

2100 kbit/s.100 kBit/s

3200 kbit/s.200 kBit/s

4500 kbit/s.500 kBit/s

51000 kbit/s.1000 kBit/s

315-45 grader / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Definerer fasevinklen inden for én sinus-/cosinus-signal-
periode, der svarer til værdienaf nul på serielle SSI-linkdata.
Denneparameter anvendes til at justere synkroniseringen
af SSI-positionsdata og den position, der er baseret på
gradvise sinus-/cosinus-signaler. Forkert synkronisering
kan forårsage en trinvis periodefejl på ±1.

SSI-nulfase92.40

Bemærk: Denne parameter skal kun indstilles, når en SSI-
encoderbruges i førstepositionstilstand (separameter92.30
Seriel linktilstand).

0315-45 grader.315-45 grader

145-135 grader.45-135 grader

2135-225 grader.135-225 grader

3225-315 grader.225-315 grader
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Ulige / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
DefinererbrugenafparitetogstopbitsmedenHIPERFACE-
encoder.

Hiperface-paritet92.45

Der er typisk ikke behov for at indstille denne parameter.

0Indikationsbit med ulige paritet, et stopbit.Ulige

1Indikationsbit med lige paritet, et stopbit.Lige

4800 bits/s / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Definerer overførselshastigheden for linketmedenHIPER-
FACE-encoder.

Hiperface-baudrate92.46

Der er typisk ikke behov for at indstille denne parameter.

04800 bit/s.4800 bits/s

19600 bit/s.9600 bits/s

219200 bit/s.19200 bits/s

338400 bit/s.38400 bits/s

64 NoUnit / uint16(Synlig hvornår 92.1 Encoder 1 type = Absolute encoder)
Definerer nodeadressen for en HIPERFACE-encoder.

Hiperface-nodeadres-
se

92.47

Der er typisk ikke behov for at indstille denne parameter.

- / 1 = 1HIPERFACE encoderens nodeadresse.0...255
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Indstillinger for encoder 2.Encoder 2 konfigura-
tion

93

Bemærk: Indholdet af parametergruppen varierer i henhold
til den valgte encodertype.

Bemærk: Det anbefales at bruge encoderforbindelse 1
(gruppe 92 Encoder 1 konfiguration), når det er muligt, da
de data, der modtages via dette interface, er nyere end de
data, der modtages gennem forbindelse 2 (denne gruppe).

Ingen konfigureret /
uint16

Vælger typen af encoder/resolver 2.Encoder 2 type93.1

0Ingen.Ingen konfigureret

1TTL. Modultype (input): FEN-01 (X31), FEN-11 (X41) eller
FEN-21 (X51).

TTL

2TTL+. Modultype (input): FEN-01 (X32).TTL+

3Abs enc. Modultype (input): FEN-11 (X42).Absolut encoder

4Resolver. Modultype (input): FEN-21 (X52).Resolver

5HTL. Modultype (input): FEN-31 (X82).HTL

6HTL. Modultype (input): FSE-31 (X31).HTL 1

7HTL.Modultype (input): FSE-31 (X32). Ikkeunderstøttet på
tidspunktet for offentliggørelsen.

HTL 2

Modul 1 / uint16Vælger det interfacemodul, som encoderen er forbundet
til. (De fysiskeplaceringer og typer af encoderinterfacemo-

Encoder 2 kilde93.2

duler defineres i parametergruppe 91 Encodermodul
indstillinger.)

1Interfacemodul 1.Modul 1

2Interfacemodul 2.Modul 2

- / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Resolver)
Se parameter 92.10 Magnetiseringssignal frekvens.

Magnetiseringssignal
frekvens

93.10

- / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.10 Sinus/cosinus tal.

Sinus/cosinus tal93.10

- / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = HTL 1)
Se parameter 92.10 Puls/omdrejning.

Puls/omdrejning93.10

- / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Resolver)
Se parameter 92.11 Magnetiseringssignal amplitude.

Magnetiseringssignal
amplitude

93.11

Ingen / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.11 Absolut position kilde.

Absolutpositionkilde93.11

Quadrature / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = HTL 1)
Se parameter 92.11 Pulsencoder type.

Pulsencoder type93.11

- / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Resolver)
Se parameter 92.12 Resolver polpar.

Resolver polpar93.12

Deaktiver / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.12 Aktiver nulpuls.

Aktiver nulpuls93.12

Auto stigende/uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = HTL 1)
Se parameter 92.12 Tilstand hasighedsberegning.

Tilstandhasighedsbe-
regning

93.12

- / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.13 Position databredde.

Position databredde93.13
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Aktiver / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = HTL 1)
Se parameter 92.13 Aktiver anslået position.

Aktiver anslået posi-
tion

93.13

- / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.14 Databredde omdrejning.

Databredde omdrej-
ning

93.14

Deaktiver / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = HTL 1)
Se parameter 92.14 Aktiver anslået hastighed.

Aktiveranslåethastig-
hed

93.14

4880 Hz / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = HTL 1)
Se parameter 92.15 Transient filter.

Transient filter93.15

- / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = HTL 1)
Se parameter 92.17 Accept pulsfrekv af encoder 1.

Accept pulsfrekv af
encoder 2

93.17

A, B / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = HTL 1)
Se parameter 92.21 Encoderkabelfejl tilstand.

Encoderkabelfejl til-
stand

93.21

Ingen filtreing /uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = HTL)
Se parameter 92.24 Puls flangefiltrering.

Puls flangefiltrering93.24

udgangsposition /
uint16

(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.30 Seriel linktilstand.

Seriel linktilstand93.30

50 ms / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.31 EnDat maks beregningstid.

EnDat beregnet tid93.31

100 us / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.32 SSI-cyklustid.

SSI-cyklustid93.32

- / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.33 SSI-urcyklus.

SSI-urcyklus93.33

- / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.34 SSI position msb.

SSI position msb93.34

- / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.35 SSI-omdrejning msb.

SSI-omdrejning msb93.35

Binær / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.36 SSI-dataformat.

SSI-dataformat93.36

100 kBit/s / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.37 SSI-baudrate.

SSI-baudrate93.37

315-45 grader / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.40 SSI-nulfase.

SSI-nulfase93.40

Ulige / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.45 Hiperface-paritet.

Hiperface-paritet93.45

4800 bits/s / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.46 Hiperface-baudrate.

Hiperface-baudrate93.46

- / uint16(Synlig hvornår 93.1 Encoder 2 type = Absolute encoder)
Se parameter 92.47 Hiperface-nodeadresse.

Hiperface-nodeadres-
se

93.47
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Styring af frekvensomformerens forsyningsenhed, som
f.eks. DC-spænding og reaktiv strømreference.

LSU-kontrol94

Bemærk, at de referencer, der er defineret her, også skal
vælges somreferencekilden i forsyningsstyreprogrammet
for at være effektiv.

Dennegruppeer kun synlig, når styringmedstyreenheden
er aktiveret med parameter 95.20 HW-indstillinger ord 1.

Se også afsnittet Styring af en forsyningsenhed (LSU) (si-
de 44).

On / uint16Aktiverer/deaktivererden interne INU-LSU-tilstandsmaski-
ne.

LSU-kontrol94.1

Når tilstandsmaskinen aktiveres, styrer inverterenheden
(INU) forsyningsenheden (LSU)og forhindrer inverterenhe-
den i at starte, indtil forsyningsenheden er klar.

Når tilstandsmaskinen deaktiveres, ignoreres status for
forsyningsenheden af inverterenheden.

0INU-LSU-tilstandsmaskine deaktiveret.Fra

1INU-LSU-tilstandsmaskine aktiveret.Til

Deaktiver / uint16Aktiverer/deaktivererbetjeningspaneletsogPC-værktøjets
adgang til forsyningsenheden (netsidekonverter) via inver-
terenheden (motorsidekonverter).

LSU-panelkommuni-
kation

94.2

Bemærk: Denne funktion understøttes kun af følgende fre-
kvensomformere:
• ACS880-11
• ACS880-31
• ACS880-17 baseret på et integreret frekvensomformer-
modul
• ACS880-37 baseret på et integreret frekvensomformer-
modul.

0BetjeningspaneletsogPC-værktøjetsadgangtil forsynings-
enheden via inverterenheden er deaktiveret.

Deaktiver

1BetjeningspaneletsogPC-værktøjetsadgangtil forsynings-
enheden via inverterenheden er aktiveret.

Aktiver

ABB single drive stan-
dard SW / uint16

(Kun synlig med visse frekvensomformertyper.)

Vælger funktionaliteten af bit 1 af 6.11 Hovedstatusord.

INU-LSU-statusord-
profil

94.4

0Frekvensomformeren indstillerbit 1af6.11Hovedstatusord,
efter DC-mellemkredsen er opladet.

ABB single drive
standard SW

1Frekvensomformeren indstillerbit 1af6.11Hovedstatusord,
efter hovedkontaktoren er lukket, og forsyningsenheden
(linjesidekonverteren) kører.

BagudkompatibelSW

Denne indstilling kan anvendes, f.eks. ved installation af
frekvensomformeren i en eksisterende opsætning med
andre ACS880- samt ACS800-frekvensomformere..
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Ikke valgt / uint32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

LSUeksternstartkom-
mando

94.5

Vælger kilden til udløsningaf LSUekstern startkommando.

Denne parameter er kun synlig, hvis INU-ISU-kommunika-
tion er aktiveret i 95.20 bit 15.

Bemærk: Hvis LSU er stoppet med brug af parameter 94.5
LSU ekstern startkommando, fortsætter LSU med at køre i
den tid, der defineres af 94.11 LSU-stopforsinkelse.

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

30DIIL-indgang (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 15).DIIL

15 s / uint16Definerer denmaksimale tid, somer tilladt for forsynings-
enheden (LSU) til opladning, før en fejl, 7584LSU-opladning
mislykkedesgenereres.

LSU maks. ladetid94.10

1 = 1 s / 1 = 1 sMaksimum ladetid.0...65535 s

600.0 s / uint16Definerer enstopforsinkelse for forsyningsenheden.Denne
parameter kan bruges til at forsinke åbningen af hovedaf-
bryderen/kontakten, når der forventes en genstart.

LSU-stopforsinkelse94.11

10 = 1 s / 10 = 1 sStopforsinkelse for forsyningsenheden.0.0 ... 3600.0 s

- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

DCspændingsreferen-
ce

94.20

Viser den DC-spændingsreference, der sendes til forsy-
ningsenheden.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

10 = 1 V / 10 = 1 VDC-spændingsreference,der sendes til forsyningsenheden.0.0 ... 2000.0 V

Bruger ref / uint32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

DC-spændingsref kil-
de

94.21

Vælger kilden for denDC-spændingsreference, der sendes
til forsyningsenheden.

0Ingen.Nul

194.22 Bruger DC spændingsref.Bruger ref

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]
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0.0 V / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Bruger DC spæn-
dingsref

94.22

DefinererDC-spændingsreferencen for forsyningsenheden.
when 94.21 DC-spændingsref kilde er indstillet til Bruger
ref.

10 = 1 V / 10 = 1 VBruger DC-reference.0.0 ... 2000.0 V

- / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Reaktivstrømreferen-
ce

94.30

Viserden reaktivestrømreference,dersendes til forsynings-
enheden.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

10 = 1 kVAr / 10 = 1
kVAr

Reaktiv strømreference, der sendes til forsyningsenheden.-3276.8 ... 3276.7 kVAr

Bruger ref / uint32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Reaktiv strømref kil-
de

94.31

Vælger kilden for den reaktive strømreference, der sendes
til forsyningsenheden.

0Ingen.Nul

194.32 Bruger reaktiv strømreference.Bruger ref

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

0.0 kVAr / real32(Kun synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er
aktiveret med 95.20)

Bruger reaktiv strøm-
reference

94.32

Definerer den reaktive strømreference for forsyningsenhe-
den, når 94.31 Reaktiv strømref kilde er indstillet til Bruger
ref.

10 = 1 kVAr / 10 = 1
kVAr

Bruger reaktiv strømreference.-3276.8 ... 3276.7 kVAr

600.00 procent / re-
al32

Definerer denmaksimale akseleffekt i motortilstand, hvis
der opstår fejl i forsyningsnettet, når styring af IGBT-for-
syningsenheden er aktiv (bit 15 i 95.20HW-indstillinger ord
1 er slået til).

Effekt mot.gr. ved
nettab

94.40

Værdien angives i procent af nominel motoreffekt.

Bemærk:Med en diodeforsyningsenhed (bit 11 i 95.20 er
slået til) begrænses motorakseleffekten til 2 % under en
netfejl, uanset denne parameter.

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Maksimal akseleffekt for motortilstand under en fejl i for-
syningsnettet.

0.00 ... 600.00 pro-
cent

-600.00 procent / re-
al32

Definerer den maksimale akseleffekt til generering, hvis
der opstår fejl i forsyningsnettet, når styring af forsynings-
enheden er aktiv (bit 15 i 95.20 HW-indstillinger ord 1 er
slået til).

Effekt gen.gr. ved
nettab

94.41

Værdien angives i procent af nominel motoreffekt.

Bemærk:Med en diodeforsyningsenhed (bit 11 i 95.20 er
slået til) begrænses motorakseleffekten til 2 % under en
netfejl, uanset denne parameter.
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1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Maksimal akseleffekt for genereringstilstandunder en fejl
i forsyningsnettet.

-600.00 ... 0.00 pro-
cent

Ikke valgt / uint32Aktiverer registrering af LSU svagt net på frekvensomfor-
merneACS880-11/31/14/34/17/37 forat forbedrestabilitet
i svage net, og når frekvensomformeren forsynes af en
generator.

LSU svagt net aktiver94.50

Bemærk:Denne parameter kan kun anvendesmed ACS880-
11/31/14/34/17/37 modul R3, R6, R8 og R11.

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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Forskellige hardwarerelaterede indstillinger.HW-konfiguration95

Ikke angivet / uint16Vælger forsyningsspændingsområdet. Denne parameter
brugesaf frekvensomformeren til at bestemmedennomi-

Forsyningsspænding95.1

nelle spænding på forsyningsnetværket. Parameteren på-
virker også de aktuelle værdier og frekvensomformerens
funktioner til DC-spændingsstyring (aktiveringsgrænser
til stop og bremsechopper).

ADVARSEL! En forkert indstilling kan forårsage ukon-
trollerbar spidsbelastning afmotoren eller overbelast-
ning af bremsechopper eller modstand.

Bemærk: De viste valg afhænger af frekvensomformerens
hardware. Hvis der kun er ét gyldigt spændingsområde for
den pågældende frekvensomformer, vælges det som stan-
dard.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Intet spændingsområde valgt. Frekvensomformeren vil
begynde at modulere, før der vælges et område.

Ikke angivet

1208…240 V208...240 V

2380...415 V380...415 V

3440...480 V440...480 V

4500 V500 V

5525...600 V525...600 V

6660...690 V660...690 V

Deaktiver; Aktiver
(95.20 b15) / uint16

Aktiverer adaptive spændingsgrænser.

Adaptive spændingsgrænser kan bruges, hvis en IGBT-
forsyningsenhed eksempelvis bruges til at hæve DC-

Adaptive spændings-
grænser

95.2

spændingsniveauet. Hvis kommunikationenmellem inver-
teren og IGTB-forsyningsenheden er aktiv (95.20 HW-
indstillinger ord 1), relateres spændingsgrænserne til DC-
spændingsreferencen, somoverføres til forsyningsenheden
(94.20 DC spændingsreference) under forudsætning af,
at referencen er stor nok. Ellers beregnesgrænsernebase-
ret pådenmålteDC-spænding i endenaf foropladningsse-
kvensen.

Denne funktionerogsånyttig, hvisAC-forsyningsspændin-
gen til frekvensomformerener høj, da advarselsniveauerne
hæves i overensstemmelse hermed.

*Påvirkes af 95.20 HW-indstillinger ord 1, bit 15.

0Adaptive spændingsgrænser deaktiveret.Deaktiver

1Adaptive spændingsgrænser aktiveret.Aktiver

Intern 24V (ZCU); Ek-
stern 24V (BCU; 95.20
b4) / uint16

Angiver, hvordan frekvensomformerens styringsenhed
forsynes.

*Standardværdien afhænger af styreenhedstypen og
indstillingen af parameter 95.20HW-indstillinger ord 1, bit
4.

Styrekort forsyning95.4
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0Frekvensomformerens styringsenhed forsynes fra den
strømenhed, som den er forbundet til.

Intern 24 V

Bemærk:Hvis reduceret kørsel er nødvendig, vælgesEkstern
24 V eller Redundant ekstern 24 V i stedet.

1Frekvensomformerens styringsenhed forsynes af en ek-
stern strømforsyning. Frekvensomformerens effektenhed
og fejl i effektenhedens forbindelser er maskerede, når
frekvensomformeren er stoppet, så der uden fejl kan
slukkes for hovedkredsløbet, mens der er spænding på
styreenheden.

Ekstern 24 V

2(Kun type BCU-styreenheder)Redundant ekstern
24 V

Frekvensomformerensstyringsenhed forsynesaf to redun-
dante eksterne strømforsyninger. Tabet af en af forsynin-
gerne genererer en advarsel (AFEC Eksternt strømsignal
mangler). Frekvensomformerens effektenhed og fejl i ef-
fektenhedens forbindelser ermaskerede, når frekvensom-
formeren er stoppet, så der uden fejl kan slukkes for ho-
vedkredsløbet, mens der er spænding på styreenheden.
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Deaktiver; Aktiver
(95.20 b5) / uint16

(Kun synlig med en ZCU-styreenhed)

Aktiverer/deaktiverer DC-kontaktovervågning via DIIL-
indgangen. Denne indstilling er beregnet til brug med in-
vertermodulermed et internt opladningskredsløb, somer
forbundet til DC-bussen via en DC-kontakt.

Overvågning af DC-
switch

95.8

En hjælpekontakt for DC-kontakten skal føres til DIIL-ind-
gangen, så indgangen slås fra, når DC-kontakten åbnes.

M

+2
4 

V

D
IIL

DC bus

DC-kontakt

Invertermodul

OpladningskontaktOpladningslogik

Hvis DC-kontakten åbnes, mens inverteren er i gang, får
inverteren en stop ved udløb-kommando, og dens oplad-
ningskredsløb aktiveres.

Inverteren kan ikke startes, før DC-kontakten lukkes, og
DC-kredsen i inverterenheden genoplades.

Bemærk: Som standard er DIIL inputtet til startfrigivelses-
signalet. Juster om nødvendigt 20.12 Start frigiv 1 kilde.

Bemærk: Et internt opladningskredsløb er standard på
nogle invertermodultyper men ekstraudstyr på andre. Kon-
troller på dit lokale ABB-kontor.

0DC-kontaktovervågning viaDIIL-indgangener deaktiveret.Deaktiver

1DC-kontaktovervågning via DIIL-indgangen er aktiveret.Aktiver
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- / uint16(Kun synlig med en BCU-styreenhed)Sikringsafbryder95.9

Aktiverer kommunikation til enBSFC-opladningsregulator.
Denne indstilling er beregnet til invertermoduler, som er
forbundet til en DC-bus via DC-kontakt/opladnings-
kredsløb, som styres med en opladningsregulator. På en-
heder uden en DC-sikringsafbryder skal denne parameter
indstilles til Inaktiv.

Opladningsregulatoren overvåger opladningen af hver in-
verterenhed og sender en aktiveringskommando, når op-
ladningen er afsluttet (f.eks. DC-kontakten er lukket efter
lampen ‘opladning OK’ lyser, og opladerkontakten er åb-
net).

For yderligere oplysninger henvises til BSFC-dokumenta-
tionen.

0Kommunikation med BSFC deaktiveret.Inaktiv

1Kommunikation med BSFC aktiveret.Aktiver

0000h / uint16(Kun synlig med BCU-styreenhed)Reduced run mask95.12

Angiver hvilke konvertermoduler, der er blevet fjernet fra
konverterenskonfiguration. Enandenværdi end0aktiverer
funktionen for reduceret drift.

Se afsnittet Reduceret driftsfunktion (side 103).

Modul 1 er blevet fjernet.Module 1 removedb0

Modul 2 er blevet fjernet.Module 2 removedb1

Modul 3 er blevet fjernet.Module 3 removedb2

Modul 4 er blevet fjernet.Module 4 removedb3

Modul 5 er blevet fjernet.Module 5 removedb4

Modul 6 er blevet fjernet.Module 6 removedb5

Modul 7 er blevet fjernet.Module 7 removedb6

Modul 8 er blevet fjernet.Module 8 removedb7

Modul 9 er blevet fjernet.Module 9 removedb8

Modul 10 er blevet fjernet.Module 10 removedb9

Modul 11 er blevet fjernet.Module 11 removedb10

Modul 12 er blevet fjernet.Module 12 removedb11

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16(Kun synlig med en BCU-styreenhed)Reduceret kørselstil-
stand

95.13

Angiver antallet af tilgængelige invertermoduler.

Denneparameter skal indstilles, hvis der er behov for redu-
ceret drift. En anden værdi end 0 aktiverer funktionen for
reduceret drift.

Hvis styreprogrammet ikke kan detektere antallet af mo-
duler, der angives med denne parameter, genereres der
en fejl (5695 Reduceret kørsel).

Se afsnittet Reduceret driftsfunktion (side 103).

0 = Reduceret kørsel deaktiveret
1…12 = Antal tilgængelige moduler

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

- / -Antal tilgængelige invertermoduler.0...65535

0000h / uint16(Kun synlig med en BCU-styreenhed)Forbundne moduler95.14

Viser hvilke parallelforbundne invertermoduler, der er de-
tekteret af styreprogrammet.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

Modul 1 er detekteret.Modul 1b0

Modul 2 er detekteret.Modul 2b1

Modul 3 er detekteret.Modul 3b2

Modul 4 er detekteret.Modul 4b3

Modul 5 er detekteret.Modul 5b4

Modul 6 er detekteret.Modul 6b5

Modul 7 er detekteret.Modul 7b6

Modul 8 er detekteret.Modul 8b7

Modul 9 er detekteret.Modul 9b8

Modul 10 er detekteret.Modul 10b9

Modul 11 er detekteret.Modul 11b10

Modul 12 er detekteret.Modul 12b11

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Indeholder hardwarerelaterede indstillinger, der kan akti-
veres og deaktiveres ved at slå de specifikke bits til/fra.

Specielle HW-indstil-
linger

95.15

Bemærk: Installationen af den hardware, der specificeres af
denneparameter, vilmuligvis kræve reduktionaf frekvensom-
formeroutput eller pålægge andre begrænsninger. Se fre-
kvensomformerens hardwaremanual.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

1 = Den drevne motor er en Ex-motor, der leveres af ABB
til potentielt eksplosive atmosfærer. Dette indstiller den
krævede minimum koblingsfrekvens for ABB Ex-motorer.

EX-motorb0

Bemærk: Kontakt din lokale ABB-repræsentant for ikke ABB
Ex-motorer.

1 = Et ABB sinusfilter er forbundetmed frekvensomforme-
rens/inverterens output.

ABB sinusfilterb1

1 =Minimum koblingsfrekvensgrænse i forhold til output-
frekvens aktiv. Denne indstilling forbedrer styringsevnen
ved høje outputfrekvenser (typisk over 120 Hz.

Høj hastighedstil-
stand

b2

1=Etbrugervalgt sinusfilter er forbundetmed frekvensom-
formerens/inverterens udgang. Se også parameter 97.1,
97.2, 99.18, 99.19.

Brugervalgt sinusfil-
ter

b3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Fra / uint32(Kun synlig med en BCU-styreenhed)Routertilstand95.16

Aktiverer/deaktiverer routertilstand forBCU-styreenheden.
Når routertilstander aktiveret, bliver PSL2-kanaler tilsluttet
enandenBCU (dvs. dem,der vælgesmed95.17Routerkanal
konfig) routed til effektenheder (konvertermoduler), som
er forbundet til denne BCU.

Se afsnittet Routertilstand for BCU-styreenhed (side 106).

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Routertilstand deaktiveret.Off

1Routertilstand aktiveret.On

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]
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- / uint16(Kun synlig med en BCU-styreenhed)Routerkanal konfig95.17

Vælger hvilke PSL2-kanaler i BCU-styreenheden, der er
forbundet til en anden BCU og routes til en lokal effekten-
hed.

Bemærk: De lokale effektenheder tilsluttes fortløbende ka-
nalermed start fra CH1. Den anden BCUer derefter tilsluttet
en eller flere fortløbende kanaler med start fra den første
frie kanal.

Bemærk: Den laveste kanal valgt i denne parameter routes
til den lokale effektenhed med det laveste tal osv.

Bemærk: Der skal mindst være lige så mange lokale effekt-
moduler, som der er routede kanaler.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

Se afsnittet Routertilstand for BCU-styreenhed (side 106).

0ch1b0

1 = Kanal CH2 routes til den lokale effektenhed (som er
forbundet til CH1)

ch2b1

1 = Kanal CH3 routes til den lokale effektenhed (som er
forbundet til CH1)

ch3b2

1 = Kanal CH4 routes til en lokal effektenhedch4b3

1 = Kanal CH5 routes til en lokal effektenhedch5b4

1 = Kanal CH6 routes til en lokal effektenhedch6b5

1 = Kanal CH7 routes til en lokal effektenhedch7b6

1 = Kanal CH8 routes til en lokal effektenhedch8b7

1 = Kanal CH9 routes til en lokal effektenhedch9b8

1 = Kanal CH10 routes til en lokal effektenhedch10b9

1 = Kanal CH11 routes til en lokal effektenhedch11b10

1 = Kanal CH12 routes til en lokal effektenhedch12b11

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Angiver hardwarerelaterede funktioner, der kræver diffe-
rentierede parameterstandarder. Aktivering af bit i denne
parameter foretager de nødvendige ændringer i andre
parametre. For eksempel reserverer aktivering af en nød-
stopindstilling en digital indgang. I mange tilfælde vil de
differentierede parametre også være skrivebeskyttet.

HW-indstillinger ord
1

95.20

Denne parameter samt ændringer i andre parametre, der
implementeres af den, påvirkes ikke af en parametergen-
dannelse.

ADVARSEL! Efter at have skiftet alle bits i dette ord
bør værdierne af de berørte parametre kontrolleres
igen.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

*Se afsnittet Styringaf en forsyningsenhed (LSU) (side44).

0 = 50Hz; 1 = 60Hz. Påvirker 11.45, 11.59, 12.20, 13.18, 30.11,
30.12, 30.13, 30.14, 31.26, 31.27, 40.15, 40.37, 41.15, 41.37,
46.1, 46.2.

Forsyningsfrekvens
60 Hz

b0

1 = Nødstop, kategori 0, uden FSO-modul. Påvirker 21.4,
21.5, 23.11.

Nødstop kat 0b1

1 = Nødstop, kategori 1, uden FSO-modul. Påvirker 10.24,
21.4, 21.5, 23.11.

Nødstop kat 1b2

1 = Styring af kabinettets køleventilator (anvendes kun
med specifik ACS880-07 hardware). Påvirker 10.27, 10.28,
10.29.

RO2 til -07 kabinet-
tets kølevent.

b3

1 = Styreenhed drevet eksternt. Påvirker 95.4. (Kun synlige
med en ZCU-styreenhed)

Eksternt forsynede
styreenheder

b4

1 = Overvågning af DC-switch aktiv. Påvirker 20.12, 31.3,
95.8. (Kun synlige med en ZCU-styreenhed)

DC-forsyningsswitchb5

1 = Styring afmotorventilator aktiv. Påvirker 10.24, 35.100,
35.103, 35.104.

DOL-motorswitchb6

1 = xSFC-01-sikringsafbrydercontroller. Påvirker 95.9. (Kun
synlig med en BCU-styreenhed)

xSFC-01-sikringsaf-
brydercontroller

b7

1= Serviceafbryder eller PTC/Pt100-relæ tilsluttet. Påvirker
31.1, 31.2.

Serviceafbryderb8

1 = Udgangskontaktor findes. Påvirker 10.24, 20.12.Udgangskontaktorb9

1 = Status (f.eks. termisk) afbrydere, der er forbundet til
DIIL-indgangen. Påvirker 20.11, 20.12.

Brms.modst., sinus-
filt., IP54-vent.

b10

*1 = Diodestyring til forsyningsenhed af inverterenhed ak-
tiv. Gør flere parametre synlige i grupperne 6, 60, 61, 62 og
94. (Kun synlig med en BCU-styreenhed)

INU-DSU-kommunika-
tion

b11

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b12
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1 = Aktiv: Et eksternt du/dt-filter er forbundet til frekven-
somformerens udgang. Indstillingen vil begrænse udgan-
gens skiftefrekvens. Med invertermodul størrelse R5i til
R7i, tvinges modulets ventilator til højeste hastighed.

Aktivering af du/dt-
filter

b13

Bemærk: Denne bit skal stå på 0, hvis frekvensomformer-
/invertermodulet er udstyret med intern du/dt-filtrering
(eksempelvis R8i-invertermodulermedekstraudstyr +E205).

1 = Inverterenheden består af ramme R8i-moduler med
direkte-on-line ventilatorer (ekstraudstyr +C188). Deakti-
verer ventilatorfeedbackovervågningogændrer ventilator-
styring til ON/OFF-type.

DOL vent. aktiveringb14

*1 = Styring af IGBT-forsyningsenhed for inverterenhed
aktiv. Påvirker 31.23 og 95.2. Gør flere parametre synlige i
grupperne 1, 5, 6, 7, 30, 31, 60, 61, 62, 94 og 96.

INU-ISU kommunika-
tion

b15

Bit 15 indstiller også 195.01 Forsyningsspænding ISU til
samme værdi som 95.1 i INU er indstillet til.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Angiver flere hardwarerelaterede funktioner, der kræver
differentieredeparameterstandarder. Se parameter 95.20
HW-indstillinger ord 1.

HW-indstillinger ord
2

95.21

ADVARSEL! Efter at have skiftet alle bits i dette ord
bør værdierne af de berørte parametre kontrolleres
igen.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

1 = Dobbelt brug aktiv. For frekvensomformere med ek-
straudstyr+N8200. (Muliggørhøjereudgangshastigheder/-
frekvenser og hastigheds/frekvensreferencegrænser.)

Dobbelt brugb0

1 = Synkron reluktansmotor anvendes. Påvirker 25.2, 25.3,
25.15, 99.3.

SynRMb1

1=Derbenyttesenbetydeligpol-permanentmagnetmotor.
Påvirker 25.2, 25.3, 25.15, 99.3.

Betydelig PMb2

1 = Eksternt forsynet synkronmotor anvendes. Kræver en
licens. Kontakt det lokale ABB-kontor for at få yderligere
oplysninger.

LV-synk.b3

1 = Hjælpeventilator 1 installeret og overvåget.Hjælpeventilator 1
overvågning

b4

1 = Hjælpeventilator 2 installeret og overvåget.Hjælpeventilator 2
overvågning

b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Intet filter / uint16(Kun synlig med en BCU-styreenhed)Paralleltype listefilter95.30

Filtrerer listenover frekvensomformer/invertertyperopført
af parameter 95.31 Paralleltype konfiguration.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.
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1Alle typer er opført.No filter

2-3 (380…415 V) typer er opført.400 V

3-5 (380…500 V) typer er opført.500 V

4-7 (525…690 V) typer er opført.690 V

5Vandkølede -7 (525…690 V) typer er opført.-7 LC (525-690V)

Ikke valgt / uint16(Synlig hvornår 95.30 Paralleltype listefilter = Intet filter)
(Kun synlig med en BCU-styreenhed)

Paralleltype konfigu-
ration

95.31

Definerer frekvensomformer/invertertype, hvis denbestår
af parallelt forbundne moduler.

Hvis frekvensomformeren/inverteren består af et enkelt
modul, skal værdien bibeholdes ved Not selected.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Frekvensomformeren/inverteren består ikke af parallelt
forbundne moduler eller type ikke valgt.

Not selected

-Frekvensomformer/invertertype bestående af parallelt
forbundne moduler.

[Frekvensomfor-
mer/invertertype]

0.000 NoUnit / real32Definerer step-up transformerforhold.Omsætningsforhold95.40

1000 = 1 / 1000 = 1Step-up transformerforhold.0.000 ... 100.000
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Sprogvalg; adgangsniveauer;makrovalg; parameterlagring
og -genoprettelse; genstart af styreenhed; brugerparame-

System96

tersæt; enhedsvalg; dataloggerudløsning; parameterbe-
regningschecksum; brugerlås.

Ikke valgt / uint16Vælger sprog til parameterinterface og andre viste oplys-
ninger i betjeningspanelet.

Sprog96.1

Bemærk: Det er muligvis ikke alle de nedenstående sprog,
der understøttes.

Bemærk: Denne parameter påvirker ikke sproget synligt i
pc-værktøjet Drive Composer. (Disse angives under Vis –
Indstillinger.)

1031Tysk.Deutsch

1040Italiensk.Italiano

3082Spansk.Español

2070Portugisisk.Português

1043Hollandsk.Nederlands

1036Fransk.Français

1030Dansk.Dansk

1035Finsk.Suomi

1053Svensk.Svenska

1049Russisk.Русский

0Ingen.Ikke valgt

1045Polsk.Polski

1029TjekkiskČesky

2052Forenklet kinesisk.Chinese (Simplified,
PRC)

1055Tyrkisk.Türkçe

1041Japansk.Japanese

1033Engelsk.English
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0 / uint32Låsekoder kan indtastes i denne parameter for at aktivere
yderligere adgangsniveauer (se parameter 96.3 Adgangs-
niveauer aktive) eller konfigurere brugerlåsen.

Låsekode96.2

Hvisder indtastes “358”, slåsparameterlåsen til/fra, hvilket
forhindrerændring af alle andre parametre via betjenings-
panelet eller pc-værktøjet Drive Composer.

Ved indtastning af brugerlåskoden (som standard,
"10000000") aktiveresparameter 96.100…96.102, somkan
bruges til at definere en ny brugerlås og til at vælge de
handlinger, der skal forebygges.

Indtastning af en ugyldig brugerlås vil lukke brugerlåsen,
hvis den er åben, dvs. skjule parameter 96.100…96.102.
Efter indtastning af brugerlåsen skal du kontrollere, at
parametrene faktisk er skjulte. Hvis de ikke er det, skal du
indtaste en anden (vilkårlig) adgangskode.

Indtastes flere ugyldige adgangskoder vil der være en
forsinkelse, inden et nyt forsøg kan foretages. Indtastes
yderligere ugyldige koder forlænges forsinkelsen.

Bemærk: Du skal ændre brugerens standardadgangskode
for fortsat at havedet højeste niveauaf cybersikkerhed.Gem
koden et sikkert sted - beskyttelsen kan ikke deaktiveres,
heller ikke af ABB, hvis den mistes.

Se også afsnittet Brugerlås (side 102).

1 = 1Låskode.0…99999999

- / uint16Viser, hvilke adgangsniveauer der er aktiveret af låsekoder,
der indtastes i parameter 96.2 Låsekode.

Adgangsniveauer ak-
tive

96.3

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

Slutbruger.Slutbrugerb0

Service.Serviceb1

Avanceret programmør.Avanceret program-
mør

b2

Reserveretb3

OEM adgangsniveau 1.OEM adgangsniveau
1

b11

OEM adgangsniveau 2.OEM adgangsniveau
2

b12

OEM adgangsniveau 3.OEM adgangsniveau
3

b13

Parameterlås.Parameterlåsb14

Reserveretb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Færdig / uint16Vælgerapplikationsmakro.SekapitletApplikationsmakroer
for flere oplysninger.

Makro valg96.4

Når der er foretaget et valgt, går parameteren automatisk
tilbage til Færdig.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Makrovalg udført; normal drift.Færdig

1Fabriksmakro (se 112).Fabrik

2Manuel/Auto makro (se side 115).Hånd/Auto

3PID-kontrolmakro (se side 118).PID-kontrol

4Momentkontrolmakro (se side 123).Momentkontrol

5Sekvenskontrolmakro (se side 126).Sekvenskontrol

6Reserveret.FIELDBUS

Fabrik / uint16Viserdenapplikationsmakro, sompånuværende tidspunkt
er valgt.

Makro aktiv96.5

For atændremakroen bruges parameter 96.4Makro valg.

1Fabriksmakro (se 112).Fabrik

2Manuel/Auto makro (se side 115).Hånd/Auto

3PID-kontrolmakro (se side 118).PID-kontrol

4Momentkontrolmakro (se side 123).Momentkontrol

5Sekvenskontrolmakro (se side 126).Sekvenskontrol

6Reserveret.FIELDBUS

Færdig / uint16Genopretter styreprogrammets oprindelige indstillinger,
dvs. fabriksindstillede standardværdier for parametre.

Parametergendannel-
se

96.6

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Gendannelsen er fuldført.Færdig

8Alle redigerbareparameterværdiergendannes til standard-
værdier, undtagen

Gendan standarder

• motordata og ID-kørselsresultater
• parameter 31.42 Overstrøm fejlgrænse
• betjeningspanel/pc-kommunikationsindstillinger
• indstillinger for I/O-udvidelsesmodul
• indstillinger for fieldbusadapter
• konfigurationsdata til encoder.
• valg af applikationsmakro og de parameterstandarder,

der implementeres af den
• parameter 95.21 HW-indstillinger ord 2
• parameter 95.9 Sikringsafbryder
• differentierede standarder implementeret af parametre

95.20 HW-indstillinger ord 1 og 95.21 HW-indstillinger
ord 2

• konfigurationsparametrene for brugerlås
96.100 … 96.102.
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62Alle redigerbareparameterværdiergendannes til standard-
værdier, undtagen

Slet alt

• betjeningspanel/pc-kommunikationsindstillinger
• valg af applikationsmakro og de parameterstandarder,

der implementeres af den
• parameter 95.1 Forsyningsspænding
• parameter 95.9 Sikringsafbryder
• differentierede standarder implementeret af parametre

95.20 HW-indstillinger ord 1 og 95.21 HW-indstillinger
ord 2

• konfigurationsparametrene for brugerlås
96.100 … 96.102.

KommunikationmedPC-værktøj afbrydesundergenopret-
ningen.

Bemærk: Aktiveres dette valg genskabes standardinstillin-
gerne for fieldbus-adapteren, hvis den er tilsluttet, og der
vil muligvis også være inkluderet indstillinger, som der ikke
kan opnås adgang til med frekvensomformerparametre.

32Indstillinger for fieldbus-adapter og indbyggede fieldbus-
interface (parametergrupperne 50…58) gendannes til
standardværdierne. Dette vil også genskabe standardin-
stillingerne for fieldbus-adapteren, hvis den er tilsluttet,
og der vil muligvis også være inkluderet indstillinger, som
der ikke kan opnås adgang til med frekvensomformerens
parametre.

Nulstil alle fieldbu-
sindstillinger

Færdig / uint16Gemmer gyldige parameterværdier i den permanente
hukommelse. Denne parameter skal bruges til at lagre
værdier, der sendes fra en fieldbus, eller når der anvendes
en ekstern strømforsyning til styrekortet, da forsyningen
muligvis har enmeget kort hold-up tid, når der ikke tilføres
strøm.

Gemparametermanu-
elt

96.7

Bemærk: En ny parameterværdi gemmes automatisk, hvis
den ændres via pc-værktøjet eller kontrolpanelet, men ikke
hvis den ændres via en fieldbusadapterforbindelse.

0Ændringerne er gemt.Færdig

1Start gem, eller i gang med at gemme.Gem

- / uint16Hvis værdien af denne parameter ændres til 1, genstartes
styreenheden (udenat kræveen tænd/sluk-cyklus for hele
frekvensomformermodulet).

Genstart styrekort96.8

Værdien går automatisk tilbage til 0.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

1 = 1 / 1 = 11 = Genstart styreenheden.0...1

Falsk / uint32Hvis værdien af (eller den kilde, der vælges af) denne para-
meter ændres fra 0 til 1, genstartes det valgfri FSO-xx-
sikkerhedsfunktionsmodul.

FSO genstart96.9

Bemærk: Værdien går ikke automatisk tilbage til 0.

00.Falsk

11,Sand
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-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ikke tilgængelig /
uint16

Viser status for brugerparametersættene.

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

Brugersæt status96.10

Se også afsnittet Brugerparametersæt (side 100).

0Der er ikke blevet gemt noget brugerparametersæt.Ikke tilgængelig

1Et brugersæt indlæses.Indlæser

2Et brugersæt gemmes.Gemmer

3Ugyldigt parametersætFejlede

4Brugersæt 1 er indlæst.Brugersæt 1

5Brugersæt 2 er indlæst.Brugersæt 2

6Brugersæt 3 er indlæst.Brugersæt 3

7Brugersæt 4 er indlæst.Brugersæt 4

Inaktiv / uint16Gør detmuligt at gemme og genoprette op til fire bruger-
definerede sæt af parameterindstillinger. Se afsnittet
Brugerparametersæt (side 100).

Brugersæt gem/ind-
læs

96.11

Det sæt, som var i brug, før frekvensomformeren blev
slukket, er også i brug, næste gang frekvensomformeren
opstartes.

Bemærk:Hardwarekonfigurationens indstillinger såsom I/O-
udvidelsesmodulet, fieldbussen og encoderens konfigura-
tionsparametre (14…16, 51…56, 58og92…93, samtparame-
trene 50.1 og 50.31) og tvungne indgangs-/udgangsværdier
(såsom10.3og 10.4) er ikke inkluderet i brugerparametersæt.

Bemærk: Parameterændringer, som foretages efter indlæs-
ning af et sæt, gemmes ikke automatisk – de skal gemmes
via denne parameter.

Bemærk: Hvis intet sæt er gemt, vil forsøg på at indlæse et
sæt oprette alle sæt for de aktuelt aktive parameterindstil-
linger.

Bemærk: Skift mellem sæt lader sig kun gøre, når frekven-
somformeren er stoppet.

0Færdig med at indlæse eller gemme; normal drift.Inaktiv

1Indlæsbrugerparametersæt via parameter 96.12 og96.13.Brugersæt I/O funk-
tion

2Indlæs brugerparametersæt 1.Indlæs sæt 1

3Indlæs brugerparametersæt 2.Indlæs sæt 2

4Indlæs brugerparametersæt 3.Indlæs sæt 3

5Indlæs brugerparametersæt 4.Indlæs sæt 4

18Gem brugerparametersæt 1.Gem i sæt 1

19Gem brugerparametersæt 2.Gem i sæt 2

20Gem brugerparametersæt 3.Gem i sæt 3

21Gem brugerparametersæt 4.Gem i sæt 4
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Ikke valgt / uint32Når parameter 96.11 er indstillet til Brugersæt I/O funk-
tion (side 524), vælger brugerparametersættet sammen
med parameter 96.13 som følger:

Brugersæt I/O-funk-
tion in1

96.12

Valgt brugerpa-
rametersæt

Kildens status
defineret med

96.13.

Kildens status
defineret med

96.12.

Sæt 100

Sæt 201

Sæt 310

Sæt 411

00Ikke valgt

11Valgt

2Digitalindgang DI1 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0).DI1

3Digitalindgang DI2 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1).DI2

4Digitalindgang DI3 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2).DI3

5Digitalindgang DI4 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3).DI4

6Digitalindgang DI5 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4).DI5

7Digitalindgang DI6 (10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5).DI6

10Digitalindgang/-udgangDIO1 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 0).

DIO1

11Digitalindgang/udgangDIO2 (11.2DIO forsinkelsesstatus,
bit 1).

DIO2

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Ikke valgt / uint32Se parameter 96.12 Brugersæt I/O-funktion in1.Brugersæt I/O-funk-
tion in2

96.13

- / uint16Vælger enheden for parametre, der angiver effekt, tempe-
ratur og moment.

Valg af enhed96.16

0 = kW
1 = hk

Effektenhedb0

Reservedb1

0 = C (°C)
1 = F (°F)

Temperaturenhedb2

Reservedb3

0 = Nm (N·m)
1 = lbft (lbf·ft)

Momentenhedb4

Reservedb5…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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DDCS controller /
uint16

Definerer den primære eksterne kilde til synkronisering af
frekvensomformerens tidspunkt og dato.

Tidssynk. primær kil-
de

96.20

Dato og klokkeslæt kan også indstilles direkte i
96.24…96.26. Denneparameter vil i så fald blive ignoreret.

0Der er ikke valgt nogen ekstern kilde.Intern

1Ekstern styreenhed.DDCS controller

2Fieldbus-interface A eller B.Fieldbus A eller B

3Fieldbus-interface A.Fieldbus A

4Fieldbusinterface B.Fieldbus B

5Masterstationenpåenmaster/followereller drive-to-drive-
forbindelse.

D2D eller M/F

6Indbygget fieldbus-interface.Embedded FB

8Betjeningspanel eller PC-værktøjet Drive Composer med
forbindelse til betjeningspanelet.

Panellink

9Drive Composer pc-værktøj via et FENA-modul.Ethernet tool link

Inaktiv / uint16Aktiverer synkroniseringafur imasterfrekvensomformeren
til master/follower og drev-til-drev-kommunikation.

M/FogD2Dsynkroni-
sering af ur

96.23

0Synkronisering af ur ikke aktiv.Inaktiv

1Synkronisering af ur aktiv.Aktiv

12055 dage / uint16Antallet af hele dage, der er gået sidenbegyndelsen af året
1980. Denne parameter sammenmed 96.25 Tid i minutter
i 24 timers format og 96.26 Tid i ms inden for etminut gør
detmuligt at indstille datoogklokkeslæt i frekvensomfor-
meren via parameterinterface fra en fieldbus eller et appli-
kationsprogram. Dette kan være nødvendigt, hvis field-
busprotokollen ikke understøtter tidssynkronisering.

Hele dage siden den
1 Jan 1980

96.24

1 = 1 dage / 1 = 1 dageTæller for dage 1 = 1. januar 1980.1...59999 dage

0 min / uint16Antal hele minutter, der går siden midnat. For eksempel
svarer værdien af 860 til kl. 14:20.

Tid i minutter i 24 ti-
mers format

96.25

Se parameter 96.24 Hele dage siden den 1 Jan 1980.

1 = 1 min / 1 = 1 minMinutter siden midnat.0...1439 min

0 ms / uint16Antal millisekunder, der er gået siden sidste minut.Tid i ms inden for et
minut

96.26

Se parameter 96.24 Hele dage siden den 1 Jan 1980.

1 = 1 ms / 1 = 1 msAntal millisekunder siden sidste minut.0...59999 ms

- / uint16Statusord for tidskilde.Status for kildens
tidssynk.

96.29

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1. prioritet trinmodtaget Trin ermodtaget fra 1. priori-
tets kilde (eller fra 96.24 … 96.26).

Tidstrin modtagetb0

1 = 2. prioritet trinmodtaget Trin ermodtaget fra 2. priori-
tets kilde.

AUX tidstrin modta-
get

b1

1 = Ja: Trininterval er for langt (kompromitteret nøjagtig-
hed)

Trininterval er for
langt

b2

1 =Trinmodtaget Trin ermodtaget fra en ekstern styreen-
hed.

DDCS-regulatorb3
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1 = Trinmodtaget Trinmodtaget viamaster/follower-for-
bindelse.

Master/Followerb4

Reservedb5

1 = Trin modtaget Trin modtaget via drev-til-drev-forbin-
delse.

D2Db6

1 = Trin modtaget Trin modtaget via fieldbus-interface A.FbusAb7

1 = Trin modtaget Trin modtaget via fieldbus-interface B.FbusBb8

1 =Trinmodtaget Trinmodtaget gennemden indbyggede
fieldbus-interface.

EFBb9

Reservedb10

1 = Trin modtaget Trin modtaget fra betjeningspanelet
eller PC-værktøjet Drive Composermed forbindelse til be-
tjeningspanelet.

Panellinkb11

1 = Trin modtaget Trin modtaget fra PC-værktøjet Drive
Composer via et FENA-modul.

Ethernet tool linkb12

1 = Trin modtaget Trin indstillet af parameter
96.24 … 96.26.

Parameterindstillingb13

1 =RTC tid i brugTidspunkt ogdato er læst fra realtidsuret.RTCb14

1 = Drifttid i brug: I tidspunkt og dato vises drifttid.Drifttidb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 null / uint16Angiver et ID-nummer for frekvensomformeren. Id'et kan
læses af en ekstern styreenhed gennemDDCS, for eksem-
pel til sammenligningmedet id, der er indeholdt i styreen-
hedens applikation.

Frk.omf. ID-nummer96.31

1 = 1 / 1 = 1ID-nummer.0...32767

Aktiver / uint16Aktiverer/deaktiverer opstartslogning.Hvis dener aktive-
ret, logges en hændelse (B5A2Opstart) af frekvensomfor-
meren i hver opstart.

Hændelseslogging
tilkobling

96.39

0Logning af hændelse i opstart er deaktiveret.Deaktiver

1Logning af hændelse i opstart er aktiveret.Aktiver

- / uint16Sletter indholdet i hændelsesloggen. Se afsnittet Advar-
sel/fejlhistorik og analyse (side 553).

Ryd fejl- og hændel-
seslogger

96.51

1 = 1 / 1 = 100001=Rydhændelseslog. (Værdienvil automatiskændres
til 00000).

0...65535

0 / uint32Viser den aktuelle parameterkonfigurationschecksum.
Checksummen genereres og opdateres hver gang, der er
valgt en handling i 96.54 Checksum handling.

Aktuel checksum96.53

De parametre, der er inkluderet i beregningen, er blevet
valgt på forhånd, men valget kan redigeres ved hjælp af
PC-værktøjet Drive Customizer.

Se også afsnittet Beregning af parameter-checksum (si-
de 100).

1 = 1Aktuel checksum.00000000…FFFFFFF-
Fh
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Ingen handling /
uint16

Vælger, hvordan frekvensomformeren reagerer, hvis para-
meterchecksummen(96.53Aktuel checksum) ikkestemmer
overens med nogen af de aktive checksummer
(96.56 … 96.59). De aktive checksummer vælges af 96.55
Checksum kontrolord.

Checksum handling96.54

0Ingen handling foretaget. (Checksum-funktionen er ikke i
brug.)

Ingen handling

1frekvensomformeren genererer en indtastning i hændel-
seslog (B686 Uoverensstemmelse i checksum).

Kun hændelse

2Frekvensomformeren genererer en advarsel (A686 Uover-
ensstemmelse i checksum).

Advarsel

3Frekvensomformeren genererer en advarsel (A686 Uover-
ensstemmelse i checksum). Opstart af frekvensomforme-
ren forhindres.

Advarsel og forhin-
drer start

4Frekvensomformerenstopperved6200Uoverensstemmel-
se i checksum.

Fejl

- / uint16Bit 0…3 vælger, hvilke godkendte checksummer (ud af
96.56…96.59), den aktuelle checksum (96.53) sammenlig-
nes med.

Checksumkontrolord96.55

Bit 4…7vælger engodkendt (reference) checksumparame-
ter (96.56 … 96.59), som den aktuelle checksum fra para-
meter 96.53 kopieres ind i.

1 = Aktiveret: Checksum 1 (96.56) er overholdt.Godkendt checksum
1

b0

1 = Aktiveret: Checksum 2 (96.57) er overholdt.Godkendt checksum
2

b1

1 = Aktiveret: Checksum 3 (96.58) er overholdt.Godkendt checksum
3

b2

1 = Aktiveret: Checksum 4 (96.59) er overholdt.Godkendt checksum
4

b3

1 = Sæt: Kopiér værdien af 96.53 ind i 96.56.Sætgodkendt check-
sum 1

b4

1 = Sæt: Kopiér værdien af 96.53 ind i 96.57.Sætgodkendt check-
sum 2

b5

1 = Sæt: Kopiér værdien af 96.53 ind i 96.58.Sætgodkendt check-
sum 3

b6

1 = Sæt: Kopiér værdien af 96.53 ind i 96.59.Sætgodkendt check-
sum 4

b7

Reservedb8…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 / uint32Godkendt (reference) checksum 1.Godkendt checksum
1

96.56

1 = 1Godkendt checksum 1.00000000…FFFFFFF-
Fh

0 / uint32Godkendt (reference) checksum 2.Godkendt checksum
2

96.57

1 = 1Godkendt checksum 2.00000000…FFFFFFF-
Fh
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0 / uint32Godkendt (reference) checksum 3.Godkendt checksum
3

96.58

1 = 1Godkendt checksum 3.00000000…FFFFFFF-
Fh

0 / uint32Godkendt (reference) checksum 4.Godkendt checksum
4

96.59

1 = 1Godkendt checksum 4.00000000…FFFFFFF-
Fh

0001h / uint16Giver statusoplysningerombrugerdatalogger. Se afsnittet
Advarsel/fejlhistorik og analyse (side 553).

Brugerdata logger
statusord

96.61

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = Brugerdatalogger i drift. Bittet ryddes, efter at post-
aktiveringstiden er udløbet.

Kørerb0

1=Brugerdataloggerens trigger er aktiveret. Bittet ryddes,
når loggeren genstartes.

Aktiveret triggerb1

1 = Brugerdatalogger indeholder data, som kan læses. Be-
mærk, at bittet ikke ryddes, fordi dataene gemmes på
hukommelsesenheden.

Data tilgængeligeb2

1 = Brugerdataloggeren er blevet konfigureret. Bemærk,
atbittet ikke ryddes, fordi konfigurationsdataenegemmes
på hukommelsesenheden.

Konfigureretb3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Fra / uint32Aktiverer eller vælger en kilde, som aktiverer brugerdata-
logger.

Trigger brugerdata
logger

96.63

00.Fra

11,Til

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

Fra / uint32Starter eller vælger en kilde, somstarter brugerdatalogge-
ren.

Start af brugerdata
logger

96.64

00.Fra

11,Til

-Se Udtryk og forkortelser (side 132).Andet [bit]

500 us / uint16Vælger prøveintervallet for standarddataloggeren. Se af-
snittet Advarsel/fejlhistorik og analyse (side 553).

Tidsinterval for fa-
briksdata logger

96.65

500500 mikrosekunder.500 us

20002 millisekunder.2 ms

1000010 millisekunder.10 ms

Nej / uint16Deaktiverer/aktivererdetadaptiveprogram(hvis et sådant
findes). SeogsåafsnittetAdaptivprogrammering (side31).

Deaktiver adaptive
program

96.70

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.
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0Adaptivt program aktiveret.Nej

1Adaptivt program deaktiveret.Ja

10000000 / uint32(Synlig, når brugerlås er åben)Skift brugers låseko-
de

96.100

For at ændre den aktuelle brugeradgangskode skal du
indtasteennykode idenneparameter samt96.101Bekræft
brugers låsekode. En advarsel vil være aktiv, indtil den nye
adgangskode er bekræftet. Hvis du vil annullere ændring
af låskoden, skal du lukke brugerlåsen uden at bekræfte.
For at lukke låsen skal du indtaste enugyldig adgangskode
i parameter 96.2 Låsekode, aktivere parameter 96.8 Gen-
start styrekort eller slukke og tænde for strømmen.

Se også afsnittet Brugerlås (side 102).

1 = 1Ny brugerlåskode.10000000…99999999

10000000 / uint32(Synlig, når brugerlås er åben)Bekræftbrugers låse-
kode

96.101

Bekræfter den nye brugerkode, der er indtastet i 96.100
Skift brugers låsekode (side 530)

1 = 1Bekræftelse af ny brugerlåskode.10000000…99999999

- / uint16(Synlig, når brugerlås er åben)Funktioner til bruger-
lås

96.102

Vælger de handlinger eller funktionaliteter, der skal forhin-
dres af brugerlåsen. Bemærk, atændringerne først træder
i kraft, når brugerlåsen er lukket. Se parameter 96.2 Låse-
kode.

Bemærk: Vi anbefaler, at du vælger alle handlinger og funk-
tioner, hvis ikke programmet kræver det anderledes.

1 =ABB-adgangsniveauer (service, avanceretprogrammør
osv. [se 96.3]) deaktiveret

Deaktiver ABB ad-
gangsniveau

b0

1 =Ændring af parameterlåstilstand forhindret, dvs. låsko-
de 358 har ingen effekt

Låsparameterlåsetil-
stand

b1

1= Indlæsningaf filer til frekvensomformerener forhindret.
Dette gælder for

Deaktiver fildownlo-
ad

b2

• firmwareopgraderinger
• sikkerhedsfunktionsmodulers (FSO-xx) konfiguration
• parametergendannelse
• indlæsning af et adaptivt program
• indlæsning og fejlfinding i et applikationsprogram
• ændring af visning af betjeningspanel
• redigering af frekvensomformertekst
• redigeringaf favoritparameterlistenpåbetjeningspanelet
• konfigurationsindstillinger, der foretagespåbetjenings-

panelet, somf.eks. tids-/datoformater ogaktivering/de-
aktivering af urvisning.

1 =Adgang til parametrepådeaktiveredeadgangsniveauer
fra forhindret fieldbus

Deaktiver FB skriv til
skjult

b3

Reservedb4…5

1 = Oprettelse af backup og gendannelse fra backup er
forhindret

Beskyt APb6

1=Bluetootherdeaktiveret påACS-AP-W-betjeningspanel.
Hvis frekvensomformeren er en del af en panelbus, er Blu-
etooth deaktiveret på alle paneler.

DeaktiverpanelBluet-
ooth

b7

530 Parametre



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

Reservedb8…10

1 = OEM adgangsniveau 1 er deaktiveretDeaktiver OEM ad-
gangsniveau 1

b11

1 = OEM adgangsniveau 2 er deaktiveretDeaktiver OEM ad-
gangsniveau 2

b12

1 = OEM adgangsniveau 3 er deaktiveretDeaktiver OEM ad-
gangsniveau 3

b13

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 NoUnit / uint16(Synlig, når kontrol med IGBT-forsyningsenheden er akti-
veret med 95.20)

GenstartafLSU-styre-
kort

96.108

Hvis værdien af denne parameter ændres til 1, genstartes
styreenheden (uden at kræve en tænd/sluk-cyklus for fre-
kvensomformersystemet). Værdiengårautomatisk tilbage
til 0.

1 = 1 / 1 = 11 = Genstart styreenheden.0...1
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Motormodelindstillinger.Motorstyring97

4.500 kHz / real32Når parameteren 97.9 Koblingsfrekvens tilstand er
indstillet til Brugerdefineret, vil dette definere koblingsfre-
kvensen, hvis den på anden måde internt er begrænset.

Koblingsfrekvensrefe-
rence

97.1

Bemærk: Denne parameter er kun for eksperter og må ikke
justeres af personer uden den fornødne ekspertise.

1000 = 1 kHz / 1000 =
1 kHz

Koblingsfrekvensreference.0.000 ... 24.000 kHz

1.500 kHz / real32Når parameteren 97.9 Koblingsfrekvens tilstand er
indstillet til Brugerdefineret, defineres en minimumskob-

Minimumkoblingsfre-
kvens

97.2

lingsfrekvensreference.Denaktuelle koblingsfrekvensrefe-
rence vil under ingen omstændigheder falde til under
denne grænse.

Bemærk: Denne parameter er kun for eksperter og må ikke
justeres af personer uden den fornødne ekspertise.

Bemærk: Frekvensomformeren har interne grænser for
koblingsfrekvensen. De interne grænser kan overskrive den
her indtastede værdi.

1000 = 1 kHz / 1000 =
1 kHz

Minimum koblingsfrekvens.0.000 ... 24.000 kHz

100 procent / real32Definerer slipforstærkningen, som bruges til at forbedre
det estimeredemotorslip. 100%betyder fuld slipforstærk-

Slipforstærkning97.3

ning,0%betyder ingenslipforstærkning. Standardværdien
er 100 %. Andre værdier kan anvendes, hvis en statisk ha-
stighedsfejl opdages til trods for indstillingen til fuld slip-
forstærkning.

Eksempel (med nominel belastning og nominel forstærk-
ning på 40 o/min): Der gives en konstant hastighedsrefe-
rence på 1000 o/min til frekvensomformeren. Til trods for
fuld slipforstærkning (= 100%)giver enmanuel takometer-
måling enhastighedsværdi på 998o/min framotorakslen.
Den statiske hastighedsfejl er 1000 o/min – 998 o/min =
2o/min. For at kompensere for fejlen skal slipforstærknin-
gen øges til 105 % (2 o/min / 40 o/min = 5 %).

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Slipforstærkning.0...200 procent
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-2 procent / real32Definerer den minimalt tilladte spændingsreserve. Når
spændingsreserven er faldet til den indstillede værdi,
kommer frekvensomformeren ind i feltsvækningsområdet.

Spændingsreserve97.4

Bemærk: Denne parameter er kun for eksperter og må ikke
justeres af personer uden den fornødne ekspertise.

Hvis DC-mellemkredsspændingen Udc = 550 V, og spæn-
dingsreserven er 5 %, er rms-værdien for den maksimale
udgangsspænding i vedvarende drift
0,95 × 550 V / sqrt(2) = 369 V

Motorstyringensdynamiskeydelse i feltsvækningsområdet
kan forbedres vedatøgespændingsreserven,men frekven-
somformeren kommer tidligere ind i feltsvækningsområ-
det.

Bemærk: Standardværdien for ACS880-11/31/14/34 og R8,
R11 på ACS880-17/37 er -3 %.

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Spændingsreserve.-5...50 procent

Deaktiveret / uint16Definerer niveauet for fluxbremseeffekt. (Andre stop- og
bremsetilstande kan konfigureres i parametergruppe 21
Start/stop-tilstand).

Fluxbremsning97.5

Se afsnittet Fluxbremsning (side 65).

Bemærk: Denne parameter er kun for eksperter og må ikke
justeres af personer uden den fornødne ekspertise.

0Fluxbremsning er deaktiveret.Deaktiveret

1Fluxniveauet erbegrænsetunderbremsning.Deceleration-
stid er længere end ved fuld bremsning.

Moderat

2Maksimal bremseeffekt. Næsten al tilgængelig strøm ud-
nyttes til at ændre mekanisk bremseenergi til termisk
bremseenergi i motoren.

Fuld

Bruger fluxreference /
uint32

Definerer kilden til fluxreferencen.

Bemærk: Denne parameter er kun for eksperter og må ikke
justeres af personer uden den fornødne ekspertise.

Fluxreference valg97.6

0Ingen.Nul

1Parameter 97.7 Brugerfluxreference.Bruger fluxreference

-Valg af kilde (se Udtryk og forkortelser (side 132)).Andet [bit]

100.00 procent / re-
al32

Definerer fluxreferencen, når parameter 97.6 Fluxreference
valg er indstillet til Bruger fluxreference.

Brugerfluxreference97.7

100 = 1 procent / 100
= 1 procent

Brugerdefineret fluxreference.0.00 ... 200.00 pro-
cent

0.0 procent / real32Denne parameter kan bruges til at forbedre styringsdyna-
mikken for en synkron reluktansmotor eller en udpræget
permanent magnetmotor.

Optimering af min.
moment

97.8

Som tommelfingerregel skal du definere et niveau, hvortil
udgangsmomentet må stige med minimumforsinkelse.
Detteøgermotorstrømmenog forbedrermomentrespon-
sen ved lave hastigheder.
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10 = 1 procent / 10 = 1
procent

Optimeringsmomentgrænse.0.0 ... 1600.0 procent

Normal / uint16Enoptimeringsindstilling for en afvejning af styringsevnen
i forhold til motorstøjniveauet.

Koblingsfrekvens til-
stand

97.9

Bemærk: Denne parameter er kun for eksperter og må ikke
justeres af personer uden den fornødne ekspertise.

Bemærk:Andre indstillinger endNormal kankræve reduktion.
Se de nominelle data i frekvensomformerens hardwarema-
nual.

Bemærk:Styringsydelsen forbedres, når koblingsfrekvensen
automatisk øgesmed ABB-sinusfiltret, hvismotor/frekven-
somformerstrømforholdet er mindre end 0,55.

0Styringsevnen optimeret for lange motorkabler.Normal

1Minimerer motorstøjen.Lavt støjniveau

2Styringsevnen er optimeret for cykliske belastningsappli-
kationer.

Cyklisk

3Denne indstilling må kun bruges af ABB-autoriseret servi-
cepersonale.

Brugerdefineret

Deaktiveret / uint16Aktiverer signalstrøm. Et højfrekventændringssignal sen-
des ind imotoren i området for lav hastighed for at forbed-
re stabiliteten formomentstyring. Signalstrømkanaktive-
res med forskellige amplitudeniveauer.

Signalstrøm97.10

Bemærk: Denne parameter er kun for eksperter og må ikke
justeres af personer uden den fornødne ekspertise.

Bemærk:Brugdet lavestmulige niveau, der giver en tilfreds-
stillende ydelse.

Bemærk: Signalstrømkan ikke benyttes til asynkronemoto-
rer.

0Signalstrøm deaktiveret.Deaktiveret

1Signalstrøm er aktiveret med et amplitudeniveau på 5 %.Aktiveret (5 %)

2Signalstrøm er aktiveretmed et amplitudeniveau på 10%.Aktiveret (10 %)

3Signalstrøm er aktiveretmed et amplitudeniveau på 15%.Aktiveret (15 %)

4Signalstrømer aktiveretmed et amplitudeniveau på 20%.Aktiveret (20 %)

100 procent / real32Rotortid konstant indstilling.TR-tuning97.11

Denneparameter kanbruges til at forbedremomentnøjag-
tighedenved lukket sløjfestyringaf enkortslutningsmotor.
Normalt vilmotoridentifikationskørslen levere tilstrækkelig
momentnøjagtighed,menderkanudføresmanuel finjuste-
ring i særlig krævende tilfælde for at opnå optimal ydelse.

Bemærk: Denne parameter er kun for eksperter og må ikke
justeres af personer uden den fornødne ekspertise.

1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Rotortid konstant indstilling.25...400 procent
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0.0 Hz / real32IR-kompensation (dvs. udgangsspændingsboost) kan an-
vendes i step-up applikationer til at kompensere for resi-
stive tab i step-up transformer, kabler og motor. Da
spændingen ikke kan indføres gennem en step-up trans-
former ved 0 %, bør der anvendes en bestemt type IR-
kompensation.

IR komp step-up fre-
kvens

97.12

Denne parameter tilføjer et frekvensbrydepunkt for para-
meter 97.13 IR-kompensation som vist.

U / UN
(%)

f (Hz)

100%

97.13

97.12

Relativ udgangsspænding med IR-kompensation.

Feltsvækningspunkt

0,0 Hz = Brydepunkt deaktiveret.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzIR-kompensationsbrydepunkt for step-up applikationer.0.0 ... 50.0 Hz

0.00 procent / real32Definererdenekstra relative spænding, somgivesmotoren
vednul hastighed (IR-kompensation). Funktionen er nyttig
vedanvendelsermedhøjt løsrivelsesmoment, hvor direkte
momentstyring (DTC-tilstand) ikke kan anvendes.

IR-kompensation97.13

U / UN
(%)

f (Hz)

100%

97.13

Feltsvækningspunkt

Relativ udgangsspænding med IR-kompensation.

50% af den
nominelle frekvens

Relativ udgangsspænding.
Ingen IR-kompensation

Se også afsnittet IR-kompensation for skalarmotorsty-
ring (side 62).

1 = 1 procent / 10000
= 1 procent

Spændingsboost i procent af motorens nominelle spæn-
ding ved hastigheden nul.

0.00 ... 50.00procent

Parametre 535



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

Deaktiveret / uint16Vælger, ommotormodellens temperaturafhængige para-
metre (såsom stator- eller rotormodstand) tilpasser sig
den aktuelle (målte eller forventede) temperatur eller ej.

Motormodeltempera-
turtilpasning

97.15

Separametergruppe 35Motortermisk beskyttelse for valg
af temperaturmålingskilder.

0Temperaturtilpasning af motormodellen er deaktiveret.Deaktiveret

1Beregnet temperatur (35.1 Anslået motortemperatur)
bruges ved tilpasning af motormodellen.

Beregnet temperatur

2Målt temperatur 1 (35.2 Målt temperatur 1) bruges ved til-
pasning af motormodellen.

Målt temperatur 1

3Målt temperatur 2 (35.3 Målt temperatur 2) bruges ved til-
pasning af motormodellen.

Målt temperatur 2

Fra / uint16Aktiverer hexagonalt motorfluxmønster i feltsvæknings-
området , dvs. over grænsendefineret i parameteren 97.19
Hexagonal feltsvækkelse punkt.

Hexagonal feltsvæk-
kelse

97.18

Bemærk:Denneparameter er kun effektiv i skalarmotorsty-
ringstilstand.

Se også afsnittet Hexagonal motorfluxmønster (side 68).

0Den roterende fluxvektor følger et cirkulær mønster.Fra

1Fluxvektoren følger et cirkulærtmønster under og et hexa-
gonalt mønster over det hexagonale feltsvækningspunkt
(97.19).

Til

120.0 procent / real32Definerer aktiveringsgrænsen for hexagonal feltsvækning
(i procent af feltsvækningspunktet, dvs. den frekvens, hvor
denmaksimaleudgangsspændingnås). Separameter97.18
Hexagonal feltsvækkelse.

Hexagonal feltsvæk-
kelse punkt

97.19

Bemærk:Denneparameter er kun effektiv i skalarmotorsty-
ringstilstand.

1 = 1 procent / 1000 =
1 procent

Aktiveringsgrænse for hexagonal feltsvækning.0.0 ... 500.0 procent

0.0 procent / real32Motorstrøm i procent af nominelt motormoment.Ufiltreret mo-
tormoment

97.32

Bemærk: Denne parameter er skrivebeskyttet.

- / 10 = 1 procentUfiltreret motormoment.-1600.0 ... 1600.0
procent

For 16-bit-skalering henvises til parameter 46.3.

5.00 ms / real32Definerer en filtreringstid for beregnet hastighed, se dia-
grammet på side 643.

Anslået hast filtre-
ringstid

97.33

1 = 1 ms / 100 = 1 msFiltertid for beregnet hastighed.0.00 ... 100.00 ms

0.00 procent / real32Definerer denmaksimalt tilladte statorfluxhjælpreference
til boosting af flux, når det er nødvendigt.

Maks. fluxreference-
hjælp

97.78

Statorfluxhjælp forbedrer frekvensomformerens effektivi-
tet ved forholdmedhøj belastningmedeksterntmagneti-
serede synkronmotorer.

Funktionenaktiveres, når en værdi, der ikke er nul, indstilles
på parameter 97.78. Flux boostes mellem parameter 97.7
og 97.7 + 97.78, når det er nødvendigt.
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1 = 1 procent / 100 = 1
procent

Maks. fluxreferencehjælp.0.00 ... 200.00 pro-
cent
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Motorværdier, der angives af brugeren, og som anvendes
i motormodellen.

Brugermotorparame-
tre

98

Disse parametre er nyttige til ikke-standardmotorer eller
til bare at få mere nøjagtig motorstyring af motoren på
stedet. En bedre motormodel forbedrer altid akslens
ydelse.

Ikke valgt / uint16Aktiverer parameter 98.2..98.14 formotormodellen og pa-
rameter 98.15 for for rotorens vinkelforskydning.

Bruger motormodel-
tilstand

98.1

Bemærk: Parameterværdier indstilles automatisk til nul, når
id-kørslen vælges af parameter 99.13 ID-kørsel krævet. Vær-
dierne forparameter 98.2…98.15opdateres ifølgemotorens
karakteristika, der blev identificeret i løbet af id-kørslen.

Bemærk:Målinger, derudføresdirekte framotorterminalerne
under ID-kørsel, vil sandsynligvis resultere i nogle lidt andre
værdier end dem på databladet fra en motorproducent.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Deværdier, derblev registreret under id-kørslen, anvendes.Ikke valgt

1Værdierne for parameter 98.2 … 98.14 anvendes i mo-
tormodellen.

Motorparametre

2Værdien af parameteren 98.15 bruges som rotorens for-
skydningsvinkel. Parameter 98.2 … 98.14 er aktive.

Position offset

3Værdien af parameter 98.2… 98.14 bruges i motormodel-
len, og værdien af parameter 98.15 bruges som rotorens
vinkelforskydning.

Motorparametre &
position offset

0.00000 pu / real32Definerer statormodstanden RS for motormodellen.Rs-bruger98.2

Med en stjernetilsluttet motor er RSmodstanden for én
vikling. Med en delta-tilsluttet motor er RSmodstanden
for én vikling.

Modstandsværdien angives ved 20 °C (68 °F).

- / 100000 = 1 puStatormodstand i pr. enhed.0.00000 ... 0.50000
pu

0.00000 pu / real32Definerer rotormodstanden RR for motormodellen.Rr-bruger98.3

Modstandsværdien angives ved 20 °C (68 °F).

Bemærk: Denne parameter er kun gyldig for asynkrone mo-
torer.

- / 100000 = 1 puRotormodstand i pr. enhed.0.00000 ... 0.50000
pu

0.00000 pu / real32Definerer hovedinduktansen LM for motormodellen.Lm-bruger98.4

Bemærk: Denne parameter er kun gyldig for asynkrone mo-
torer.

- / 100000 = 1 puHovedinduktans i pr. enhed.0.00000 ... 10.00000
pu
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0.00000 pu / real32Definerer lækageinduktansen σLS.SigmaL-bruger98.5

Bemærk: Denne parameter er kun gyldig for asynkrone mo-
torer.

- / 100000 = 1 puLækageinduktans i pr. enhed.0.00000 ... 1.00000
pu

0.00000 pu / real32Definerer den direkte akse (synkron) induktans.Ld-bruger98.6

Bemærk: Denne parameter er kun gyldig for motorer med
permanent magnet og SynRM. Med SynRM kan værdien an-
vendes til at tune mætningskurven.

- / 100000 = 1 puDirekte akseinduktans i pr. enhed.0.00000 ... 10.00000
pu

0.00000 pu / real32Definerer den kvadrature akse (synkron) induktans.Lq-bruger98.7

Bemærk: Denne parameter er kun gyldig for motorer med
permanent magnet og SynRM. Med SynRM kan værdien an-
vendes til at tune mætningskurven.

- / 100000 = 1 puKvadrature akseinduktans i pr. enhed.0.00000 ... 10.00000
pu

0.00000 pu / real32Definerer den permanente magnetiske flux.PM flux-bruger98.8

Bemærk: Denne parameter er kun gyldig for motorer med
permanent magnet.

- / 100000 = 1 puPermanent magnetisk flux i pr. enhed.0.00000 ... 2.00000
pu

0.00000Ohm/ real32Definerer statormodstanden RS for motormodellen.Rs-bruger SI98.9

Modstandsværdien angives ved 20 °C (68 °F).

- / 100000 = 1 OhmStatormodstand.0.00000 ...
100.00000 Ohm

0.00000Ohm/ real32Definerer rotormodstanden RR for motormodellen.Rr-bruger SI98.10

Modstandsværdien angives ved 20 °C (68 °F).

Bemærk: Denne parameter er kun gyldig for asynkrone mo-
torer.

100 = 1 Ohm / 100000
= 1 Ohm

Rotormodstand.0.00000 ...
100.00000 Ohm

0.00 mH / real32Definerer hovedinduktansen LM for motormodellen.Lm-bruger SI98.11

Bemærk: Denne parameter er kun gyldig for asynkrone mo-
torer.

10 = 1mH/ 100 = 1mHHovedinduktans.0.00 ... 100000.00
mH

0.00 mH / real32Definerer lækageinduktansen σLS.SigmaL-bruger SI98.12

Bemærk: Denne parameter er kun gyldig for asynkrone mo-
torer.

10 = 1mH/ 100 = 1mHLækageinduktans.0.00 ... 100000.00
mH
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0.00 mH / real32Definerer den direkte akse (synkron) induktans.Ld-bruger SI98.13

Bemærk: Denne parameter er kun gyldig for motorer med
permanent magnet.

10 = 1mH/ 100 = 1mHDirekte akseinduktans.0.00 ... 100000.00
mH

0.00 mH / real32Definerer den kvadrature akse (synkron) induktans.Lq-bruger SI98.14

Bemærk: Denne parameter er kun gyldig for motorer med
permanent magnet.

10 = 1mH/ 100 = 1mHKvadrature akseinduktans.0.00 ... 100000.00
mH

0.0 grad / real32Definerer en vinkelforskydning mellem nulpositionen for
synkronmotoren og nulpositionen for positionsføleren.

Position offset bru-
ger

98.15

Denne værdi indstilles førstmedautofasningsrutinen, når
en absolut encoder eller en trinvist stigende encodermed
Z-puls anvendes. Værdienkan finjusteresmed indstillingen
98.1 Bruger motormodeltilstand til Position offset eller
Motorparametre & position offset.

Bemærk:Værdien er i elektriske grader. Den elektriske vinkel
er lig med denmekaniske vinkel ganget med antallet af mo-
torpolpar.

Bemærk: Denne parameter er kun gyldig for motorer med
permanent magnet.

1 = 1 grad / 1 = 1 gradVinkelforskydning.0.0 ... 360.0 grad
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Motorkonfigurationsindstillinger.Motordata99

Asynkron motor; Syn-
RM (95.21 b1); Perma-

Vælger motortypen.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

Motortype99.3

nentmagnetmotor
(95.21 b2) / uint16

0StandardkortslutningsmotormedAC-induktion (asynkron
induktionsmotor).

Asynkron motor

1Permanentmagnetmotor. TrefasetAC-synkronmotormed
permanentmagnetmotor ogsinusformetBackEMF-spæn-
ding.

Permamagnetmotor

2Synkron reluktansmotor. Trefaset AC-synkronmotor med
rotor med udprægede poler uden permanente magneter.

SynRM

DTC / uint16Vælger motorstyringstilstand.Motorstyringstil-
stand

99.4

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Direkte momentstyring. Denne tilstand er anvendelig til
de fleste anvendelser.

DTC

Bemærk: I stedet for direktemomentstyring er skalarstyring
også tilgængeligt, og det skal bruges i følgende situationer:
• med anvendelse af flere motorer

1. hvis lasten ikke er ligeligt delt mellemmotorerne,
2. hvis motorerne er af forskellig størrelse, eller
3. hvismotorerne skalændres eftermotoridentifika-

tion (ID-kørsel)
• hvis motorens nominelle strøm er mindre end 1/6 af

frekvensomformerens nominelle udgangsstrøm
• hvis frekvensomformeren anvendes uden at være for-

bundet til en motor (f.eks. i forbindelse med test).

Se også afsnittet Drevets driftsmodes (side 26).

1Skalarstyring. Den fremragende, nøjagtige motorstyring,
der opnås ved anvendes af DTC, kan ikke opnås ved ska-
larstyring.

Skalar

Se en liste med applikationer i DTC ovenfor, hvor der helt
klart skal bruges skalarstyring.

Bemærk:
• Korrektmotordrift kræver, atmagnetiseringsstrømmen

formotoren ikkeoverstiger 90%af inverterensnominel-
le strøm.

• Nogle standardfunktioner er deaktiverede i skalarsty-
ringstilstand.

Se også afsnittet Skalarstyring af motoren (side 62) og
afsnittet Drevets driftsmodes (side 26).
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0.0 A / real32Definerermotorensnominelle strøm.Denne indstilling skal
stemme overens med værdien på motorens mærkeplade.
Hvis flere motorer er tilsluttet frekvensomformeren, skal
motorernes samlede strøm indtastes.

Nominelmotorstrøm99.6

Bemærk:Korrektmotordrift kræver, atmagnetiseringsstrøm-
men formotoren ikke overstiger 90% af frekvensomforme-
rens nominelle strøm.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

10 = 1 A / 10 = 1 AMotorens nominelle strøm. Det tilladte område er
1/6…2 × IN (nominel strøm) af frekvensomformeren og
0…2 × IN med skalarstyringstilstand.

0.0 ... 10000.0 A

0.0 V / real32Definerer den nominelle motorspænding, der leveres til
motoren. Denne indstilling skal stemme overens med
værdien på motorens mærkeplade.

Nominelmotorspæn-
ding

99.7

Bemærk:Med permanentmagnetmotorer er den nominelle
spænding BackEMF-spændingen ved motorens nominelle
hastighed. Hvis spændingen angives som spænding pr.
o/min., f.eks. 60 V pr. 1000 o/min, er spændingen for en
nominel hastighed på 3000 o/min 3 × 60 V = 180 V. Bemærk,
at den nominelle spænding ikke er den samme som den til-
svarende DC-motorspænding (EDCM), der er angivet af
noglemotorfabrikanter. Dennominelle spændingkanbereg-
nes vedat dividere EDCM-spændingenmed 1,7 (eller kvadra-
troden af 3).

Bemærk: Hvor meget motorisolationen stresses, afhænger
altid af frekvensomformerens netspænding. Dette gælder
også i de tilfælde, hvor motorens nominelle spænding er la-
vere end frekvensomformerens og forsyningen.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

10 = 1 V / 10 = 1 VMotorens nominelle spænding. Det tilladte interval er
1/6…2×UN (nominel spænding) for frekvensomformeren.
UN er lig med den øvre grænse for spændingsområdet,
som vælges med parameter 95.1 Forsyningsspænding.

0.0 ... 1500.0 V

50.00 Hz / real32Definerer motorens nominelle frekvens. Denne indstilling
skal stemme overens med værdien på motorens mærke-
plade.

Nominel motorfre-
kvens

99.8

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

10 = 1 Hz / 100 = 1 HzMotorens nominelle frekvens.0.00 ... 1000.00 Hz
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0 o/min / real32Definerermotorensnominelle hastighed.Denne indstilling
skal stemme overens med værdien på motorens mærke-
plade.

Nominelmotorhastig-
hed

99.9

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

Bemærk: (Asynkrongenerator)Nominel hastighedskal juste-
res, som om generatoren køres som en motor.

1 = 1 o/min / 1 = 1
o/min

Motorens nominelle hastighed.0...30000 o/min

- / real32Definerermotorensnominelle effekt. Denne indstilling skal
stemme overens med værdien på motorens mærkeplade.
Hvis nominel effekt ikke er vist på mærkepladen, kan der
i stedet indtastes nominelt moment i parameter 99.12.

Motorens nominelle
effekt

99.10

Hvis flere motorer er tilsluttet frekvensomformeren, skal
motorernes samlede effekt indtastes.

Enheden vælges af parameter 96.16 Valg af enhed.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

1 = 1 kW eller hk / 100
= 1 kW eller hk

Motorens nominelle effekt.0.00 ... 26000.00 kW
eller hk

0.00 NoUnit / real32Definerer motorens cosphi for en mere nøjagtig mo-
tormodel. Værdien er ikke obligatorisk, men den er nyttig
med en asynkronmotor, især når der udføres en stillestå-
ende identifikationskørsel. Med en permanent magnet-
eller synkron reluktansmotor er der ikke behov for denne
værdi.

Motor nominel cos
phi

99.11

Bemærk: Indtast ikke enestimeret værdi. Hvis du ikke kender
dennøjagtige værdi, skal du ladeparameterenbrugeværdien
nul.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

100 = 1 / 100 = 1Motorens cosphi.0.00 ... 1.00

0.000 Nm eller lb·ft /
uint32

Definerermotorens nominelle akselmoment. Denne værdi
kan indtastes i stedet for nominel effekt (99.10), hvis den
er vist på motorens mærkeplade.

Nominel mo-
tormoment

99.12

Enheden vælges af parameter 96.16 Valg af enhed.

Bemærk: Denne indstilling er et alternativ til den nominelle
effektværdi (99.10). Hvis begge indtastes, har 99.12 første-
prioritet.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

1 = 1 Nm eller lb·ft /
1000 = 1 Nm eller lb·ft

Motorens nominelle moment.0.000 ...
4000000.000 Nm el-
ler lb·ft

Parametre 543



Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

Ingen; Standstill (95.21
b1/b2) / uint16

Vælger typenafmotoridentifikationsrutine (id-kørsel), der
udføres ved næste opstart af frekvensomformeren. Ved
ID-testen vil frekvensomformeren identificere motorens
karakteristika for derved at optimere motorstyringen.

ID-kørsel krævet99.13

Hvis der endnu ikke er udført en Id-kørsel (eller hvis stan-
dardparameterværdierne er gendannet ved hjælp af para-
meter 96.6 Parametergendannelse), indstilles dennepara-
meter til Standstill, hvilket betyder, at der skal udføres en
ID-kørsel.

Efter ID-kørslen stopper frekvensomformeren, og denne
parameter indstilles automatisk til Nej.

Bemærk:VedAvanceret id-kørsel skalmaskineriet altid være
frakoblet motoren.

Bemærk: Inden ID-kørsel aktiveres, skal du konfigurere må-
lingen afmotortemperatur (hvis den benyttes) i parameter-
gruppen 35 Motortermisk beskyttelse og i parameter 97.15.

Bemærk: Hvis et sinusfilter er installeret, skal du indstille
den relevantebit i parameter 95.15 SpecielleHW-indstillinger
, inden ID-kørsel aktiveres. Med et ikke-ABB (brugervalgt)
filter indstilles også 99.18 og 99.19.

Bemærk:Med skalarstyringstilstand (99.4Motorstyringstil-
stand = Skalar) udføres ID-kørsel ikke automatisk. En ID-
kørsel kan imidlertid udføres for at få et mere nøjagtigt
estimat af moment.

Bemærk:Når ID-kørslen er aktiveret, kan den annulleres ved
at stoppe frekvensomformeren.

Bemærk: ID-kørsel skal udføres, hver gang en afmotorpara-
metrene (99.4, 99.6 … 99.12) er blevet ændret.

Bemærk: Sørg for, at potentielle Safe Torque Off og nød-
stopkredse (hvis de findes) lukkes under ID-kørsel.

Bemærk:Mekanisk bremsning (hvis den forefindes) åbnes
ikke af logikken for ID-kørslen.

Bemærk: For permanentmagnet og SynRm er id-kørslerne
Reduceret, Normal og Avanceret de samme. Derudover er
id-kørslerne Standstill og Avanceret Standstill identiske.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Der forespørges ikke ommotor-ID-kørsel. Denne tilstand
kan kun vælges, hvis id-kørslen (Normal, Reduceret,
Standstill, Avanceret, Avancet standstill) allerede er udført
én gang.

Nej
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Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

1Normal id-kørsel:Normal
• understøtter alle motortyper
• last frakobles
• god ydelse.
Garanterer i alle tilfælde god styrenøjagtighed. Denne til-
stand skal vælges, når det er muligt.

Bemærk: Hvis belastningsmomentet bliver højere end 20%
af motorens nominelle moment, eller hvis maskinanlægget
ikke kan modstå den nominelle momenttransient under id-
kørslen, skal det drevne maskinanlæg frakobles motoren
underNormal id-kørsel.Medpermanentmagnet- eller SynRM-
motorer kan den transiente momentværdi være op til to
gange det nominelle moment.

Bemærk: Kontrollér motorens omløbsretning, inden id-
kørslen påbegyndes. Under kørslen vil motoren rotere for-
læns.

ADVARSEL!Motoren vil køre med op til ca. 50…100%
afdennominelle hastighedunder id-kørsel. SØRGFOR,
AT DET ER FORSVARLIGT AT KØREMOTOREN, FØR ID-
KØRSLEN UDFØRES!

2Reduceret id-kørsel:Reduceret
• understøtter kun induktionsmotorer
• især formotorermed konisk rotorbremse i kranapplika-

tioner
• last frakobles
• god ydelse.
Denne mode skal vælges i stedet for ID-kørslen Normal
eller Avanceret, hvis
• de mekaniske tab er større end 20 % (dvs. hvis motoren

ikke kan frakobles det drevne udstyr), eller hvis
• fluxreduktion ikke er tilladt, når motoren kører (f.eks. i

tilfælde af en motor med integreret bremse med forsy-
ning fra motorterminalerne).

Med denne tilstand for ID-kørsel er den resulterende mo-
torstyring i feltsvækningsområdet eller vedhøjeremomen-
ter ikke nødvendigvis lige så nøjagtig sommotorstyring
efter normal ID-kørsel. Reduceret id-kørsel gennemføres
hurtigere end normal id-kørsel (< 90 sekunder).

Bemærk: Kontrollér motorens omløbsretning, inden id-
kørslen påbegyndes. Under kørslen vil motoren rotere for-
læns.

ADVARSEL!Motoren vil køre med op til ca. 50…100%
afdennominelle hastighedunder id-kørsel. SØRGFOR,
AT DET ER FORSVARLIGT AT KØREMOTOREN, FØR ID-
KØRSLEN UDFØRES!
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BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

3Standstill id-kørsel:Standstill
• understøtter alle motortyper
• ikke nødvendigt at frakoble lasten
• moderat ydelse.
Motoren tilføres DC-spænding. Med en (asynkron) AC-in-
duktionsmotor roteres motorakslen ikke. Med en perma-
nent magnetmotor eller en synkron reluktansmotor kan
akslen rotere op til en halv omdrejning.

Bemærk: En standstill-id-kørsel bør kun vælges, hvis id-
kørslen Normal, Reduceret eller Avanceret ikke er mulig på
grund af begrænsningerne, der skyldes den tilsluttede me-
kanik (f.eks. applikationer med lift eller kran).

Se også afsnittet Avancet standstill.

4Autosynkroniseringsrutinen bestemmer startvinklen på
en permanent magnet- eller en synkron reluktansmotor
(se afsnittet Autofasning (side 63)). Autosynkronisering
opdaterer ikke de andre motormodelværdier.

Autosynkronisering

Autosynkronisering udføres automatisk som en del af id-
kørsel Normal, Reduceret, Standstill, Avanceret eller Avan-
cet standstill.Meddenne indstilling kanduudføre autosyn-
kronisering for sig. Dette er brugbart efter ændringer i
feedbackkonfigurationen, såsom udskiftninger eller tilfø-
jelser af en absolut encoder, resolver eller puls-encoder
med omskiftningssignaler.

Bemærk: Denne indstilling kan kun bruges, når en id-kørsel
Normal, Reduceret, Standstill, Avanceret eller Avancet
standstill allerede er blevet udført

Bemærk: Afhængigt af den valgte autofasningstilstand kan
akslen rotereunder autofasning. Separameter 21.13Autofas-
ningstilstand.

5Anmoder omstrømmålingskalibrering, dvs. identifikation
af strømmålingsforskydning og forstærkningsfejl.

Strømmålingskalibre-
ring

Kalibreringen udføres ved næste start.
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BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

6Avanceret id-kørsel:Avanceret
• understøtter kun induktionsmotorer
• last frakobles
• højeste ydelsesniveau
• tager længere tid.
Garanterer bedst mulig styrenøjagtighed. ID-kørsel kan
tage et par minutter. Denne tilstand bør vælges, hvis der
skal være den bedste ydelse i hele driftsområdet.

Bemærk: Hvis belastningsmomentet er højere end 20 % af
motorensnominellemoment, eller hvismaskinanlægget ikke
kanmodstå den nominelle momenttransient under id-kørs-
len, skal det drevne maskinanlæg frakobles motoren under
Avanceret id-kørsel.

Bemærk: Kontrollér motorens omløbsretning, inden id-
kørslen påbegyndes. Under kørslen vil motoren rotere for-
læns.

ADVARSEL!Motoren vil køre med op til ca. 50…100%
afdennominellehastighedunder id-kørsel.Derudføres
flere accelerationer og decelerationer. SØRG FOR, AT
DET ER FORSVARLIGT AT KØRE MOTOREN, FØR ID-
KØRSLEN UDFØRES!

7Avanceret stilstand id-kørsel:Avancet standstill
• kun for induktionsmotorer
• anbefalet <50 kW
• ikke nødvendigt at frakoble lasten
• god ydelse
• tager længere tid.
Dette valg anbefales til AC-induktionsmotorer på op til
75 kW i stedet for Standstill ID-kørsel, hvis
• de nøjagtige nominelle værdier formotoren ikke kendes,

eller
• styringsevnen på motoren ikke er tilfredsstillende efter

en Standstill ID-kørsel.

Bemærk:Den tid, det tager for at afslutte id-kørslen Avancet
standstill at blive færdig, afhænger afmotorstørrelsen.Med
en lillemotor afsluttes ID-kørslen typisk i løbet af 5minutter.
For en stor motor kan det tage op til en time.

Nej / uint16Viser den type id-kørsel, der blev udført sidst. Få flere op-
lysninger om de forskellige tilstande ved at se valgene for
parameter 99.13 ID-kørsel krævet.

Seneste ID-kørsel ud-
ført

99.14

0Der er ikke udført en ID-kørsel.Nej

1Normal id-kørsel.Normal

2Reduceret id-kørsel.Reduceret

3Standstill id-kørsel.Standstill

4Autosynkronisering.Autosynkronisering

5Strømmålingskalibrering.Strømmålingskalibre-
ring

6Avanceret id-kørsel.Avanceret
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Valg
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7Avancet standstill id-kørsel.Avancet standstill

0 NoUnit / uint16Beregnet antal polpar i motoren.Motorpolpar bereg-
net

99.15

Denne parameter er skrivebeskyttet.

1 = 1 / 1 = 1Antallet af polpar.0...1000

U V W / uint16Skifter motorens omløbsretning. Denne parameter kan
benyttes, hvismotoren vender den forkerte vej (f.eks. hvis
der er forkert faseretning imotorkablet), og hvis det anses
for upraktisk at rette kablingen.

Motorfaserækkefølge99.16

Bemærk:Ændring af denne parameter påvirker ikke polari-
teter forhastighedsreferencen, såpositiv hastighedsreferen-
ce vil roteremotoren forlæns. Valget af faserækkefølge sikrer
bare, at “forlæns” faktisk er den rigtige retning.

Bemærk: Efter ændring af parameteren skal fortegnet for
encoderfeedback kontrolleres (hvis det forefindes). Dette
kan gøres ved at indstille parameter 90.41 Valg af motorfe-
edback til Beregnet og sammenligne fortegnet for 90.1 Mo-
torhastighed til styring til 90.10 Encoder 1 hastighed (eller
90.20Encoder 2 hastighed). Hvis fortegnet formålingen ikke
er korrekt, skal encoderens kabling rettes, eller fortegnet for
90.43 Motorgear tæller skal ændres til det modsatte.

Bemærk: Denne parameter kan ikke ændres, mens frekven-
somformeren kører.

0Normal.U V W

1Omvendt omløbsretning.U W V

0.000 mH / real32Definerer induktans for et brugervalgt sinusfilter, dvs. når
parameter95.15SpecielleHW-indstillingerbit 3 er aktiveret.

Sinusfilter induktans99.18

Bemærk:For et ABB-sinusfilter (95.15 SpecielleHW-indstillin-
ger bit 1) indstiles parameteren automatisk og bør ikke æn-
dres.

1000 = 1mH/ 1 = 1mHInduktans af brugervalgt sinusfilter.0.000 ... 100000.000
mH
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0.00 uF / real32Definerer kapacitans for et brugervalgt sinusfilter, dvs. når
parameter95.15SpecielleHW-indstillingerbit 3 er aktiveret.

Sinusfilter kapacitet99.19

Hvis kondensatorerne er stjerne-/wye-tilsluttede, skal du
indtaste kapacitansen for et ben i parameteren.

M
3~

C

99.19 = C
C CFrekvensomformer

Sinusfilter

Hvis kondensatorerne er delta-tilsluttede, skal dumultipli-
cere kapacitansen for et benmed 3 og indtaste resultatet
i parameteren.

M
3~

C C

C 99.19 = 3 × C

Frekvensomformer

Sinusfilter

Bemærk:For et ABB-sinusfilter (95.15 SpecielleHW-indstillin-
ger bit 1) indstiles parameteren automatisk og bør ikke æn-
dres.

100 = 1 uF / 1 = 1 uFKapacitans af brugervalgt sinusfilter.0.00 ... 100000.00 uF

Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

FSO-xx-indstillinger.

Denne gruppe indeholder parametre, der vedrører FSO-xx
sikkerhedsmodulet, somer ekstraudstyr. Yderligere oplys-
ninger findes i dokumentationen til FSO-xx-modulet.

Sikkerhed200

Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

Indstillinger for distribueret I/O-bus.

Denne gruppe er kun synlig med en BCU-styreenhed.

Dennegruppe indeholder parametre for dendistribuerede
I/O-bus. Den bruges sammen med nogle frekvensomfor-
mere til overvågning af køleventilatorer i kabinetsystemet.
For yderligere oplysninger henvises til CIO-01 I/O module
for distributed I/O bus control user’s manual
(3AXD50000126880 (engelsk)).

I/O-buskonfiguration206
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Indstillinger for distribueret I/O-bus.

Denne gruppe er kun synlig med en BCU-styreenhed.

Dennegruppe indeholder parametre for dendistribuerede
I/O-bus. Den bruges sammen med nogle frekvensomfor-
mere til overvågning af køleventilatorer i kabinetsystemet.
For yderligere oplysninger henvises til CIO-01 I/O module
for distributed I/O bus control user’s manual
(3AXD50000126880 (engelsk)).

I/O-busservice207

Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

Indstillinger for distribueret I/O-bus.

Denne gruppe er kun synlig med en BCU-styreenhed.

Dennegruppe indeholder parametre for dendistribuerede
I/O-bus. Den bruges sammen med nogle frekvensomfor-
mere til overvågning af køleventilatorer i kabinetsystemet.
For yderligere oplysninger henvises til CIO-01 I/O module
for distributed I/O bus control user’s manual
(3AXD50000126880 (engelsk)).

I/O-busdiagnose208

Def / Type

FbEq 16b / 32b

BeskrivelseNavn / Område /
Valg

No.

Indstillinger for distribueret I/O-bus.

Denne gruppe er kun synlig med en BCU-styreenhed.

Dennegruppe indeholder parametre for dendistribuerede
I/O-bus. Den bruges sammen med nogle frekvensomfor-
mere til overvågning af køleventilatorer i kabinetsystemet.
For yderligere oplysninger henvises til CIO-01 I/O module
for distributed I/O bus control user’s manual
(3AXD50000126880 (engelsk)).

I/O-bus ventilatori-
dentifikation

209
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Fejlsøgning

Oversigt
I dette kapitel anføres alle advarsels- og fejlmeddelelser samt demulige fejlårsager og
korrigerende handlinger. Årsagerne til de fleste advarsler og fejl kan identificeres og
rettes ved at anvende oplysningerne i dette kapitel. Hvis dette ikke er tilfældet, skal du
kontakte en ABB-servicerepræsentant. Hvis du harmulighed for at bruge pc-værktøjet
Drive Composer, skal du sende supportpakken oprettet med Drive Composer til ABB-
servicerepræsentanten.

Advarsler og fejl er angivet herunder i separate tabeller. Hver tabel er sorteret efter
advarsels-/fejlkode.

Sikkerhed

ADVARSEL!
Kunkvalificeredeelektrikeremåyde servicepå frekvensomformeren. Læs instruk-
tionerne i kapitlet Sikkerhedsinstruktioner i frekvensomformerenshardwarema-
nual, inden du starter arbejdet med frekvensomformeren.

7
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Indikationer

￭ Advarsler og fejl

Advarsler og fejl indikerer en unormal frekvensomformerstatus. Koderne og navnene
på aktive advarsler/fejl er vist på betjeningspanelet på frekvensomformerens samtpc-
værktøjet Drive Composer. Kun koderne til advarslerne/fejlene er tilgængelige over fi-
eldbus.

Advarsler skal ikke nulstilles; de vises ikke længere, når årsagen til advarslen ophører.
Advarsler medfører ikke låsning, og frekvensomformeren vil fortsætte med at betjene
motoren.

Fejl vil medføre låsning i frekvensomformeren og forårsage udkobling på frekvensom-
formeren, og så stopper motoren. Når en fejls årsag er blevet fjernet, kan fejlen
nulstilles fra en kilde, som kan vælges (parameter 31.11 Valg for nulstil fejl)) såsom be-
tjeningspanelet, pc-værktøjetDriveComposer, frekkvensomformerensdigitalindgange
eller fieldbus. Når fejlen nulstilles, kan frekvensomformeren genstartes.

Bemærk, at nogle fejl kræver engenstart af styreenheden ved enten at tændeog slukke
for strømmen eller bruge parameter 96.8 Genstart styrekort – dette nævnes i fejllisten,
hvor det er relevant.

Advarsels- og fejlmeldinger kan rettes til en relæudgangeller endigital indgang/udgang
ved at vælge Advarsel, Fejl eller Fejl (-1) i parametre for kildevalg. Se følgende afsnit:

• Programmerbare digitale indgange og udgange (side 32)

• Programmerbare relæudgange (side 33) og

• Programmerbare I/O-udvidelsesmoduler (side 33).

￭ Rene hændelser

Udover advarsler og fejl er der renehændelser, somkunoptages i frekvensomformerens
hændelseslog. Disse hændelsers koder findes i tabellen Advarsler, fejl og rene hændel-
sesmeddelelser.

￭ Redigerbare meddelelser

For nogle af advarslerneog fejlene kanmeddelelsesteksten redigeres, ogder kan tilføjes
instruktioner og kontaktoplysninger. Disse meddelelser redigeres ved at vælgeMenu
- Indstillinger - Rediger tekst på betjeningspanelet eller bruge lokaliseringseditoren i
Drive Composer pro.
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Advarsel/fejlhistorik og analyse

￭ Hændelseslog

Frekvensomformerenhar tohændelsesloggere.Denene log indeholder fejl ognulstilling
af fejl. I den anden log angives advarsler og rene hændelser samt rydning af poster.
Hver log indeholder de seneste 64 hændelsermed et tidsstempel samt andre oplysnin-
ger.

Der kanopnåsseparat adgang til hændelsesloggene frabejteningspaneletshovedmenu.
Loggene vises som en samlet liste, hvis de vises i PC-værktøjet Drive Composer.

Disse logs kan ryddes med parameter 96.51 Ryd fejl- og hændelseslogger.

Hjælpekoder

Nogle hændelser genererer en hjælpekode, der ofte er med til at indkredse problemet.
Hjælpekoden visespåbetjeningspanelet sammenmedmeddelelsen.Dengemmesogså
i hændelseslogdetaljerne. I PC-værktøjet Drive Composer vises hjælpekoden (hvis
denne findes) på hændelseslisten.

Fabriksdatalogger

Frekvensomformerenhar endatalogger, somtester forudvalgte frekvensomformervær-
dier ved intervaller på 500- mikrosekunder (standard; se parameter 96.65 Tidsinterval
for fabriksdata logger).

Der er adgang til de sidste fem fejl i hændelsesloggen, når de vises i PC-værktøjet Drive
Composer pro. (Der er ikke adgang til fejldataene via betjeningspanelet.)

De værdier, der registreres i fabriksdataloggen, er 1.7 Motorstrøm, 1.10 Motort-
ormoment, 1.11 DC-spænding, 1.24 Flux aktuel %, 6.1 Hovedkontrolord, 6.11 Hovedsta-
tusord, 24.1 Anvendt hastighedsreference, 30.1 Grænse ord 1, 30.2 Momentgrænse
status og 90.1 Motorhastighed til styring. Valget af parametre kan ikke ændres af bru-
geren.

￭ Andre dataloggere

Brugerdatalogger

En brugerdefineret datalogger kan konfigureres ved hjælp af PC-værktøjet Drive
Composer Pro. Denne funktionalitet giver mulighed for frit valg af op til otte frekven-
somformerparametre, der skal testes ved intervaller, som kan vælges. Udløsningsbe-
tingelserne og overvågningsperiodens længde kan også defineres af brugeren inden
for en grænse på ca. 8000 prøver. Foruden PC-værktøjet vises status for loggeren af
frekvensomformerparameter 96.61 Brugerdata logger statusord. Udløsningskilderne
kan vælges med parameter 96.63 Trigger brugerdata logger og 96.64 Start af bruger-
data logger. Konfiguration, status og indsamlet data gemmes i hukommelsesenheden
til senere analyse.
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PSL2-datalogger

BCU-styreenheden bruges til visse frekvensomformertyper (især demmed parallelfor-
bundne invertermoduler) indeholder en datalogger, som indsamler data fra inverter-
modulerne for at hjælpemed fejlsøgning og analyse. Dataene gemmes på BCU'ens SD-
kort, som kan analyseres af ABB-servicepersonale.

￭ Parametre, der indeholder advarsels-/fejloplysninger

Frekvensomformeren kan gemme en liste over de aktive fejl, der aktuelt forårsager
udkobling på frekvensomformeren på det tidspunkt. Fejlene vises i parametergruppe
4Advarsler og fejl (side 144). Parametrene viser også en liste over fejl og advarsler, som
tidligere er opstået.

Hændelsesord (parameter 04.40…04.72)

Parameter 4.40 Hændelsesord 1 kan konfigureres af brugeren for at angive status for
16 valgbare hændelser (dvs. fejl, advarsler eller virkelige hændelser). Det er muligt at
specificereenekstrahjælpekode forhverhændelse for atbortfiltrereandrehjælpekoder.

Generering af QR-kode for mobilserviceapplikation
Der kan genereres en QR-kode (eller en serie af QR-koder) med frekvensomformeren
til visning på betjeningspanelet. QR-koden indeholder identifikationsdata for frekven-
somformeren, informationer om de sidste hændelser og værdier for status og tæller-
parametre. Koden kan læses med en mobilenhed, der indeholder ABB-serviceapplika-
tionen, somderefter sender dataene til analyse hosABB. Kontakt det lokale ABB-kontor
for at få flere oplysninger om applikationen.

QR-koden kan genereres ved at vælgeMenu - Assistenter - QR-kode på betjeningspa-
nelet.
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Advarsler, fejl og rene hændelsesmeddelelser

Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Prøv at udføre den aktuelle kalibrering
igen (vælg Strømmålingskalibrering ved

Målt offset af udgangsfasens strømmå-
lingeller forskellenmellemudgangsfasen

Kalibrering2281

parameter 99.13). Hvis fejlen ikke afhjæl-U2- og W2-strømmålingen er for stor
pes, skal du kontakte det lokale ABB-
kontor.

(værdierneopdateresunderdenaktuelle
kalibrering).

Kontrollér motorbelastningen.Udgangsstrømmen har overskredet den
interne fejlgrænse.

Overstrøm2310
Hvis styreenheden forsyneseksterntmed
strøm, skal du kontrollere indstillingerne
for parameter 95.04Styrekort forsyning.
Kontrolleraccelerationstiden iparameter-
gruppe 23 Hastighedsreference rampe
(hastighedsstyring), 26Momentreference
kæde (momentstyring) eller 28 Kæde for
frekvensreference (frekvensstyring).
Kontroller også parameter 46.1 Hastig-
hedsskalaer, 46.2Frekvensskalaerog46.3
Momentskalaer.
Kontrollér motor og motorkabel (herun-
der fasningog stjerne-trekantstarteren).
Kontrollér, at der ikke er nogen kontakto-
rer, der åbner og lukker i motorkablet.
Kontrollér, at opstartsdata i parameter-
gruppen 99 svarer til det, der er angivet
på motorens mærkeplade.
Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i motorkablet.
Kontrollér encoderkablet (herunder fas-
ning).
Kontrollér hjælpekoden (format XXXY
YYZZ). Med parallelforbundne inverter-
moduler angiver “Y YY”, hvilken kanal på
BCU-styreenheden fejlen blev modtaget
igennem. “ZZ” angiver den fase, der udlø-
ste fejlen (0: Ingen tilgængeligedetaljere-
de oplysninger, 1: U-fase, 2: V-fase, 4:W-
fase, 3/5/6/7: flere faser).

Hvis styreenheden forsyneseksterntmed
strøm, skal du kontrollere indstillingerne
for parameter 95.4 Styrekort forsyning.

Frekvensomformeren har registreret en
ubalance i belastningen, typisk på grund
af jordfejl i motor eller motorkabel.

Jordlækage2330

Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i motorkablet.
Kontrollér, omder er en jordfejl imotoren
ellermotorkablernevedatmålemotorens
og motorkablets isoleringsmodstand.
Prøv at køre motoren i skalarstyringstil-
stand, hvis det er muligt. (Se parameter
99.4 Motorstyringstilstand.)
Med parallelforbundne moduler skal
hjælpekoden kontrolleres (format XXXY
YYZZ).
“Y YY” angiver, hvilken kanal på BCU -
styreenheden fejlen blevmodtaget igen-
nem.
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontakt nærmeste ABB-kontor, hvis
jordfejl ikke kan konstateres.

Kontroller motoren og motorkablet for
kabelfejl.

Kortslutning imotorkabel(er) ellermotor.Kortslutning2340

Hvis styreenheden forsyneseksterntmed
strøm, skal du kontrollere indstillingerne
for parameter 95.4 Styrekort forsyning.
Kontroller, at parameter 99.10 Motorens
nominelle effekt er indstillet korrekt.
Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i motorkablet.
Kontrollér hjælpekoden (format XXXY
YYZZ). Med parallelforbundne inverter-
moduler angiver “Y YY”, hvilken kanal på
BCU-styreenheden fejlen blev modtaget
igennem. “ZZ” angiver kortslutningens
placering (0: Ingen tilgængelige detalje-
rede oplysninger, 1: Øverste gren af U-
fase, 2:Nederste gren af U-fase, 4:Øver-
ste gren af V-fase, 8:Nederste gren af V-
fase, 10: Øverste gren af W-fase, 20: Ne-
derstegrenafW-fase,andet:kombinatio-
ner af ovenstående).
Kontroller hjælpekoden 40h = kortslut-
ning i DC-kondensator.
Efter korrektion af fejlens årsag skal sty-
reenhedengenstartes (vedhjælp af para-
meter 96.8 Genstart styrekort), eller
strømmen skal afbrydes kortvarigt.

Kontrollér motorkablet.For høj temperatur mellem IGBT-tilslut-
ningogchassis.Dennefejlmeldingbeskyt-

IGBT overbe-
lastning

2381
Kontrollér de omgivende forhold.
Kontrollér luftflow og ventilator.ter IGBT(erne) og kan aktiveres ved en

kortslutning i motorkablet. Kontrollér kølepladens lameller for stø-
vophobning.
Kontrollér, at motorens effekt passer til
frekvensomformerens effekt.

Kontrollér motorkabler.Forskellen i AC-fasestrømmellem paral-
lelforbundne invertermoduler er for høj.

BU-strømfor-
skel

2391
Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i motorkablet.
Kontrollér hjælpekoden (format XXXY
YYZZ). “XXX” angiver kilden til den første
fejl (se “YYY”). “YYY” angiver modulet,
hvorigennem BCU-styreenheden blev
modtaget (1: Kanal 1, 2: Kanal 2, 4: Kanal
3, 8: Kanal 4, …, 800: Kanal 12, andet:
kombinationer af ovennævnte). “ZZ” an-
giver fasen (1: U, 2: V, 3:W).

Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i motorkablet.

Den samlede jordlækage fra inverter-
moduler er for høj.

BU jordlækage2392

Mål isoleringsmodstande formotorkabler
og motor.
Kontakt det lokale ABB-kontor.

Kontrollér AC-sikringer.IGBT-forsyningsenheden har registreret
en jordfejl.

Jordlækage2E01
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontrollér, omder forekommer jordlæka-
ge,
Kontrollér forsyningskabler.
Kontrollér effektmoduler.
Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i forsyningskablet.
Kontakt nærmeste ABB-kontor, hvis
jordfejl ikke kan konstateres.

Kontroller, at kurvenshastighedspunkter
(defineretmed29.70…29.79) er i stigende
rækkefølge.

Parametrering af begrænsningskurven
for hastighed/moment (i DC-spændin-
gens referencekæde) er ikke korrekt.

Ugyldig spæn-
dingskæde da-
tapunkter

3000

Kontrollér indgangssikringer.DC-mellemkredsspændingen oscillerer
pga.manglendenetfase, sprungetsikring
eller ustabil styring.

Inputfasetab3130
Kontrollér for løse effektkabelforbindel-
ser.
Kontrollér, hvorvidt der er ubalance i for-
syningsnettet.
Kontrollér styringstabiliteten og hastig-
hedsregulatorens indstillinger.

Kontakt det lokale ABB-kontor.Ingen bekræftelse modtaget fra oplad-
ningsrelæ.

Oplad.relæ
mangler

3180

Kabel- eller
jordfejl

3181 Sluk for beskyttelsen i parameter
31.23.

1.Frekvensomformerens hardware le-
veres af en fælles-DC-bus.

1.

Kontrollér effektforbindelser.2.Forkert netspænding og tilslutning
af motorkabel (dvs. netkabel er slut-
tet til motorforbindelse ).

2.
Kontroller indgangssikringerne.

Kontrollér, at der ikke findes konden-
satorer for fasekompensering eller

3.Frekvensomformerenhar registreret
enubalance i belastningen, typiskpå

3.

overspændingsafledere i motorkab-
let.

grund af jordfejl i motor eller motor-
kabel.

Kontrollér, om der er en jordfejl i
motoren eller motorkablerne ved at
målemotorensogmotorkablets iso-
leringsmodstand.
Prøvat køremotoren i skalarstyrings-
tilstand, hvis det er muligt. (Se para-
meter 99.4 Motorstyringstilstand.)

Kontroller, at overspændingsstyringen
er aktiveret (parameter 30.30Overspæn-
dingsstyring).

For høj DC mellemkredsspænding.DC-overspæn-
ding

3210

Kontrollér, at forsyningsspændingen
matcher frekvensomformerensnominelle
indgangsspænding.
Kontrollér forsyningslinjen for statisk el-
ler transient overspænding.
Kontrollér bremsechopper ogmodstand
(hvis til stede).
Kontrollér decelerationstid.
Anvend stop med motorudløb (hvis mu-
ligt).
Udbyg frekvensomformeren med brem-
sechopper og bremsemodstand.
Med parallelforbundne moduler skal
hjælpekoden kontrolleres (format XXXY
YYZZ).
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

“Y YY” angiver, hvilken kanal på BCU -
styreenheden fejlen blevmodtaget igen-
nem.

Kontrollér forsyningskabler, sikringer og
kontaktorstyring.

DC-mellemkredsspændinger ikketilstræk-
keligtpågrundafenmanglendenetspæn-

DCunderspæn-
ding

3220

Med parallelforbundne moduler skal
hjælpekoden kontrolleres (format XXXY
YYZZ).

dingsfase, sprunget sikring eller fejl i
ensretterbro.

“Y YY” angiver, hvilken kanal på BCU -
styreenheden fejlen blevmodtaget igen-
nem.

Kontrollér tilstanden af forsyningen
(spænding, kabler, sikringer, kontaktor-
styring).

Fejl i automatiskgenstart (se afsnit Auto-
matisk genstart (side 80)).

Standbyti-
meout

3280

Kontrollér hjælpekoden (format XXXY
YYZZ). “XXX” angiver kilden til den første

Forskellen i DC-spænding mellem paral-
lelforbundne invertermoduler.

DCspændings-
forskel

3291

fejl (se “YYY”). “YYY” angiver modulet,
hvorigennem BCU-styreenheden blev
modtaget (1: Kanal 1, 2: Kanal 2, 4: Kanal
3, 8: Kanal 4, …, 800: Kanal 12).

Kontrollér motorkablet.Motorkredsløbsfejl, som skyldes mang-
lende motorforbindelse (alle tre faser er
ikke tilsluttet).

Outputfasetab3381

For yderligere oplysninger henvises til
hjælpekoden.

Autosynkronisering (se afsnit Autofas-
ning (side 63)) mislykkedes.

Autosynkroni-
sering

3385

Kontroller,atmotor-ID-kørslenergennem-
ført uden fejl.
Ryd parameter 98.15 Position offset bru-
ger.
Kontroller indstillingenaf parameter 99.3
Motortype.

Kontroller fortegnene formålteogbereg-
nede hastigheder.

Beregnede og målte positioner har for-
skellige fortegn.

0001

Vendencoderkablets synkronisering, eller
rediger parameter 99.16.
Kontroller, at belastningsmomentet ikke
er for højt for Drejetilstanden (skal være
mindre end 5 %).
Kontroller, atmotoren ikke allerede rote-
rer, når autosynkroniseringsrutinen star-
ter.

Motoren roterer under autosynkronise-
ring.

0002

Kontroller, at encoderen ikke slipper.For stor forskel mellemmålte og bereg-
nede positioner.

0003
Kontroller parameter 98.15 flere gange
for at bekræfte, at autosynkroniserings-
rutinen giver vedvarende resultater.
Kontroller motormodelparametrene.
Kontroller, at nulpulserne gives korrekt.Rotoren roterede ikke som forventet

mellem nulpulser.
0004

Kontroller, atdenvalgte tilstand (parame-
ter 21.13) er den rette for motoren.

Positionsberegningblev ikke stabiliseret.0005

Kontroller, at parameter 90.41 ikke er
blevetændret til Beregnet under rutinen.

Oplysninger ommålt positionsstatus
ændrede sig.

0006

Kontakt det lokale ABB-kontor.Generel autosynkroniseringsfejl.0007
Kontroller, atdenvalgte tilstand (parame-
ter 21.13) understøttes af motortypen.

Den valgte tilstand er ikke understøttet.0008
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontakt det lokale ABB-kontor.(LV-Synkro) Standstill-fejl.0009

Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den fejl, der passer til koden:

Inputfasetaber registreret af IGBT-broen.Inputfasetab3E00

1: Fase A
2: Fase B
4: Fase C
8: Fasen kan ikke registreres
Kontrollér AC-sikringerne.
Kontrollér, hvorvidt der er ubalance i for-
syningsnettet.

Kontroller indstillingerne for parameter
35.61 og 35.62.

Beregnet motorkabeltemperatur har
oversteget advarselsgrænsen.

Overbel.motor-
kabel

4000

Kontrollermotorkabletsdimensionering
i forhold til den nødvendige belastning.

Kontrollér omgivelsestemperatur. Hvis
den overskrider 40°C (104°F), skal det

Frekvensomformermodulets temperatur
er for høj.

Omgivelses-
temperatur

4100

sikres, at belastningsstrømmen ikke
overskrider frekvensomformerensbelast-
ningskapacitet. Se den relevante
Hardwaremanual.
Kontrollér frekvensomformermodulets
køleluftstrøm og ventilatordrift.
Kontrollér kabinettets inderside og fre-
kvensomformermodulets køleplade for
støv. Rengør om nødvendigt.

Kontrollér, at kølingen af frekvensomfor-
meren er korrekt.

Styrekorttemperaturen er for høj.Styrekortets
temperatur

4110

Kontrolér hjælpekøleventilatoren.

Kontrollér de omgivende forhold.Frekvensomformerens estimerede IGBT-
temperatur er for høj.

IGBT overtem-
peratur

4210
Kontrollér luftflow og ventilator.
Kontrollér kølepladens lameller for stø-
vophobning.
Kontrollér, at motorens effekt passer til
frekvensomformerens effekt.

Kontrollér omgivelsestemperatur. Hvis
den overskrider 40°C (104°F), skal det

Frekvensomformermodulets temperatur
er for høj.

Afkøling4290

sikres, at belastningsstrømmen ikke
overskrider frekvensomformerensbelast-
ningskapacitet. Se den relevante
Hardwaremanual.
Kontrollér frekvensomformermodulets
køleluftstrøm og ventilatordrift.
Kontrollér kabinettets inderside og fre-
kvensomformermodulets køleplade for
støv. Rengør om nødvendigt.

Kontrollér de omgivende forhold.Frekvensomformerens IGBT-temperatur
er for høj.

IGBT tempera-
tur

42F1
Kontrollér luftflow og ventilator.
Kontrollér kølepladens lameller for stø-
vophobning.
Kontrollér, at motorens effekt passer til
frekvensomformerens effekt.

Se A4B0 For høj temperatur.Effektenhedsmodulets temperatur er for
høj.

For høj tempe-
ratur

4310

Se A4B1 Forskel i for høj temperatur (si-
de 575).

Høj temperaturforskel mellem IGBT'er i
de forskellige faser.

For høj temp.
forskel

4380
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontroller værdien af parameter 35.2
Målt temperatur 1.

Målt temperatur1haroversteget fejlgræn-
ser.

Eksterntempe-
ratur 1

4981

Kontrollér kølingen af motoren (eller an-
det udstyr, hvis temperatur måles).
Kontroller værdien af parameter 35.12
Temperatur 1 fejlgrænse.

Kontroller værdien af parameter 35.3
Målt temperatur 2.

Målt temperatur 2 har oversteget fejl-
grænser.

Eksterntempe-
ratur 2

4982

Kontrollér kølingen af motoren (eller an-
det udstyr, hvis temperatur måles).
Kontroller værdien af parameter 35.22
Temperatur 2 fejlgrænse.

Sluk for styreenheden og sørg for, at
modulet er sat korrekt i det rigtige stik.

Et termistorbeskyttelsesmodul er blevet
aktiveret afparameter 35.30menkan ikke
registreres.

FPTC findes ik-
ke

4990

Det sidste ciffer i hjælpekoden identifice-
rer stikket.

Kontrollér motorkølingen.Termistor-beskyttelsesmodulet, der er
sat i stik 1, angiver overtemperatur.

Sikker motor-
temperatur 1

4991
Kontrollér motoreffekt og omformeref-
fekt.
Kontrollér temperaturfølerens fortråd-
ning. Reparér ledningsføringen, hvis den
er defekt.
Mål følerens modstand.
Udskift føleren, hvis den er defekt.

Kontrollér motorkølingen.Termistor-beskyttelsesmodulet, der er
sat i stik 2, angiver overtemperatur.

Sikker motor-
temperatur 2

4992
Kontrollér motoreffekt og omformeref-
fekt.
Kontrollér temperaturfølerens fortråd-
ning. Reparér ledningsføringen, hvis den
er defekt.
Mål følerens modstand.
Udskift føleren, hvis den er defekt.

Kontrollér motorkølingen.Termistor-beskyttelsesmodulet, der er
sat i stik 3, angiver overtemperatur.

Sikker motor-
temperatur 3

4993
Kontrollér motoreffekt og omformeref-
fekt.
Kontrollér temperaturfølerens fortråd-
ning. Reparér ledningsføringen, hvis den
er defekt.
Mål følerens modstand.
Udskift føleren, hvis den er defekt.

Se A581 Ventilator.Køleventilatorfeedback mangler.Ventilator5080

Se A582 Den ekstra ventilator kører ikke.En ekstra køleventilator (forbundet til
ventilatorerne på styreenheden) sidder
fast eller er frakoblet.

Ekstraventila-
tor kører ikke

5081

Kontaktdit lokaleABB-kontormedoplys-
ninger om hjælpekoden. Koden indehol-

Safe torque off-hardwarefejl.STO-hardware-
fejl

5090

der placeringsoplysninger, især hvad an-
går parallelforbundne invertermoduler.
Når de konverteres til et 32-bit binært tal,
angiver kodens bits følgende:
31…28: Nummeret på det defekte inver-
termodul (0…11decimal). 1111: STO_ACT-
tilstande i styreenhedog invertermoduler
er i konflikt
27: STO_ACT-tilstand for invertermoduler
26: STO_ACT-tilstand for styreenhed

560 Fejlsøgning



Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

25: STO1 for styreenhed
24: STO2 for styreenhed
23…12: STO1 for invertermodul 12…1 (bits
for ikke-eksisterende moduler er sat til
1)
11…0: STO2 for invertermodul 12…1 (bits
for ikke-eksisterende moduler er sat til
1)

Kontrollérsafetorqueoff-kredsløbstilslut-
ningerne.

STO-funktionener aktiv, dvs. kredsløbets
sikkerhedssignal(er), som er forbundet

Safe torqueoff5091

For yderligere oplysninger henvises til
den relevantehardwaremanuel ogbeskri-

til stikket XSTO, tabes under start eller
kørsel.

velsen af parameter 31.22 STO-indikation
kør/stop (side 339).

Afbryd kortvarigt strømmen til frekven-
somformeren. Hvis styreenheden forsy-

Effektenhedens hukommelse er ryddet.Logisk fejl ef-
fektenhed

5092

nes eksternt, skal styreenheden også
genstartes (ved hjælp af parameter 96.8
Genstart styrekort) eller ved at tændeog
slukke for strømmen.Hvisproblemet ikke
afhjælpes, skal du kontakte det lokale
ABB-kontor.

Afbryd kortvarigt strømmen til frekven-
somformeren.

Frekvensomformerens hardware passer
ikke til de oplysninger, som er lagret i

Misforhold
mærke-ID

5093

Kontrollér hjælpekoden (format 0X0Y).hukommelsesenheden.Dettekaneksem-
“X” angiver den første defekte PU-kanal
i hexadicimal (1…C) (MedenZCU-styreen-

pelvis forekommeefteren firmwareopda-
tering eller udskiftning af hukommelses-
enhed. hed kan "X" være 1 eller 2, men dette er

irrelevant for fejlen).
“Y” angiver hjælpekodekategorien.
Kategorierne for hjælpekode er som føl-
ger:
1 = PU- og CU-størrelsesdata er forskelli-
ge. Størrelses-ID er ændret.
2 = Parallelforbindelsens størrelses-ID er
ændret.
3 =PU-typer er ikkedesamme i alle powe-
renheder.
4 = Parallelforbindelsens størrelse-ID er
aktiv i enenkelt powerenhedsopsætning.
5 = Det er ikke muligt at implementere
den valgte størrelse med de aktuelle po-
werenheder.
6 = Powerenhed-ID er 0.
7=Læsningafpowerenhed-IDellerpowe-
renhedstypemislykkedespåpowerenhe-
dens forbindelse.
8 = Powerenhed ikke understøttet (ugyl-
dig størrelse-ID).
9 = Inkompatibel nominel modulstrøm
(enhed indeholder et modul med for lav
nominel strøm).
A = Valgte parallelle størrelses-ID findes
ikke i databasen.
Forparallelforbindelsesfejl (BCU-styreen-
hed) er formatet af hjælpekoden 0X0Y.
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
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Kode
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Se A5EA Måling af kredsløbstempera-
tur (side 576).

Problemmed målingen af den interne
temperatur i frekvensomformeren.

Måling af
strøm-
kredstempera-
tur

5094

Kontroller indstillingen af 95.4 Styrekort
forsyning.

Styreenhedens forsyningsmåde svarer
ikke til parameterindstillingen.

PU-kommunika-
tion

5681

Kontroller forbindelsenmellem styrings-
enheden og strømenheden.

Kommunikationsfejl, der registreres
mellemfrekvensomformerensstyringsen-
hed og strømenheden. Kontrollér hjælpekoden (format XXXY

YYZZ). Med parallelforbundne moduler
angiver “Y YY” kanalen på den påvirkede
BCU-styreenhed (0: send). “ZZ” angiver
fejlkilden (1: Transmitterside [forbindel-
sesfejl],2:Transmitterside [ingenkommu-
nikation], 3:Modtagerside [forbindelses-
fejl],4:Modtagerside [ingenkommunika-
tion], 5: Transmitterens FIFO-fejl [se
“XXX”], 6:Modul [xINT-kort] ikke fundet,
7: BAMU-kort ikke fundet).
“XXX”angiver transmitterensFIFO-fejlko-
de (1: Intern fejl [ugyldig opkaldsparame-
ter], 2: Intern fejl [konfiguration ikke un-
derstøttet], 3:Transmissionsbuffer fuld).

Kontroller forbindelsenmellem styrings-
enheden og strømenheden.

Forbindelsen mellem frekvensomforme-
rens styreenhed og effektenheden er
tabt.

Effektenhed er
mistet

5682

Kontakt det lokale ABB-kontor.Intern kommunikationsfejl.InternPU-kom-
munikation

5690

Hvis styreenheden forsyneseksterntmed
strøm, skal du kontrollere indstillingerne
for parameter 95.4 Styrekort forsyning.

Måling af motorfejl.ADC-overvåg-
ning

5691

Kontaktdit lokaleABB-kontormedoplys-
ninger om hjælpekoden, hvis problemet
ikke er løst.

Kontrollér hjælpekoden (format
ZZZYYYXX). “YYY” angiver det påvirkede

Strømenhedens strømforsyningsfejl.Effektfejl i PU-
kort

5692

inverterenhed (0…C, altid 0 for ZCU-sty-
reenheder). “XX” angiver den påvirkede
effektforsyning (1: Effektforsyning 1, 2:
Effektforsyning 2, 3: begge forsyninger).

Kontaktdit lokaleABB-kontormedoplys-
ninger om hjælpekoden.

Måling af motorfejl.DFF-overvåg-
ning

5693

Kontroller indstillingenaf 95.31 Parallelty-
pe konfiguration. Afbryd kortvarigt

Antallet af tilsluttede effektmoduler er
ikke som forventet.

Konf. af PU
kommunik.

5694

strømmen til frekvensomformeren. Hvis
styreenheden forsynes eksternt, skal
styreenhedenogsågenstartes (vedhjælp
af parameter 96.8Genstart styrekort) el-
ler vedat tændeogslukke for strømmen.
Hvis problemet ikke afhjælpes, skal du
kontakte det lokale ABB-kontor.

BAMU 1 er i den forkerte kanal.0001
BAMU 2 er i den forkerte kanal.0002
Effektenheden (xINT) er i den forkerte
kanal.

0003
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For mange effektenheder (xINTs).0005

Kontroller, at værdien af 95.13 Reduceret
kørselstilstand svarer til antallet af tilste-

Antallet af registrerede invertermoduler
er ikke i overensstemmelsemedparame-
ter 95.13 Reduceret kørselstilstand.

Reduceretdrift5695

deværende invertermoduler. Kontroller,
at de tilstedeværendemoduler får strøm
fraDC-bussenog er tilsluttet via fiberop-
tiske kabler til BCU-styreenheden.
Hvis allemoduler i inverterenhedenaktu-
elt er tilgængelige (hvis vedligeholdelses-
arbejdet f.eks. er færdiggjort), skal det
kontrolleres, at parameter 95.13 Reduce-
ret kørselstilstand er indstillet til 0 (redu-
ceret driftsfunktion deaktiveret).

Kontroller, at parameter 95.12 Reduced
run mask ikke er indstillet i henhold til
reducerede effektenheder.

Parameter 95.13 Reduceret kørselstil-
stander indstillet,menalle effektenheder
er fundet.
Forkert kanalbit.

0000

Kontaktdit lokaleABB-kontormedoplys-
ninger om hjælpekoden.

Statusfeedback fra udgangsfaserne
matcher ikke styresignalerne.

PU statusfeed-
back

5696

Opladerfeedba-
ck

5697 Kontroller indstillingen af 95.9 Sik-
ringsafbryder. Parameteren skal kun
aktiveres, hvis der er installeret en
xSFC-opladningscontroller.

·Forkert parameterindstilling.·

Den normale opstartsekvens er:·Opladningskontakt og DC-kontakt
blev betjent ude af sekvens, eller der
blev udstedt en startkommando, in-
den enheden var klar.

·
1. Luk for opladningskontakt.

2. Når opladning er færdig (OK-
lampen for opladning lyser),
skal DC-kontakten lukkes.

3. Åbn for opladningskontakt.

Kontroller opladningskredsløbet.·Fejl med opladningskredsløb.·
For et R6i-/R7i-rammeinvertermodul
angiver hjælpekoden "FA", at oplad-
ningskontaktorens statusfeedback
ikke stemmer overensmed styresig-
nalet.
ForparallelforbundneR8i-rammemo-
duler vises hjælpekoden (format
XX00), hvor “XX” angiver denpåvirke-
de BCU-styreenhedskanal.

Kontrollér kablingenogbremsemod-
standens tilstand.

·Fejl i bremsekredsløb.·
Kontrollér strømenhedslogikken og
firmwarekompatibiliteten.

Uidentificeret fejl i strømenhedslogik.Ukendt PU-fejl5698

Kontakt det lokale ABB-kontor.

Kontaktdit lokaleABB-kontormedoplys-
ninger om hjælpekoden.

Intern fejl.Intern SW-fejl6000

Inkompatibel
FPGA-version

6181 Genstart styreenheden (ved hjælp af
parameter 96.8 Genstart styrekort)
eller ved at afbryde strømmen

·Firmware- og FPGA-filversionen i ef-
fektenheden er ikke kompatible.

·
kortvarigt.Hvisproblemet ikkeafhjæl-
pes, skal du kontakte det lokale ABB-
kontor.
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Forsøg igen.·Opdatering af effektenhedens logik
mislykkedes.

·
Kontroller hjælpekoden for at identi-
ficere FPGA-versionens kompatibili-

·
tet (format: XXYYZZ). "XX" (8: kan ik-
ke genkende effektenhedens logik,
FPGA-logik ikkekompatibel,9=effek-
tenhedens FPGA-logik er gammel,
opdater FPGA-logikken, 10=softwa-
re er ikke kompatibel med effekten-
hedensFPGA-logik, opdater software
(eller nedgrader effektenhedens FP-
GA)). YY = BCU-styreenhedskanal
(første kanal = 0)

Se´ A686 Uoverensstemmelse i check-
sum.

Den beregnede parameter-checksum
svarer ikke til en aktiveret reference-
checksum.

Forkert check-
sum

6200

Kontakt det lokale ABB-kontor.Læsefejl i fieldbusadapter A tilknytnings-
fil.

FBA A tilknyt-
ningsfil

6306

Kontakt det lokale ABB-kontor.Læsefejl i fieldbusadapter B tilknytnings-
fil.

FBA B tilknyt-
ningsfil

6307

Genstart styreenheden (ved hjælp af pa-
rameter 96.8Genstart styrekort) eller ved

Intern fejl.Opgaveoverbe-
lastning

6481

at afbryde strømmen kortvarigt. Hvis
problemet ikkeafhjælpes, skal dukontak-
te det lokale ABB-kontor.

Genstart styreenheden (ved hjælp af pa-
rameter 96.8Genstart styrekort) eller ved

Intern fejl.Stakoverløb6487

at afbryde strømmen kortvarigt. Hvis
problemet ikkeafhjælpes, skal dukontak-
te det lokale ABB-kontor.

Kontrolenheden har genstartet frekven-
somformerenpågrundafenCPU-fejlund-

Fejl i firmware.Genstart efter
fejl i firmware

6488

tagelse, watchdog bark, watchdog bite
eller uoprettelig DDR ECC-fejl.
Hvis pc-værktøjet Drive Composer PC er
tilgængeligt, sendes en supportpakke til
din lokale ABB-repræsentant. For anvis-
ninger henvises til Drive Composer start-
upandmaintenancePC tool user’smanu-
al (3AUA0000094606 (på engelsk)).

Genstart styreenheden (ved hjælp af pa-
rameter 96.8Genstart styrekort) eller ved

Fejl ved indlæsning af fil.Internfilindlæs-
ning

64A1

at afbryde strømmen kortvarigt. Hvis
problemet ikkeafhjælpes, skal dukontak-
te det lokale ABB-kontor.

Kontakt det lokale ABB-kontor.Fejl ved intern postindlæsning.Intern postind-
læsning

64A2

Kontroller hjælpekoden. Se handlingerne
for hver enkelt kode nedenfor.

Applikationsfilen er ikke kompatibel, eller
den er beskadiget.

Applikations-
indlæsning

64A3

Reducér størrelsen for applikationen.Ikke tilstrækkelig hukommelse for appli-
kationen.

8006
Reducér antallet af kortlagte parametre.
Se frekvensomformerens specifikke log,
someroprettetmedAutomationBuilder.
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Opdatersystembiblioteketellergeninstal-
ler Automation Builder.

Applikationen indeholder en forkert ver-
sion af systembiblioteket.

8007

Se frekvensomformerens specifikke log,
someroprettetmedAutomationBuilder.
I Automation Builder skal du bruge kom-
mandoen "Clean", oggenindlæseapplika-
tionen.

Applikationen er tom.8008

I Automation Builder skal du kontrollere
konfigurationen af applikationsopgaver-

Applikationen indeholder ugyldigeopga-
ver.

8009

ne, bruge kommandoen "Clean all", og
genindlæse applikationen.
Opdatersystembiblioteketellergeninstal-
ler Automation Builder.

Applikationen indeholder en ukendt mål
(system) biblioteksfunktion.

800A

Se frekvensomformerens specifikke log,
someroprettetmedAutomationBuilder.

Registrer hjælpekoderne for alle aktive
licensfejl, og kontakt din produktleveran-
dør for at få yderligere instruktioner.

Kørsel af styreprogrammet forhindres,
enten fordi der eksisterer en begrænset
licens, eller fordi en påkrævet licens
mangler.

Licensfejl64A5

Kontrollér hjælpekoden (format XXXX
YYYY). "XXXX" angiver nummeret for

Der er opstået fejl under kørsel af det
adaptive program.

Adaptivt pro-
gram

64A6

funktionsblokken (0000 = generisk fejl).
“YYYY” angiver problemet (se handlinger
for hver kode nedenfor).

Gendan skabelonprogrammet eller
downloadprogrammettil frekvensomfor-
meren.

Program er beskadiget eller blok findes
ikke.

000A

Kontrollér blokkens indgange.Nødvendig blokindgang mangler.000C
Gendan skabelonprogrammet eller
downloadprogrammettil frekvensomfor-
meren.

Program er beskadiget eller blok findes
ikke.

000E

Fjern blokke, indtil fejlen stopper.Program er for stort.0011
Ret programmet ogdownload det til fre-
kvensomformeren.

Program er tomt.0012

Redigerprogrammet for at retteparame-
terreferencen eller brug en eksisterende
blok.

Der anvendes en ikke-eksisterende para-
meter eller blok i programmet.

001C

Redigerprogrammet for at retteparame-
terreferencen.

Parametertypeugyldig fordenvalgtepin.001D

Kontrollér parameterreferencen i pro-
grammet.

Udgang til parameter mislykkedes, fordi
parameteren var skrivebeskyttet.

001E

Kontrollér for andre kilder, der påvirker
målparameteren.
Tilpas programmet til aktuelt blokbiblio-
tek og firmwareversion.

Programfil ikke kompatibel med aktuel
firmwareversion.

0023, 0024

Rediger programmet for at reducere an-
tallet af blokke.

For mange blokke.002A

Sluk for strømmen til styreenheden, og
geninstaller hukommelsesenheden.

Hukommelsesenheden blev afbrudt, da
styreenheden blev strømført.

Huk.enhed af-
brudt

64B0

I tilfælde af, at hukommelsesenheden ik-
ke blev fjernet, da fejlen opstod, skal det
tjekkes, at hukommelsesenheden er isat
korrekt i stikket, ogdensmonteringsskru-
er er spændte. Genstart styreenheden
(ved hjælp af parameter 96.8 Genstart
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styrekort) eller ved at afbryde strømmen
kortvarigt.Hvisproblemet ikkeafhjælpes,
skal du kontakte det lokale ABB-kontor.

Genstart styreenheden (ved hjælp af pa-
rameter 96.8Genstart styrekort) eller ved

Intern fejl.Intern SSW-fejl64B1

at afbryde strømmen kortvarigt. Hvis
problemet ikkeafhjælpes, skal dukontak-
te det lokale ABB-kontor.

Sørg for, at der er et gyldigt brugerpara-
metersæt. Genindlæs, hvis du er usikker.

Indlæsning af brugerparametersætmis-
lykkedes, fordi

Fejl i bruger-
sæt

64B2

• sættet ikke er kompatibelt med
styreprogrammet

• frekvensomformeren er blevet
slukket under indlæsningen.

Genstart styreenheden (ved hjælp af pa-
rameter 96.8Genstart styrekort) eller ved

Fejl i operativsystem.Kernel overbe-
lastning

64E1

at afbryde strømmen kortvarigt. Hvis
problemet ikkeafhjælpes, skal dukontak-
te det lokale ABB-kontor.

En aktiv fejl er blevet nulstillet.Informativ fejl.Nulstil fejl64FF

Prøvatgennemtvingeen lagring viapara-
meter 96.7Gemparametermanuelt. For-
søg igen.

Parameterindlæsning eller -lagring mis-
lykkedes.

Parametersy-
stem

6581

Kontroller kommunikationenmellem fre-
kvensomformeren og betjeningspanelet
og pc. Forsøg igen.

Parameterindlæsning eller gem timeout
forårsaget af kommunikationssvigtmel-
lem frekvensomformeren ogbetjenings-
panelet eller betjeningspanelet og pc-
værktøjet.

Timeout for
Backup/gen-
dan

6591

Kontrollér PLC-programmeringen.Enten mangler frekvensomformeren en
funktion, som kræves af PLC, eller også
erdenpåkrævede funktion ikkeaktiveret.

FBA A parame-
terkonflikt

65A1
Kontroller indstillingerne af parameter-
gruppe 50 Fieldbusadapter (FBA) og 51
FBA A indstillinger.

Kontrollér PLC-programmeringen.Enten mangler frekvensomformeren en
funktion, som kræves af PLC, eller også
erdenpåkrævede funktion ikkeaktiveret.

FBA B parame-
terkonflikt

65A2
Kontroller indstillingenafparametergrup-
per 50 Fieldbusadapter (FBA) og 54 FBA
B indstillinger.

Se A6DA Parametrering af referencekil-
de (side 579).

En referencekilde er samtidigt forbundet
til flere parametre med forskellige enhe-
der.

Referencekilde-
parametrering

65B1

Kontrollér status for fieldbusmaster (on-
line/offline/fel osv.).

Mistet kommunikation med det indbyg-
gede fieldbusinterface (EFB).

EFB kommuni-
kationstab

6681

Kontrollér kabelforbindelser til XD2D-
stikket på styreenheden.

Kontakt det lokale ABB-kontor.EFB-konfigurationsfil (Embedded field-
bus) kan ikke læses.

EFB-konfigura-
tionsfil

6682

Kontroller indstillingerne iparametergrup-
pen 58 Indbygget fieldbus.

EFB-parameterindstillinger (Embedded
fieldbus) er ikke korrekte eller ikke kom-
patible med den valgte protokol.

EFB forkerte
parametervalg

6683

EFB belast-
ningsfejl

6684 EFB-protokolfirmware (Embedded
fieldbus) kan ikke indlæses.

·
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Uoverensstemmelse mellem EFB-
protokolfirmwareog frekvensomfor-
merens firmware.

·

Nulstil fejlen. Kontakt dit lokale ABB-
kontor, hvis fejlen vedvarer.

Intern fejl.Overløb i tekst-
data

6881

Nulstil fejlen. Kontakt dit lokale ABB-
kontor, hvis fejlen vedvarer.

Intern fejl.Tekst 32-bit ta-
beloverløb

6882

Nulstil fejlen. Kontakt dit lokale ABB-
kontor, hvis fejlen vedvarer.

Intern fejl.Tekst64-bit ta-
beloverløb

6883

Nulstil fejlen. Kontakt dit lokale ABB-
kontor, hvis fejlen vedvarer.

Intern fejl.Overløb i tekst-
fil

6885

Se A798 Encoder Option komm. tabt (si-
de 581).

Kommunikation mellem en frekvensom-
former og et ekstra modul går tabt.

Opt. modul
komm. tab

7080

Kontrollér PC-værktøjet eller betjenings-
panelets forbindelse.

Betjeningspanel (eller PC-værktøj) har
stoppet kommunikation.

Betjeningspa-
nelfejl

7081

Kontrollerbetjeningspanelets tilslutnings-
stik.
Afmonter betjeningspanelet, og tilslut
det igen.
Kontroller hjælpekoden. Koden angiver
den anvendte I/O-port på følgende: 0:
Panel, 1: Fieldbusinterface A, 2: Fieldbus-
interfaceB,3:Ethernet,4:D2D/EFB-port).

Se A799 ExtIO komm. tabt (side 582).I/O-udvidelsesmodulets typer, som er
specificeret af parametre, passer ikke til
den registrerede konfiguration.

Eks I/O komm.
tab

7082

Betjeningspanelreference kan kun gem-
mes for én referencetype ad gangen.

Der er forsøgt anvendelse af gemt betje-
ningspanelreference i flerestyringstilstan-
de.

Panelref. kon-
flikt

7083

Overvej muligheden for at anvende en
kopieret reference i stedet for en gemt
reference (se parameter for reference-
valg).

Opdater betjeningspanelet og/eller PC-
værktøjet.

Denaktuelle versionafbetjeningspanelet
og/eller PC-værktøjet understøtter ikke
en funktion.

Ver.konf. pa-
nel/PC-værktøj

7084

Kontakt om nødvendigt din lokale ABB-
repræsentant.(For eksempel kan tidligere panelversio-

ner ikke anvendes som en kilde for ek-
stern reference.)

Kontroller hjælpekoden. Koden angiver
den interface, somdet ikke-understøtte-
de modul er tilsluttet:

Ekstraudstyrsmodul understøttes ikke.
(For eksempel understøttes Fxxx-xx-M
fieldbusadaptermodultyper ikke.)

Inkompatibelt
optionmodul

7085

1: Fieldbusinterface A, 2: Fieldbusinter-
face B.
Udskift modulet med en understøttet
type.
A - FSO-xx-modulet understøttes ikke af
styrekortet. Fjern FSO-xx-modulet for at
rydde fejlen. Tilslut FSO-xx-modulet til
det understøttede styrekort.

Kontroller motoreffekt og omformeref-
fekt.

Motor arbejder i blokeringsområdet. Kan
f.eks. skyldes for stor belastning eller
utilstrækkelig motoreffekt.

Motorbloke-
ring

7121

Kontroller fejlfunktionsparametrene.

Kontrollér for overbelastet motor.Motorstrømmen er for høj.Motoroverbe-
lastning

7122
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Juster deparametre, der bruges tilmoto-
rens overbelastningsfunktion
35.51…35.53) og 35.55…35.56.

Kontrollér, at bremsemodstanden er til-
sluttet.

DC-overspænding registreret under
bremsning.

Bremsemod-
stand

7181

Kontrollér bremsemodstandens tilstand.
Kontrollér dimensioneringen af bremse-
chopper og -modstand.

Stop frekvensomformeren. Ladmodstan-
den køle ned.

Bremsemodstandens temperatur har
oversteget fejlgrænsen, der er defineret

For høj BR tem-
peratur

7183

Kontroller indstillingerne for modstan-
dens overbelastningsbeskyttelse (para-
metergruppen 43 Bremsechopper).

medparameter43.11 Fejlgrænsebremse-
modstand.

Kontroller indstillingerne for fejlgrænser,
parameter 43.11 Fejlgrænsebremsemod-
stand.
Kontroller, at bremsecyklussen svarer til
de tilladte grænser.

Kontrollér tilslutningenafbremsechopper
og bremsemodstand.

Kortslutning i bremsemodstand eller
kontrolfejl i bremsechopper.

BC-fortrådning7184

Kontrollér, at bremsemodstanden ikke
er beskadiget.
Efter korrektion af fejlens årsag skal sty-
reenhedengenstartes (vedhjælp af para-
meter 96.8 Genstart styrekort), eller
strømmen skal afbrydes kortvarigt.

Kontrollér, at bremsemodstander tilslut-
tet og ikke beskadiget.

Kortslutning i bremsechopper-IGBT.BC-kortslut-
ning

7191

Kontrollér de elektriske specifikationer
for bremsemodstanden i forhold til
hardwaremanualen.
Udskift bremsechopper (hvis den kan
udskiftes).
Efter korrektion af fejlens årsag skal sty-
reenhedengenstartes (vedhjælp af para-
meter 96.8 Genstart styrekort), eller
strømmen skal afbrydes kortvarigt.

Lad chopperen køle ned.Bremsechopperens IGBT-temperatur har
overskredetden interne fejlgrænseværdi.

For høj BC IG-
BT temp.

7192
Kontrollér, om omgivelsestemperaturen
er for høj.
Kontrollér for ventilatorfejl.
Kontrollér, om der er forhindringer i luft-
gennemstrømningen.
Kontrollér dimensionering og nedkøling
af kabinettet.
Kontroller indstillingerne for modstan-
dens overbelastningsbeskyttelse (para-
metergruppen 43 Bremsechopper).
Kontroller, at bremsecyklussen svarer til
de tilladte grænser.
Kontrollér, at forsyningsspændingen ikke
er for høj.

Kontrollér mekanisk bremsetilslutning.Fejl på mekanisk bremsestyring.Lukkefejl mek.
bremsest.

71A2
Kontrollér indstillingerne for denmekani-
skebremse iparametergruppen44Meka-
nisk bremsestyring.

Aktiveret, f.eks. hvisbremsebekræftelsen
ikke er som ventet under bremsens luk-
ning.
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Kontrollér, atbekræftelsessignaletpasser
til den aktuelle status for bremsen.

Kontrollér mekanisk bremsetilslutning.Fejl på mekanisk bremsestyring.Åbn. Mek.
bremsemislyk.

71A3
Kontrollér indstillingerne for denmekani-
skebremse iparametergruppen44Meka-
nisk bremsestyring.

Aktiveret, f.eks. hvisbremsebekræftelsen
ikke er som ventet under bremsens åb-
ning.

Kontrollér, atbekræftelsessignaletpasser
til den aktuelle status for bremsen.

Kontrollér indstillingerne for denmekani-
skebremse iparametergruppen44Meka-

Åbningstilstand formekaniskbremsekan
ikke udføres (bremsen forhindres f.eks.

Åbning af Mek
brk ikke tilladt

71A5

nisk bremsestyring (især 44.11 Hold
bremse lukket).

i at blive åbnetmedparameter 44.11Hold
bremse lukket).

Kontrollér, at bekræftelsessignalet (hvis
det bruges) passer til den aktuelle status
for bremsen.

Ved encoderløs anvendelse holdes
bremsen lukket af en anmodning om
bremselukning (enten fra parameter

Kontrollér det kildesignal, der vælges af
parameter 44.12 Foresp. om bremseud-
kobling.

44.12 Foresp. om bremseudkobling eller
fraetFSO-xx-sikkerhedsfunktionsmodul)
i forhold til enmodulerende frekvensom-
former i mere end 5 sekunder. Kontrollér sikkerhedsfunktioner med

forbindelse til FSO-xx-sikkerhedsfunk-
tionsmodulet.

Kontroller den eksterne ventilator (eller
andet styret udstyr) efter logikken.

Der er ikke modtaget feedback fra en
ekstern ventilator.

Motorventila-
tor

71B1

Kontroller indstillingerne for parameter
35.100…35.106.

Se A7B0 Motorhastighedsfeedback (si-
de 584).

Derer ikkemodtagetnogenmotorhastig-
hedsreference.

Motorhastig-
hedsfeedback

7301

Overhastighed7310 Kontrollér min./max. hastigheds-
indstilling, parameter 30.11Minimum

·Motor roterer hurtigere end højeste
tilladte hastighed pga. forkert
indstillet min. og maks. hastighed,

·
hastighed, 30.12 Maksimum hastig-

utilstrækkeligt bremsemoment eller hedog31.30Hastighedsbeskyttelses-
margin.ændring i belastning, når der anven-

des momentreference. Kontrollér, at motorens bremsemo-
ment er tilstrækkeligt.
Kontrollér, at momentstyring er eg-
net.
Kontrollér, om der er behov for
bremsechopper og modstand(e).

Kontrollér status formotorstrømmå-
ling.

·Forkert beregnet hastighed.·
Udfør en Normal, Avanceret eller
Avancet standstill id-kørsel i stedet
for eksempelvis en Reduceret eller
Standstill.
Se parameter 99.13 ID-kørsel kræ-
vet (side 544).

Kontakt det lokale ABB-kontor.Intern fejl.Encoder intern7380

Se A7E1 Encoder (side 586).Fejl på encoder-feedback.Encoder7381

SeA797Konfigurationafhastighedsfeed-
back (side 581).

Forkert konfigurationaf hastighedsfeed-
back.

Konf. af hastig-
heds-fbk

73A0

Kontrollér hjælpekoden (format XXYY
ZZZZ). “XX” angiver nummeret på enco-

Der er ikkemodtaget nogen feedback for
belastningsposition.

Fbk fra belast-
ningspos.

73A1

derinterfacemodulet (01:91.11/91.12,02:
91.13/91.14), “YY” angiver encoderen (01:
92 Encoder 1 konfiguration, 02: 93 Enco-
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Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

der 2 konfiguration). “ZZZZ” angiver
problemet (se handlinger for hver kode
nedenfor).

Kontrollér encoderstatus.Encoder er holdt op med at virke.0001
Kontroller indstillinger for konstant fød-
ning (90.63 og 90.64).

Definition af konstant fødning ugyldig
eller uden for grænserne.

0002

Kontrollérmotorens/lastensgearindstil-
linger (90.61 og 90.62).

Motor-/lastgeardefinition ugyldig eller
uden for grænserne.

0003

Kontrollér encoderindstillinger (92 Enco-
der 1 konfiguration eller 93 Encoder 2
konfiguration).

Encoder ikke konfigureret.0004

Brug parameter 91.10 Opdatering enco-
derparameter til at validere alle ændrin-
ger i indstillingerne.
Kontrollér encoderstatus.Encoder er holdt op med at virke.0005

Kontrollér indstillingen for parameter
31.32 Overvågning af nødstoprampe og

Nødstop standsede ikke inden for den
forventede tid.

Nødstoprampe
mislykkedes

73B0

31.33Overvåg.forsinkelseafnødstopram-
pe.
Kontrollérde foruddefinerede rampetider
(23.11…23.19 for tilstandenOff1, 23.23 for
tilstanden Off3).

Kontrollér indstillingen for parameter
31.37 Rampestop overvågning og 31.38
Rampestop overv.fors..

Rampestop standsede ikke inden for den
forventede tid.

Stop mislykke-
des

73B1

Kontrollérde foruddefinerede rampetider
i parametergruppen 23 Hastighedsrefe-
rence rampe.

Uden en to-bruger-licens er fejlgrænsen
598 Hz. Kontakt det lokale ABB-kontor
for at få oplysninger omto-bruger-licens.

Denmaksimalt tilladte udgangsfrekvens
er oversteget.

Overfrekvens73F0

Kontrollér status for fieldbuskommunika-
tion.

Den regelmæssige kommunikation mel-
lem frekvensomformeren og fieldbusa-

FBA A-kommu-
nikation

7510

Sebrugerdokumentationenaf fieldbusin-
terface.

daptermodul A ellermellemPLCog field-
busadaptermodul A mangler.

Kontrollér indstillingerne for parameter-
gruppe 50Fieldbusadapter (FBA), 51 FBA
A indstillinger, 52 FBA A data ind og 53
FBA A data ud.
Kontrollér kabelforbindelser.
Kontrollér, omkommunikationsmasteren
er i stand til at kommunikere.

Kontrolllér kommunikationsforbindelsen
mellem adapter og frekvensomformer.

Kommunikationsproblemmellemadapter
og styreenhed.

0002

Opdater kun parametre, når det er nød-
vendigt for at undgå tab af kommunika-
tion.

Kommunikationsproblemmellemadapter
og PLC eller parametre opdateret ved
hjælp af parameter 51.27 FBAApar opda-
tering, mens PLC kommunikerede med
adapteren.

0004

Kontrollér indstillinger for fieldbuskom-
munikationsadapteren.

Tabt kommunikation med fieldbuskom-
munikationsadapteren.

0005

Kontrollér status for fieldbuskommunika-
tion.

Den regelmæssige kommunikation mel-
lem frekvensomformeren og fieldbusa-

FBA B-kommu-
nikation

7520

Sebrugerdokumentationenaf fieldbusin-
terface.

daptermodul B ellermellemPLCog field-
busadaptermodul B er afbrudt.
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Kontroller indstillingenafparametergrup-
per 50 Fieldbusadapter (FBA).
Kontrollér kabelforbindelser.
Kontrollér, omkommunikationsmasteren
er i stand til at kommunikere.

Kontrolllér kommunikationsforbindelsen
mellem adapter og frekvensomformer.

Kommunikationsproblemmellemadapter
og frekvensomformer.

0002

Opdater kun parametre, når det er nød-
vendigt for at undgå tab af kommunika-
tion.

Kommunikationsproblemmellemadapter
og PLC eller parametre opdateret ved
hjælp af parameter 51.27 FBAApar opda-
tering, mens PLC kommunikerede med
adapteren.

0004

Kontrollér indstillinger for fieldbuskom-
munikationsadapteren.

Tabt kommunikation med fieldbuskom-
munikationsadapteren.

0005

Kontrollér status for anden konverter
(parametergruppe 6 Kontrol- og statu-
sord).

DDCS-kommunikation (fiberoptisk)mel-
lem konvertere (f.eks. inverterenheden
og forsyningsenheden) går tabt.

INU-LSU
komm. tab

7580

Kontrollér indstillingerne for parameter-
gruppen 60 DDCS-kommunikation. Kon-
troller dedertil hørende indstillinger i den
anden konverters kontrolprogram.
Kontrollér kabelforbindelser.Omnødven-
digt udskiftes kablerne.

Kontroller status for regulator. Sebruger-
dokumentation til regulatoren.

DDCS-kommunikation (fiberoptisk)mel-
lemfrekvensomformerenogdeneksterne
styreenhed er afbrudt.

DDCS-control-
ler komm. tab

7581

Kontrollér indstillingerne for parameter-
gruppen 60 DDCS-kommunikation.
Kontrollér kabelforbindelser.Omnødven-
digt udskiftes kablerne.

Se A7CB M/F-komm.tab (side 585).Master/follower-kommunikation er tabt.M/Fkomm.tab7582

Hjælpekodenangiverdenoriginale fejlko-
de i forsyningsenhedens styreprogram.

Forsyningsenheden (eller anden konver-
ter) med forbindelse til inverterenheden
har genereret en fejl.

Fejl i netsideen-
hed

7583

Se afsnittetHjælpekoder for netsidekon-
verter fejl (side 597).

Kontrollér, at kommunikationmed forsy-
ningsenhedeneraktiveretmed95.20HW-
indstillinger ord 1.

Forsyningsenheden var ikke klar (dvs.
hovedkontakten/afbryderen kunne ikke
lukkes), indenfor det forventede tidsrum.

LSU-opladning
mislykkedes

7584

Kontrollér indstillingen af parameter
94.10 LSU maks. ladetid.
Kontrollér, at forsyningsenheden er akti-
veret, har mulighed for at starte og kan
styres af inverterenheden (f.eks. ikke i
lokal styringstilstand).

SeA8BFULC-underbelastning (side 588).Valgt signal er faldet til under brugerun-
derlastkurven.

ULC-underbe-
lastning

8001

Se A8BE ULC-overbelastning (side 588).Valgt signal har overskredet brugerover-
lastkurven.

ULCoverbelast-
ning

8002

Kontrollér hjælpekoden (format XXXX
XYZZ). “Y” angiver inputplaceringen (0:

Et analogt signal er uden for de grænser,
der er angivet for den analoge indgang.

AI-overvågning80A0

Styreenhed, 1: I/O udvidelsesmodul 1, 2:
I/Oudvidelsesmodul 2, 3: I/Oudvidelses-
modul 3). “ZZ” angiver grænsen (01: AI1
underminimum,02: AI1 overmaksimum,
03: AI2 under minimum, 04: AI2 over
maksimum).
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Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontrollér signalniveauet veddenanaloge
indgang.
Kontrollér den fortrådning, der forbundet
til input.
Kontrollérminimum-ogmaksimumgræn-
ser for input i parametergruppen 12
Standard-AI.

Kontroller kilden til fejlen (parameter 32.7
Overvågning 1 signal).

Fejl genereret af overvågning 1 funktio-
nen.

Signalovervåg-
ning

80B0

Kontroller kilden til fejlen (parameter
32.17 Overvågning 2 signal).

Fejl genereret af overvågning 2 funktio-
nen.

Signalovervåg-
ning 2

80B1

Kontroller kilden til fejlen (parameter
32.27 Overvågning 3 signal).

Fejl genereret af overvågning 3 funktio-
nen.

Signalovervåg-
ning 3

80B2

Kontrollér den eksterne enhed.Fejl på ekstern enhed 1.Ekstern fejl 19081
Kontrollér indstillingenaf parameter 31.1
Ekstern hændelse 1 kilde.

Kontrollér den eksterne enhed.Fejl på ekstern enhed 2.Ekstern fejl 29082
Kontrollér indstillingen af parameter 31.3
Ekstern hændelse 2 kilde.

Kontrollér den eksterne enhed.Fejl på ekstern enhed 3.Ekstern fejl 39083
Kontrollér indstillingen af parameter 31.5
Ekstern hændelse 3 kilde.

Kontrollér den eksterne enhed.Fejl på ekstern enhed 4.Ekstern fejl 49084
Kontrollér indstillingen af parameter 31.7
Ekstern hændelse 4 kilde.

Kontrollér den eksterne enhed.Fejl på ekstern enhed 5.Ekstern fejl 59085
Kontrollér indstillingen af parameter 31.9
Ekstern hændelse 5 kilde.

Informativ advarsel. (Se parameter 99.13
ID-kørsel krævet.)

Kalibrering af strømoffset- og forstærk-
ningsmåling vil finde sted ved næste op-
start.

Strømkalibre-
ring

A2A1

Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i motorkablet.

Frekvensomformeren har registreret en
ubalance i belastningen, typisk på grund
af jordfejl i motor eller motorkabel.

JordlækageA2B3

Kontrollér, omder er en jordfejl imotoren
ellermotorkablernevedatmålemotorens
og motorkablets isoleringsmodstand.
Prøv at køre motoren i skalarstyringstil-
stand, hvis det er muligt. (Se parameter
99.4 Motorstyringstilstand.)
Kontakt nærmeste ABB-kontor, hvis
jordfejl ikke kan konstateres.

Kontroller motoren og motorkablet for
kabelfejl.

Kortslutning imotorkabel(er) ellermotor.KortslutningA2B4

Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i motorkablet.

Kontrollér motorkablet.For høj temperatur mellem IGBT-tilslut-
ningogchassis.Denneadvarselbeskytter

IGBT overbe-
lastning

A2BA
Kontrollér de omgivende forhold.
Kontrollér luftflow og ventilator.IGBT(erne) og kan aktiveres ved en kort-

slutning i motorkablet. Kontrollér kølepladens lameller for stø-
vophobning.
Kontrollér, at motorens effekt passer til
frekvensomformerens effekt.
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Kontrollér forsyningsspændingsindstillin-
gen (parameter 95.1 Forsyningsspæn-

For høj DC-mellemkredsspænding (når
frekvensomformeren stoppes).

DC-overspæn-
ding

A3A1

ding). Bemærk, at forkert indstilling af
parameteren kan forårsage spidsbelast-
ning i motoren eller overlast af bremse-
chopper eller -modstand.
Kontroller forsyningsspændingen.
Hvis problemet ikke afhjælpes, skal du
kontakte det lokale ABB-kontor.

Kontrollér forsyningsspændingsindstillin-
gen (parameter 95.1 Forsyningsspæn-

For lav DC-mellemkredsspænding (når
frekvensomformeren stoppes).

DCunderspæn-
ding

A3A2

ding). Bemærk, at forkert indstilling af
parameteren kan forårsage spidsbelast-
ning i motoren eller overlast af bremse-
chopper eller -modstand.
Kontroller forsyningsspændingen.
Hvis problemet ikke afhjælpes, skal du
kontakte det lokale ABB-kontor.

Kontrollér forsyningsspændingsindstillin-
gen (parameter 95.1 Forsyningsspæn-

Spændingen i DC-mellemkredsløbet har
endnu ikke nået driftsniveauet.

DC ikke opla-
det

A3AA

ding). Bemærk, at forkert indstilling af
parameteren kan forårsage spidsbelast-
ning i motoren eller overlast af bremse-
chopper eller -modstand.
Kontroller forsyningsspændingen.
Hvis problemet ikke afhjælpes, skal du
kontakte det lokale ABB-kontor.

Kontroller indstillingerne for parameter
35.61 og 35.62.

Beregnet motorkabeltemperatur har
oversteget advarselsgrænsen.

Overbelastet
motorkabel

A480

Kontrollermotorkabletsdimensionering
i forhold til den nødvendige belastning.

Kontrollér hjælpekoden (format 0XYY
ZZZZ).

Problemmedmotorovertemperaturover-
vågning.

Forkert tempe-
ratursensor-
indstilling

A490

”X” identificerer den påvirkede tempera-
turovervågningsfunktion (1 = parameter
35.11, 2 = parameter 35.21).
"YY" indikererdenvalgte temperaturkilde,
dvs. indstillingen forparametervalget vist
hexadecimalt.
“ZZZZ” angiver problemet (se handlinger
for hver kode nedenfor).

Kontrollér parameter 35.11/35.21 i forhold
til 91.21/91.24.

Misforhold mellem sensortyper.0001

Kontrollér parameter
35.11…35.14/35.21…35.24 (og91.21/91.24,

Temperatur under grænsen.0002

hvis føleren er tilsluttet et encoderinter-
face). Kontrollér føleren og dens kabling.
Kontrollér parameter
35.11…35.14/35.21…35.24 (og91.21/91.24,

Kortslutning.0003

hvis føleren er tilsluttet et encoderinter-
face). Kontrollér føleren og dens kabling.
Kontrollér parameter
35.11…35.14/35.21…35.24 (og91.21/91.24,

Åbent kredsløb.0004

hvis føleren er tilsluttet et encoderinter-
face). Kontrollér føleren og dens kabling.
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Kontroller værdien af parameter 35.2
Målt temperatur 1.

Målt temperatur 1 har oversteget advar-
selsgrænsen.

Eksterntempe-
ratur 1

A491

Kontrollér kølingen af motoren (eller an-
det udstyr, hvis temperatur måles).
Kontrollér værdien af 35.13 Temperatur
1 advarselsgrænse.

Kontroller værdien af parameter 35.3
Målt temperatur 2.

Målt temperatur 2 har oversteget advar-
selsgrænsen.

Eksterntempe-
ratur 2

A492

Kontrollér kølingen af motoren (eller an-
det udstyr, hvis temperatur måles).
Kontrollér værdien af 35.23 Temperatur
2 advarselsgrænse.

Kontrollér motorkølingen.Termistor-beskyttelsesmodulet, der er
sat i stik 1, angiver overtemperatur.

Motortempera-
tur 1

A497
Kontrollér motoreffekt og omformeref-
fekt.
Kontrollér temperaturfølerens fortråd-
ning. Reparér ledningsføringen, hvis den
er defekt.
Mål følerens modstand.
Udskift føleren, hvis den er defekt.

Kontrollér motorkølingen.Termistor-beskyttelsesmodulet, der er
sat i stik 2, angiver overtemperatur.

Motortempera-
tur 2

A498
Kontrollér motoreffekt og omformeref-
fekt.
Kontrollér temperaturfølerens fortråd-
ning. Reparér ledningsføringen, hvis den
er defekt.
Mål følerens modstand.
Udskift føleren, hvis den er defekt.

Kontrollér motorkølingen.Termistor-beskyttelsesmodulet, der er
sat i stik 3, angiver overtemperatur.

Motortempera-
tur 3

A499
Kontrollér motoreffekt og omformeref-
fekt.
Kontrollér temperaturfølerens fortråd-
ning. Reparér ledningsføringen, hvis den
er defekt.
Mål følerens modstand.
Udskift føleren, hvis den er defekt.

Kontroller hjælpekoden. Se handlingerne
for hver enkelt kode nedenfor.

Styreenhedens temperatur er for høj.Styrekortets
temperatur

A4A0

Kontrollér de omgivende forhold.Temperatur over advarselsgrænsen.–
Kontrollér luftflow og ventilator.
Kontrollér kølepladens lameller for stø-
vophobning.
Kontakt det lokale ABB-kontor ved ud-
skiftning af styreenhed.

Termistor er gået i stykker.1

Kontrollér omgivelsestemperatur. Hvis
den overskrider 40°C (104°F), skal det

Frekvensomformermodulets temperatur
er for høj.

AfkølingA4A9

sikres, at belastningsstrømmen ikke
overskrider frekvensomformerensbelast-
ningskapacitet. Se den relevante
hardwaremanual.
Kontrollér frekvensomformermodulets
køleluftstrøm og ventilatordrift.
Kontrollér kabinettets inderside og fre-
kvensomformermodulets køleplade for
støv. Rengør om nødvendigt.
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Kontrollér de omgivende forhold.Effektenhedens temperatur er for høj.For høj tempe-
ratur

A4B0
Kontrollér luftflow og ventilator.
Kontrollér indstillingen af 31.36 Bypass
ekstra kølevent. (hvis der er en sådan).
Kontrollér kølepladens lameller for stø-
vophobning.
Kontrollér, at motorens effekt passer til
frekvensomformerens effekt.
Se A5EA Måling af kredsløbstempera-
tur (side 576).

Kontrollér motorkablet.Høj temperaturforskel mellem IGBT'er i
de forskellige faser.

For høj tempe-
raturforskel

A4B1
Kontrollér kølingen af frekvensomforme-
rens modul(er).
Kontrollér hjælpekoden (format XXXY
YYZZ). “XXX” angiver kilden til forskellen
(0: Enkelt modul, forskel mellem fase IG-
BT'er. 1: Parallelforbundne moduler,
minimum-maksimumforskelmellemalle
IGBT'erpåallemoduler.2:Parallelforbund-
nemoduler,minimum-maksimumforskel
mellem eksterne strømforsyningskort).
Med parallelforbundne moduler angiver
“Y YY”den kanal på BCU -styreenheden,
hvordenhøjeste temperatur ermålt. “ZZ”
angiver fasen (0: enkelt modul, 1: U-fase
[parallelforbindelse],2:V-fase [parallelfor-
bindelse], 3:W-fase [parallelforbindelse].

Kontrollér de omgivende forhold.Frekvensomformerens IGBT-temperatur
er for høj.

IGBT tempera-
tur

A4F6
Kontrollér luftflow og ventilator.
Kontrollér kølepladens lameller for stø-
vophobning.
Kontrollér, at motorens effekt passer til
frekvensomformerens effekt.

Kontroller forbindelsernemellemfrekven-
somformerensstyringsenhedogstrømen-
heden.

Kommunikationsfejl, der registreres
mellemfrekvensomformerensstyringsen-
hed og strømenheden.

PU-kommunika-
tion

A580

Kontrollér hjælpekoden (format XXXY
YYZZ). Med parallelforbundne moduler
angiver “Y YY” kanalen på den påvirkede
BCU-styreenhed (0: send). “ZZ” angiver
fejlkilden (8: Transmissionsfejl i PSL-link
[se XXX], 9: Transmitterens FIFO-advar-
selsgrænsenået). “XXX”angiver transmis-
sionsfejlens retning og den detaljerede
advarselskode (0: Rx/kommunikations-
fejl, 1: Tx/Reed-Solomon symbolfejl, 2:
Tx/no synkroniseringsfejl, 3: Tx/Reed-
Solomon dekoderfejl, 4: Tx/Manchester
kodefejl).
Læs PSL2-dataloggen. I Drive Composer
pro kontrollers tidsstemplet for A580-
fejlen. Indlæs loggen med samme dato
og klokkeslæt. Når filen åbner, skal du
klikke på “Vis fejllog”.
Kontrollér effektenhedens hardware.

Kontrollér indstillingen af parameter
95.20 HW-indstillinger ord 1, bit 14.

Køleventilatorfeedback mangler.VentilatorA581
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Kontrollér hjælpekoden for at identificere
ventilatoren. Kode 0 angiver hovedventi-
lator 1. Andre koder (format XYZ): “X”
angiver tilstandskode (1: ID-kørsel, 2:
normal). “Y” angiver indekset for det in-
vertermodul, som er forbundet til BCU
(0…n, altid 0 for ZCU-styreenheder). “Z”
angiverventilatorens indeks (1:Hovedven-
tilator 1, 2: Hovedventilator 2, 3: Hoved-
ventilator 3).
Bemærk, atmodulerneerkodetstartende
fra 0. Eksempelvis betyder kode 101 at
hovedventilator 1 imodul 1 (forbundet til
BCU-kanalenV1T/V1R) giver fejl under ID-
kørsel.
Kontrollér ventilatordrift og forbindelse.
Udskift ventilatoren, hvis den er defekt.

Hjælpekoden identificerer ventilatoren
(1:Ekstra ventilator 1, 2:Ekstra ventilator
2).

En ekstra køleventilator (forbundet til
ventilatorerne på styreenheden) sidder
fast eller er frakoblet.

Ekstraventila-
tor kører ikke

A582

Kontrollér, at overvågningsvalget af den
ekstra ventilator i parameter 95.21 HW-
indstillinger ord 2 er i overensstemmelse
med hardwaren.
Sørg for, at frontdækslet på frekvensom-
formermodulet er på plads og
fastspændt.
Kontrollér ekstra ventilator(er) og forbin-
delse(r).
Erstat defekt ventilator.

Kontrollér kredsløbets sikkerhedsforbin-
delser. For yderligere oplysninger henvi-

STO Aktiv-funktionen er aktiv, dvs.
kredsløbets sikkerhedssignal(er), somer
forbundet til stikket XSTO, er tabt.

Safe torqueoffA5A0

ses til den relevante hardwaremanuel og
beskrivelsenafparameter 31.22STO-indi-
kation kør/stop (side 339).

Kontrollér hjælpekoden (format XXXY
YYZZ). “Y YY” angiver, hvilken kanal på

Problemmed målingen af den interne
temperatur i frekvensomformeren.

Måling af mo-
tortemperatur

A5EA

BCU-styreenheden fejlen blev modtaget
igennem (“0 00” med en ZCU-styreen-
hed).
“ZZ” angiver placeringen:
Med styreprogram version 2.8x eller nye-
re: 1:U-fase IGBT, 2: V-fase IGBT, 3:W-fa-
se IGBT,4:Effektforsyningskort,5:Effek-
tenhed xINT-kort, 6: Bremsechopper, 7:
Luftindtag (TEMP3, X10), 8: du/dt-filter
(TEMP2,X7),9:TEMP1 (X6)Strømforsynin-
gens køleplade på ACS880-x04LCmodul
R7i.
Med styreprogram version op til og med
2.7x: 1: U-fase IGBT, 2: V-fase IGBT, 3:W-
fase IGBT, 4: Effektenhed, INT-kort, 5:
Bremsechopper, 6: Luftindtag, 7: Spæn-
dingsforsyningskort,8:du/dt-filter,FAh:
Luft i temp.

Kontakt det lokale ABB-kontor.Strømenhedens strømforsyningsfejl.Effektfejl i PU-
kort

A5EB
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontroller forbindelsernemellemfrekven-
somformerensstyringsenhedogstrømen-
heden.

Kommunikationsfejl, der registreres
mellemfrekvensomformerensstyringsen-
hed og strømenheden.

InternPU-kom-
munikation

A5EC

Kontakt det lokale ABB-kontor.Problemmed måling af effektenhedens
kredsløb (analog til digital konverter).

ADC-overvåg-
ning

A5ED

Kontakt det lokale ABB-kontor.Problemmed måling af effektenhedens
strøm eller spænding.

DFF-overvåg-
ning

A5EE

Kontakt det lokale ABB-kontor.Statusfeedback fra udgangsfaserne
matcher ikke styresignalerne.

PU statusfeed-
back

A5EF

Informativ advarsel. Vent, til opladningen
er færdig, før du starter inverterenheden.

Opladning i gang.Opladerfeedba-
ck

A5F0

Opladningmed denmanuelle sikringsaf-
bryder (xSFC) skal afsluttes inden for to
minutter. Derefter oplyser advarslen, at
lademodstanden stadig er tilsluttet.

Informativ advarsel.Tilstrækkelig motorstyring ved ønsket
outputfrekvens kan ikke nås på grund af

Skift til fre-
kvens under
det krævede

A5F3

begrænset koblingsfrekvens (f.eks. med
parameter 95.15).

Erstat batteri til styreenhed.Batteriet til styreenheden er ved at være
opbrugt.

Batteri til styre-
enhed

A5F4
Advarslenkanundertrykkesmedparame-
ter 31.40.

Kontroller hjælpekoden. Se handlingerne
for hver enkelt kode nedenfor.

En fejl ved lagring af data til strømenhe-
den.

Datalagring i
effektenhed

A683

Afbryd kortvarigt strømmen til frekven-
somformeren. Hvis styreenheden forsy-

En fejl gør det umuligt at gemme fra initi-
alisering.

0, 1

nes eksternt, skal styreenheden også
genstartes (ved hjælp af parameter 96.8
Genstart styrekort) eller ved at tændeog
slukke for strømmen.Hvisproblemet ikke
afhjælpes, skal du kontakte det lokale
ABB-kontor.
Afbryd kortvarigt strømmen til frekven-
somformeren. Hvis styreenheden forsy-

Skrivefejl.2

nes eksternt, skal styreenheden også
genstartes (ved hjælp af parameter 96.8
Genstart styrekort) eller ved at tændeog
slukke for strømmen.Hvisproblemet ikke
afhjælpes, skal du kontakte det lokale
ABB-kontor.

Kontroller hjælpekoden. Se handlingerne
for hver enkelt kode nedenfor.

Fejl relateret til det SD-kort, der bruges
til opbevaring af data (kun BCU-styreen-
hed).

SD-kortA684

Indsæt et kompatibelt skrivbart SD-kort
i SDCARD-stikket på BCU-styreenheden.

Intet SD-kort.0

Indsæt et kompatibelt skrivbart SD-kort
i SDCARD-stikket på BCU-styreenheden.

SD-kort skrivebeskyttet.1

Indsæt et kompatibelt skrivbart SD-kort
i SDCARD-stikket på BCU-styreenheden.

SD-kort ulæseligt2

Indsæt et kompatibelt skrivbart SD-kort
i SDCARD-stikket på BCU-styreenheden.

SD-kort initialisering mislykkedes.3

Kontroller forsyningsspændingen.Der anmodes for ofte om lagring ved
strømsvigt. På grund af det begrænsede

Effektfejl lag-
ring

A685
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

lagringsinterval udløser nogle af anmod-
ningerne ikke lagring,ogstrømsvigtsdata
kan mistes. Dette kan forårsages af DC-
spændingsoscillation.

Kontrollér, at alle godkendte (reference)
checksummer (96.56…96.59) er aktiveret
i 96.55 Checksum kontrolord.

Den beregnede parameter-checksum
svarer ikke til en aktiveret reference-
checksum.

Forkert check-
sum

A686

Kontrollér parameterkonfigurationen.
Brug 96.55 Checksum kontrolord til at
aktivere en checksum-parameter, og ko-
piér den aktuelle checksum ind i denne
parameter.

Kontaktden lokaleABB-repræsentant for
at konfigurere funktionen, eller deaktiver
funktionen i 96.54 Checksum handling.

Der erdefineret enhandling for en forkert
parameter-checksum,men funktionener
ikke konfigureret.

Konfiguration
af checksum

A687

SeDrive customizerPC tool user’smanual
(3AUA0000104167 [på engelsk]).

Formeget data i parameterkorttabellen,
der er oprettet i Drive Customizer.

Konfiguration
af parameter-
kort

A688

Kontrollér parameterskaleringog format
i parameterkorttabellen. Se Drive custo-

Parameterværdimættet, f.eks. ved skale-
ringen angivet i parameterkorttabellen
(oprettet i Drive Customizer).

Kortlagt para-
meterværdi af-
kortet

A689

mizer PC tool user’s manual
(3AUA0000104167 [på engelsk]).

Kontroller hjælpekoden. Se handlingerne
for hver enkelt kode nedenfor.

Parametrene for motoren er ikke indstil-
let korrekt.
Frekvensomformerener ikkedimensione-
ret korrekt.

Nominelmotor-
værdi

A6A4

Kontrollér parametrene for motorkonfi-
gurations indstillinger i gruppe 98og99.

Slipfrekvensen er for lille.1

Kontrollér, at frekvensomformeren har
den rigtige størrelse til den pågældende
motor.
Kontrollér parametrene for motorkonfi-
gurations indstillinger i gruppe 98og99.

Synkrone og nominelle hastigheder afvi-
ger for meget fra hinanden.

2

Kontrollér, at frekvensomformeren har
den rigtige størrelse til den pågældende
motor.
Kontrollér parametrene for motorkonfi-
gurations indstillinger i gruppe 98og99.

Den nominelle hastighed er højere end
den synkrone hastighed med 1 polpar.

3

Kontrollér, at frekvensomformeren har
den rigtige størrelse til den pågældende
motor.
Kontrollér parametrene for motorkonfi-
gurations indstillinger i gruppe 98og99.

Dennominelle strømeruden forgrænser-
ne.

4

Kontrollér, at frekvensomformeren har
den rigtige størrelse til den pågældende
motor.
Kontrollér parametrene for motorkonfi-
gurations indstillinger i gruppe 98og99.

Den nominelle spænding er uden for
grænserne.

5

Kontrollér, at frekvensomformeren har
den rigtige størrelse til den pågældende
motor.
Kontrollér parametrene for motorkonfi-
gurations indstillinger i gruppe 98og99.

Denmekaniskenominelle effekt er højere
end den elektriske aktive effekt.

6

Kontrollér, at frekvensomformeren har
den rigtige størrelse til den pågældende
motor.
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Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontrollér parametrene for motorkonfi-
gurations indstillinger i gruppe 98og99.

Nominel effekt ikke i overensstemmelse
med nominel hastighed og moment.

7

Kontrollér, at frekvensomformeren har
den rigtige størrelse til den pågældende
motor.

Kontrollér, at alle de påkrævede parame-
tre i gruppe 99 er blevet indstillet.

Parametrene i gruppe 99 er ikke blevet
indstillet.

Ingenmotorda-
ta

A6A5

Bemærk:Det er normalt, at denne advar-
sel vises under start og fortsætter, indtil
motordataene angives.

Indstil forsyningsspændingen i parame-
ter 95.1 Forsyningsspænding.

Forsyningsspændingener ikkedefineret.Der er ikke
valgt spæn-
dingskategori

A6A6

Luk brugerlåsen ved at indtaste en ugyl-
dig adgangskode i parameter 96.2 Låse-
kode. Se afsnittet Brugerlås (side 102).

Brugerlåsen er åben, dvs. brugerlåskonfi-
gurationsparametrene96.100…96.102er
synlige.

Brugerlås åbenA6B0

Bekræft den nye adgangskode ved at
indtaste den samme kode i 96.101. Hvis

Der er indtastet ennybrugeradgangsko-
de iparameter96.100men ikkebekræftet
i 96.101.

Brugers låseko-
de ikke god-
kendt

A6B1

du vil annullere, skal du lukkebrugerlåsen
udenatbekræftedennye kode. Se afsnit-
tet Brugerlås (side 102).

Kontrollér PLC-programmeringen.Enten mangler frekvensomformeren en
funktion, som kræves af en PLC, eller og-

FBA A parame-
terkonflikt

A6D1
Kontroller indstillingerne af parameter-
gruppe 50 Fieldbusadapter (FBA) og 51
FBA A indstillinger.

så erdenpåkrævede funktion ikkeaktive-
ret.

Kontrollér PLC-programmeringen.Enten mangler frekvensomformeren en
funktion, som kræves af en PLC, eller og-

FBA B parame-
terkonflikt

A6D2
Kontroller indstillingenafparametergrup-
per 50 Fieldbusadapter (FBA) og 54 FBA
B indstillinger.

så erdenpåkrævede funktion ikkeaktive-
ret.

Kontrollérparametervalg for referencekil-
den.

En referencekilde er samtidigt forbundet
til flere parametre med forskellige enhe-
der.

Referencekilde-
parametrering

A6DA

Kontrollér hjælpekoden (format
XXYY 00ZZ). “XX” og “YY” angiver to set
parametre, hvor kilden blev sluttet til (01
=hastighedsreferencekæde [22.11, 22.12,
22.15, 22.17], 02 = frekvensreferencekæde
[28.11, 28.12], 03 = momentreferencekæ-
de[26.11, 26.12, 26.16], 04=andremomen-
trelateredeparametre [26.25, 30.21, 30.22,
44.9], 05=proces-PID-styringsparametre
[40.16, 40.17, 40.50, 41.16, 41.17, 41.50]).
“ZZ” angiver konfliktreferencekilde
(01…0E = indeks i parametergruppe 3,
33=processens PID-styring, 3D=motor-
potentiometer, 65 = AI1, 66 = AI2, 6F =
frekvensindgang).

Kontroller hjælpekoden.Koden identifice-
rer de analoge input, hvis indstillinger er
i konflikt med hinanden.

Hardwareindstillingerne for
strøm/spænding for et analoginput sva-
rer ikke til parameterindstillingerne.

AI-parametre-
ring

A6E5

Juster enten hardwareindstillingen (på
frekvensomformerens styreenhed) eller
parameter 12.15/12.25.
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Bemærk:Genstart af styrekort (enten via
en kortvarig afbrydelse eller gennem pa-
rameteren 96.8 Genstart styrekort ) er
nødvendig for at validere alle ændringer
i hardwareindstillingerne.

Kontrollér hjælpekoden (format XXXX
ZZZZ). “ZZZZ” angiver problemet (se
handlinger for hver kode nedenfor).

Konfigurationsfejl med brugerbelast-
ningskurve.

ULC-konfigura-
tion

A6E6

Kontrollér, at hvert hastighedspunkt
(parameter 37.11…37.15) har en højere
værdi end det foregående punkt.

Inkonsekvente hastighedspunkter.0000

Kontrollér, at hvert frekvenspunkt (para-
meter 37.16…37.20) har en højere værdi
end det foregående punkt.

Inkonsekvente frekvenspunkter.0001

Kontrollér, at hvert overbelastningspunkt
(37.31…37.35) har enhøjere værdi enddet

Underbelastningspunkt højere endover-
belastningspunkt.

0002

tilsvarende underbelastningspunkt
(37.21…37.25).
Kontrollér, at hvert overbelastningspunkt
(37.31…37.35) har enhøjere værdi enddet

Overbelastningspunkt lavere end under-
belastningspunkt.

0003

tilsvarende underbelastningspunkt
(37.21…37.25).

Kontroller motoreffekt og omformeref-
fekt.

Motor arbejder i blokeringsområdet. Kan
f.eks. skyldes for stor belastning eller
utilstrækkelig motoreffekt.

Motorbloke-
ring

A780

Kontroller fejlfunktionsparametrene.

Kontroller den eksterne ventilator (eller
andet styret udstyr) efter logikken.

Der er ikke modtaget feedback fra en
ekstern ventilator.

Motorventila-
tor

A781

Kontroller indstillingerne for parameter
35.100…35.106.

FEN-tempera-
tur

A782 Kontrollér, atparameter35.11Tempe-
ratur 1 kilde / 35.21 Temperatur 2 kil-
de indstillingen svarer til den faktiske
encoderinterfaceinstallation.

·Fejl i temperaturmåling ved brug af
temperatursensor (KTY eller PTC),
som er sluttet til encoderinterface
FEN-xx.

·

Kontroller indstillingerne forparame-
ter 91.21 og 91.24. Kontroller, at det
tilsvarende modul er aktiveret med
parametrene91.11…91.14. Brugpara-
meter91.10Opdateringencoderpara-
meter til at validere alle ændringer i
indstillingerne.

FEN-01understøtter ikketemperatur-
målinger med en KTY-sensor. Brug

·Fejl i temperaturmåling, når KTY-
sensoren, somer tilsluttet encoderin-
terface FEN-01, anvendes.

·
en PTC-sensor eller et andet enco-
derinterfacemodul.

Kontrollér for overbelastet motor.Motorstrømmen er for høj.Motoroverbe-
lastning

A783
Juster deparametre, der bruges tilmoto-
rens overbelastningsfunktion
35.51…35.53) og 35.55…35.56.

Kontrollér, at bremsemodstanden er til-
sluttet.

Bremsemodstandener i stykker eller ikke
tilsluttet.

Bremsemod-
stand

A791

Kontrollér bremsemodstandens tilstand.

Stop frekvensomformeren. Ladmodstan-
den køle ned.

Bremsemodstandens temperatur har
overstegetadvarselsgrænsen,derdefine-

For høj BR tem-
peratur

A793
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Kontroller indstillingerne for modstan-
dens overbelastningsbeskyttelse (para-
metergruppen 43 Bremsechopper).

ret med parameter 43.12 Advarselsgr.
bremsemodst..

Kontroller indstillingerne for advarsels-
grænsen, parameter 43.12 Advarselsgr.
bremsemodst..
Kontrollér, atmodstandenerdimensione-
ret korrekt.
Kontroller, at bremsecyklussen svarer til
de tilladte grænser.

En eller flere afmodstandsdatabetingel-
serne (parameter43.8…43.10)er forkerte.

Bremsemodstandsdata er ikke afgivet.BR-dataA794

Parameteren angives af hjælpekoden.

Kontrollér værdien af 43.10.Modstandsværdi for lav.0000 0001
Kontrollér værdien af 43.8.Termisk tidskonstant ikke angivet.0000 0002
Kontrollér værdien af 43.9.Maks. kontinuerlig effekt ikke angivet.0000 0003

Kontrollér hjælpekoden (format XXYY
ZZZZ). “XX” angiver nummeret på enco-

Konfigurationen af hastighedsfeedback
er ændret.

Konfiguration
af hastigheds-
feedback

A797

derinterfacemodulet (01:91.11/91.12,02:
91.13/91.14, “YY” angiver encoderen (01:
92 Encoder 1 konfiguration, 02: 93 Enco-
der 2 konfiguration). “ZZZZ” angiver
problemet (se handlinger for hver kode
nedenfor).

Kontrollérmodulets placering (91.12 eller
91.14).

Adapter findes ikke i angivet stik.0001

Kontrollérmodulets type (91.11 eller 91.13)
i forold til status (91.2 eller 91.3).

Den registrerede type interfacemodul
passer ikke til parameterindstillingen.

0002

Kontakt det lokale ABB-kontor.Logikversion forældet.0003
Kontakt det lokale ABB-kontor.Softwareversion forældet.0004
Kontrollérmodulets type (91.11 eller 91.13)
i forhold til encodertype (92.1 eller 93.1).

Encodertype ikke kompatibel med inter-
facemodultype.

0006

Kontrollérmodulets placering (91.12 eller
91.14).

Adapter ikke konfigureret.0007

Brug parameter 91.10 Opdatering enco-
derparameter til at validere alle ændrin-
ger i indstillingerne.

Konfigurationen af hastighedsfeedback
er ændret.

0008

Konfigurér encoderen i gruppen92Enco-
der 1 konfiguration eller 93 Encoder 2
konfiguration.

Ingen encodere konfigureret til encoder-
modul.

0009

Kontrollér inputvalg (91.31 eller 91.41).Ikke-eksisterende emuleringsinput.000A
Kontrollér inputvalg (91.31 eller 91.41), in-
terfacemodultype og encodertype.

Ekko understøttes ikke af valgt input
(eksempelvis resolver eller absolut enco-
der).

000B

Kontrollér indstillingerne for inputvalg
(91.31 eller 91.41) og seriel linktilstand
(92.30 eller 93.30).

Emulering i forløbendetilstandunderstøt-
tes ikke.

000C

Kontrollér, at encoderen er valgt som fe-
edbackkilde i parameter 90.41 eller 90.51.

Encoderfeedback anvendes ikke som
egentlig feedback eller målt motorfeed-

Encoder Op-
tion komm.
tabt

A798

Kontrollér, at encoderinterfacemodulet
er korrekt placeret i dets stik.

back tabt (og parameter 90.45/90.55 er
indstillet til Advarsel).

Kontrollér, at hverken encoderinterface-
modulet eller stik er beskadiget. Indkreds
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problemet ved at installere modulet i et
andet stik.
Hvismodulet er installeret på en FEA-03-
udvidelsesadapter, skal du kontrollere
den optiske fiberforbindelse.
Kontrollér hjælpekoden (format XXXX
YYYY). “YYYY” angiver problemet (se
handlinger for hver kode nedenfor).

Kontakt det lokale ABB-kontor.Mislykket svar til encoderkonfigurations-
besked.

0001

Kontakt det lokale ABB-kontor.Mislykket svar til adapterwatchdogdeak-
tiveringsbesked.

0002

Kontakt det lokale ABB-kontor.Mislykket svar til adapterwatchdogakti-
veringsbesked.

0003

Kontakt det lokale ABB-kontor.Mislykket svar til adapterkonfigurations-
besked.

0004

Kontakt det lokale ABB-kontor.For mange mislykkede svar inline til ha-
stigheds- og positionsbeskeder.

0005

Kontakt det lokale ABB-kontor.DDCS-frekvensomformer (Distributed
DrivesCommunicationSystem)mislykke-
des.

0006

Kontrollér hjælpekoden (format
XXYY YYYY). “XX” angiver nummeret for

I/O-udvidelsesmodulets typer, som er
specificeret af parametre, passer ikke til
den registrerede konfiguration.

Eks I/O komm.
tab

A799

I/O-udvidelsesmodulet (01: parameter-
gruppe 14 I/O udvidelsesmodul 1, 02: 15
I/O udvidelsesmodul 2 2, 03: 16 I/O udvi-
delsesmodul 3).
“YYYYYY” angiver problemet (sehandlin-
ger for hver kode nedenfor).

Kontrollér, atmodulet er korrekt placeret
i dets stik.

Kommunikation med modul mislykket.00 0001

Kontrollér, at modulet og stikket ikke er
beskadiget.
Prøv at installeremodulet i et andet stik.
Kontrollér indstillingerne formodulernes
type og placering (parameter 14.1/14.2,
15.1/15.2 eller 16.1/16.2).

Modul ikke fundet.00 0002

Kontrollér, atmodulet er korrekt placeret
i dets stik.
Kontrollér, at modulet og stikket ikke er
beskadiget.
Prøv at installeremodulet i et andet stik.
Kontrollér indstillingerne formodulernes
type og placering (parameter 14.1/14.2,
15.1/15.2 eller 16.1/16.2).

Konfiguration af modulet mislykkedes.00 0003

Kontrollér, atmodulet er korrekt placeret
i dets stik.
Kontrollér, at modulet og stikket ikke er
beskadiget.
Prøv at installeremodulet i et andet stik.
Kontrollér indstillingerne formodulernes
type og placering (parameter 14.1/14.2,
15.1/15.2 eller 16.1/16.2).

Konfiguration af modulet mislykkedes.00 0004

Kontrollér, atmodulet er korrekt placeret
i dets stik.
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Kontrollér, at modulet og stikket ikke er
beskadiget.
Prøv at installeremodulet i et andet stik.

Udskift bremsechopper (hvis den er ek-
stern). Frekvensomformere med interne
choppere skal returneres til ABB.

Kortslutning i bremsechopper-IGBT.BC-kortslut-
ning

A79B

Kontrollér, at bremsemodstander tilslut-
tet og ikke beskadiget.

Lad chopperen køle ned.Bremsechopperens IGBT-temperatur har
overskredet den interne advarselsgræn-
seværdi.

For høj BC IG-
BT temperatur

A79C
Kontrollér, om omgivelsestemperaturen
er for høj.
Kontrollér for ventilatorfejl.
Kontrollér, om der er forhindringer i luft-
gennemstrømningen.
Kontrollér dimensionering og nedkøling
af kabinettet.
Kontrollér indstillingerne for overbelast-
ningsbeskyttelse forbremsemodstanden
(parameter 43.6…43.10).
Kontrollér minimum tilladt modstands-
værdi for den anvendte chopper.
Kontroller, at bremsecyklussen svarer til
de tilladte grænser.
Kontrollér, at forsyningsspændingen ikke
er for høj.

Kontrollér mekanisk bremsetilslutning.Status for mekanisk bremsebekræftelse
er ikke som ventet under bremsens luk-
ning.

Lukn. af mek.
bremsest.mis-
lyk.

A7A1
Kontrollér indstillingerne for denmekani-
skebremse iparametergruppen44Meka-
nisk bremsestyring.
Kontrollér, atbekræftelsessignaletpasser
til den aktuelle status for bremsen.

Kontrollér mekanisk bremsetilslutning.Status for mekanisk bremsebekræftelse
er ikke som ventet under bremsens åb-
ning.

Åbn. af mek.
bremsemislyk-
kedes

A7A2
Kontrollér indstillingerne for denmekani-
skebremse iparametergruppen44Meka-
nisk bremsestyring.
Kontrollér, atbekræftelsessignaletpasser
til den aktuelle status for bremsen.

Kontrollér indstillingerne for denmekani-
skebremse iparametergruppen44Meka-

Åbningstilstand formekaniskbremsekan
ikke udføres (bremsen forhindres f.eks.

Åbning afmek.
bremse er ikke
tilladt

A7A5

nisk bremsestyring (især 44.11 Hold
bremse lukket).

i at blive åbnetmedparameter 44.11Hold
bremse lukket).

Kontrollér, at bekræftelsessignalet (hvis
det bruges) passer til den aktuelle status
for bremsen.

Kontrollér hjælpekoden (format
XX00 00YY). “XX” angiver nummeret for

Hardwarestrømmens/-spændingens
indstilling af en analog indgang (på en

AI-parametre-
ring

A7AA

I/O-udvidelsesmodulet (01: parameter-I/O-udvidelsesmodul) svarer ikke til para-
meterindstillingerne. gruppe 14 I/O udvidelsesmodul 1, 02: 15

I/Oudvidelsesmodul 2,03: 16 I/Oudvidel-
sesmodul 3). “YY” angiver den analoge
indgang på modulet.
Hvad angår hardware I/Oudvidelsesmo-
dul 1 analog input AI1 (hjælpekode
01000000) viseshardwarestrømmens/-
spændingens indstilling f.eks.påmodulet
medparameter 14.29.Dendertil hørende
parameterindstilling er 14.30. Juster en-

Fejlsøgning 583



Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

ten hardwareindstillingenpåmodulet el-
ler parameteren til at løse misforholdet.

Bemærk:Genstart af styrekort (enten via
en kortvarig afbrydelse eller gennem pa-
rameteren 96.8 Genstart styrekort ) er
nødvendig for at validere alle ændringer
i hardwareindstillingerne.

Kontrollér indstillingerne formodulernes
type og placering (parameter 14.1/14.2,
15.1/15.2 og 16.1/16.2).

I/O-udvidelsesmodulets typer og place-
ringer, som er specificeret af parametre,
passer ikke til den registrerede konfigu-
ration.

Fejl i konfigura-
tion af I/O-
udv.modul

A7AB

Kontrollér, at modulerne er installeret
korrekt.
Kontroller hjælpekoden. SeDrive applica-
tion programming manual (IEC 61131-3)
(3AUA0000127808 (på engelsk)).

Kontrollér hjælpekoden (format XXYY
ZZZZ). “XX” angiver nummeret på enco-

Derer ikkemodtagetnogenmotorhastig-
hedsreference.

Motorhastig-
hedsfeedback

A7B0

derinterfacemodulet (01:91.11/91.12,02:
91.13/91.14), “YY” angiver encoderen (01:
92 Encoder 1 konfiguration, 02: 93 Enco-
der 2 konfiguration). “ZZZZ” angiver
problemet (se handlinger for hver kode
nedenfor).

Kontrollér motorens gearindstillinger
(90.43 og 90.44).

Motorgeardefinition ugyldig eller uden
for grænserne.

0001

Kontrollér encoderindstillinger (92 Enco-
der 1 konfiguration eller 93 Encoder 2
konfiguration).

Encoder ikke konfigureret.0002

Brug parameter 91.10 Opdatering enco-
derparameter til at validere alle ændrin-
ger i indstillingerne.
Kontrollér encoderstatus.Encoder er holdt op med at virke.0003
Kontroller for glidningmellemencoderen
og motoren.

Encoderskred registreret.0004

Kontrollér hjælpekoden (format XXYY
ZZZZ). “XX” angiver nummeret på enco-

Ingenhastighedsfeedback lastmodtagetHastighedsfe-
edback last

A7B1

derinterfacemodulet (01:91.11/91.12,02:
91.13/91.14), “YY” angiver encoderen (01:
92 Encoder 1 konfiguration, 02: 93 Enco-
der 2 konfiguration). “ZZZZ” angiver
problemet (se handlinger for hver kode
nedenfor).

Kontrollér lastensgearindstillinger (90.53
og 90.54).

Last geardefinitionugyldig eller uden for
grænserne.

0001

Kontroller indstillinger for konstant fød-
ning (90.63 og 90.64).

Definition af konstant fødning ugyldig
eller uden for grænserne.

0002

Kontrollér encoderstatus.Encoder er holdt op med at virke.0003
Kontroller for glidningmellemencoderen
og motoren.

Encoderskred registreret.0004

Kontrollér status for fieldbuskommunika-
tion.

Den regelmæssige kommunikation mel-
lem frekvensomformeren og fieldbusa-

FBA A-kommu-
nikation

A7C1

Sebrugerdokumentationenaf fieldbusin-
terface.

daptermodul A ellermellemPLCog field-
busadaptermodul A mangler.
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontrollér indstillingerne for parameter-
gruppe 50Fieldbusadapter (FBA), 51 FBA
A indstillinger, 52 FBA A data ind og 53
FBA A data ud.
Kontrollér kabelforbindelser.
Kontrollér, omkommunikationsmasteren
er i stand til at kommunikere.

Kontrolllér kommunikationsforbindelsen
mellem adapter og frekvensomformer.

Kommunikationsproblemmellemadapter
og frekvensomformer.

0002

Kontrolllér kommunikationsforbindelsen
mellem adapter og PLC. Stop med at

Kommunikationsproblemmellemadapter
og PLC eller parametre opdateret ved

0004

brugeparameter 51.27 FBAApar opdate-
ring til at opdatere parametrene.

hjælp af parameter 51.27 FBAApar opda-
tering,.

Kontrollér indstillinger for fieldbuskom-
munikationsadapteren.

Tabt kommunikation med fieldbuskom-
munikationsadapteren.

0005

Kontakt det lokale ABB-kontor.Ukendte interne problemer.Anden hjælpe-
kodeværdi

Kontrollér status for fieldbuskommunika-
tion.

Den regelmæssige kommunikation mel-
lem frekvensomformeren og fieldbusa-

FBA B-kommu-
nikation

A7C2

Sebrugerdokumentationenaf fieldbusin-
terface.

daptermodul B ellermellemPLCog field-
busadaptermodul B er afbrudt.

Kontroller indstillingenafparametergrup-
per 50 Fieldbusadapter (FBA).
Kontrollér kabelforbindelser.
Kontrollér, omkommunikationsmasteren
er i stand til at kommunikere.

Kontrolllér kommunikationsforbindelsen
mellem adapter og frekvensomformer.

Kommunikationsproblemmellemadapter
og frekvensomformer.

0002

Kontrolllér kommunikationsforbindelsen
mellem adapter og PLC. Stop med at

Kommunikationsproblemmellemadapter
og PLC eller parametre opdateret ved

0004

brugeparameter 51.27 FBAApar opdate-
ring til at opdatere parametrene.

hjælp af parameter 51.27 FBAApar opda-
tering,.

Kontrollér indstillinger for fieldbuskom-
munikationsadapteren.

Tabt kommunikation med fieldbuskom-
munikationsadapteren.

0005

Kontakt det lokale ABB-kontor.Ukendte interne problemer.Anden hjælpe-
kodeværdi

Kontroller status for regulator. Sebruger-
dokumentation til regulatoren.

DDCS-kommunikation (fiberoptisk)mel-
lemfrekvensomformerenogdeneksterne
styreenhed er afbrudt.

DDCS-control-
ler komm. tab

A7CA

Kontrollér indstillingerne for parameter-
gruppen 60 DDCS-kommunikation.
Kontrollér kabelforbindelser.Omnødven-
digt udskiftes kablerne.

Kontroller hjælpekoden. Koden angiver,
hvilken nodeadresse (defineret af para-

Master/follower-kommunikation er tabt.M/Fkomm.tabA7CB

meter 60.2 i hver frekvensomformer) der
påvirkes på master/follower-linket.
Kontrollér indstillingerne for parameter-
gruppen 60 DDCS-kommunikation.
Hvisdet findes, skal dupåFDCO-modulet
kontrollere, atDDCS-forbindelseskontak-
ten ikke er indstillet til 0 (FRA).
Kontrollér kabelforbindelser.Omnødven-
digt udskiftes kablerne.

Kontrollér status for fieldbusmaster (on-
line/offline/fel osv.).

Mistet kommunikation med det indbyg-
gede fieldbusinterface (EFB).

EFBkomm. tabA7CE
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontrollér kabelforbindelser til XD2D-
stikket på styreenheden.

Kontrollér hjælpekoden (format XXYY
ZZZZ). “XX” angiver nummeret på enco-

Encoderfejl.EncoderA7E1

derinterfacemodulet (01:91.11/91.12,02:
91.13/91.14), “YY” angiver encoderen (01:
92 Encoder 1 konfiguration, 02: 93 Enco-
der 2 konfiguration). “ZZZZ” angiver
problemet (se handlinger for hver kode
nedenfor).

Kontrollér lederrækkefølgen i begge en-
der af encoderkablet.

Kabelfejl0001

Kontrollér jordingernepå encoderkablet.
Hvis encoderen fungerede tidligere, skal
encoderen, encoderkablet og encoder-
interfacemodulet kontrolleres for skade.
Seogsåparameter92.21Encoderkabelfejl
tilstand.
Kontroller encoderens tilstand.Intet encodersignal0002
Kontakt det lokale ABB-kontor.Overhastighed,0003
Kontakt det lokale ABB-kontor.Overfrekvens.0004
Kontakt det lokale ABB-kontor.Resolver ID-kørsel mislykkedes.0005
Kontakt det lokale ABB-kontor.Resolver-ID-overstrømsfejl.0006
Kontakt det lokale ABB-kontor.Fejl i hastighedsskalering.0007
Kontakt det lokale ABB-kontor.Kommunikationsfejl med absolut enco-

der.
0008

Kontakt det lokale ABB-kontor.Initialiseringsfejl med absolut encoder.0009
Kontakt det lokale ABB-kontor.Konfigurationsfejlmedabsolut SSI-enco-

der.
000A

Se dokumentationen til encoderen.Encoder rapporterede en intern fejl.000B
Se dokumentationen til encoderen.Encoder rapporterede en batterifejl.000C
Se dokumentationen til encoderen.Encoder rapporterede hastighedsover-

skridelse eller nedsat opløsningpågrund
af for høj hastighed.

000D

Se dokumentationen til encoderen.Encoder rapporteredeenpositionstæller-
fejl.

000E

Se dokumentationen til encoderen.Encoder rapporterede en intern fejl.000F

Kontrollér PC-værktøjet eller betjenings-
panelets forbindelse.

Betjeningspanel (eller PC-værktøj) har
stoppet kommunikation.

Betjeningspa-
nelfejl

A7EE

Kontrollerbetjeningspanelets tilslutnings-
stik.
Kontrollérmonteringsplatform, hvis den
anvendes.
Afmonter betjeningspanelet, og tilslut
det igen.

Undgå at tvinge unødvendig parameter-
lagring af parameter 96.7 eller cyklisk

Flash-hukommelsen(ihukommelsesenhe-
den) er blevet slettet for ofte, hvilket
kompromitterer hukommelsens levetid.

For høj Flash-
slettehastig-
hed

A682

parameterskrivning (såsombrugerlogger
udløst via parametre).
Kontrollér hjælpekoden (format XYYY
YZZZ). "X" angiver kilden til advarsel (1:
overvågning af generisk flash-sletning).
"ZZZ" angiverdet flash-undersektornum-
mer, der genererede advarslen.
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den advarsel, der passer til koden:

Advarsel genereret af en on-time timer
eller en værditæller.

MotorlejeA880

0: 33.13 Tid 1 kilde
1: 33.23 Tid 2 kilde
4: 33.53 Værditæller 1 kilde
5: 33.63 Værditæller 2 kilde.

Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den advarsel, der passer til koden:

Advarsel genereret af flangetæller.
Programmerbar advarsel:

RelæudgangA881

2: 33.33 Flangetæller 1 kilde33.35 Flangetæller 1 advarsel
3: 33.43 Flangetæller 2 kilde.33.45 Flangetæller 2 advarsel

Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den advarsel, der passer til koden:

Advarsel genereret af flangetæller.
Programmerbar advarsel:

MotorstarterA882

2: 33.33 Flangetæller 1 kilde33.35 Flangetæller 1 advarsel
3: 33.43 Flangetæller 2 kilde.33.45 Flangetæller 2 advarsel

Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den advarsel, der passer til koden:

Advarsel genereret af flangetæller.
Programmerbar advarsel:

TilkoblingA883

2: 33.33 Flangetæller 1 kilde33.35 Flangetæller 1 advarsel
3: 33.43 Flangetæller 2 kilde.33.45 Flangetæller 2 advarsel

Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den advarsel, der passer til koden:

Advarsel genereret af flangetæller.
Programmerbar advarsel:

Hovedkontrak-
tor

A884

2: 33.33 Flangetæller 1 kilde33.35 Flangetæller 1 advarsel
3: 33.43 Flangetæller 2 kilde.33.45 Flangetæller 2 advarsel

Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den advarsel, der passer til koden:

Advarsel genereret af flangetæller.
Programmerbar advarsel:

DC-opladningA885

2: 33.33 Flangetæller 1 kilde33.35 Flangetæller 1 advarsel
3: 33.43 Flangetæller 2 kilde.33.45 Flangetæller 2 advarsel

Kontroller kilden til advarslen (parameter
33.13 Tid 1 kilde).

Advarsel genereret af tidstæller 1.Tidspunkt 1A886

Kontroller kilden til advarslen (parameter
33.23 Tid 2 kilde).

Advarsel genereret af tidstæller 2.Tidspunkt 2A887

Kontroller kilden til advarslen (parameter
33.33 Flangetæller 1 kilde).

Advarsel genereret af flangetæller 1.Flangetæller 1A888

Kontroller kilden til advarslen (parameter
33.43 Flangetæller 2 kilde).

Advarsel genereret af flangetæller 2.Flangetæller 2A889

Kontroller kilden til advarslen (parameter
33.53 Værditæller 1 kilde).

Advarsel genereret af værditæller 1.Værditæller 1A88A

Kontroller kilden til advarslen (parameter
33.63 Værditæller 2 kilde).

Advarsel genereret af værditæller 2.Tidstæller 2A88B

Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den advarsel, der passer til koden:

Advarsel genereret af en tidstæller.
Programmerbar advarsel:

Rens enhedA88C

0: 33.13 Tid 1 kilde33.14 Tid 1 valg af advarsel
1: 33.23 Tid 2 kilde33.24 Tid 2 advarselsmeddelelse
10: 5.4 Tidstæller for ventilator.

Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den advarsel, der passer til koden:

Advarsel genereret af en tidstæller.
Programmerbar advarsel:

DC-kondensa-
tor

A88D

0: 33.13 Tid 1 kilde33.14 Tid 1 valg af advarsel
1: 33.23 Tid 2 kilde33.24 Tid 2 advarselsmeddelelse
10: 5.4 Tidstæller for ventilator.

Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den advarsel, der passer til koden:

Advarsel genereret af en tidstæller.
Programmerbar advarsel:

Kabinetventila-
tor

A88E

0: 33.13 Tid 1 kilde33.14 Tid 1 valg af advarsel
1: 33.23 Tid 2 kilde33.24 Tid 2 advarselsmeddelelse
10: 5.4 Tidstæller for ventilator.
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Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den advarsel, der passer til koden:

Advarsel genereret af en tidstæller.
Programmerbar advarsel:

KøleventilatorA88F

0: 33.13 Tid 1 kilde33.14 Tid 1 valg af advarsel
1: 33.23 Tid 2 kilde33.24 Tid 2 advarselsmeddelelse
10: 5.4 Tidstæller for ventilator.

Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den advarsel, der passer til koden:

Advarsel genereret af en tidstæller.
Programmerbar advarsel:

Ekstrakøleven-
tilator

A890

0: 33.13 Tid 1 kilde33.14 Tid 1 valg af advarsel
1: 33.23 Tid 2 kilde33.24 Tid 2 advarselsmeddelelse
10: 5.4 Tidstæller for ventilator.

Kontrollér hjælpekoden (format XYY).Et analogt signal er uden for de grænser,
der er angivet for den analoge indgang.

AI overvåget
advarsel

A8A0
“X” angiver inputplaceringen (0: AI på
styreenhed; 1: I/O udvidelsesmodul 1
osv.), “YY” angiver input og grænse (01:
AI1 under minimum, 02: AI1 over maksi-
mum, 03: AI2 under minimum, 04: AI2
over maksimum).
Kontrollér signalniveauet veddenanaloge
indgang.
Kontrollér den fortrådning, der forbundet
til input.
Kontrollérminimum-ogmaksimumgræn-
ser for input i parametergruppen 12
Standard-AI, 14 I/O udvidelsesmodul 1,
15 I/O udvidelsesmodul 2 eller 16 I/O ud-
videlsesmodul 3.

Kontroller kilden til advarslen (parameter
32.7 Overvågning 1 signal).

Advarsel genereret af overvågning 1
funktionen.

Signalovervåg-
ning

A8B0

Kontroller kilden til advarslen (parameter
32.17 Overvågning 2 signal).

Advarsel genereret af overvågning 2
funktionen.

Signalovervåg-
ning 2

A8B1

Kontroller kilden til advarslen (parameter
32.27 Overvågning 3 signal).

Advarsel genereret af overvågning 3
funktionen.

Signalovervåg-
ning 3

A8B2

Kontrollér for eventuelle driftsbetingel-
ser, derøgerdetovervågedesignal (f.eks.

Valgt signal har overskredet brugerover-
lastkurven.

ULCoverbelast-
ning

A8BE

belastningafmotoren, hvismoment eller
strøm overvåges).
Kontrollér definitionen for belastnings-
kurven (parametergruppe 37 Brugerbe-
lastningskurve).

Kontrollér for eventuelle driftsbetingel-
ser, der mindsker det overvågede signal

Valgt signal er faldet til under brugerun-
derlastkurven.

ULCunderbe-
lastning

A8BF

(f.eks. tab af belastning, hvismoment el-
ler strøm overvåges).
Kontrollér definitionen for belastnings-
kurven (parametergruppe 37 Brugerbe-
lastningskurve).

Kontroller hjælpekoden. Koden indikerer,
hvilken ventilator der skal erstattes.

En køleventilator er nået til enden af den
estimerede levetid.

Servicetæller
ventilator

A8C0

0: HovedventilatorSe parameter 5.41 og 5.42.
1: Ekstra køleventilator
2: Ekstra køleventilator 2
3: Kabinetkøleventilator
4: PCB-rummets ventilator
Se instruktioneromventilatorudskiftning
i frekvensomformerenshardwaremanual.
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Kontrollér den eksterne enhed.Fejl på ekstern enhed 1.Ekstern advar-
sel 1

A981
Kontrollér indstillingenaf parameter 31.1
Ekstern hændelse 1 kilde.

Kontrollér den eksterne enhed.Fejl på ekstern enhed 2.Ekstern advar-
sel 2

A982
Kontrollér indstillingen af parameter 31.3
Ekstern hændelse 2 kilde.

Kontrollér den eksterne enhed.Fejl på ekstern enhed 3.Ekstern advar-
sel 3

A983
Kontrollér indstillingen af parameter 31.5
Ekstern hændelse 3 kilde.

Kontrollér den eksterne enhed.Fejl på ekstern enhed 4.Ekstern advar-
sel 4

A984
Kontrollér indstillingen af parameter 31.7
Ekstern hændelse 4 kilde.

Kontrollér den eksterne enhed.Fejl på ekstern enhed 5.Ekstern advar-
sel 5

A985
Kontrollér indstillingen af parameter 31.9
Ekstern hændelse 5 kilde.

Kontrollér status for andre konvertere
(parameter 6.36 og 6.39 Intern tilstand
maskine LSU CW).

DDCS-kommunikation (fiberoptisk)mel-
lem konvertere (f.eks. inverterenheden
og forsyningsenheden) går tabt.

INU-LSU
komm. tab

AF80

Kontrollér indstillingerne for parameter-
gruppen 60 DDCS-kommunikation. Kon-

Bemærk, at med andre indstillinger vil
inverterenheden fortsætte med at virke

troller dedertil hørende indstillinger i den
anden konverters kontrolprogram.

ud fra de statusoplysninger, som senest
blev modtaget fra den anden omformer.

Kontrollér kabelforbindelser.Omnødven-
digt udskiftes kablerne.

Hjælpekodenangiverdenoriginaleadvar-
selskode i forsyningsenhedens styrepro-

Forsyningsenheden(ellerandreomforme-
re) har genereret en advarsel.

Advarsel inetsi-
deenhed

AF85

gram. Se afsnittetHjælpekoder for netsi-
dekonverter advarsler (side 595).

Informativ advarsel. Se afsnittet Proces-
sens PID-styring og parameter
40.41…40.48.

Frekvensomformerener vedatgå i dvale-
tilstand.

ProcesPIDdva-
letilstand

AF8C

Kontrollér hjælpekoden (format XXXX
YYYY). “YYYY” angiver problemet (se
handlinger for hver kode nedenfor).

Hastighedsstyringensautotuningsrutine
blev ikke afsluttet korrekt.

Hast.styring
autotune

AF90

Gentag autotune, indtil den er gennem-
ført.

Frekvensomformeren blev stoppet, før
autotunerutinen blev færdig.

0000

Sørg for, at forudsætningerne for autotu-
nekørslen er opfyldt. Se afsnittetHastig-
hedsstyringens autotuning (side 48).

Frekvensomformeren blev startet men
var ikkeklar til at følgeautotunekomman-
doen.

0001

Reducer momenttrin (parameter 25.38),
eller øg hastighedstrin (25.39).

Krævetmomentreferencekunne ikkenås,
før frekvensomformeren nåede maksi-
mumshastighed.

0002

Øg momenttrin (parameter 25.38), eller
reducer hstighedstrin (25.39).

Motoren kunne ikke accelerere/decelere-
re til maksimum/minimum hastighed.

0003

Reducer momenttrin (parameter 25.38)
eller hastighedstrin (25.39), eller øg mo-

Motoren kunne ikkedecelereremed fuldt
autotuningsmoment.

0004

mentgrænser afhængigafgrænsekilden,
der er angivet i parameter 30.1 og 30.2.

Informativ advarsel. Se indstillingerne i
parametergruppen 31 Fejlfunktioner.

En fejl er ved at blive udbedret ved auto-
matisk reset.

AutoresetAFAA

Kontroller indstillingen af (og kilden valgt
med) parameter 20.19 Aktiver startkom-
mando.

Der er ikkemodtaget aktiveringsstartsig-
nal.

Signal for start
frigiv mangler

AFEA
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Nødstop (off2)AFE1 Kontrollér, atdeter sikkertat fortsæt-
te driften. Nulstil kilden til signal for

·Frekvensomformeren har modtaget
en nødstopskommando (tilstands-
valg off2).

·
nødstop (såsom en nødstopknap).
Genstart frekvensomformeren.
Hvis nødstoppet ikke var med vilje,
skal kilden til stopsignalet kontrolle-
res (f.eks. 21.5 Nødstop kilde eller -
kontrolordet fra et eksternt styresy-
stem).

Informativ advarsel. Efter standsning
på en rampestopkommando (Off1

·(Follower-frekvensomformer i en
master/follower-konfiguration)
Frekvensomformeren har modtaget
en stopkommando fra masteren.

·
eller Off3) sender masteren en kort
10-millisekunderkyststopkommando
(Off2) til followeren(erne). Off2-
stoppet gemmes i followerens log.

Kontrollér, at det er sikkert at fortsætte
driften. Nulstil kilden til signal for nød-

Frekvensomformeren har modtaget en
nødstopskommando (tilstandsvalg Off1
eller Off3).

Nødstop (off1
eller off3)

AFE2

stop (såsom en nødstopknap). Genstart
frekvensomformeren.
Hvis nødstoppet ikke var med vilje, skal
kilden til stopsignalet kontrolleres (f.eks.
21.5 Nødstop kilde eller -kontrolordet fra
et eksternt styresystem).

Kontroller hjælpekoden. Føj 2 til koden
for at finde frem til den fejlede frekven-
somformers nodeadresse.

En follower-frekvensomformer er ud-
koblet.

FollowerAFE7

Ret fejlen i follower-frekvensomformeren.

Kontrollér indstillingen af parameter
20.12 Start frigiv 1 kilde. Tænd signalet

Signal for Run enable er ikke modtaget.Drift frigivet
mangler

AFEB

(f.eks. i fieldbuskontrolordet), eller kon-
trollér denvalgtekildes tilslutningskabler.

Kontrollérdeneksterne24VDCstrømfor-
syning til styreenheden, eller skift
indstillingen for parameter 95.4.

95.4 Styrekort forsyning er indstillet til
Ekstern 24 V, men ingen spænding er
forbundet til XPOW-stikketpå styreenhe-
den.

Eksternteffekt-
signal mangler

AFEC

Informativ advarsel.Motor-ID-kørsel vil finde sted ved næste
start eller er i gang.

Identifikations-
test valgt

AFF6

Informativ advarsel.Autosynkroniseringvil blive foretaget ved
næste opstart.

Autosynkroni-
sering

AFF7

Kontrollér kredsløbets sikkerhedsforbin-
delser. For yderligere oplysninger henvi-

STO Aktiv-funktionen er aktiv, dvs.
kredsløbets sikkerhedssignal(er), somer
forbundet til stikket XSTO, er tabt.

STO-hændelseB5A0

ses til den relevante hardwaremanuel og
beskrivelsenafparameter 31.22STO-indi-
kation kør/stop.

Informativ hændelse.Frekvensomformeren er startet.TilkoblingB5A2

Informativ hændelse.ID-kørsel færdiggjort.ID-kørsel ud-
ført

B5F6
Hjælpekoden angiver typen af id-kørsel.
0: Ingen
1: Normal
2: Reduceret
3: Standstill
4: Autofasning
5: Strømmålingskalibrering
6: Avanceret
7: Avanceret standstill
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontaktdit lokaleABB-kontormedoplys-
ninger om hjælpekoden. Hvis værktøjet

SW intern fejlfunktion.SW interndiag-
nostik

B680

DriveComposer er tilgængeligt, oprettes
ogsendes en ”supportpakke” (semanua-
len til Drive Composer for anvisninger).

Se A686 Uoverensstemmelse i check-
sum (side 578).

Den beregnede parameter-checksum
svarer ikke til en aktiveret reference-
checksum.

Forkert check-
sum

B686

Informativ hændelse.Software indhenter oplysningerSW interne op-
lysninger

B68B

Kontrollér kredsløbets sikkerhedsforbin-
delser. For yderligere oplysninger henvi-

Funktionen Safe TorqueOff er aktiv, dvs.
STO-kredsløb 1 er gået i stykker.

Safe torqueoff
1

FA81

ses til den relevante hardwaremanuel og
beskrivelsenafparameter 31.22STO-indi-
kation kør/stop (side 339).
Kontrollér hjælpekoden. Koden indehol-
der placeringsoplysninger, især hvad an-
går parallelforbundne invertermoduler.
Når de konverteres til et 32-bit binært tal,
angiver kodens bits følgende:
31…28: Nummeret på det defekte inver-
termodul (0…11decimal). 1111: STO_ACT-
tilstande i styreenhedog invertermoduler
er i konflikt
27: STO_ACT-tilstand for invertermoduler
26: STO_ACT-tilstand for styreenhed
25: STO1 for styreenhed
24: STO2 for styreenhed
23…12: STO1 for invertermodul 12…1 (bits
for ikke-eksisterende moduler er sat til
1)
11…0: STO2 for invertermodul 12…1 (bits
for ikke-eksisterende moduler er sat til
1)

Kontrollér kredsløbets sikkerhedsforbin-
delser. For yderligere oplysninger henvi-

Funktionen Safe TorqueOff er aktiv, dvs.
STO-kredsløb 2 er gået i stykker.

Safe torqueoff
2

FA82

ses til den relevante hardwaremanuel og
beskrivelsenafparameter 31.22STO-indi-
kation kør/stop (side 339).
Kontrollér hjælpekoden. Koden indehol-
der placeringsoplysninger, især hvad an-
går parallelforbundne invertermoduler.
Når de konverteres til et 32-bit binært tal,
angiver kodens bits følgende:
31…28: Nummeret på det defekte inver-
termodul (0…11decimal). 1111: STO_ACT-
tilstande i styreenhedog invertermoduler
er i konflikt
27: STO_ACT-tilstand for invertermoduler
26: STO_ACT-tilstand for styreenhed
25: STO1 for styreenhed
24: STO2 for styreenhed
23…12: STO1 for invertermodul 12…1 (bits
for ikke-eksisterende moduler er sat til
1)
11…0: STO2 for invertermodul 12…1 (bits
for ikke-eksisterende moduler er sat til
1)
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontakt det lokale ABB-kontor.SW intern fejlfunktion.STO-diagno-
stik fejl

FA90

Huk.enhed
mangler

FB11 Sluk for styreenheden.
Kontrollér, at hukommelsesenheden
er indsat korrekt i styreenheden.

·Der er ikke koblet nogen hukommel-
sesenhed til styreenheden.

·

Sluk for styreenheden. Slut en
hukommelsesenhed (med den rele-
vante firmware) til styreenheden.

·Hukommelsesenhed,derermonteret
på styreenheden, er tom.

·

Sluk for styreenheden.Hukommelsesenhed, der er monteret på
styreenheden, er inkompatibel.

Ikke-kompati-
bel huk.enhed

FB12
Tilslut en kompatibel hukommelsesen-
hed.

Sluk for styreenheden.Firmwarenpåden tilsluttedehukommel-
sesenheder ikkekompatibelmedfrekven-
somformeren.

Huk.enhed FW
ikke-kompat.

FB13
Tilslut en hukommelsesenhedmed kom-
patibel firmware.

Afbrydkortvarigt strømmentil styreenhe-
den.

Hukommelsesenheden er tom eller inde-
holder inkompatibel eller ødelagt
firmware.

Huk.enhed FW
indlæsefejl

FB14

Læsmærkatetpåhukommelsesenheden
for at få bekræftet, at firmwaren er
kompatibel med styreenheden (ZCU-
1x/BCU-x2).
Tilslut PC-værktøjet Drive Composer
(version 2.3 eller nyere) til frekvensomfor-
meren. Vælg Tools - Recover drive (værk-
tøj - gendan frekvensomformer).
Hvis problemet fortsætter, skal hukom-
melsesenheden udskiftes.

Kontrollér de nominelle motorværdier i
parametergruppe 99 Motordata.

Motorens ID-kørsel blev ikkegennemført
korrekt.

ID-kørselFF61

Kontrollér, at intet eksternt styresystem
er forbundet til frekvensomformeren.
Afbryd kortvarigt strømmen til frekven-
somformeren (og dens styreenhed, hvis
de har separat strømforsyning).
Kontrollér, at motorakslen ikke er låst.
Kontroller hjælpekoden. Kodens andet
tal angiver problemet (se handlinger for
hver kode nedenfor).

Kontroller indstillingerne af parameter
99.6 Nominel motorstrøm og 30.17 Mak-

Maksimum strømgrænse for lav.0001

simum strøm. Sørg for, at 30.17 Maksi-
mumstrøm>99.6 Nominelmotorstrøm.
Kontrollér, at frekvensomformeren er
korrekt dimensioneret til motoren.
Kontrollér parametrenes indstillingerMaksimumhastighedsgrænseellerbereg-

net feltsvækningspunkt for lavt.
0002

• 30.11 Minimum hastighed

• 30.12 Maksimum hastighed

• 99.7 Nominel motorspænding

• 99.8 Nominel motorfrekvens

• 99.9 Nominel motorhastighed.

Sørg for, at
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

• 30.12 Maksimum hastighed > (0,55
× 99.9 Nominel motorhastighed) >
(0,50 × synkron hastighed)

• 30.11 Minimum hastighed < 0 og

• forsyningsspænding > (0,66 × 99.7
Nominel motorspænding).

Kontroller indstillingerne af parameter
99.12Nominelmotormomentogmoment-
grænserne i gruppen 30 Grænser.

Maksimummomentgrænse for lav.0003

Sørg for, at den anvendte maksimale
momentgrænse er større end 100 %.
Kontakt det lokale ABB-kontor.Strømmålingskalibreringen blev ikke

færdig inden for en rimelig tid.
0004

Kontakt det lokale ABB-kontor.Intern fejl.0005…0008
Kontakt det lokale ABB-kontor.(Kun asynkronemotorer) Accelerationen

blev ikke færdig inden for et rimeligt
tidsrum.

0009

Kontakt det lokale ABB-kontor.(Kun asynkronemotorer) Decelerationen
blev ikke færdig inden for et rimeligt
tidsrum.

000A

Kontakt det lokale ABB-kontor.(Kun asynkrone motorer) Hastigheden
faldt til nul under ID-kørsel.

000B

Kontakt det lokale ABB-kontor.(Kunpermanentemotorer) Førsteaccele-
ration blev ikke færdig inden for et rime-
ligt tidsrum.

000C

Kontakt det lokale ABB-kontor.(Kunpermanentemotorer) Andenaccele-
ration blev ikke færdig inden for et rime-
ligt tidsrum.

000D

Kontakt det lokale ABB-kontor.Intern fejl.000E…0010
Prøv at udføre en id-kørsel igen.(KunSynRM)Rotorretningen ikke korrekt

under pulstesten.
0011

Kontakt det lokale ABB-kontor.
Kontroller, at dennominelle effekt er som
tilrådet i beskrivelsen af Avanceret
standstill id-kørsel.

Ikkemuligt at udføreAvanceret Standstill
iD-kørsel.

0012

Kontakt det lokale ABB-kontor.
Kontroller data fra mærkepladen.(Kun asynkrone motorer) Fejl i motorda-

ta.
0013

Kontakt det lokale ABB-kontor.
Kontakt det lokale ABB-kontor.Accelerationen sluttede ikke inden for en

rimelig tid under Autosynkronisering id-
kørsel.

0014

Kontakt det lokale ABB-kontor.Fejl i Avanceret standstill.0015
Kontroller kablet.Fejl i Rs-beregning.0016
Kontrollér, at koblingsfrekvensen er høj
nok.
Kontrollér indstillingerne for sinusfiltret,
hvis det er tilsluttet.
Kontakt det lokale ABB-kontor.

Kontroller hjælpekoden. Føj 2 til koden
for at finde frem til den fejlede frekven-
somformers nodeadresse.

En follower-frekvensomformer er ud-
koblet.

FollowerFF7E

Ret fejlen i follower-frekvensomformeren.

Kontrollér fejloplysningerne fra PLC'en.En fejlreaktionskommando er modtaget
gennem fieldbusadapter A.

FB A force tripFF81
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontrollér fejloplysningerne fra PLC'en.En fejlreaktionskommando er modtaget
gennem fieldbusadapter B.

FB B force tripFF82

Kontrollér fejloplysningerne fraModbus-
controlleren.

En fejlreaktionskommando er modtaget
gennem den indbyggede fieldbusinter-
face.

EFB force tripFF8E
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Hjælpekoder for netsidekonverter advarsler
Tabellen herunder viser en listemedhjælpekoder til AF85Advarsel i netsideenhed. Hvis
du vil foretage avanceret fejlfinding, kandu læsenetsidekonverterens firmwaremanual.

Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontrollér forsyningsspænding.Udgangsstrømmen har overskredet den
interne fejlgrænse.

OverstrømAE01
Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i forsyningskablet.
Kontrollérmotoreffekt og accelerations-
tid.
Kontroller effekthalvlederne (IGBTér) og
aktuelle tranducere.

Kontrollér AC-sikringer.IGBT-forsyninghar registreret enubalan-
ce i belastningen.

JordlækageAE02
Kontrollér, omder forekommer jordlæka-
ge,
Kontrollér forsyningskabler.
Kontrollér effektmoduler.
Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i forsyningskablet.

Kontrollér forsyningskabel.For høj temperatur mellem IGBT-tilslut-
ning og chassis.

IGBT-overbe-
lastning

AE04

Kontrollér konvertersikringer.Strømforskel er registreret afdelmodulet
(branching unit - BU).

BU-strømfor-
skel

AE05
Kontrollér konverter(e).
Kontrollér inverter(e).
Kontrollér LCL-filter.

Kontrollér AC-sikringer.Jordlækage er registreret af delmodulet
(BU): Summen af al strøm overstiger ni-
veauet.

BU jordlækageAE06
Kontrollér, omder forekommer jordlæka-
ge,
Kontrollér forsyningskabler.
Kontrollér effektmoduler.
Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i forsyningskablet.

Kontrollér, at parameter 95.1 Forsynings-
spænding er indstillet i overensstemmel-

For høj DC mellemkredsspænding.

Bemærk: Denne advarsel vises kun, når
IGBT-forsyningsenheden ikkemodulerer.

DC-mellemkred-
sensoverspæn-
ding

AE09

se med den anvendte forsyningsspæn-
ding.

Kontrollér forsyning og sikringer.DC-mellemkredsspændingenerutilstræk-
kelig. Dette kan være forårsaget af

DC-mellemkred-
sens under-
spænding

AE0A
Kontrollér, at parameter 95.1 Forsynings-
spænding er indstillet i overensstemmel-
se med den anvendte forsyningsspæn-
ding.

manglende fase i forsyningsspænding,
defekt sikring eller intern fejl i ensretter-
bro.

Bemærk: Denne advarsel vises kun, når
IGBT-forsyningsenheden ikkemodulerer.

Kontroller indgangsspændingens
indstilling i parameter 95.1 Forsynings-
spænding.

Spændingen i DC-mellemkredsløbet har
endnu ikke nået driftsniveauet.
Én indgangsfase kunne være frakoblet.

DC not char-
ged

AE0B

Kontroller indgangsspændingen.
Bemærk: Denne advarsel vises kun, når
IGBT-forsyningsenheden ikkemodulerer.

Kontroller lademodstande.
Hvis problemet ikke afhjælpes, skal du
kontakte det lokale ABB-kontor.
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontrollér DC-sikringer.
Kontrollér konvertermodulets forbindelse
til DC-mellemkredsen.

Afvigende DC-mellemkredsspænding er
registreret af delmodulet (BU).

BU DC-link for-
skel

AE0C

Kontrollér AC-sikringer.
Kontrollér forsyningskabel.

Afvigende netspænding er registreret af
delmodulet (BU).

BU-spændings-
forskel

AE0D

Kontrollér de omgivende forhold.
Kontrollér luftflow og ventilator.
Kontrollér kølepladens lameller for stø-
vophobning.
Kontrollér, at motoreffekten passer til
effekten for IGBT-forsyningsenheden.

Effektenhedsmodulets temperatur er for
høj.

Overtempera-
tur

AE14

Kontrollér kabler.
Kontrollér kølingen af effektmodul(er).

Høj temperaturforskel mellem IGBT'er i
de forskellige faser.

Overtempera-
turforskel

AE15

Kontrollér de omgivende forhold.
Kontrollér luftflow og ventilator.
Kontrollér kølepladens lameller for stø-
vophobning.
Kontrollér, at motoreffekten passer til
effekten for IGBT-forsyningsenheden.

IGBT-temperatur er for høj.IGBT-tempera-
tur

AE16

Definer forsyningsspændingsområdet
(parameter 95.1 Forsyningsspænding).

Spændingsområdet er ikke defineret.Der er ikke
valgt spæn-
dingskategori

AE24

Kontrollér, at det er sikkert at fortsætte
driften.
Nulstil nødstoptasten.
Genstart frekvensomformeren.

Forsyningsenheden har modtaget en
nødstopskommando (tilstandsvalgoff2).

Nødstop
(OFF2)

AE58

Kontrollér modulets køleluftstrøm og
ventilatordrift.
Kontrollér omgivelsestemperatur. Hvis
den overskrider 40 °C (104 °F), skal det
sikres, at belastningsstrømmen ikke
overskrider belastningskapaciteten.
Se den tilhørende hardwaremanual.
Kontrollér kabinettets indersideog forsy-
ningsmoduletskøleplade for støv.Rengør
om nødvendigt.

Forsyningsmodulets temperatur er for
høj f.eks. Som følge af overbelastning af
modul eller fejl i ventilator.

Temperaturad-
varsel

AE5F

Kontrollér hjælpekoden i netsidekonver-
terprogrammet for at identificere venti-
latoren.
Kontrollér ventilatordrift og forbindelse.
Udskift ventilatoren, hvis den er defekt.

Køleventilatoren sidder fast eller er
frakoblet.

VentilatorAE73

Gensynkronisér IGBT-forsyningsenheden
med gitteret efter tabt net.

Der er registreret tabt net.Tabt netAE78

Der er tilladt to forsøg i løbet af femmi-
nutter for at forhindre overophedning af
kredsen.

Der er for mange forsøg på opladning af
DC-mellemkredsen.

LadetællerAE85
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Hjælpekoder for netsidekonverter fejl
Tabellen herunder viser en liste med hjælpekoder til 7583 Fejl i netsideenhed. Hvis du
vil foretage avanceret fejlfinding, kan du læse netsidekonverterens firmwaremanual.

Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontrollér forsyningsspænding.Udgangsstrømmen har overskredet den
interne fejlgrænse.

Overstrøm2E00
Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i forsyningskablet.
Kontrollérmotoreffekt og accelerations-
tid.
Kontroller effekthalvlederne (IGBTér) og
aktuelle tranducere.

Kontrollér AC-sikringer.IGBT-forsyningsenheden har registreret
en jordfejl.

Jordlækage2E01
Kontrollér, omder forekommer jordlæka-
ge,
Kontrollér forsyningskabler.
Kontrollér effektmoduler.
Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i forsyningskablet.
Kontakt nærmeste ABB-kontor, hvis
jordfejl ikke kan konstateres.

Kontrollér forsyningskabel.IGBT-forsyningsenheden har registreret
en kortslutning.

Kortslutning2E02
Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i forsyningskablet.
Efter korrektion af fejlens årsag skal sty-
reenhedengenstartes (vedhjælp af para-
meter 96.8 Genstart styrekort) eller
strømmen skal afbrydes kortvarigt.

Kontrollér belastningen.For høj temperatur mellem IGBT-tilslut-
ning og chassis.

IGBT-overbe-
lastning

2E04

Kontrollér konvertersikringer.Strømforskel er registreret afdelmodulet
(branching unit - BU).

BU-strømfor-
skel

2E05
Kontrollér konverter(e).
Kontrollér inverter(e).
Kontrollér LCL-filter.
Effekt for alle kort.
Hvis fejlen ikke afhjælpes, skal du kontak-
te det lokale ABB-kontor.

Kontrollér AC-sikringer.Jordlækage er registreret af delmodulet
(BU): Summen af al strøm overstiger ni-
veauet.

BU jordlækage2E06
Kontrollér, omder forekommer jordlæka-
ge,
Kontrollér forsyningskabler.
Kontrollér effektmoduler.
Kontrollér, at der ikke findes kondensato-
rer for fasekompenseringeller overspæn-
dingsafledere i forsyningskablet.
Kontakt nærmeste ABB-kontor, hvis
jordfejl ikke kan konstateres.
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontroller hjælpekoden. Kontrollér kilden
til den fejl, der passer til koden:
1: Fase A
2: Fase B
4: Fase C
8: Fasen kan ikke registreres Kontrollér
AC-sikringerne.
Kontrollér, hvorvidt der er ubalance i for-
syningsnettet.

Inputfasetaber registreret af IGBT-broen.Inputfasetab3E00

Kontrollér, at parameter 95.1 Forsynings-
spænding er indstillet i overensstemmel-
se med den anvendte forsyningsspæn-
ding.

For høj DC mellemkredsspænding.DC-mellemkred-
sensoverspæn-
ding

3E04

Kontrollér forsyningskabler, sikringer og
kontaktorstyring.
Kontrollér, at parameter 95.1 Forsynings-
spænding er indstillet i overensstemmel-
se med den anvendte forsyningsspæn-
ding.

DC-mellemkredsspændinger ikketilstræk-
keligpågrundaf enmanglendenetspæn-
dingsfase eller sprunget sikring.

DC-mellemkred-
sens under-
spænding

3E05

Kontrollér DC-sikringerne.
Kontrollér forbindelsen til DC-bussen.
Hvis problemet ikke afhjælpes, skal du
kontakte det lokale ABB-kontor.

Forskellen i DC-spænding mellem paral-
lelforbundne forsyningsmoduler.

BU DC-link for-
skel

3E06

Kontrollér forbindelserne til forsynings-
nettet.
Kontrollér AC-sikringerne.
Hvis problemet ikke afhjælpes, skal du
kontakte det lokale ABB-kontor.

Forskelle i netspændingmellem parallel-
forbundne forsyningsmoduler.

BU-spændings-
forskel

3E07

Kontroller parameter 95.1 Forsynings-
spænding.
Kontrollér forsyningsspændingogsikrin-
ger.
Kontrollér forbindelsen fra relæudgangen
til opladningskontakten.
Kontrollér, atDC-kredsen for spændings-
måling virker korrekt.

DC-mellemkredsspændinger ikkehøjnok
efter opladning.

LSU-opladning3E08

Kontrollér omgivelsestemperatur. Hvis
den overskrider 40 °C (104 °F), skal det
sikres, at belastningsstrømmen ikke
overskrider belastningskapaciteten.
Se den tilhørende hardwaremanual.
Kontrollér effektmodulets køleluftstrøm
og ventilatordrift.
Kontrollér kabinettets indersideogeffek-
tmodulets køleplade for støv. Rengør om
nødvendigt.

Effektmodulets temperatur er for høj.Køling4E01

Kontrollér de omgivende forhold.
Kontrollér luftflow og ventilator.
Kontrollér kølepladens lameller for stø-
vophobning.
Kontrollér, at motoreffekten passer til
effekten for IGBT-forsyningsenheden.

IGBT-temperatur er for høj.IGBT-tempera-
tur

4E02

Se AE14 For høj temperatur (side 596).Effektenhedsmodulets temperatur er for
høj.

Overtempera-
tur

4E03
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Se AE15 Forskel i for høj temperatur.Høj temperaturforskel mellem IGBT'er i
de forskellige faser. De tilgængelige
temperaturer afhænger afmodulstørrel-
sen.

Overtempera-
turforskel

4E04

Kontrollér kabinetkølingen, LCL-filter og
hjælpetransformer.

Overtemperatur registreret enten i kabi-
net, i LCL-filter eller i hjælpetransformer.

Kabinet eller
LCL-overtempe-
ratur

4E06

Kontrollér ventilatorensdriftog forbindel-
se.
Udskift ventilatoren, hvis den er defekt.

En ekstra køleventilator sidder fast eller
er frakoblet.

Ekstraventila-
tor itu

5E01

Afbrydkortvarigtstrømmentil forsynings-
enheden. Hvis styreenheden forsynes
eksternt, skal styreenheden genstartes
((vedhjælp af parameter 96.108Genstart
af LSU-styrekort) eller ved at tænde og
slukke for strømmen.
Hvis problemet ikke afhjælpes, skal du
kontakte det lokale ABB-kontor.

Forsyningsenhedens hardware passer
ikke til de oplysninger, som er lagret i
hukommelsesenheden.Dettekaneksem-
pelvis forekommeefteren firmwareopda-
tering eller udskiftning af hukommelses-
enhed.

Misforhold for
rating-ID

5E05

Kontrollér kabel til hovedkontaktors/ho-
vedafbryders styrekreds.
Kontrollér status for andre afbrydere,
som er tilsluttet kontaktorstyrekredslø-
bet.
Se de til leverancen medleverede
kredsløbsdiagrammer.
Kontrollér hovedkontaktors driftspæn-
dingsniveau (bør være 230 V).
KontrollérdigitaleDI3-indgangsforbindel-
ser.
Kontroller relateret 48V strømforsyning
og tilsluttede ventilatorer.

Styreprogrammetmodtager ikke hoved-
kontaktor på (1) godkendelse via digita-
lindgang selvom styreprogrammet har
lukket kontaktorstyrekredsen med re-
læudgang.
Hovekontaktor/hvedafbryder fungerer
ikke korrekt, eller der er en løs eller dårlig
forbindelse.

Hovedkontak-
torfejl

5E06

Overvåg mulige netværkstransienter,Synkronisering til forsyningsnetmislykke-
des.

Synkronise-
ringsfejl

6E19

Kontakt det lokale ABB-kontor.Indlæsningsfejl i mærke-ID.Rating-ID fejl6E1A

Kontrollér linjekonverterens styrepro-
gram. Registrer hjælpekoderne for alle
aktive licensfejl, og kontakt din produkt-
leverandør for at få yderligere instruktio-
ner.
Denne fejl kræver genstart af styreenhe-
den, enten ved at slukke og derefter
tænde for strømmen,, eller ved hjælp af
parameter 96.108Genstart af LSU-styre-
kort.
8201: Kontakt det lokale ABB-kontor for
at få yderligere instruktioner.

Der er to typer licenser, der bruges i
ACS880-frekvensomformere:
licenser, der skal findes i enheden, og
som tillader firmwaren at udføres, og li-
censer, der forhindrer firmwaren i at køre.
Den licens angives af værdien i hjælpeko-
defeltet. LicensenerNxxxx, hvor xxxx står
for den4-cifrede værdi af hjælpekodefel-
tet.
8201: Enbegrænset licens findespåenhe-
den. Firmwaren på denne inverterenhed
kan ikke køres, da der findes en lavhar-
monisk licens på enheden. Enheden er
kun beregnet til at blive anvendt med et
IGBT-forsyningsstyreprogram (2Q).

Licensfejl6E1F
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Hvad der skal gøresÅrsag
Hændelse
navn / AUX-
kode

Kode
(hex)

Kontroller hjælpekoden fordennøjagtige
parametergruppe og indeks.
Kontroller, om parameteren eksisterer i
frekvensomformeren.
Kontroller, om parameterværdien fra
makrofilen passer til parameterensmini-
mums- og maksimumsgrænser.
Hvis hjælpekoden er nul, opstår der en
generisk fejl. Kontakt det lokale ABB-
kontor.
Hjælpekoden i hexadecimalt format inde-
holder en 8-bit Gruppe, 8-bit Indeks 16-
bit fejlkode.

Makrofilen har en parameter, der er defi-
neret påenmåde, såden ikke kan skrives.

Fejl imakro-pa-
rameterisering

6E21

Parameteren er ikke tilgængelig fra ma-
krofilen.

0005

Denskrevneværdi erunderparameterens
minimumsgrænse.

0009

Den skrevne værdi er over parameterens
maksimumsgrænse.

000A

Den skrevne værdi er ikke opført i para-
metervalglisten.

000B

Parameterfunktionen forhindrer visning
af værdien.

000C

Parameteren eksisterer ikke.000D
Parameteren i makrofilen passer ikke
medparameteren i frekvensomformeren.
Enhedeneller visningsformateter forskel-
ligt.

001F

Pointerparameteren er skrevetmålrettet
enparameter eller bit, der ikke eksisterer,
eller som ikke er tilgængelig til målret-
ning fra makro.

0022

Kontrollér PC-værktøjet eller betjenings-
panelets forbindelse.
Kontrollerbetjeningspanelets tilslutnings-
stik.
Sætbetjeningspanelet tilbagepåmonte-
ringsplatformen.

Betjeningspanelet eller PC-værktøjet, der
er valgt somaktivt styrested, har stoppet
kommunikationen.

Betjeningspa-
nelfejl

7E01

Gensynkronisér IGBT-forsyningsenheden
med gitteret efter tabt net.

Der er registreret tabt net. Varighedenaf
tabt net er for lang.

Tabt net8E07
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Fieldbusstyringviadet indbyg-
gede fieldbusinterface (EFB)

Oversigt
I kapitlet beskrives, hvordan frekvensomformeren kommunikerer med eksternt udstyr
via et kommunikationsnetværk (fieldbus) gennem det indbyggede fieldbusinterface.

8
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Systemoversigt
Frekvensomformeren kan forbindes til et eksternt styresystemvia et kommunikations-
link ved hjælp af enten en fieldbusadapter eller det indbyggede fieldbusinterface.

Det indbyggede fieldbusinterface understøtterModbusRTU-protokollen. Frekvensom-
formerens styreprogramkanhåndtere 10modbusregistre i et tidsinterval på 10millise-
kunder.Hvis frekvensomformeren f.eks.modtager enanmodningomat læse20 registre,
vil den starte responsen inden for 22 ms efter, at den har modtaget anmodningen - 20
ms til behandling af anmodningen og 2 ms i tillæg til håndtering af bus. Den aktuelle
responstid afhænger også af andre faktorer, f.eks. baudraten (en parameterindstilling
for frekvensomformeren).

Frekvensomformeren kan indstilles til at modtage alle styringsoplysningerne via et fi-
eldbusinterface, eller styringen kan delesmellem det indbyggede fieldbusinterface og
andre tilgængelige kilder, f.eks. digitale og analoge indgange.

...

Fieldbusstyring

Fieldbus

Proces I/O (cyklisk)

Servicebeskeder (acyklisk)

Kontrolord (CW)
Reference

Statusord (SW)

Aktuelle værdier

Parameter R/W forespørgsler/svar

XD2DXD2DXD2D

ACS880ACS880ACS880

Terminering
OFF

Terminering
ON

Terminering
OFF

StyreenhedStyreenhedStyreenhed

Dataflow

Tilslutning af fieldbus til frekvensomformeren
Tilslut fieldbussen til terminal XD2D på frekvensomformerens styrepanel. Se den rele-
vante Hardwaremanual for yderligere information om tilslutning, sammenkædning og
afbrydelse af forbindelsen.
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Bemærk:Hvis XD2D-stikket reserveres af det indbyggede fieldbusinterface (parameter
58.1 Aktiver protokol er indstillet til Modbus RTU), deaktiveres frekvensomformer til
frekvensomformer-forbindelsens funktionalitet automatisk.

Opsætning af det indbyggede fieldbusinterface
Sæt frekvensomformeren op til indbygget fieldbuskommunikation med parametrene
vist i skemaet neden for. I kolonnen Indstilling for fieldbusstyring angives enten den
værdi, som skal anvendes, eller standardværdien. I kolonnen Funktion/oplysninger
gives en beskrivelse af parameteren.

Funktion/oplysningerIndstillingaf fieldbusstyringParameter

KOMMUNIKATIONSINITIALISERING

Initialiserer indbygget fieldbuskommu-
nikation. Drev-til-drev-forbindelses-
funktionalitetdeaktiveresautomatisk.

Modbus RTU58.1 Aktiver protokol

KONFIGURATION AF INDBYGGET MODBUS

Nodeadresse. Dermå ikke være to no-
der med samme nodeadresse online.

1 (standard)58.3 Nodeadresse

Definerer kommunikationshastighe-
den for forbindelsen. Brug de samme
indstillinger som formasterstationen

19,2 kbps (standard)58.4 Baudrate

Vælg indstillinger for paritet og stop-
bit. Brug de samme indstillinger som
for masterstationen.

8E1 (standard)58.5 Paritet

Definerer den handling, som udføres,
nårderdetekteresetkommunikations-
tab.

Fejl (standard)58.14 Kommunikationstab
handling

Aktiverer/deaktiverer overvågning af
tab af kommunikation og definerer
midler til nulstilling af tælleren for
forsinkelse af kommunikationstab.

Cw / Ref1 / Ref2 (standard)58.15 Kommunikationstab
tilstand

Definerer timeoutgrænsenforovervåg-
ning af kommunikation.

3,0 s (standard)58.16 Kommunikationstab
tid

Definerer responsforsinkelsen for fre-
kvensomformeren.

0 ms (standard)58.17 Transmittering forsin-
kelse

Vælger styreprofil, som anvendes af
frekvensomformeren.

ABB Drives (standard),
Transparent

58.25 Kontrolprofil

Se afsnittet Grundlæggende for det
indbyggede fieldbusinterface (si-
de 606).
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Funktion/oplysningerIndstillingaf fieldbusstyringParameter

Vælger reference- og aktuelle værdity-
per.

Auto, Transparent, Generel,
Moment, Hastighed, Fre-
kvens

58.26 EFB ref1 type

……

58.29 EFB akt2 type Med indstillingen Auto vælges typen
automatisk i overensstemmelse med
den aktuelt aktive styrestilstand for
frekvensomformeren.

Definerer kilden for statusord, når
58.25 Kontrolprofil = Transparent.

Andet (se Udtryk og forkor-
telser)

58.30EFBstatusordtranspa-
rent kilde

Vælger kilden for den aktuelle værdi 1,
når 58.28 EFB akt1 type er indstillet til
Transparent eller Generel.

Andet (se Udtryk og forkor-
telser)

58.31 EFB akt1 transparent
kilde

Definerer kilden for den aktuelle værdi
2, når 58.29 EFB akt2 type er indstillet
til Transparent eller Generel.

Andet (se Udtryk og forkor-
telser)

58.32 EFB akt2 transparent
kilde

Definerer tilknytningen mellem para-
metrene og and holdingsregistre i
400001…465536 (100…65535) Mod-
busregister-interval.

f.eks. Tilstand 0 (standard)58.33Addresseringstilstand

Definerer rækkefølgen for dataord i
modbus-meddelelsesrammen.

LAV-HØJ (standard)58.34 Rækkefølge af ord

Definereradressenpådenfrekvensom-
formerparameter,sommodbus-maste-
ren opnår adgang til, når den læser fra
eller skriver til den registeradresse, der
svarer til modbus I/O-parametre.

Eksempelvisstandardindstil-
lingerne (I/Os 1…6 indehol-
der kontrolord, statusord, to
referencer og to aktuelle
værdier)

58.101 Data I/O 1

…

58.124 Data I/O 24

Vælg de parametre, som du ønsker at
læse eller skrive ved hjælp af modbus
I/O-ord.

Disse indstillinger skriver indkommen-
de data i lagringsparameter 10.99
RO/DIOkontrolord, 13.91AO1datalag-
ring, 13.92 AO2-datalagring, 40.91 Fe-
edback datalagring eller 40.92 Set-
punkt datalagring.

RO/DIO kontrolord, AO1 da-
talagring,AO2 datalagring,
Feedback datalagring, Set-
punkt datalagring

Validerer indstillingerne for konfigura-
tionsparametrene.

Opdater indstillinger58.6Kommunikationsstyring

Denye indstillinger vil være effektive, næstegang frekvensomformeren tilsluttes nettet,
eller når de valideres med parameter 58.6 Kommunikationsstyring.

Indstilling af frekvensomformerens styreparametre
Efter at det indbyggede fieldbusinterface er sat op, skal frekvensomformerens styre-
parametre vist i tabellen nedenfor kontrolleres og justeres. I kolonnen Indstilling for
fieldbusstyring angives den værdi, som skal anvendes, hvis det indbyggede fieldbus-

604 Fieldbusstyring via det indbyggede fieldbusinterface (EFB)



signal er denønskede kilde eller destination for det pågældende frekvensomformersty-
resignal. I kolonnen Funktion/information gives en beskrivelse af parameteren.

Funktion/oplysningerIndstilling af fieldbus-
styring

Parameter

VALG AF KILDE TIL STYREKOMMANDO

Vælger fieldbus som kilde til start- og
stopkommandoerne, nårEKS1er valgt som
aktivt styrested.

Embedded fieldbus20.1 Ext1-kommandoer

Vælger fieldbus som kilde til start- og
stopkommandoerne, når EKS2er valgt som
aktivt styrested.

Embedded fieldbus20.2 Ext1 starttriggertype

VALG AF HASTIGHEDSREFERENCE

Vælger en reference, der modtages via det
indbyggede fieldbusinterface som
hastighedsreference 1.

EFB ref1 eller EFB ref222.11 Hast. ref1 kilde

Vælger en reference, der modtages via det
indbyggede fieldbusinterface som
hastighedsreference 2.

EFB ref1 eller EFB ref222.12 Hast. ref2 kilde

VALG AF MOMENTREFERENCE

Vælger en reference, der modtages via det
indbyggede fieldbusinterface som
momentreference 1.

EFB ref1 eller EFB ref226.11 Moment ref1 kilde

Vælger en reference, der modtages via det
indbyggede fieldbusinterface som
momentreference 2.

EFB ref1 eller EFB ref226.12 Moment ref2 kilde

VALG AF FREKVENSREFERENCE

Vælger en reference, der modtages via det
indbyggedefieldbusinterfacesomfrekvens-
reference 1.

EFB ref1 eller EFB ref228.11 Frekvens ref1 kilde

Vælger en reference, der modtages via det
indbyggedefieldbusinterfacesomfrekvens-
reference 2.

EFB ref1 eller EFB ref228.12 Frekvens ref2 kilde

ANDRE VALG

EFB-referencer kan vælges som kilde ved stort set ethvert signalvælgerparameter ved at vælge
Anden (se Udtryk og forkortelser), derefter enten 3.9 EFB reference 1 eller 3.10 EFB reference 2.

STYRING AF RELÆ-UDGANGE, ANALOGE UDGANGE OG DIGITALE INDGANGE/UDGANGE

Forbinderbit 0 for lagringsparameter 10.99
RO/DIO kontrolord til relæudgang RO1.

RO/DIOkontrolordbit010.24 RO1-kilde

Forbinder bit 1 for lagringsparameter 10.99
RO/DIO kontrolord til relæudgang RO2.

RO/DIOkontrolordbit110.27 RO2-kilde

Forbinder bit 2 for lagringsparameter 10.99
RO/DIO kontrolord til relæudgang RO3.

RO/DIOkontrolordbit210.30 RO3-kilde
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Funktion/oplysningerIndstilling af fieldbus-
styring

Parameter

Indstiller den digitale indgang/udgang til
udgangstilstand.

Udgang (standard)11.5 DIO1 konfiguration

11.9 DIO2 konfiguration

Forbinder bit 8 for lagringsparameter 10.99
RO/DIO kontrolord til digital indgang/ud-
gang DIO1.

RO/DIOkontrolordbit811.6 DIO1 udgangskilde

Forbinder bit 9 for lagringsparameter 10.99
RO/DIO kontrolord til digital indgang/ud-
gang DIO2.

RO/DIOkontrolordbit911.10 DIO2 udgangskilde

Forbinder lagringsparameter 13.91 AO1da-
talagring til analog udgang AO1.

AO1 datalagring13.12 AO1-kilde

Forbinder lagringsparameter 13.92 AO2-
datalagring til analog udgang AO2.

AO2 datalagring13.22 AO2-kilde

PID PROCESS-FEEDBACK OG SETPUNKT

Forbinder bits til lagringsparameter (10.99
RO/DIO kontrolord) til frekvensomforme-
rens digitale indgange/udgange.

Feedback datalagring40.8 Sæt 1 feedback 1 kilde

Setpunkt datalagring40.16 Sæt 1 setpunkt 1 kilde

SYSTEMSTYREINDGANGE

Gemmer parameterværdiændringer (inkl.
dem, som er ændret via fieldbusstyring) i
den permanente hukommelse.

Gem (vender tilbage til
Færdig)

96.7 Gem parameter manu-
elt

Grundlæggende for det indbyggede fieldbusinterface
Den cykliske kommunikationmellemet fieldbussystemog frekvensomformerenbestår
af 16-bit dataord eller 32-bit dataord (med transparente styreprofiler).

Diagrammetherunder illustrererdriftenafdet indbyggede fieldbusinterface.Designaler,
der overføres ved cyklisk kommunikation, forklares yderligere under diagrammet.
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EFB-profil

Fieldbusnetværk

Cyklisk kommunikation

CW

REF1

REF2

2)

VALG
0

2

EFB CW 3)

03.09 EFB reference 1

03.10 EFB reference 2

EFB SW 3)

Aktuel 1 3)

Aktuel 2 3)

1)

EXT1/2
Startkommandoer

0

2

58,25

SW

ACT1

ACT2

Data I/O-
valg

Acyklisk
kommunikation

Parametertabel

Gruppe
22/26/28/40 osv.

Referencevalg

Gruppe
22/26/28/40 osv.

Referencevalg

20,01
20.06

Par. 01,01...255,255

2)

I/O 1

I/O 2

I/O 3

...

I/O 24
58,101
58.124

Se også andre parametre, som kan styres med fieldbus.1

Datakonvertering, hvis parameter 58.25 Kontrolprofil er indstillet til ABB Drives. Se af-
snittet Om styreprofiler (side 609).

2

Hvis parameter 58.25 Kontrolprofil er indstillet til Transparent,3

• Kilderne til statusordet og aktuelle værdier vælges af parametrene 58.30…58.32
(ellers vælges aktuel værdi 1 og 2 automatisk ifølge referencetype) og

• Kontrolordet vises med 6.5 EFB transparent kontrolord.

￭ Kontrolord og statusord

Kontrolordet (CW) er et 16-bit eller 32-bit pakket boolsk ord. Det er den vigtigstemåde
til at styre frekvensomformeren på ved hjælp af et fieldbussystem. CW sendes af field-
buscontrolleren til frekvensomformeren. Brugeren vælger med frekvensomformerpa-
rametre EFB CW som kilde for frekvensomformerens styrekommandoer (f.eks.
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start/stop, nødstop, valg mellem eksternt styrested 1/2, eller nulstilling ved fejl). Fre-
kvensomformeren skifter mellem de forskellige tilstande i henhold til de bitkodede in-
struktioner i CW.

Fieldbus CW skrives enten til frekvensomformeren, som det er (se parameter 6.5 EFB
transparentkontrolord,ellerdataenekonverteres.SeafsnittetOmstyreprofiler (side609).

Fieldbusstatusordet (SW) er et 16-bit eller 32-bit pakket boolsk ord. Det indeholder
statusoplysninger fra frekvensomformeren til fieldbuscontrolleren. Fvekvensomforme-
rens SWskrives enten til fieldbusCWsomdet er, eller dataene konverteres. Se afsnittet
Om styreprofiler (side 609).

￭ Referencer

EFB-reference 1 og 2 er 16-bit eller 32-bit heltalmed fortegn. Indholdet af hvert referen-
ceord kan anvendes som kilde for næsten alle signaler, f.eks. hastigheds-, frekvens-,
moment- eller procesreference. I den indbyggede fieldbuskommunikation vises refe-
rence 1 og 2 med henholdsvis 3.9 EFB reference 1 og 3.10 EFB reference 2. Om referen-
cerne er skaleret eller ej afhænger af indstillingerne for 58.26 EFB ref1 type og 58.27
EFB ref2 type. Se afsnittet Om styreprofiler (side 609).

￭ Aktuelle værdier

Aktuelle fieldbussignaler (AKT1 ogAKT2) er 16-bit eller 32-bit betegnede heltal. De vide-
rebringer de valgte parameterværdier fra frekvensomformeren til masteren. Om de
aktuelle værdier er skaleret eller ej afhænger af indstillingerne for 58.28 EFB akt1 type
og 58.29 EFB akt2 type. Se afsnittet Om styreprofiler (side 609).

￭ Dataindgange/-udgange

Dataindgang/-udgange er 16-bit eller 32-bit ord, der indeholder værdier for valgte fre-
kvensomformerparametre. Parameter 58.101Data I/O 1…58.124Data I/O24definerer
den adresse, hvorfra masteren enten læser data (indgang) eller hvortil data skrives
(udgang).

Styring af frekvensomformerudgange via EFB

Adressevalgparametrene for dataindgangene/udgangene har en indstilling, hvormed
data kan skrives ind i en opbevaringsparameter i frekvensomformeren. Disse opbeva-
ringsparametreer klar til at blive valgt somsignalkilder af frekvensomformerudgangene.

De ønskede værdier for relæudgangene (RO) og de digitale ind-/udgange (DIO) kan
skrives i et 16-bit ord i 10.99 RO/DIO kontrolord, som derefter vælges som kilden for
disse udgange. Hver af de analoge udgange (AO) på frekvensomformeren har en dedi-
keret lagringsparameter (13.91 AO1 datalagring og 13.92 AO2-datalagring), som er til-
gængelig i kildevalgsparameter 13.12 AO1-kilde og 13.22 AO2-kilde.

Sender PID-procesfeedback og setpunktværdier via EFB

Frekvensomformerenhar ogsåopbevaringsparametre for indgåendeproces-PID-feed-
back (40.91 Feedback datalagring) samt et proces-PID-setpunkt (40.92 Setpunkt data-
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lagring). Feedbacklagringsparameteren kan vælges i kildevalgsparameter 40.8 Sæt 1
feedback 1 kilde og 40.9 Sæt 1 feedback 2 kilde.

De tilsvarendeparametre i processensPID-styringssæt2 (gruppe41PID-reguleringssæt
2) har de samme valg.

￭ Registeradressering

Adressefeltet i modbusanmodninger om adgang til holdningsregistre er 16 bit. Mod-
busprotokoller kan derfor understøtte adressering af 65536 holdningsregistre.

Tidligere benyttede modbusmasterenheder en femcifret decimaladresse fra 40001 til
49999 til at repræsentere registeradresser. Den femcifrededecimaladressebegrænser
antallet af registre, som kan adresseres (9999).

Nyere modbusmasterenheder indeholder ofte funktioner, så du kan få adgang til alle
65536modbusregistre. Enafmetodernebenytter6-cifrededecimaladdresser fra400001
til 465536. Dennemanual benytter 6-cifrededecimaladresser il at repræsentere registe-
radresserne i modbushukommelsen.

Modbusmasterenheder som er begrænset til femcifret decimaladressering kan stadig
få adgang til registrene fra 400001 til 409999 ved at benytte femcifrede adresser fra
40001 til 49999. Der kan ikke opnås adgang til registrene 410000-465536 for disse
mastere.

Bemærk:Der kan ikke opnås adgang til registeradresser til 32-bit parametere ved brug
af femcifrede registernumre.

Om styreprofiler
En styreprofil definerer reglerne for dataoverførsel mellem frekvensomformeren og fi-
eldbusmasteren, f.eks.:

• om pakkede boolske ord konverteres, og hvordan

• hvordan frekvensomformerens registeradresser tilknyttes til fieldbusmasteren.

Dukankonfigurere frekvensomformeren til atmodtageogsendemeddelelser i henhold
til ABB-frekvensomformerprofilen eller den transparente profil. I en ABB-frekvensom-
formerprofil konverterer frekvensomformerens indbyggede fieldbusinterface kontrol-
ordet og statusordet til og fra de oprindelige data, der bruges i frekvensomformeren.
I den transparente profil konverteres data ikke. Figuren herunder illustrerer virkningen
af profilvalg.
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Fieldbus

FrekvensomformerDatakonvertering

Skalering af aktuelle
værdier og referencer

VALG

Profilvalg

0

2

58,25

58,26...58,29

Styreprofilvalg med parameter 58.25 Kontrolprofil:

• (0) ABB Drives

• (2) Transparent

Bemærk, at skalering af referencer og aktuelle værdier kan vælges uafhængigt af pro-
filvalget med parameter 58.26…58.29.

ABB-frekvensomformerprofilen

￭ Kontrolord

Skemaetherunder viser indholdetaf fieldbuskontrolordet forABB-frekvensomformerens
styreprofil. Det indbyggede fieldbusinterface konverterer ordet til den form, i hvilket
det bruges i frekvensomformeren. Tekst, der er fremhævet med fed skrift, refererer til
tilstanden vist i Statustransitionsdiagram (side 613)

TILSTAND/beskrivelseVærdiNavnBit

Fortsæt til READY TO OPERATE.1OFF1_ CONTROL0

Stop langs aktiveret decelerationsrampe. Fortsæt til
OFF1ACTIVE; fortsæt tilREADYTOSWITCHON, hvis
ikke andre interlocks (OFF2, OFF3) er aktive.

0

Fortsætter driften (OFF2 inaktiv).1OFF2_ CONTROL1

Nødstop OFF, stop ved udløb.0

Fortsæt til OFF2 ACTIVE, fortsæt til SWITCH-ON IN-
HIBITED.
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TILSTAND/beskrivelseVærdiNavnBit

Fortsætter driften (OFF3 inaktiv).1OFF3_ CONTROL2

Nødstop, stop med tid defineret af frekvensomfor-
merparameter. Fortsæt til OFF3 ACTIVE; fortsæt til
SWITCH-ON INHIBITED.

0

ADVARSEL!
Kontroller, at motor og motorbelastning kan
stoppes med denne stopmetode.

Fortsæt til OPERATION ENABLED.1INHIBIT_ OPERATION3

Bemærk:Startfrigivelsessignalet skal være aktivt, se
frekvensomformerkommunikation.Hvis frekvensom-
formeren er indstillet til atmodtage startfrigivelses-
signalet fra fielbussen, aktiverer denne bit signalet.

Drift spærret. Fortsæt til OPERATION INHIBITED.0

Normal drift. Fortsæt til RAMP FUNCTION GENERA-
TOR: OUTPUT ENABLED.

1RAMP_OUT_ ZERO4

Tvinger rampefunktionsgeneratorudgangen til nul.
Frekvensomformeren ramper til stop (begrænsning
af strøm og DC-spænding i kraft).

0

Aktiver rampefunktion.1RAMP_HOLD5

Fortsæt til RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELE-
RATOR ENABLED.

Fastholder rampe (Rampefunktiongeneratorudgan-
gen fastholdes).

0

Normal drift. Fortsæt til OPERATING.1RAMP_IN_ ZERO6

Bemærk:Dennebit er kuneffektiv, hvis fieldbusinter-
facet er indstillet som kilde til dette
signal af frekvensomformerparametre.

Lægger rampeindgangen til nul.0

Fejlreset, hvis der eksisterer en aktiv fejl. Fortsæt til
SWITCH-ON INHIBITED.

0=>1NULSTILLING7

Bemærk:Dennebit er kuneffektiv, hvis fieldbusinter-
facet er indstillet som kilde til dette
signal af frekvensomformerparametre.

Fortsætter normal drift.0

Accelerer til jogging 1-reference.1JOGGING_18

Bemærk:
• Bits 4…6 skal være 0.
• Se også afsnittet Jogging (side 59).

Jogging 1 inaktiv.0
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TILSTAND/beskrivelseVærdiNavnBit

Accelerer til jogging 2-reference.1JOGGING_29

Se bemærkninger ved bit 8.

Jogging 2 inaktiv.0

Fieldbusstyring aktiveret.1REMOTE_ CMD10

Fieldbusstyringdeaktiveret (nogle bits stadig aktive,
f.eks. Nulstilling)

0

Vælg eksternt styrested EXT2. Effektiv, hvis styreste-
det er parametiseret til at blive valgt fra fieldbussen.

1EXT_CTRL_ LOC11

Vælg eksternt styrestedEXT1. Effektiv, hvis styreste-
det er parametiseret til at blive valgt fra fieldbussen.

0

Reserveret12...15

￭ Statusord

Figuren herunder viser fieldbusstatusord for ABB-frekvensomformerprofilen. Det ind-
byggede fieldbusinterface konverterer frekvensomformerens statusord til denne form
for fieldbussen. Tekst, der er fremhævet med fed skrift, refererer til tilstanden vist i
Statustransitionsdiagram (side 613)

TILSTAND/beskrivelseVærdiNavnBit

READY TO SWITCH ON.1RDY_ON0

NOT READY TO SWITCH ON.0

READY TO OPERATE.1RDY_RUN1

OFF1 ACTIVE.0

OPERATION ENABLED.1RDY_REF2

OPERATION INHIBITED.0

FEJL.1TRIPPED3

Ingen fejl.0

OFF2 ikke aktiv.1OFF_2_STA4

OFF2 ACTIVE.0

OFF3 ikke aktiv.1OFF_3_STA5

OFF3 ACTIVE.0

SWITCH-ON SPÆRRET.1SWC_ON_ INHIB6

-0

Advarsel/alarm.1ALARM7

Ingen advarsel/alarm.0
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TILSTAND/beskrivelseVærdiNavnBit

OPERATING. Aktuel værdi svarer til reference =
ligger inden for tolerancegrænserne, dvs. i ha-
stighedsstyring er hastighedsfejlenmaks. 10%
af motorens nominelle hastighed.

1AT_ SETPOINT8

Aktuelværdi afviger fra reference = ligger uden
for tolerancegrænserne.

0

Styrested: REMOTE (EKS1 eller EKS2).1REMOTE9

Styrested: LOCAL.0

Aktuel frekvens eller hastighed er lig med eller
overstiger overvågningsgrænsen (indstillet af
frekvensomformerparameter). Gyldig i begge
omløbsretninger.

1ABOVE_ LIMIT10

Aktuel frekvens eller hastighed er inden for
overvågningsgrænsen.

0

Statusbits, som kan skrives, kan kombineres
med frekvensomformerens logik, så der opnås
programspecifik 12 BRUGER_1 funktionalitet.

USER_011

Eksternt startfrigivelsessignal er modtaget.1EXT_RUN_ ENABLE12

Intet eksternt signal for startfrigivelse ermodta-
get.

0

Reserveret13...15

￭ Statustransitionsdiagram

Diagrammet herunder viser statustransitionerne i frekvensomformeren, når frekven-
somformeren bruger ABB-frekvensomformerprofilen og er konfigureret til at følge
kontrolordskommandoerne fra det integrerede fieldbusinterface. Teksten med store
bogstaver henviser til de tilstande, der bruges i de skemaer, der repræsenterer field-
buskontrolord og -statusord. Se afsnit Kontrolord (side 610) og Statusord (side 612).
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MAINS OFF

Fejl

ABB-
frekvensomformerprofil

(SW Bit 3=1)

(CW Bit7=1)

NOT READY TO
SWITCH ON

FAULT

Spænding
ON

(SW Bit 6=1)

(CW Bit 0=0)

(SW Bit0=0)

(CW=xxxx x1xx xxxx x110)

(SW Bit0=1)

(CW=xxxx x1xx xxxx x111)

SWITCH-ON
INHIBITED

CW = Kontrolord
SW = Statusord
n = Hastighed

I = Indgangsstrøm
RFG = Rampefunktionsgenerator

f = Frekvens

OPERATION
ENABLED

RFG: OUTPUT
ENABLED

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

OPERATION (SW Bit
8=1)

(CW=xxxx x1xx x111 1111)

(CW=xxxx x1xx xx11 1111)

(CW=xxxx x1xx xxx1 1111)

(SW Bit2=1)

TILSTAND

betingelse

stigekant

(CW Bit
6=0)

(CW Bit 5=0)

C D

D

D

C

B

A

READY TO
SWITCH ON

READY TO
OPERATE

OPERATION
INHIBITED

OFF1
ACTIVE

(CW Bit3=0)

(SW Bit2=0)

operation
inhibited

(CW Bit4=0)

n(f) = 0 / I = 0

(SW Bit1=0)

fra enhver
tilstand

(CW Bit 0=0)

B C D

OFF1

(SW Bit1=1)

(CW=xxxx x1xx xxxx 1111
og SW Bit12=1)

fra enhver
tilstand

Nødstop

OFF2 (CW Bit1=0)

Nødstop

OFF3 (CW Bit2=0)

fra enhver
tilstand

OFF2
ACTIVE

OFF3
ACTIVE (SW Bit4=0)(SW Bit 5=0)

n(f) = 0 / I = 0

fra enhver
tilstand

(CW Bit3=1
og

SW Bit12=1)

A B C D
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￭ Referencer

ABB-frekvensomformerprofilen understøtter brugen af to referencer, EFB-reference 1
og EFB-reference 2. Referencerne er 16-bits ord, der hver indeholder en tegnbit og et
15-bit heltal. Ennegativ referencedannes vedatberegnede tokomplementærmængder
fra den tilsvarende positive reference.

Referencerne er skaleret somdefineretmed parameter 46.01...46.07; hvilken skalering,
der er i brug, afhænger af indstillingen af 58.26 EFB ref1 type og 58.27 EFB ref2 type (si-
de 444).

±
±

Fieldbus Frekvensomformer

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (med hastighedsreference)
46.02 (med frekvensreference)

46.03 (med momentreference)
46.04 (med effektreference)

0 (med morment- eller effektreference)
(46.06) (med hastighedsreference)
(46.07) (med frekvensreference)

-(46.03) (med momentreference)
46.04 (med effektreference)

-(46.01) (med hastighedsreference)
46.02 (med frekvensreference)

De skalerede referencer visesmedparameter 3.9 EFB reference 1 og 3.10 EFB reference
2.
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￭ Aktuelle værdier

ABB-frekvensomformerprofilen understøtter brug af to aktuelle fieldbusværdier, AKT1
og AKT2. De aktuelle værdier er 16-bits ord, der hver indeholder en tegnbit og et 15-bit
heltal. En negativ værdi dannes ved at beregne de to komplementærmængder fra den
tilsvarende positive værdi.

De aktuelle værdier skaleres somdefineret af parameter 46.01...46.04; hvilken skalering,
der er i brug, afhænger af indstillingen af parameter 58.28 EFB akt1 type og 58.29 EFB
akt2 type (side 445).

Fieldbus Frekvensomformer

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (med hastighedsreference)
46.02 (med frekvensreference)

46.03 (med momentreference)
46.04 (med effektreference)

-(46.03) (med momentreference)
46.04 (med effektreference)

-(46.01) (med hastighedsreference)
46.02 (med frekvensreference)

0
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￭ Registeradresser for modbusholding

Skemaet herunder viser registeradresserne for modbusholding til frekvensomformer-
data.

Denne profil giver en konverteret 16-bit adgang til dataene.

Registerdata (16-bit ord)Registeradresse

Kontrolord. Se afsnittet Kontrolord (side 610).

Valget kan ændres ved hjælp af parameter 58.101 Data I/O 1.

400001

Reference 1 (REF1).

Valget kan ændres ved hjælp af parameter 58.102 Data I/O 2.

400002

Reference 2 (REF2).

Valget kan ændres ved hjælp af parameter 58.103 Data I/O 3.

400003

Statusord (SW) Se afsnittet Statusord (side 612).

Valget kan ændres ved hjælp af parameter 58.104 Data I/O 4.

400004

Aktuel værdi 1 (AKT1)

Valget kan ændres ved hjælp af parameter 58.105 Data I/O 5.

400005

Aktuel værdi 2 (AKT2)

Valget kan ændres ved hjælp af parameter 58.106 Data I/O 6.

400006

Data ind/ud 7...24.

Valgt med parameters 58.107 Data I/O 7 ... 58.124 Data I/O 24.

400007...400024

Ikke anvendt400025...400089

Adgang til fejlkode. Se afsnittet Fejlkoderegistre (holdingregistre
400090…400100) (side 623).

400090...400100

Læs/skriv parameter.

Parametrene er knyttet til registeradresser i henhold til parameter 58.33 Ad-
dresseringstilstand.

400101...465536

Den transparente profil
Den transparente profil giver en tilpasselig adgang til frekvensomformeren.

Indholdet af kontrolordet og statusordet kan defineres af brugeren. Det kontrolord,
der modtages fra fieldbussen, er synligt i parameter 6.5 EFB transparent kontrolord,
og kan bruges til at styre frekvensomformeren ved hjælp af pointerparametre og/eller
applikationsprogrammering.

Det statusord, der skal sendes til fieldbuscontrolleren, vælges af parameter 58.30 EFB
statusord transparent kilde. Dette kan f.eks. væredet bruger-konfigurerbare statusord
i 6.50 Bruger statusord 1.

I den transparente profil konverteres kontrolordet eller statusordet ikke.Om referencer
eller aktuelle værdier skaleres eller ej, afhænger af indstillingen for parameter
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58.26...58.29. De referencer, der modtages fra fieldbussen, er synlige i parameter 3.9
EFB reference 1 og 3.10 EFB reference 2.

Registeradresserne for modbusholding til den transparente profil er de samme som
for ABB-frekvensomformerprofilen (se side 617).

Modbusfunktionskoder
Skemaet herunder viser modbusfunktionskoder, der understøttes af det indbyggede
fieldbusinterface.

BeskrivelseFunktionsnavnKode

Læs 0/1 status for coils (0X-referencer).Læs coils01h

Læser 0/1 status for diskrete indgange (1X-refe-
rencer).

Læs diskrete indgange02h

Læser det binære indhold i holdingregistre (4X-
referencer).

Læs holdingregistre03h

Tvinger en enkelt coil (0X-reference) til 0 eller 1.Skriv enkelt coil05h

Skriver et enkelt holdingregister (4X-reference).Skriv enkelt register06h

Indeholder en række tests til kontrol af kommu-
nikationen eller til kontrol af forskellige interne
fejltilstande.

Diagnose08h

Understøttede underkoder:

• 00hReturneringaf forespørgselsdata: Ekko-
/sløjfetest.

• 01hGenstart indstilling for kommunikation:
Gentsraterog initialisererEFB, rydder tællere
for kommunikationshændelser.

• 04h Forcering af "Listen Only Mode":
• 0AhRyd tællere ogdiagnosticeringsregister
• 0Bh Returner antal busmeddelelsert
• 0Ch Returner buskommunikation. Antal fejl
• 0Dh Returner antal fejl i busundtaglser
• 0Eh Returner antal slavemeddelelser
• 0Fh Returner antalmanglende svar fra slave
• 10h Returner antal slave-NAK (negative ack-

nowledge)
• 11h Returner antal for slave optaget
• 12hReturner antal for overflydendebustegn
• 14h Sletter tæller for overflydende og flag

Returner et statusord og antal af hændelserHent tæller for kommunikations-
hændelser

0Bh

Tvinger en sekvens af coils (0X-reference) til 0
eller 1.

Skriv flere coils0Fh

Skriver indholdet af en tilstødende blok af hol-
dingregistre (4X-referencer).

Skriv flere registre10h
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BeskrivelseFunktionsnavnKode

Ændrer indholdet i et 4X-register ved hjælp af
en kombination af en AND-maske, enOR-maske
samt registerets aktuelle indhold.

Masker skriveregister16h

Skriver indholdet af en tilstødende blok af 4X-
registre, læser derefter indeholdet af en anden
gruppe af registre (de samme eller andre end
de, der skrives) i en serverenhed.

Læs/skriv flere registre17h

Understøttede underkoder:Indkapslet interfacetransport2Bh/0Eh

• 0Eh Læs enhedsidentifikation Tillader læs-
ning af identifikation og andre oplysninger.

Understøttede ID-koder (adgangstype):

• 00h: Anmodning om at se grundlæggende
enhedsidentifikation (vis adgang).

• 04h: Anmodningomat se et bestemt identi-
fikationsobjekt (individuel adgang)

Understøttede objekt-id'er:

• 00h: Leverandørnavn (“ABB”)
• 01h: Produktkode (f.eks. "AINFX")
• 02h: Hovedrevision/sekundær revision

(kombination af indholdet af parameter 7.5
Firmwareversion og 58.2 Protokol-ID).

• 03h: Leverandør-URL (“www.abb.com”)
• 04h: Produktnavn (f.eks. "ACS880")

Undtagelseskoder
Skemaet herunder viser de undtagelseskoder for modbus, der understøttes af det
indbyggede fieldbusinterface.

BeskrivelseNavnKode

Den funktionskode, der blev modtaget i forespørgs-
len, er ikke en
tilladt handling for serveren.

UGYLDIG FUNKTION01h

Dendataadresse, der blevmodtaget i forespørgslen,
er ikke en
tilladt adresse for serveren.

UGYLDIG DATAADRESSE02h

Det ønskede antal registre er større end det antal,
frekvensomformeren kan håndtere.

UGYLDIG DATAVÆRDI03h

Bemærk: Fejlen betyder ikke, at den værdi, som
skrives til frekvensomformerparameteren, ligger
uden for det gyldige interval.

Den værdi, somskrives til frekvensomformerparame-
teren, ligger uden for det gyldige interval. Se afsnittet
Fejlkoderegistre (holdingregistre
400090…400100) (side 623).

FEJL I SLAVEUDSTYR04h
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BeskrivelseNavnKode

Serveren er optaget af en længerevarende program-
kommando.

SLAVEUDSTYR OPTAGET06h

Coils (0xxxx-referencesæ)
Coils er 1-bit læse-/skriveværdier. Bits for kontrolord visesmeddennedatatype. Tabellen
herunder opsummerer modbus-coils (0xxxx-referencesæt).

Transparent profilABB-frekvensomformerpro-
fil

Reference

Kontrolord, bit 0OFF1_CONTROL00001

Kontrolord, bit 1OFF2_CONTROL00002

Kontrolord, bit 2OFF3_CONTROL00003

Kontrolord, bit 3INHIBIT_OPERATION00004

Kontrolord, bit 4RAMP_OUT_ZERO00005

Kontrolord, bit 5RAMP_HOLD00006

Kontrolord, bit 6RAMP_IN_ZERO00007

Kontrolord, bit 7NULSTILLING00008

Kontrolord, bit 8JOGGING_100009

Kontrolord, bit 9JOGGING_200010

Kontrolord, bit 10REMOTE_CMD00011

Kontrolord, bit 11EXT_CTRL_LOC00012

Kontrolord, bit 12Brugerdefineret (0)00013

Kontrolord, bit 13Brugerdefineret (1)00014

Kontrolord, bit 14Brugerdefineret (2)00015

Kontrolord, bit 15Brugerdefineret (3)00016

Kontrolord, bit 16Reserveret00017

Kontrolord, bit 17Reserveret00018

Kontrolord, bit 18Reserveret00019

Kontrolord, bit 19Reserveret00020

Kontrolord, bit 20Reserveret00021

Kontrolord, bit 21Reserveret00022

Kontrolord, bit 22Reserveret00023

Kontrolord, bit 23Reserveret00024

Kontrolord, bit 24Reserveret00025

Kontrolord, bit 25Reserveret00026
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Transparent profilABB-frekvensomformerpro-
fil

Reference

Kontrolord, bit 26Reserveret00027

Kontrolord, bit 27Reserveret00028

Kontrolord, bit 28Reserveret00029

Kontrolord, bit 29Reserveret00030

Kontrolord, bit 30Reserveret00031

Kontrolord, bit 31Reserveret00032

10.99 RO/DIO kontrolord, bit 0Reserveret00033

10.99 RO/DIO kontrolord, bit 1Reserveret00034

10.99 RO/DIO kontrolord, bit 2Reserveret00035

10.99 RO/DIO kontrolord, bit 3Reserveret00036

10.99 RO/DIO kontrolord, bit 4Reserveret00037

10.99 RO/DIO kontrolord, bit 5Reserveret00038

10.99 RO/DIO kontrolord, bit 6Reserveret00039

10.99 RO/DIO kontrolord, bit 7Reserveret00040

10.99 RO/DIO kontrolord, bit 8Reserveret00041

10.99 RO/DIO kontrolord, bit 9Reserveret00042

Diskrete indgange (1xxxx-referencesæt)
Diskrete indgange er 1-bit værdier, som kun kan læses. Bits for statusord vises med
denne datatype. Tabellen herunder opsummerer diskrete modbusindgange (1xxxx-re-
ferencesæt).

Transparent profilABB-frekvensomformerpro-
fil

Reference

Statusord, bit 0RDY_ON10001

Statusord, bit 1RDY_RUN10002

Statusord, bit 2RDY_REF10003

Statusord, bit 3TRIPPED10004

Statusord, bit 4OFF_2_STA10005

Statusord, bit 5OFF_3_STA10006

Statusord, bit 6SWC_ON_INHIB10007

Statusord, bit 7ALARM10008

Statusord, bit 8AT_SETPOINT10009

10009
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Transparent profilABB-frekvensomformerpro-
fil

Reference

Statusord, bit 9REMOTE10010

Statusord, bit 10ABOVE_LIMIT10011

Statusord, bit 11Brugerdefineret (0)10012

Statusord, bit 12Brugerdefineret (1)10013

Statusord, bit 13Brugerdefineret (2)10014

Statusord, bit 14Brugerdefineret (3)10015

Statusord, bit 15Reserveret10016

Statusord, bit 16Reserveret10017

Statusord, bit 17Reserveret10018

Statusord, bit 18Reserveret10019

Statusord, bit 19Reserveret10020

Statusord, bit 20Reserveret10021

Statusord, bit 21Reserveret10022

Statusord, bit 22Reserveret10023

Statusord, bit 23Reserveret10024

Statusord, bit 24Reserveret10025

Statusord, bit 25Reserveret10026

Statusord, bit 26Reserveret10027

Statusord, bit 27Reserveret10028

Statusord, bit 28Reserveret10029

Statusord, bit 29Reserveret10030

Statusord, bit 30Reserveret10031

Statusord, bit 31Reserveret10032

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 0Reserveret10033

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 1Reserveret10034

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 2Reserveret10035

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 3Reserveret10036

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 4Reserveret10037

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 5Reserveret10038

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 6Reserveret10039

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 7Reserveret10040

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 8Reserveret10041
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Transparent profilABB-frekvensomformerpro-
fil

Reference

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 9Reserveret10042

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 10Reserveret10043

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 11Reserveret10044

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 12Reserveret10045

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 13Reserveret10046

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 14Reserveret10047

10.2 DI forsinkelsesstatus, bit 15Reserveret10048

Fejlkoderegistre (holdingregistre 400090…400100)
Disse registre indeholder oplysninger om den seneste forespørgsel. Fejlregistrene
ryddes, når en forespørgsel er afsluttet.

BeskrivelseNavnReference

1 = Nultil register med interne fejl (91…95).Nulstil fejlregistre90

Funktionskode for den mislykkede forespørgselKoder for fejlfunktion91

Indstil, hvornår undtagelseskode 04h genereres (se
tabellen herover).

Fejlkode92

• 00h Ingen fejl
• 02h Lav/høj grænse overskrides
• 03h Indeks for fejl: Utilgængeligt indeks for en

områdeparameter
• 05h Forkert datatype: Værdien matcher ikke da-

tatypen for parameteren
• 65h Generel fejl: Udefineret fejl ved udførelse af

forespørgsel

Det seneste register (diskret indgang, coil eller hol-
dingregister), som ikke kunne læses eller skrives.

Register med fejl93

Det seneste register, som kunne skrives.Seneste register, som er
kunne skrives

94

Det seneste register, som kunne læses.Seneste register, somkunne
læses

95
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Fieldbusstyringviaenfieldbus-
adapter

Oversigt
I dette kapitel beskrives, hvordan frekvensomformeren kommunikerer med eksternt
udstyr via et kommunikationsnetværk (fieldbus) gennem et valgfrit fieldbusadapter-
modul.

Først beskrives frekvensomformerens fieldbusstyringsinterface, hvorefter der vises et
konfigurationseksempel.

Systemoversigt
Frekvensomformeren kan sluttes til et eksternt styresystemvia en valgfri fieldbusadap-
ter, som er monteret på frekvensomformerens styreenhed. Frekvensomformeren har
aktuelt to uafhængige interfaces til fieldbusforbindelse, som kaldes “fieldbusadapter
A” (FBA A) og “fieldbusadapter B” (FBA B). Frekvensomformeren kan konfigureres til
at modtage alle styreinformationer fra fieldbusinterfacet, eller styringen kan deles
mellem fieldbusinterface(s) og andre tilgængelige kilder, f.eks. digitale og analoge
indgange, alt afhængig af hvordan styrestederne EXT1 og EXT2 er konfigureret.

Bemærk: Teksten og eksemplerne i dette kapitel beskriver konfigurationen af én field-
busadapter (FBAA)medparameter 50.01...50.21ogparametergruppe51…53.Denanden
adapter (FBA B) skal, hvis den er til stede, konfigureres på en lignendemådemed para-
meter 50.31...50.51 og parametergruppe 54…56. Det anbefales kun at bruge FBA B-in-
terfacet til overvågning.

Fieldbusadaptere er tilgængelige til flere forskellige kommunikationssystemer og
protokoller, for eksempel

9
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• CANopen (FCAN-01-adapter)

• ControlNet (FCNA-01-adapter)

• DeviceNet (FDNA-01-adapter)

• EtherCAT® (FECA-01-adapter).

• EtherNet/IP™ (FENA-11- eller FENA-21-adapter)

• Modbus/RTU (FSCA-01-adapter)

• Modbus/TCP (FENA-11- eller FENA-21-adapter)

• POWERLINK (FEPL-02-adapter)

• PROFIBUS DP (FPBA-01-adapter)

• PROFINET IO (FENA-11- eller FENA-21-adapter).

Bemærk: Fieldbusadaptere med endelsen "M" (f.eks. FPBA-01-M) understøttes ikke.

Frekvensomformer
Fieldbusstyring

Fieldbus

Andet
udstyr

Typen Fxxx-
fieldbusadapter
installeret på
frekvensomformerens
styringsenhed (stik 1,
2 eller 3)

Dataflow

Proces I/O
(cyklisk)

Proces I/O (cyklisk) eller
servicebesked (acyklisk)

Kontrolord (CW)
Referencer

Statusord (SW)
Aktuelle værdier

Parameter R/W forespørgsler/svar
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Grundlæggende for fieldbusstyringsinterfacet
Den regelmæssige kommunikationmellem et fieldbussystemog frekvensomformeren
består af 16- eller 32-bit input- og outputdataord. Frekvensomformeren kanmaksimalt
understøtte 12 dataord (16 bit) i hver retning.

Data transmitteret fra frekvensomformeren til fieldbusstyringen defineres af parame-
trene 52.1 FBA A data ind1 ... 52.12 FBA A data ind12. Data transmitteret fra fieldbussty-
ringen til frekvensomformeren defineres af parameter 53.1 FBA data ud1 ... 53.12 FBA
data ud12.

FBA-profil

Fieldbusnetværk

Cyklisk kommunikation

1

2

3

4)

Profilvalg

Start funktion

22.11 /
26.11 / 26.12

...

1)

EXT1/2

Hastighed/moment
REF1 sel

20,01
20.06

Parametertabel

Fieldbusadapter

Hastighed/moment
REF1 sel

22.12 /
26.11 / 26.12

Par. 01,01...99,99

FBA ACT2

FBA ACT1

FBA HOVED SW

Par. 10,01...99,99

FBA REF2

FBA REF1

FBA HOVED CW4)

Valg af
DATA UD

Gruppe
52

Valg af
DATA IND

Gruppe
53

5)

Acyklisk kommunikation

Se manualen til fieldbusadaptermodulet.

3)

Profilvalg

3)

DATA
OUT 2)

12

DATA
IN 2)

1

2

3

5)

...

12

Fieldbusspecifikt interface

Se også andre parametre, som kan styres fra fieldbus.1)

Det maksimale antal anvendte dataord er protokolafhængigt.2)

Parametre til valg af profil/forekomst. Parametre specifikke for fieldbusmodul. Yderli-
gere oplysninger findes i Brugermanualen til det relevante fieldbusadaptermodul.

3)
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Med DeviceNet transmitteres styringsdelen direkte.4)

Med DeviceNet transmitteres den aktuelle værdidel direkte.5)

￭ Kontrolord og statusord

Kontrolordet er det væsentligstemiddel til styring af frekvensomformeren fra et field-
bussystem. Det sendes af fieldbus masterstationen til frekvensomformeren via adap-
termodulet. Frekvensomformeren skiftermellemsine tilstande i henhold til bit-kodede
instruktioner i kontrolordet og vender tilbage med statusoplysninger til masteren i
statusordet.

For ABB-frekvensomformerens kommunikationsprofil ses indholdet af kontrolordet
og statusordet på henholdsvis side 573 og 574 Frekvensomformerens tilstande ses i
tilstandsdiagrammet (side 575).

Når der er valgt en transparent kommunikationsprofil, f.eks. med parametergruppe 51
FBA A indstillinger, er det kontrolord, der modtages fra PLC'en, tilgængelig i 6.3 FBA A
transparent kontrolord. De enkelte bits i ordet kan derefter anvendes til at styre fre-
kvensomformeren gennem bitpointer-parametre. Kilden til statusord, for eksempel
6.50 Bruger statusord 1, kan vælges i50.9 FBA A SW transparent kilde.

Fejlfinding til netværksord

Hvis parameter 50.12 FBA A aktiver debug er indstillet til Hurtig, vises det kontrolord,
der modtages fra fieldbussen, med parameter 50.13 FBA A styreord, og statusordet
sendes til fieldbusnettet med 50.16 FBA A statusord. Disse “rå” data er meget nyttige
til at bestemme, om fieldbusmasteren transmitterer de korrekte data, før styringen
overdrages til fieldbusnetværket.
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￭ Referencer

Referencerne er 16-bits ord, der indeholder en tegnbit og et 15-bit heltal. En negativ
reference (der indikerer omvendt omløbsretning) dannes ved beregning af de to kom-
plementærmængder fra den tilsvarende positive reference.

ABB-frekvensomformeren kanmodtage styringsoplysningerne fra flere kilder, herunder
analoge og digitale indgange, frekvensomformerens betjeningspanel og et fieldbusa-
daptermodul. Hvis du vil styre frekvensomformeren via fieldbus, skal modulet være
defineret som kilden til styringsoplysninger såsom reference. Dette gøres ved hjælp
af kildevalgsparametre i gruppe 22 Valg af hastighedsreference, 26 Momentreference
kæde og 28 Kæde for frekvensreference.

Fejlfinding til netværksord

Hvis parameter 50.12 FBA A aktiver debug er indstillet til Hurtig, vises de referencer,
der modtages fra fieldbussen, med 50.14 FBA A reference 1 og 50.15 FBA A reference
2.

Skalering af referencer

Bemærk: Skaleringerne beskrevet nedenfor er for ABB-frekvensomformerens kommu-
nikationsprofil. Fieldbus-specifikke kommunikationsprofiler anvender muligvis andre
skaleringer. Se manualen til fieldbusadapteren for at få flere oplysninger

Referencerne er skaleret somdefineretmed parameter 46.01...46.07; hvilken skalering,
der er i brug, afhænger af indstillingen af 50.4 FBA A ref1 type og 50.5 FBA A ref2 type.

±
±

Fieldbus Frekvensomformer

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (med hastighedsreference)
46.02 (med frekvensreference)

46.03 (med momentreference)
46.04 (med effektreference)

0 (med morment- eller effektreference)
(46.06) (med hastighedsreference)
(46.07) (med frekvensreference)

-(46.03) (med momentreference)
46.04 (med effektreference)

-(46.01) (med hastighedsreference)
46.02 (med frekvensreference)
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Den skalerede reference visesmedparameter 3.5 FBA reference 1 og 3.6 FBA reference
2.

￭ Aktuelle værdier

Aktuelle værdier er 16-bit ord, der indeholder oplysninger om frekvensomformerens
drift. Typerne af overvågede signaler vælges med parameter 50.7 FBA A aktuel 1 type
og 50.8 FBA A aktuel 2 type.

Fejlfinding til netværksord

Hvis parameter 50.12 FBA A aktiver debug er indstillet til Hurtig, vises de aktuelle vær-
dier, der sendes til fieldbussen, med 50.17 FBA A aktuel værdi 1 og 50.18 FBA A aktuel
værdi 2.

Skalering af aktuelle værdier

Bemærk: Skaleringerne beskrevet nedenfor er for ABB-frekvensomformerens kommu-
nikationsprofil. Fieldbus-specifikke kommunikationsprofiler anvender muligvis andre
skaleringer. Se manualen til fieldbusadapteren for at få flere oplysninger.

De aktuelle værdier skaleres somdefineret af parameter 46.01...46.04; hvilken skalering,
der er i brug, afhænger af indstillingen af parameter 50.7 FBA A aktuel 1 type og 50.8
FBA A aktuel 2 type.

Fieldbus Frekvensomformer

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (med hastighedsreference)
46.02 (med frekvensreference)

46.03 (med momentreference)
46.04 (med effektreference)

-(46.03) (med momentreference)
46.04 (med effektreference)

-(46.01) (med hastighedsreference)
46.02 (med frekvensreference)

0
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￭ Indholdet af fieldbuskontrolordet (ABB-frekvensomformerprofil)

Tekst, der er fremhævet med fed skrift og skrevet med store bogstaver, refererer til
tilstandene i tilstandsdiagrammet (side 575).

TILSTAND/beskrivelseVærdiNavnBit

Fortsæt til READY TO OPERATE.1Off1-kontrol0

Stop langs aktiveret decelerationsrampe. Fortsæt tilOFF1
ACTIVE; fortsæt tilREADYTOSWITCHON, hvis ikke andre
interlocks (OFF2, OFF3) er aktive.

0

Fortsætter driften (OFF2 inaktiv).1Off2-kontrol1

Nødstop OFF, stop ved udløb.0

Fortsæt til OFF2 ACTIVE, fortsæt til SWITCH-ON INHIBI-
TED.

Fortsætter driften (OFF3 inaktiv).1Off3-kontrol2

Nødstop, stopmed tiddefineret af frekvensomformerpa-
rameter.

0

Fortsæt til OFF3 ACTIVE; fortsæt til SWITCH-ON INHIBI-
TED.

ADVARSEL!
Kontroller, atmotorogmotorbelastningkanstoppes
med denne stopmetode.

Fortsæt til OPERATION ENABLED.1Start3

Bemærk: Startfrigivelsessignalet skal være aktivt. Hvis
frekvensomformeren er indstillet til at modtage startfri-
givelsessignalet fra fielbussen, aktiverer dennebit signa-
let. Se også parameter 6.18 Startblokering statusord og
6.25 Frk.omf.blokering statusord 2.

Drift spærret. Fortsæt til OPERATION INHIBITED.0

Normal drift. Fortsæt til RAMP FUNCTION GENERATOR:
OUTPUT ENABLED.

1Rampe ud nul4

Tvinger rampefunktionsgeneratorudgangen til nul. Fre-
kvensomformeren vil øjeblikkeligt bremse til nulhastighed
(idet momentgrænserne overholdes).

0

Aktiver rampefunktion.1Ramp hold5

Fortsæt tilRAMPFUNCTIONGENERATOR:ACCELERATOR
ENABLED.

Fastholder rampe (Rampefunktiongeneratorudgangen
fastholdes).

0
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TILSTAND/beskrivelseVærdiNavnBit

Normal drift. Fortsæt til OPERATING.1Rampe til nul6

Bemærk:Dennebit er kun effektiv, hvis fieldbusinterfacet
er indstillet som kilde til dette signal af frekvensomfor-
merparametre.

Tvinger rampefunktionsgeneratorindgang til nul.0

Fejlreset, hvis der eksisterer en aktiv fejl. Fortsæt til
SWITCH-ON INHIBITED.

0=>1Nulstil7

Bemærk:Dennebit er kun effektiv, hvis fieldbusinterfacet
er indstillet somkilde til dette nulstillingssignal af frekven-
somformerparametre.

Fortsætter normal drift.0

Accelerer til inching (jogging) setpunkt 1.1Inching 18

Bemærk:
• Bits 4...6 skal være 0.
• Se også afsnittet Jogging (side 59).

Inching (jogging) 1 deaktiveret.0

Accelerer til inching (jogging) setpunkt 2.1Inching 29

Se bemærkninger ved bit 8.

Inching (jogging) 2 deaktiveret.0

Fieldbusstyring aktiveret.1Fieldbus styring10

Kontrolord og reference går ikke igennem til frekvensom-
formeren, undtagen for bit 0...2.

0

Vælg eksternt styrested EXT2. Effektiv, hvis styrestedet
er parametiseret til at blive valgt fra fieldbussen.

1Ekst. kontr.lok11

Vælg eksternt styrested EXT1. Effektiv, hvis styrestedet
er parametiseret til at blive valgt fra fieldbussen.

0

Reserveret.12 til 15
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￭ Indholdet af fieldbusstatusordet (ABB-frekvensomformerprofil)

Tekst, der er fremhævet med fed skrift og skrevet med store bogstaver, refererer til
tilstandene i tilstandsdiagrammet (side 575).

TILSTAND/beskrivelseVærdiNavnBit

READY TO SWITCH ON.1Klar til at slå TIL0

NOT READY TO SWITCH ON.0

READY TO OPERATE.1Klar til kørsel1

OFF1 ACTIVE.0

OPERATION ENABLED.1Klar ref2

OPERATION INHIBITED. Se parameter 6.18 Startblokering
statusordog6.25 Frk.omf.blokering statusord 2 for bloke-
ringsforhold.

0

FAULT.1Udkoblet3

Ingen fejl.0

OFF2 ikke aktiv.1Off 2 inaktiv4

OFF2 ACTIVE.0

OFF3 ikke aktiv.1Off 3 inaktiv5

OFF3 ACTIVE.0

SWITCH-ON SPÆRRET.1Switch-on
spærret

6

–0

Alarm er aktiv.1Advarsel7

Ingen alarm er aktiv.0

OPERATING. Den aktulle værdi svarer til reference = er in-
den for tolerancegrænserne (se parameter 46.21…46.23).

1På ref.8

Aktuelværdi afviger fra reference = ligger uden for toleran-
cegrænserne.

0

Styrested: REMOTE (EKS1 eller EKS2).1Fjern9

Styrested: LOCAL.0

Se parameter 6.29 Bruger bit 10 valgt.-Over grænse10

Se parameter 6.30 Bruger bit 0 valgt.-Bruger bit 011

Se parameter 6.31 Bruger bit 1 valgt.-Bruger bit 112

Se parameter 6.32 Bruger bit 2 valgt.-Bruger bit 213

Se parameter 6.33 Bruger bit 3 valgt.-Bruger bit 314

Reserveret.15
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￭ Statusdiagrammet (ABB-frekvensomformerprofil)

Fejl

fra enhver tilstand

SW b3=1

CW b7=1

fra enhver tilstand

Nødstop

MAINS OFF SWITCH-ON
INHIBITED

NOT READY TO
SWITCH ON

READY TO SWITCH
ON

READY TO
OPERATE

OPERATION
INHIBITED

FAULT

OFF2
ACTIVE

OFF3
ACTIVE

OPERATION
ENABLED

RFG: OUTPUT
ENABLED

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

OPERATION

TILSTAND

OFF1
ACTIVE

OFF2 (CW b1=0)

SW b4=0

fra enhver tilstand

Nødstop

OFF3 (CW b2=0)

SW b5=0

n(f) = 0 / I = 0

betingelse

stigende
bitflange

Spænding
ON

SW b6=1

CW b0=0

SW b0=0

CW=xxxx x1xx xxxx x110

CW b3=0

A B C D

SW b2=0

operation
inhibited

SW b8=1

CW=xxxx x1xx x111 1111

CW=xxxx x1xx xx11 1111

CW=xxxx x1xx xxx1 1111

SW b2=1

CW b6=0

CW b5=0

CW b4=0

n(f) = 0 / I = 0

SW b1=0

SW b1=1

CW=xxxx x1xx xxxx 1111

fra enhver
tilstand

OFF1 (CW b0=0)

B C D

C D

D

CW = Kontrolord
SW = Statusord
bx = bit x
n = Hastighed
I = Indgangsstrøm
RFG = Rampefunktionsgenerator
f = Frekvens

D

C

B

A

SW b0=1

CW=xxxx x1xx xxxx x111
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Indstilling af frekvensomformeren til fieldbusstyring
1. Installer fieldbusadaptermoduletmekaniskogelektrisk i henhold til instruktionerne

i brugermanualen til modulet.

2. Start frekvensomformeren op.

3. Aktiver kommunikation mellem frekvensomformeren og fieldbusadaptermodulet
med parameter 50.1 FBA A aktiver.

4. Med 50.2 FBA A komm tab funk vælges, hvordan frekvensomformeren skal reagere
på en fieldbuskommunikationsfejl.

Bemærk:Denne funktionovervågerbådekommunikationenmellem fieldbusmaste-
ren og adaptermodulet og kommunikationenmellem adaptermodulet og frekven-
somformeren.

5. Med 50.3 FBA A komm tab t ud defineres tidenmellem registrering af kommunika-
tionsfejlen og den valgte handling.

6. Vælg applikationsspecifikke værdier til resten af parametrene i gruppen 50 Field-
busadapter (FBA), og start fra 50.04. Eksempler på relevante værdier vises i tabel-
lerne nedenfor.

7. Indstil fieldbusadaptermodulets konfigurationsparametre i gruppe 51 FBA A
indstillinger. Somminimum indstilles dennødvendige nodeadresseog kontrolpro-
filen.

8. Definer de procesdata, der overføres til og fra frekvensomformeren i parameter-
gruppe 52 FBA A data ind og 53 FBA A data ud.

Bemærk: Alt afhængigt af den anvendte kommunikationsprotokol er kontrol- og
statusordet muligvis allerede konfigureret til at blive sendt/modtaget af kommu-
nikationssystem.

9. Gemde gyldige parameterværdier til den permanente hukommelse ved at indstille
parameter 96.7 Gem parameter manuelt til Gem.

10. Valider den udførte indstilling i parametergruppe 51, 52 og 53 ved at indstille para-
meter 51.27 FBA A par opdatering til Opdater.

11. Konfigurer styrestederne EXT1 og EXT2 for at give mulighed for styre- og referen-
cesignaler fra fieldbus. Eksempler på relevante værdier vises i tabellerne nedenfor.
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￭ Eksempel på parameterindstilling: FPBA (PROFIBUS DP)

Dette eksempel viser, hvordan du konfigurerer en grundlæggende hastighedskontro-
lapplikation, som bruger PROFIdrive-kommunikationsprofilen med PPO Type 2.
Start/stop-kommandoerne og -referencen er i overensstemmelse med PROFIdrive-
profilen, hastighedsstyringstilstand.

De referenceværdier, der sendes over fieldbus, skal skaleres inden for frekvensomfor-
meren, så de har den ønskede virkning. Referenceværdien ±16384 (4000 timer) svarer
til det hastighedsområde, der indstilles i parameter 46.1 Hastighedsskalaer (både for-
lænsogbaglæns retning). Hvis 46.01 eksempelvis indstilles til 480o/min, vil 4000 timer
sendt over fieldbus anmode om 480 o/min.

PZD6PZD5PZD4PZD3PZD2PZD1Retning

Decelerationstid 1Accelerationstid 1Hastighedsreferen-
ce

KontrolordUd

DC-spændingMotorstrømFaktisk hastig-
hedsværdi

StatusordInd

Tabellen nedenfor indeholder de anbefalede parameterindstillinger til frekvensomfor-
meren.

BeskrivelseIndstilling til
ACS880-frekven-
somformere

Frekvensomformerparame-
ter

Aktiver kommunikationen mellem frekvensom-
formeren og fieldbusadaptermodulet.

1...3 = [tiknummer
]

50.1 FBA A aktiver

Vælg fieldbus A reference 1 type og skalering.4 = Hastighed50.4 FBA A ref1 type

Vælgerdenaktuelle værditype/kildeogskalering
i henhold til den aktuelt aktive styringstilstand
(som vist af parameter 19.01).

0 = Auto50.7 FBA A aktuel 1 type

Viser type af fieldbusadaptermodul.1 = FPBA 1)51.1 FBA A type

Definerer PROFIBUS-nodeadressen for fieldbus-
adaptermodulet.

32)51.02 Nodeadresse

Viser den aktuelle baudrate på PROFIBUS-net-
værket i kbit/s.

12000
1)51.03 Baudrate

Viser den telegramtype, der vælges af PLC-kon-
figurationsværktøjet.

1 = PPO1
1)51.04 MSG type

Vælger kontrolordet i henhold til PROFIdrive-
profilen (hastighedsstyretilstand).

0 = PROFIdrive51.05 Profil

Deaktiverer RPBA-emuleringstilstanden.0 = Deaktiveret51.07 RPBA-tilstand

Statusord4 = SW 16bit
1)52.01 FBA data in1

Aktuel værdi 15 = Akt1 16bit52.02 FBA data in2

Motorstrøm01.07
2)52.03 FBA data in3
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BeskrivelseIndstilling til
ACS880-frekven-
somformere

Frekvensomformerparame-
ter

DC-spænding01.11
2)52.05 FBA data in5

Kontrolord1 = CW 16bit
1)53.01 FBA data out1

Reference 1 (hastighed)2 = Ref1 16bit53.02 FBA data out2

Accelerationstid 123.12
2)53.03 FBA data out3

Decelerationstid 1.23.13
2)53.05 FBA data out5

Validerer konfigurationens parameterindstillin-
ger.

1 = Opdater51.27 FBA A par opdatering

Vælger hastighedsstyring som kontroltilstand
1 til eksternt styrested EXT1.

2 = Hastighed19.12 Eks.1 styringsprincip

Vælger fieldbusadapter A som kilde til start- og
stopkommandoer til eksternt styrested EXT1.

12 = Fieldbus A20.1 Ext1-kommandoer

Vælger et niveauudløst startsignal til eksternt
styrested EXT1.

1 = Niveau20.2 Ext1 starttriggertype

Vælger fieldbusA reference 1 somkilde til hastig-
hedsreference 1.

4 = FB A ref122.11 Hast. ref1 kilde

1) Skrivebeskyttet eller automatisk detekteret/indstillet
2) Eksempel

Startsekvensen for det ovennævnte parametereksempel findes nedenfor.

Kontrolord

• efter opstart, fejl eller nødstop:
• 476h (1142 decimal) –> NOT READY TO SWITCH ON

• i normal drift:
• 477h (1143 decimal) –> READY TO SWITCH ON (stoppet)
• 47Fh (1151 decimal) –> OPERATING (kører)
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Diagrammerover styreforbin-
delser

Oversigt
Kapitlet præsenterer frekvensomformerens referencekæder. Diagrammet over styre-
forbindelserne kan bruges til at spore, hvordan parametre interagerer, og hvor de har
en indvirkning i frekvensomformerens parametersystem.

Se et mere generelt diagram i afsnittet Drevets driftsmodes (side 26)

10
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Kontroldiagrammer for frekvensomformer

￭ Hastighedsreferencevalg af kilde I
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￭ Konfiguration af motorfeedback
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￭ Last-feedback fejl og positionstællerens konfiguration
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￭ Momentregulator
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￭ Ændring af frekvensreference
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￭ Valg af DC-spændingsreference
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￭ Ændring af DC-spændingsreference
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￭ Valg af processens PID-setpunkt og feedbackkilde
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￭ Processens PID-regulator
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￭ Master/follower-kommunikation I (Master)
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￭ Master/follower-kommunikation II (Follower)
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Yderligere oplysninger
—

Forespørgsler vedrørende produktet og service
Enhver forespørgsel vedrørende produktet rettes til det lokale ABB-kontor med
oplysning om enhedens typebetegnelse og serienummer. En liste over ABB's
salgs-, support- og serviceafdelinger kan findes påwww.abb.com/contact-cen-
ters.

Produktuddannelse
Oplysninger om ABB's produktkurser findes på new.abb.com/service/training.

Dit feedback vedr. ABB-frekvensomformermanualer
Vi modtager gerne dine kommentarer til vores manualer. Gå til
new.abb.com/drives/manuals-feedback-form.

Dokumentbibliotek på internettet
Dukan findemanualer og andreproduktdokumenter i PDF-formatpå internettet
på www.abb.com/drives/documents.
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