Silectron

GVX2000 - ']
sistemi
, . , .
5 Sélection d’une fonction
5-1 Liste des fonctions
F: Fonctions fondamentales
Réglage usi- | Modifi- | para-
x ne cations | métre
F?\lrlc. NOM Ecran LCD Plage de réglage | Unité Un'lte en fonc- s
Tk - 30 kW tionne- | utilisa-
22 kW - ment teur
Protection des
FOO ) FOO VERROU PRG |0, 1 - - 0 non
données
Fo1 | Reglage dela FO1 CONSIGNE1 |0a 11 - - 0 non
fréquence1
Foz | Pilotage (marche/ | 65 yiETHOD M/A |0, 1 - - 0 non
arrét)
Fog | Freduence FO3 FREQMAX 1 |50 & 400 Hz Hz | 1 50 non
maximum 1
Fos4 | Freduence FO4 FREQNOM1 |25 4400 Hz Hz | 1 50 non
nominale 1
oV:
. . (tension de sortie
Tension nominale 1 roportionelle 2 la
Fo5 (afréquence | FO5 TENS NOM 1 tpenzion v o[ o1 400 non
nominale 1) d’alimentation)
320 4 480 V
Tension maximum 1
FO06 (4 fréquence | FO6 TENS MAX 1 |320 4480V \Y; 1 400 non
maximum 1)
Fo7 |1empPs FO7 TEMPS ACC1
d’accélération 1 . )
= 5 0,01 23600s s | 001 60 |200]| oui
Fog | Smpsae FO8 TEMPS DEC1
décélération 1
F09 |Surcouple 1 (boost) | FO9 SURCOUPLE1 |0,0, 0,1 a 20,0 - 0,1 0,0 oui
Relais électronique
F1o |de surcharge F10 SEL THERM1 |0, 1,2 - - 1 oui
thermique 1
(Sélect.)
20 a 135% du -
F11 (Niveau) | F11 NIV THERM1 | Courant Nom. A | 0,01 Va'le“r ”‘t’m" oui
Variat. nale moteur
F12 (Inertie | c4> Tps THERM1 |05 4 75,0 min mn | 01 | 50 | 10,0 | oui
thermique)
[puissance inférieu-
. . re ou égale a 7,5 )
Relais électronique kW] - - 1 oul
de surcharge 0.1 2
F13 |thermique F13 THERM DBR i
(pour résistance de [pU|s’s'ance
freinage superieure .
ge) ou égale a 11 kW] 0 oul
0
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sistemi
Réglage usi- Modifi- Pa‘ra-
ne . meétr
Fonc Unité ity es
o NOM Affichage LCD Plage de réglage | Unité . en fonc- .
N min ~ |30kW/| & utili-
o kw | - tionne- sa-
ment
teur
Gestion des pertes REDEMAR- R
F14 I réseau F14 Rac 0ab - - 0 non
Limitation de la
F15 : F15 LIMHFREQ 70
fréquence (max) 0 4400 Hz Hz | 1 oui
F16 (min.)| F16 LIM B FREQ 0
Fq7 | Gain dentrée F17 GAINFREQ  |0,0 4 200,0% % | 01 100,0 oui
du signal fréquence
. e -400,0 a .
F18 |Fréquence al'origine | F18 F OFFSET +400,0 Hz Hz 0,1 0,0 oui
Freinage par injection
F20 |CC F20 INJCCHZ 0,0 2 60,0 Hz Hz | 0,1 0,0 oui
(Fréq. de départ)
F21 (Intensité) | F21 INJ CC NIV 0a100% % 1 0 oui
0,0s (frein CC
F22 (Temps) | F22 INJ CC t inactivé) s 0,1 0,0 oui
0,1a30,0s
Fo3 |Frea: dema"ag(f:réq )| F23 FDEMARHz |0,1260,0Hz Hz | 0,1 05 non
F24 (Temps maintien) | F24 t MAINTIEN 0,0a10,0s s 0,1 0,0 non
F25 |Fréquence d’arrét F25 FREQARRET |0,1a6,0Hz Hz | 0,11 0,2 non
0,75 a 15 kHz
Bruit moteur (-- 55 kW) 15 (-- 55 kW) .
F26 | (Freq. découpage) | 728 BRUITMTR 1 75 4 10 kHz KAz |1 o rskw=—)| O
(75 kW --)
F27 (Tonalité) | F27 TONALIMTR. |0a3 - - 0 oui
F30 FMA . . F30 REGLAG.FMA |0 a200% % 1 100 oui
(Ajust. tension)
F31 (Fonction) | F31 FONCT°FMA |0a 10 - - 0 oui
Fag |TMP . F33 CADENC Fmp | 20086000imp/is 1 1440 oui
(Cadence impulsions) (a pleine échelle)
F34 (Ajust. tension) | F34 REGLAG.FMP |0%, 1 a 200% % 1 0 oui
F35 (Fonction) | F35 FONCT°FMP |0a 10 - - 0 oui
Mode d’excitation
F36 30RY F36 MODE RLS30 |0, 1 - - 0 non
F4o |Limitationdecoupled | £y o) im1 MyT |20 & 200%, 999 % | 1 | 180 | 150 | oui
(Entrain.)
0, - 0,
F41 (Freinage) | F41 C-LIM1 FRN 89/; 20 & 200%, % 1 150 | 100 oui
Fap | COntrole vectoriel F42 MODE VECT1 |0, 1 - - 0 non
du couple 1

5-2
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sistemi
E: Extension des fonctionnalités des entrées/sorties
Réglage usine Modifi- Para-
cation wEitE
F‘,’\l'lc' NOM Ecran LCD Plage de réglage | Unité | """ | | aguw |enfonc-| S
min. 22 kW - tionne-
sa-
ment
teur
EO1 | Fonction borne X1 EO0O1 X1 FONCT 0 non
EO02 |Fonction borne X2 E02 X2 FONCT 1 non
EO03 | Fonction borne X3 E03 X3 FONCT 2 non
EO04 | Fonction borne X4 E04 X4 FONCT 3 non
EO05 |Fonction borne X5 E05 X5FONCT 0a32 - - 4 non
E06 |Fonction borne X6 E06 X6 FONCT 5 non
EOQ7 |Fonction borne X7 EO07 X7 FONCT 6 non
EO08 | Fonction borne X8 E08 X8 FONCT 7 non
E09 |Fonction borne X9 E09 X9 FONCT 8 non
E10 | lemPS E10 TEMPS ACC2 10,00 | 100,00 | oui
d’accélération 2
E1q | TeMps de E11 TEMPS DEC2 10,00 | 100,00 | oui
décélération 2
E12 |TeMPS E12 TEMPS ACC3 15,00 | 100,00 | oui
d’accélération 3 .
= r 0,01a3600s s 0,01
Eq3 | SMPsde E13 TEMPS DEC3 15,00 | 100,00 | oui
décélération 3
E14 |leMPS E14 TEMPS ACC4 3,00 | 100,00 | oui
d’accélération 4
E15 | 16MPs de E15 TEMPS DEC4 3,00 | 100,00 | oui
décélération 4
Limitation de
E16 |couple 2 E16 C-LIMP2 MVT |20 a200%, 999 % 1 180 150 oui
(Entrain.)
E17 (Freinage) |E17 C-LIMP2 FRN 0%, 20 % 1 150 100 oui
9 a 200%, 999 °
E20 |Fonction borne Y1 E20 Y1 FONCT. 0 non
E21 | Fonction borne Y2 E21 Y2 FONCT 1 non
E22 |Fonction borne Y3 E22 Y3 FONCT 0234 ) ) 2 non
E23 |Fonction borne Y4 E23 Y4 FONCT 7 non
Fonction bornes
E24 Y5A. Y5C E24 Y5FONCT 10 non
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sistemi
Réglage usine Modifi- qua-
" cation AT
Fc,)\lrlc. NOM Ecran LCD Plage de réglage | Unité | VM€ | 30w |en fonc- ut?li-
min. 22 kW - tionne-
ment | 5%
teur
Mode d’excitation
E25 | 4 romais v5 RY E25 MODE RLSY5 |0,1 - 1 0 non
3o |Signal fonction FAR |-y cap | ARGEU [0,08 10,0 Hz Hz | 0,1 2,5 oui
(largeur bande)
g3q |Signalfonction FDT1 | ey ey el [0 2 400 Hz Hz | 1 50 oui
(Niveau)
E32 (Largeur)|E32 FDT1 LARGEU |0,0 a 30,0 Hz Hz | 0,1 1,0 oui
0: Calcul thermi-
Signal fonction OL1 que .
=59 (Sélection) E33 MODEOL1 1: Courant de ) ) 0 oul
sortie
E34 (Niveau) |E34 SEUIL OL1 5 & 200% A |01 | Valeurnomi- |,
nale moteur
E35 (Tempo.)|[E35 TEMPOOL1 |0,1460,0s s | 0,1 10,0 oui
E3e |Fonction FDT2 E36 FDT2SEUIL |0 2400 Hz Hz | 1 50 oui
(Niveau)
g3y |Fonction OL2 E37 SEUIL OL2 54 200% A |00t | Valeurnomi- |
(Niveau) nale moteur
E40 |Affichage E40 COEF A 999,00 2999,00 | - | 0,01 0,01 oui
coefficient A
gqq |Affichage E41 COEFB -999,00 a 999,00 - | 001 0,00 oui
coefficient B
E42 |Filtre afficheur LED |E42 FILTRELED |0,0450s s | 0,1 0,5 oui
E43 |ECranLED . |E43 ECRANLED |0a12 - - 0 oui
(Fonction)
(Affichage en mode ) ) .
E44 STop) |E44 ECRAN2LED 0,1 0 oui
45 |ECranLCD _|E45 ECRANLCD |LANGUEQ, 1 - - 0 oui
(Fonction)
E46 (Langue) |E46 LANGUE 0a5 - - oui
E47 (Contraste) |[E47 CONTRASTE |0 (faible) a 10 (fort) | - - 5 oui
C: Fonctions de commandes avancées de la fréquence
C01 |Saut de fréquence 1 |C01 FREQ CRIT1 0 oui
C02 |Saut de fréquence 2 |C02 FREQ CRIT2 02400 Hz Hz 1 0 oui
CO03 |Saut de fréquence 3 |C03 FREQ CRIT3 0 oui
C04 |Largeur C04 LARGE SAUT |0a30Hz Hz 1 3 oui
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sistemi
Réglage usi- Modifi- Pa‘ra-
ne . metr
Fonc Unité e es
o NOM Affichage LCD Plage de réglage | Unité . en fonc- o
N min. ~ |30kW/| & utili-
22 KW A tionne- sa-
ment
teur
Réglage fréquences
du mode
Multi-vitesses
C05 (Frég. 1)| C05 N-CONST1 0,00 oui
C06 (Freq. 2) |C06 N-CONST2 0,00 oui
co7 (Fréq. 3) | CO7 N-CONST3 0,00 oui
co8 (Fréq. 4)| C08 N-CONST4 0,00 oui
C09 (Fréq. 5) |C09 N-CONST5 0,00 oui
C10 (Fréq. 6) [C10 N-CONST6 0,00 oui
C11 (Fréq. 7)|C11 N-CONST7? 0,00 a 400,00 Hz Hz | 0,01 0,00 oui
Cc12 (Fréq. 8) [C12 N-CONST8 0,00 oui
c13 (Fréq. 9) [C13 N-CONST9 0,00 oui
C14 (Fréq. 10) |C14 N-CONST10 0,00 oui
C15 (Fréq. 11) |C15 N-CONST11 0,00 oui
C16 (Fréq. 12) |C16 N-CONST12 0,00 oui
c17 (Fréq. 13) | C17 N-CONST13 0,00 oui
C18 (Fréq. 14) |C18 N-CONST14 0,00 oui
C19 (Fréq. 15) |C19 N-CONST15 0,00 oui
c20 |Fréa-pourmodepas | oy oG FREQ 0,00 2400,00Hz | Hz | 0,01 5,00 oui
a pas (JOG)
Mode CYCLE
C21 (Selection) C21 MODE CYCLE |0,1,2 - - 0 non
Cc22 (Etape 1)|C22 ETAPE 1 0,00 F1 oui
c23 (Etape 2) | C23 ETAPE 2 0,00 F1 oui
C24 (Etape 3) |C24 ETAPE 3 Durée de I'étape: 0,00 F1 oui
0,00 2 6000 s .
C25 (Etape 4)|C25 ETAPE 4 F13 F4 of s | 0,01 0,00 F1 oui
C26 (Etape 5) |C26 ETAPE 5 R1aR4 0,00 F1 oui
c27 (Etape 6) | C27 ETAPE 6 0,00 F1 oui
Cc28 (Etape 7)[C28 ETAPE 7 0,00 F1 oui
cao |Redlage dela C30 CONSIGNE2 |04 11 A 2 non
fréquence 2
ca1 |Fréquencealorigine | ooy oresEr12 100,04 +1000% | % | 0.4 0,0 oui
(Borne [12])
ca2 |Gain C32 GAIN 12 0,0 a +200,0% % | 0,1 100,0 oui
(Borne [12])
cas |Filredelaconsigne | nas b+ coONSGN [0,004500s s | 0,01 0,05 oui
analogique
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P: Paramétres moteur
Réglage usi- Modifi- Pa\ra-
ne X metr
Fonc Unité e es
o NOM Ecran LCD Plage de réglage | Unité . en fonc- .
N min. — |130kW | utili-
tionne-
22 kW - ment Ssa-
teur
poq |Nombredepoles 501 MOT1-POLES |24 14 poles | 2 4 non
moteur 1
puissance inférieu-
re ou égale a 22
Moteur 1 kW: 0,01 4 45 kW Puissance
P02 . P02 MOT1 PUISS |puissance kW | 0,01 non
(Puissance) g . moteur
supérieure ou éga-
le 2 30 kW: 0,01 &
500 KW
P03 | (Courant nominal)| P03 MOT1-lnom | 0,00 & 2000 A A | 001 |Valeurnomi-f
nale moteur
P04 (Autoadaptation) | P04 ADAPT1 MT1 0,1,2 - - 0 non
P05 (Autoadaptation| s \nARTS MT1 |0, 1 - . 0 non
en continu)
P06 (Courant a vide) | P06 MOT1-lvide | 0,00 & 2000 A A | 001 |Valeurnomi-)
nale 4 poles
P07 (Réglage R1%) | P07 MOT1 %R1 | 0,00 & 50,00% % | 0,01 |Valeurnomi-f .
nale 4 poles
P08 (Réglage X%) | P08 M1-%X 0,00 & 50,00% % | 0,01 |Valeurnomi-i .
nale 4 poles
pog |Compensationde | 54q  coMp GLIST | 0,00 4 15,00 Hz Hz | 0,01 0,00 oui
glissement
H: Fonctions haute performance
Hoa |Reinitialisationdes o3 peNTPRG |0, 1 - |- 0 non
paramétres
Hog4 |Rearmementauto |0, peapM AUTO |0, 14 10 fois - 1 0 oui
(Nombre)
Hos | (tempsavantréarme- |, o revibo RARM |2420's s 1 5 oui
Hop | Sestion automatique | e AppETVENT |0, 1 - - 0 oui
du ventilateur
Forme rampe
HO7 | d’ACC./DEC. HO7 TYP ACCDEC |0,1,2,3 - - 0 non
(Sélection)
Hog | Verroulllage dussens |,ne \ERROU ROT |0, 1 - . 0 non
de rotation
HO09 | Mode démarrage HO09 MODE DEMAR |0, 1, 2 - -- 0 non
H1o |Mode économie H10 ECO ENERGI |0, 1 . . 0 oui
d’énergie
H11 | Mode Décélération  |H11 MODE ARRET |0, 1 - - 0 oui
H1p | Limitation surintensi- |\ o ) |y NST 0, 1 - - 1 non
tés instantanées
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Réglage usi- Modifi- Para-
ne . meétr
Fonc Unité (I es
o NOM Ecran LCD Plage de réglage | Unité . en fonc- P
N min. —- |30kW| 4 utili-
okl - tionne- sa-
ment
teur
Hq3 |Redemarrage autom. |13 pEDEMARRE [0,1410,0 s [ 01] 01|05/ non
(Temps)
. 0,00 a .
H14 (Taux chute fréq.) |H14 TAUX CHUTE 100,00 Hz/s Hz/s | 0,01 10,00 oui
H15 (Tension CC 1 \AINTIENV | 400 & 600 V Vo1 470 v oui
maintenue)
(Temps d’auto-
H16 maintien | 115 MAINT. CMD  |0,0 & 30,0s, 999 s | 01 999 non
de la commande de
pilotage)
H18 | Régulation en couple |H18 REGUL CPLE |0, 1,2 - - 0 non
H19 | Entrainement actif H19 ACCL AUTO 0,1 - - 0 oui
Hoo |Regulation PID 110 MoDEPID |0, 1,2 -] - 0 non
(Sélection)
H21 (signal de retour) |[H21 DEF. RETOUR |0,1,2,3 - - 1 non
H22 (Coefficient P) |H22 GAIN-P 0,01 a 10,00 fois - 0,01 0,10 oui
H23 (Coefficient 1) | H23  GAIN-| 0,0,0,1a3600s s 0,1 0,0 oui
H24 (Coefficient D) |[H24 GAIN-D 9‘008’ 0,01 S 0,01 0,00 oui
a10,0s
H25 (Filtrage signal| 15 ) 1 RETOUR 0,0 460,05 s | 01 0,5 oui
de retour)
Hae |SOM9ePTC ~  lh2e SELECTPTC |01 0 oui
(Sélection)
H27 (Niveau) |H27 SEUIL PTC 0,00 a4 5,00 vV VvV | 0,01 1,60 oui
H28 | Mode “ Droop ” H28 DROOP -9,9a0,0Hz Hz 0,1 0,0 oui
Hao |Halsonserie i30 MODE COMM [0,1,2, 3 -] - 0 oui
(Sélect. fonction)
H31 RS485 H31 ADRESSE 1a31 - 1 1 non
(Adresse)
Hap | (Modedefonct surly .y yiopEERR  [0,1,2,3 -] - 0 oui
absence de réponse)
H33 (Timer) |H33 TIMER 0,0a60,0s s 0,1 2,0 oui
H34 (Vitesse de com.) |[H34 VIT TRANS 0,1,2,3,4 - - 1 oui
Has | (Longueurdesdon-|i.g \BREBITS |0, 1 - | - 0 oui
nées)
H36 (Parité) |H36 PARITE 0,1,2 - - 0 oui
H37 (Bits d’arrét) | H37 BIT ARRET 0 (2 bits), 1 (1 bit) - - 0 oui
(Temps définissant 0 (Pas de défini-
H38 'absence de | H38 t NON REP. tion), S 1 0 oui
réponse) 1a60s
H39 (Intervalle | 39 |NTERVREP  |0,0081,00' s 001|001 oui
de réponse)
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A: Parametres 2nd moteur
Réglage usi- Modifi- Pa‘ra-
ne X meétr
Fonc Unité el es
o NOM Ecran LCD Plage de réglage | Unité . en fonc- o
N min. ~ |30kW| utili-
tionne-
22 kW - T sa-
teur
o1 | Fréquence A01 FREQMAX2 |50 & 400 Hz Hz | 1 50 non
maximum 2
AO02 | Fréquence nominale 2| A02 FREQ NOME 2 |25 a 400 Hz Hz 1 50 non
Tension nominale 2
A03 (a fréquence |A03 TENSNOM 2 |0, 320 4480 V VAR 400 non
nominale 2)
A04 | Tension maximum 2 |AO4 TENS MAX 2 |320 4480V v | 1 400 non
A05 | Surcouple2 A05 SURCOUPLE2 [0,0, 0,14 20,0 - - 0,0 oui
Relais électronique de
Aop |Surcharge thermique | o5 op| THERM2 |0, 1,2 A 1 oui
pour moteur 2
(Sélect.)
(Niveau) Courant nominal Valeur nomi- .
AO7 AO7 NIVTHERM2 | 200002, | A {001 | 55 P00 | oui
A0S (Inertie | \ns  TPS THERM2 | 0,5 & 75,0 min min | 0,1 | 50 | 10,0 | oui
thermique)
Agg | Controle vectorieldu | \4q  \iopE VECT2 |0, 1 - - 0 non
couple 2
A1g |Nombre de pole A10 MOT1-POLES |2 a 14 poles poles | 2 4 non
moteur 2
Puissance in-
férieure ou égale a
22 KW:0,01 .
aq |Moteurz. A11 MOT2-PUISS |a45kW kw | 0,01 | Puissance | o
(Puissance) Puissance moteur
supérieure ou
égale a 30 kW:
0,01 & 500 KW
A12 (Courant nominal) |A12 MOT2-lnom  |0,00 & 2000 A A | 001 |Valeurnomi-i o
nale moteur
A13 (Autoadaptation) | A13 ADAPT1 MT2 |0,1,2 - - 0 non
A14 | (Autoadaptationen| ), \paoroMT2 |0, 1 - - 0 non
continu)
A15 (Courant a vide) | A15 MOT2-lvide  |0,00 a 2000 A A | 001 |Valeurnomi-| o
nale moteur
A16 (Réglage% R1) |A16 MOT2 %R1 0,00 a 50,00% % | 0,01 |Valeurnomi-{ ;
nale 4 pdles
A17 (Réglage%X) | A17 MOT2 %X 0,00 a 50,00% % | 0,01 |Valeurnomi-{  ;
nale 4 pdles
a1g | (Compensationde| iq covpGlis2 | 00081500Hz | Hz | 001 | 0,00 oui
glissement 2)
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5-2 Description détaillée des fon-
ctions

F: Fonctions fondamentales

Protection des données

e Cette fonction permet de protéger le pa-
ramétrage que vous avez effectué sur le va-
riateur contre les changements involontaires
via la micro-console.

[Flo[o]P[R[O]T]

[DIA[TIA] |

Valeur paramétrée 0 : Possibilité de modi-
fier le parameétrage.

1 : Impossibilité de modi-
fier le parameétrage.

[Procédure de réglage]
0a1: Appuyer simultanément sur les tou-

ches et [A] pour modifier la va-

leur de 0 a 1, puis appuyer sur la
touche pour valider cette modifi-
cation.

Appuyer simultanément sur les tou-
ches et V] pour modifier la va-
leur de 1 a 0, puis sur la
touche pour valider la modifica-
tion.

Réglage de la fréquence 1

e Cette fonction permet de sélectionner la
meéthode de réglage de la fréquence.

1a0:

Fonctions associées:
EO01 a E09, C30

[Flo[1]c[o[N]s[ [FIR[E]Q]T]

0: Réglage par micro-console (A][V))
1: Réglage sur I’ entree( ) en tension
(borne [12] (0 & +10 V)
+ borne [V2](0 a +10 V))
2: Réglage sur I'entrée en courant
(borne [C1] (4 & 20 mA)).
3: Réglage sur les entrées en tension et en cou-
rant (borne [12] + borne [C1])
(-10a +10V + 4 a 20 mA).
4: Mode réversible avec polarité
(borne [12] (-10 a2 +10 V))
5: Mode réversible avec Polarlte (borne
[12]+[V2]+[V1]( Optlon -10a +10V))
6: Mode inverse
(borne [12] +[V2] (+10 V a 0))

Fonctions associées:
EO01 a E09 (Valeur paramétrée 21)

sistemi

7: Mode inverse
(borne [C1] (20 a 4 mA))

Fonctions associées:
EO01 a E09 (Valeur paramétrée 21)

8: Commande +VITE/-VITE 1
(fréquence initiale = 0)
(bornes +Vite [UP] et -Vite [DOWN])

Fonctions associées:
E01 a E09 (Valeur paramétrée 17, 18)

9: Commande +VITE/-VITE 2
(fréquence initiale = derniére valeur)
(bornes +Vite [UP] et -Vite [DOWN])
Se reporter a la description des fonctions E01
a E09 pour de plus amples détails.

Fonctions associées:
E01 a E09 (Valeur paramétrée 17, 18)

10:Mode CYCLE.
Se reporter a la description des fonctions C21
a C28 pour de plus amples détails.

Fonctions associées:
C21aC28

11:Par entrée numérique ou entrée train d’'impul-
sions.
En option”.

1) Pour de plus amples détails, se reporter au manuel
d’utilisation des cartes options.

Mode Normal / Inverse / Réversible

Valeur de réglage de la
fréquence

A
Fréquence maximum

Mode Normal
(valeur pa-
ramétrée: 1, 3, 4,
_______________________ , 5)

Mode Inverse
(valeur pa-
ramétrée: 6)

Valeur pa-
ramétrée: 1, 3

| -

10 Vi 0

+10V

Borne d’entrée analo-
Mode Reéversi- gique [12], [V2]
ble (valeur pa-

"""""""""""" | Fréquence maximum -

Valeur de réglage de la
fréquence

Mode Normal (va-
leur paramétrée: 2)

Fréquence
maximum

Mode Inverse
(valeur pa-
ramétrée: 7)

ol
0 4

20 mA
Borne d’entrée analogique [C1]
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[LE]
Réglage de la fréquence ; Sélection
o ‘ g'ag 4 Uil CED ¢ du retour
§ [Hz2/Hz1] | Lq%oJ PID
El 'Réglage de la fréquence par micro-consolé H21 W5 Filtrage de
® : — : %0 ; retour PID
= 5o
© :G  Fréquence — : 5.
© @I 3 porigine : .
< [12] ; in Fréquence :
® ——O> C31 — C32 fitilf : Gain origine . coulat
> ‘ + : gine . _ Régulation PID
© : : Prévention
2 [c1 + H Marche contre une o
® 3 : avant/ > F17 > F18 % polarité [ H20  Sélection
] v2 | + T Mode | i amere négative )
kel + Lyl inverse H22 Proportionnelle
§ #1,#2,#3 #6 #T
3 : Mods Intégrale Signal limite
S VAL #®_ L X+ H23
P4 o .oe s .
%) Carteloptionsl| Ho4 Différentielle
i Filtre de signal
s | c33 logi : -
! analogique : Limitationen
[UP] ({ ; cours
——0) Commande —
[DOWN] T +VITE/-VITE : Fréquence FO3  AO1 i
O : maximum
' Signaux logiques ou train siatH e : :
: d’impulsions (en option) L w10 Limite maximum F15 ;
: = Selection mult- en freSqueTc; i
i Mode cycle c21 vitesse pré-pro- ’au e
' grammée H30 3 fréquence|
: ; €12 =01 |l Frequence pa- e \ /
‘ ‘—Oii O1—C22 «T—— C05 ————»—»0 10— ramétrée par |
: : Cc13 ——5:6— || la fonction liai- SO 0 €02 — =
i 55 55, son série : Fréquence
; 00— C23 «1—— C06 ———————0 :0— - co3 / \ |paramétrée
: : c14 — Multi-vitesses : : T
i ool —C24 « co7 ) présélectionnées 1a 15 :
: : ; ; co4
: : C15 ———0 0—| c20 ; :
! ¢—0 01— C25 «1+—— C08 ———— , : : i Limite minimum
! : c16 — Fréquence : ; it en fréquence F16
: 575026 «|— C08 ——— Mode ey | ‘
: § c17 — p
! [¢—0 01— C27 «—— C10 ———»
{ ; c18 —
i “o5 o[—-C28 «— C11 ———»
‘ C19 —»
[ss1]
[ss2] ! Comman-
[ssT].Q B
S commuta-
(ss8] tion
[Jog] I
NS
[Hz/PID] ©
4.0, el

Schéma fonctionnel pour le réglage de la fréquence

Pilotage (marche/arrét)

[ ]
pilotage marche/arrét.

Cette fonction permet de définir le mode de

[Flo[2[M[E[T]H] [o[P[E

R

Valeur paramétrée
0: Par micro-console
(touches [Fwbp]| [REV] [sTOP) ).

Appuyer sur la touche p

our un

fonctionement en marche avant.

Appuyer sur la touche P

our un

fonctionnement en marche arriére.

Appuyer sur la touche p
la décélération puis arrét.

our

Cette fonction ne peut étre modifiée que si les

bornes FWD et REV sont a I'état ouvert.
Une commutation du mode commande a distan-

ce / local a partir de la micro-console modifie au-
tomatiquement la valeur paramétrée pour cette

fonction.

Les ordres de commande sur les bornes

d’entrées [FWD] et [REV] sont igno

1: Par signaux de commande
(bornes [FWD] et [REV]).

rés.
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Fréquence maximum 1

e Cette fonction permet de paramétrer la
fréquence de sortie maximum du moteur 1.

[FIo[3[F[RIE[Q] [M]A[X] 1]

Plage de réglage: 50 a 400 Hz

Paramétrer une fréquence supérieure a la
fréquence admissible de l'appareil a piloter ri-
sque d’endommager le moteur ou la machine.
Respecter les caractéristiques de I'appareil.

Fréquence nominale 1

e (Cette fonction permet de paramétrer la
fréquence maximum de fonctionnement dans
la plage a couple constant du moteur 1 ou la
fréquence sortie correspondant a la tension
nominale de sortie (point d’affaiblissement du
champ). Respecter les caractéristiques du
moteur.

[FIo[4]F[R[E]Q] [BIA[S]E]T]

Plage de réglage: 25 a 400 Hz

Note: Si la fréquence nominale 1 paramétrée
est supérieure a la fréquence maximum
de sortie 1, la tension de sortie ne pourra
pas atteindre la tension nominale, la
fréquence de sortie étant limitée par la
fréquence maximum.

Tension de sortie
Plage a couple constant

FO6 Ten-

sion maxi-
mum de
sortie 1

. Fréquence

FO5 Ten- . de sortie

sion N
nominale 1 o F04 Fréquence FO3 Fréquence ma-
nominale 1 ximum de sortie

sistemi

Tension nominale 1

e Cette fonction permet de paramétrer la valeur
nominale de la tension de sortie applicable au
moteur 1.

Note: La tension de sortie ne peut pas étre
supérieure a la tension d’alimentation.

[FIO[SIT[E[N]S] [N[O[M] 1]

Plage de réglage: 0, 320 a 480 V

La valeur O désactive la fonction de régulation
de la tension. Dans ce cas, la tension en sortie
sera proportionnelle a la tension d’alimentation.

Note: Si la tension nominale 1 paramétrée est
supérieure a la tension maximum, la ten-
sion de sortie ne pourra pas atteindre la
tension nominale, puisqu’elle est limitée
par la tension maximum.

Tension maximum 1

e Cette fonction permet de paramétrer la valeur
maximum de la tension de sortie applicable
au moteur 1. Note: la tension de sortie ne
peut pas étre supérieure a la tension d’ali-
mentation.

[FIo[6]T[E[N]S] [M][A[X] |1]

Plage de réglage: 320 a 480 V

Temps d’accélération 1
Temps de décélération 1

e Ces fonctions permettent de paramétrer le
temps (d’accélération) pour passer de la
fréquence nulle a la fréquence maximum et le
temps (de décélération) pour passer de la
fréquence maximum a I'arrét complet..

F|0/ 7| TIEMP|S AlC|C|1
F|I0O/ 8 T|EMP|S DIE|C|1

Plage de réglage
Temps d’accélération 1:
0,01 a 3600 secondes
Temps de décélération 1:
0,01 a 3600 secondes

5 Sélection d’'une fonction
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Les temps d’accélération et de décélération sont
représentés par les trois chiffres les plus signifi-
catifs, permettant ainsi le paramétrage des trois
chiffres d’ordre supérieur.

Paramétrer les temps d’accélération et de dé-
célération en tenant compte de la fréquence ma-
ximum. La relation entre la consigne en
fréquence et les temps d’accélération/décéléra-
tion peut étre définie comme suit :

Consigne en fréquence = fréquence maxi-
mum

La durée de fonctionnement effective doit corre-
spondre a la valeur paramétrée.

FWD STOP
Q0 ‘
£ . . 3
S Fréquence maximum:
o | f— Consigne en
2 fréquence
(3]
>
o
0
—_
L » Temps

Temps d’accélération Temps de décélération
Consigne en fréquence < fréquence maxi-
mum

Les temps d’accélération/décélération résultan-
ts different des valeurs paramétrées.

Temps d’accélération (décélération) résultants =
valeur paramétrée x (consigne de fréquence /
fréquence maximum)

FWD STOP
A ‘

Fréquence maximum

Fréquence

“..de consigne

Temps d'ac- Temps de dé- [«—»| Témps
célération ré“ célération résu
sultants ' tants '

Temps d’accélération Temps de décélération

Fréquence sortie

Note: Si les temps d’accélération et de dé-
célération sont trop courts par rapport a
limportance du couple résistant et au
moment d’inertie de la charge, les fonc-
tions de "limitation du couple" ou/et de
"prévention du blocage rotor" peuvent
s’activer, augmentant de ce fait les temps
d’accélération/décélération au dela du
résultat du calcul indiqué ci-dessus.

sistemi

Surcouple (boost) 1

e Cette fonction s’applique au moteur 1. Il est
possible de sélectionner les parameétres sui-
vants :

[Flo[9]B[o[O]S[T]C[O[U]P1]

-- Sélection des caractéristiques de la charge
entrainée: application a couple constant, ap-
plication a couple quadratique, application a
couple proportionnel, ou surcouple automati-
que .

-- Amélioration du couple (loi U/f). Celui-ci pou-
vant étre insuffisant lors d’un fonctionnement
a basse vitesse. Lors d’'un fonctionnement
dans une plage basse fréquence, la chute de
tension provoquant un affaiblissement du flux
magnétique dans le moteur peut étre égale-
ment compensée.

Plage de

. Caractéristiques du couple
réglage

Surcouple automatique,

La valeur du surcouple pour une
0,0 application a couple constant (mo-
dification linéaire) est ajustée auto-
matiquement.

Couple quadratique pour applications
du type ventilateurs et pompes.

Couple proportionnel pour des applica-
tions ayant des charges moyennes

comprises entre couple quadratique et
couple constant (modification linéaire)

0,1a0,9

1,0a1,9

2,0 2 20,0 [Couple constant (modification linéaire)

e Caractéristiques du couple

Couple
proportionnel

Couple
quadratique

Tension de sortie V Tension de sortie V

100] Tension nominale 1

100 | Tension nominale 1

% %

Fréquence
nominale 1 .
nominale 1

#0,1 10(;’/° #1,0
Fréquence de sortie f Fréquence de sortie f

Fréquence

10%

5-12
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Couple constant

Tension de sortie V

100t T enS|on _n_(_)mlnale 1

% s
#20,0

10% % 2,0 Frequence nominale 1

P

Fréquence de soVrtie f

Note: A basse tension, un surcouple important
pouvant entrainer une surexcitation im-
portante aux bornes du moteur, un fonc-
tionnement en continu dans cette plage
risque de proquer une surchauffe du mo-
teur. Vérifier les caractéristiques du mo-
teur piloté.

Relais électronique de surcharge
thermique 1 (Sélection)

Relais électronique de surcharge
thermique 1 (Niveau)

@ Relais électronique de surcharge
thermique 1 (Inertie thermique)

Le relais électronique de surcharge thermique
gére la fréquence de sortie, le courant de sortie
et le temps de fonctionnement du variateur de vi-
tesse afin de prévenir une surchauffe du moteur
lorsque le courant entrant correspond a 150%
du courant de consigne paramétré pour cette
période avec la fonction F12 (inertie thermique).
e Cette fonction permet de spécifier si le relais
électronique de surcharge thermique doit étre
activé ou non, et de sélectionner le type de
moteur. Si I'on choisit un moteur a usage
général, le niveau de déclenchement sera
abaissé dans la plage basse vitesse en
fonction des caractéristiques de
refroidissement du moteur.

[FL1[o[R[E[L] [TIH[E[RIM]T]

Valeur paramétrée 0: Desactivée
1: Activée
(pour les moteurs
d’'usage général)
2: Activée (pour les mo-
teurs a ventilation
forcée)

sistemi

e Cette fonction permet de paramétrer le nive-
au de déclenchement (valeur du courant) du
relais électronique de surcharge thermique.
La valeur entrée doit correspondre a 1 a 1,1
fois le courant nominal du moteur.

[FL[*IN[T]V] [TIH[E[RIM]T]

La plage de réglage est de 5 a 135% du cou-
rant nominal du variateur de vitesse.

Lorsque F10 =2

100 d

& —
o B
O N
=% eg)/ 30 a 45 kW
gE'M 0,2422kW (Lorsque F10=1)
80E> (Lorsque F10 = 1) [ (b<sor)
_g_aca " 60Hz (fb=60Hz)
S [&] fb: Fréquence nominale
T 5
q_)_
2.8 ! \
Zo fex0,80,93 fe  Fréquence de

fex 0,33
sortie fy [Hz]

Niveau du courant de déclenchement en fonction de la
fréquence de sortie

e |l est possible de paramétrer le temps devant
s’écouler entre le moment ou 150% du cou-
rant du niveau de déclenchement circule en
continue et le moment ou le relais électroni-
que de surcharge thermique se déclenche.

[F[1[2]T[P[S] [TIH[E[RIM]T]

La plage de réglage est de 0,5 a 75,0 minutes
(par incréments de 0,1 minute).

Courant -Temps de déclenchement
20 :

" Modifié avec
“7F12

F12=10

F12=5

Tt ] F1220.5
0 50 100 150 200
(courant de sortie/courant du niveau de

déclenchement) x 100 [%]

0

Temps de déclenchement [min]

5 Sélection d’'une fonction
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Gestion des pertes réseau

(sélection du mode)

GVX2000

Relais électronique de surcharge
thermique (pour la résistance de
freinage)

e Cette fonction permet de gérer I'utilisation
fréquente et le temps de fonctionnement con-
tinu de la résistance de freinage afin d’éviter

une surchauffe.

e (Cette fonction permet de sélectionner un

seau.

mode de fonctionnement en cas de perte ré-

La fonction concernant la détection de la per-

te réseau et la procédure de déclenchement

[FI1[3]afc][T]t[v] [oft] | |

du systéme de protection (basculement du re-
lais de défaut, affichage de l'alarme, mise
hors tension de la sortie variateur) en cas de

Puissance du sous-tension peut étre paramétrée.
variateur de vi- Fonctionnement Il est également possible de sélectionner la
tesse fonction de gestion automatique des pertes
0: Desactivé réseau (pour un redémarrage automatique en
Inférieure ou | - Activé (résistance de freinage douceur d’'un moteur en roue libre) lors du
égale a 7,5 kW intégree) . rétablissement de la tension d’alimentation.
’ 2: Activé (résistance de freinage
externe)
’Supéri‘eureou 0: Desactivé |F ‘ 1 ‘4|R|E‘D‘E|M\A‘R| R |A|G|
egale a 11 kW ] ]
Plage de réglage: 0 a 5
Cette fonction est décrite plus en détails dans le
tableau ci-dessous.
Valeur
; arr)gétr g?orn N Er e perte réseau Au rétablissement du courant
ée
- En cas de détection d’'une perte de réseau . .
Desactivee (sous-tension), le variateur se met immédiate- Le variateur ne redémarre pas
(mise en ten def t b | t du relais de sé automatiquement. Il faut en-
0 defaut ment en défaut (basculement du relais de secu- | 4o ne commande de réini-
) o rité et affichage du message d’erreur (LU)). La | ... .. .
immédiate du . : : . tialisation puis un ordre de
. sortie puissance du variateur est mise hors ten-
variateur) . e r A . marche.
sion et le moteur s’arréte en roue libre.
Le variateur se met en défaut
Desactivée (basculement du relais de sé-
(e variateur En cas de détection d’'une perte de réseau | curité et affichage du messa-
se met en (sous-tension), la sortie puissance du variateur | ge  d’erreur  (LU)) au
1 défaut au réta- est mise hors tension et le moteur s'arréte alors | rétablissement du courant. Le
blissement du | €0 roue libre. Le variateur ne se met pas en | variateur ne redémarre pas
courant) défaut. immédiatement. Il faut entrer
une commande de réinitialisa-
tion, puis un ordre de marche.
Lorsque la tension du bus CC atteint la valeur
correspondant a la tension de maintien (H15),
le variateur déclenche alors la décélération ju-
squ’a 'arrét complet du moteur.
o Le variateur récupére I'énergie inertielle de la
I(?eef/zfitg;:ur charge pour maintenir la tension du bus CC et
se met en controle le moteur jusqu’a l'arrét. Ce n’est | Le variateur ne redémarre pas
défaut aprés gu’ensuite que le variateur se met en défaut | automatiquement. Il faut en-
2 avoir cor?trélé (basculement du relais de sécurité et affichage | trer une commande de réini-
la décélération du message d’erreur (LU)). tialisation, puis un ordre de
iusqu’a l'arrét Le cas échéant, le temps de décélération sera | marche.
Jcor% let) automatiquement diminué par I'entrainement. Si
P I'énergie inertielle récupérée de la charge est
trop faible et que le niveau de déclenchement du
défaut "sous-tension” est atteint avant I'arrét du
moteur, le variateur se mettra alors en défaut
i LU, et le moteur s’arrétera alors en roue libre.

5-14
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Au rétablissement du cou-
rant

Le variateur redémarre au-
tomatiquement.

En cas de rétablissement du
courant pendant la phase
de maintien de l'entraine-
ment, le variateur ré-ac-
célérera jusqu’a la
fréquence de fonctionne-
ment précédant la perte de
réseau. En cas de déclen-
chement du défaut "sous-
tension", le redémarrage se
fera automatiquement pour
atteindre la fréquence de
fonctionnement précédant
le déclenchement du
défaut.

Le variateur redémarre au-
tomatiquement a partir de la
fréquence de fonctionne-
ment précédant la perte de
réseau.

GVX2000
Valeur
b | Nel eS En cas de perte réseau
ramétré | fonction
e
Lorsque la tension du bus CC atteint la valeur
de la tension de maintien (H15), I'énergie pro-
venant de linertie de la machine est ré-
cupéreée, puis utilisée pour maintenir la tension
du bus CC constante permettant de maintenir
Activée I'entrainement (la charge) en rotation et pro-
(Maintien de longeant ainsi le temps de fonctionnement de
I'entraine- la machine. Le variateur adaptera automati-
3 ment en rota- | quement la décélération nécessaire pour
tion, pour maintenir la tension du bus CC constante. Sila
charges de tension devient inférieure au niveau de déclen-
forte inertie) chement du défaut "sous-tension", la sortie
puissance du variateur sera mise hors tension
et le moteur s’arrétera en roue libre; la fonction
de protection n’étant dans ce cas pas activée
(pas de basculement de relais et aucun affi-
chage de message d’erreur).
Activée En cas de détection d’'une perte de réseau
(redémarra- (sous-tension), la sortie puissance du varia-
ge a partirde | teur sera mise hors tension et le moteur s’ar-
4 la fréquence rétera en roue libre. La fonction de protection
précédant la n’étant dans ce cas pas activée (pas de bascu-
perte de rése- | lement de relais et aucun affichage de messa-
au) ge d’erreur).
Activée
(redémarra- En cas de détection d’une perte de réseau
ge a partirde | (sous-tension), la sortie puissance du varia-
5 la fréquence teur sera mise hors tension. La fonction de
de démarra- protection n’étant dans ce cas pas activée
ge, pour les (pas de basculement de relais et aucun affi-
charges de chage de message d’erreur).
faible inertie)

Le variateur redémarre au-
tomatiquement a partirde la
fréquence définie dans la
fonction F23, “ Fréquence
de démarrage .

Les fonctions H13 a H16 sont destinées au con-
trole de la fonction permettant le redémarrage
automatique aprés une perte momentanée du
réseau. |l convient de bien les maitriser et de les
utiliser.

Vous pouvez également sélectionner la fonction
de reprise a la volée (recherche de vitesse)
comme méthode de redémarrage au rétablisse-
ment du courant aprés une perte réseau mo-
mentané (pour le paramétrage, se référer a la
fonction H09).

La fonction de reprise a la volée recherche la vi-
tesse du moteur tournant en roue libre pour le re-
démarrer sans lui faire subir d’a-coups.

Dans un systéme a forte inertie, la réduction de
la vitesse du moteur est minimale, lorsque celui-
ci s’arréte en roue libre.

La fonction de reprise a la volée nécessite un
laps de temps utilisé pour la recherche de la vi-
tesse. Dans certains cas de figure, il est donc
possible de récupérer la fréquence de fonction-
nement initiale plus rapidement lorsque la fonc-
tion est désactivée et remplacée par le mode
redémarrage a partir de la fréquence de fonc-
tionnement précédant la perte réseau momen-
tanée.

La reprise a la volée fonctionne dans une plage
de fréquence de 5 a 120 Hz. Si la vitesse
détectée n’est pas comprise dans cette plage,
redémarrer le moteur avec la fonction de redé-
marrage normal.

5 Sélection d’'une fonction
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Perte Rétablissement Perte Rétablissement
Valeur pa- réseau du courant Valeur pa- réseau du courant
ramétrée : 0 rameétrée : 3
_ v v V s Y
Tension CC : ‘ Tension CC &4 @ Niveau de maintien
du circuit Sous tension du circuit [\ S
puissance puissance D ;
Fréquence § | Temps o .
de sortie Fréquence 4
Relais de . de sortie P~/
sécurité (vitesse : :
(Défaut LU) T ON moteur) .
Valeur pa- > Relais de sécurité
ramétrée : 1 . (Défaut LU) -
Tension CC Sous tension Sortie logique g
du circuit (Y1aY5) T
puissance "
) Temos Valeur pa-
Frequenge 4 P ramétrée : 4 4
de sortie Sous tensi
. TenSion CC ous tension
Relais de N du circuit
sécurité puissance
(Défaut T ON
Valeur pa- . Hi5 : : Fréquence 4 “ H13: Temps. —) Synchroni-
ramétrée : 2 Niveau de maintien de sortie d'attente
Tension CC ﬁ' : (vitesse T :
du circuit moteur) T~ )
puissance . o : e
Relais dc? sécurité ¥ csléra-
: (Défault LU) . : tion
N Temps  Sortie logique : :
Fréquence | = 1 P (Y1 aY5) | ON R
de sortie >
Valeur pa-
Relais de > ramétrée : 5 4
SS(,::rltte T | ON Tension CC Sous tension
(Défaut) > du circuit
puissance
, A g
Fréquence
de sortie '\, H13: Tempo
(vitesse T >
moteur) = >

Relais de sécuri- T
té (Défault LU)

v

Sortie logique T

ON

v

(Y1aY5)

Note: Les lignes en pointillés indiquent la vitesse du moteur.
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@ Limite max. de la fréquence

Limite min. de la fréquence

e Cette fonction permet de paramétrer les va-
leurs maximales et minimales de la fréquence
de sortie (consigne).

F{1|5|L|I|M H FIRIE|Q

F{1/6|L|I|M B FIRIE|Q

Plage de réglage: 0 a 400 Hz
Fréquence (consigne résultante)

A
Fréquence maximum +{................ -

Valeur de la
limite max. . v
-100 % B Valeur de la limite min.
: Valeur de la limite min.
: . 15
: ' +100 %
Valeur de la / Fréquence

(consigne initiale)

limite max.
: g

Fréquence maximum -

- Lors d’'un démarrage du moteur, la fréquence
de sortie du variateur débute a partir de la
fréquence de démarrage (F23). Lors de I'ar-
rét du moteur, la fréquence de sortie du varia-
teur stoppe a la fréquence d’arrét (F25).

- Sila limite max. est inférieure a la limite min.,
c’est la premiére qui est prioritaire, la limite
max annule alors la limite min.

Gain

e Cette fonction permet de paramétrer le gain
proportionnel reliant le signal analogique en-
trée et la consigne en fréquence..
[F[1[7[G[A]T[N] [FIRIE[Q] |

La fonction de gain suit la courbe ci-dessous.

Fréquence

(consigne
résultante)

200 %

. 100 %
Fréquence

maximum +
50 %

Entrée
analogique
+10V
borne 12
20 mA
borne C1

\j

Fréquence
maximum -

sistemi

Fréquence a I'origine

e Cette fonction permet de paramétrer la
fréquence a l'origine prise en compte pour
déterminer la consigne en fréquence résul-
tant du signal analogique entré.

[FL1[8]F] [O]F[FIS[E[T] [ |

Le principe de la fréquence a l'origine suit la
courbe ci-dessous.
Lorsque la fréquence a l'origine est supérieure a
la fréquence maximum ou inférieure a la
fréquence maximum négative, elle sera limitée
par 'une ou l'autre.

Fréquence a l'origine

Fréquence de (con- (si positive)

signe résultante) A
Fréquence j
maximum +
- » Entrée analogique
_1dv +10V +10 V borne 12
; 20 mA borne C1
: 4 20 mA
________________________ “— Fréquence a l'origi-
ne (si négative)
Fréquence
maximum -

Lorsque cette fonction est utilisée de pair avec la
fonction F17 (Gain), le signal analogique entrée
est d’abord corrigé par le gain F17, puis ce
signal corrigé est utilisé par la fonction F18 pour
obtenir la fréquence de sortie finale prise en
compte par le variateur.

Freinage par injection de courant

continu (Fréquence de déclen-
chement)

@ Freinage par injection de courant
continu (Intensité de freinage)

@ Freinage par injection de courant
continu (Temps de freinage)

e Fréquence de déclenchement: Cette fonction
permet de paramétrer la fréquence a partir de
laquelle le freinage par injection de courant
continu se déclenche pour ralentir le moteur
jusqu’a l'arrét.

[F[2[o]F[R[E[Q] [F[R] [D[C]

Plage de réglage : 0 a 60 Hz

5 Sélection d’'une fonction
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e Intensité de freinage : Cette fonction permet
de paramétrer l'intensité du courant de sortie
en cas d'utilisation du freinage par injection
de courant continu. S’exprime en pourcenta-
ge du courant de sortie nominal du variateur
de vitesse, par incréments de 1%.

[F[2[1[N][V[V] [FIR] [D]C] |

Plage de réglage : 0 a 100%

e Temps de freinage : Cette fonction permet de
paramétrer le temps du freinage par injection
de courant continu.

[F[2[2]T[P[s] [F[R] [D[C] |

0,0: Desactivée
0,1 a 30,0 secondes

AAVERTISSEMENT

Ne pas substituer la fonction de freina-
ge du variateur a un moyen de retenue
meécanique.

Dans le cas contraire, un risque de
blessures n’est pas a exclure.

Plage de réglage

Fréquence de démarrage
(Fréquence)

Fréquence de démarrage

(Temps de maintien)

@ Fréquence d’arrét

La fréquence de démarrage peut étre pa-
ramétrée pour réserver le couple pour le démar-
rage et peut étre maintenue jusqu’'a ce que le
flux magnétique soit établi dans le moteur.

e Fréquence: Cette fonction permet de pa-
rameétrer la fréquence de démarrage.

[F[2[3]F| [DIE[M[AIR] [H]z]

Plage de réglage : 0,1 a 60 Hz

e Temps de maintien: Cette fonction permet de
paramétrer le temps pendant lequel Ila
fréquence de départ est maintenue en sortie
du variateur avant que celui-ci n’amorce le
démarrage.

[Fl2[4]t] [M[A[T[N]T]T]EN]

Plage de réglage : 0,1 a 10,0 secondes

sistemi

- Lors d’'une inversion du sens de rotation, le
temps de maintien ne sera pas appliqué au
passage par 0 de la vitesse.

- Letemps de maintien n’est pas inclus dans le
temps d’accélération.

- Le temps de maintien s’applique également
lorsque le mode Cycle (C21) est sélectionné.
Il est inclus dans les paramétres du timer.

e (Cette fonction permet de paramétrer la
fréquence d’arrét.

[F[2[s]F] [A[R[RIE]T] [H[z]

Plage de réglage: 0,0 a 6,0 Hz

Fréquence de sortie
Marche avant

Temps de

maintien

Fréquence de
démarrage
Fréquence d’arrét

______________________

' Temps
Le variateur ne pourra pas entrainer le moteur si
la consigne en fréquence est inférieure a la
fréquence d’arrét.

Bruit moteur (fréquence de

découpage)

e Cette fonction permet d’ajuster la fréquence
de découpage. Un réglage correct empéche
la création d’interférences avec le systéeme
de la machine, réduit les perturbations
électromagnétiques du moteur et du variateur
de vitesse et réduit aussi les courants de fuite
des cables de sortie.

[F[2[6]F] [DIE[C]O[U]P[A[G]

- Puissance nominale Plage
Série )
moteur de réglage
Inférieure ou R
, . 0,75a 15 kHz
lea75 kW ’
GVX2000 Zga ca
upérieure ou .
égale a 90 kw | O70a10kHz
Fre’quence Basse Haute
de découpage
Bruit moteur Fort Faible
Forme d’onde du .
. Mauvaise Bonne
courant de sortie
Courant de fuite | Petite quantité Graan
quantité
Formation Extrémement Forte
d’interférences faible
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Notes:

1. Une diminution de la valeur paramétrée se
répercutera de maniére défavorable sur la
forme de I'onde du courant de sortie (par des
harmoniques plus fortes p. ex.), une augmen-
tation des pertes moteur et de la température
du moteur. Exemple, a 0,75 kHz, réduire le
couple moteur de 15% environ.

2. Une augmentation de la valeur paramétrée
accroit les pertes du variateur et augmente la
température du variateur.

Bruit moteur (tonalité)

e La tonalité du moteur peut étre modifiée lor-
sque la fréquence de découpage est inférieu-
re ou égale a 7 kHz. Utiliser cette fonction si
nécessaire.

[F[2[7[B[RIUIT[T] [M[O]T] |

Plage de réglage : 0, 1,2 ou 3

FMA (Ajustement tension)
@ FMA (Fonction)

Les grandeurs de fonctionnements (fréquence

de sortie, courant de sortie) peuvent étre sorties

sur la borne FMA sous forme de tension conti-
nue. Il est également possible d’ajuster 'amplitu-
de du signal.

e Cette fonction permet d’ajuster la tension de
sortie correspondant a 100% de la grandeur
de fonctionnement sélectionnée avec la fonc-
tion F31. La valeur peut se régler entre 0 et
200% par incréments de 1%.

[FI3[0[RIE[GIL[AJG] [FIM[A]

Plage de réglage : 0 a 200 %

Supérieure a 10 V F30:200 %
10V F30:100 %
Q
E
o I
g o 5V F30:50 %
S £
2 8
(]
- [ F30:0 %
50 % 100 %

Silectron
sistemi

e Cette fonction permet de selectionner la
grandeur de fonctionnement qui sera affectée

a la sortie FMA.

[FI3[1[F[C[T[N] [FIM]A] | |
Valeur

pa- Grandeur de 100% de la grandeur
rameétré |Fonctionnement correspond a

e

Fréquence
0 de sortie 1 Fréquence de sortie

(avant compensa-
tion de glissement)

maximum

Fréquence
de sortie 2
(apres compensa-
tion de glissement)

Fréquence de sortie
maximum

Courant de sortie

universelle

2 Courant de sortie  |nominal du variateur de
vitesse x 2
3 Tension de sortie |Série 400 V: 500 V
4 Couple en sortie Couple nominal du
moteur x 2
5 Caractéristiques de |Charge nominale du
la charge moteur x 2
6 Puissance Puissance de sortie no-
consommeée minale du variateur x 2
7 Retour de la boucle Retour & 100 %
PID
Signal retour enco-
8 deur (uniquement |Vitesse synchrone a
si un encodeur est |fréquence maximum
installé)
Tension du circuit - .
9 . g Série 400 V: 1 000 V
intermédiaire CC
0a 10V sortie par com-
Sortie analogique munication, indépen-
10 99 damment du fonction-

nement du variateur de
vitesse.

FMP (Cadence d’impulsions)
FMP (Ajustement tension)

FMP (Fonction)

Les grandeurs de fonctionnements (fréquence
de sortie, courant de sortie p. ex.) peuvent étre
sorties sur la borne FMP sous forme de trains
d’'impulsions de tension. Les grandeurs de fonc-
tionnements peuvent également étre envoyées
vers un afficheur analogique (qui prendra la ten-
sion moyenne du train d’impulsions).

5 Sélection d’'une fonction
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Lors de l'envoi des trains d’'impulsions a un
compteur numérique ou tout autre instrument de
mesure de sortie d'impulsions, régler la cadence
des impulsions (fonction F33) sur une valeur
quelconque et la tension (fonction F34) sur 0%.
Lors de I'envoi des trains d'impulsions a un comp-
teur analogique ou tout autre instrument de me-
sure de la tension moyenne, la valeur réglée en
F34 détermine la tension moyenne, la cadence
d’'impulsions de F33 étant fixée a 2670 (imp/s).

e Cette fonction permet de paramétrer la
fréquence du train d'impulsion représentant
la grandeur de fonctionnement sélectionnée
avec la fonction F35 dans une plage compri-
se entre 300 et 6000 (imimp/s) par incrémen-
ts de 1 imp/s.

[F[3[3[F[mM[P] [PIUJL][SIE] |

Plage de réglage : 300 a 6.000 imp/s

T1

N Environ 15,6 V

Temps de cycle d’'impulsion

Fréquence du train d’'impulsions (imp/s)= 1/T
Cycle opératoire (%) =T1/T x 100
Tension moyenne (V) =156 x T1/T

e Cette fonction permet de paramétrer la ten-
sion moyenne du train d'impulsions sortie sur
la borne FMP.

[F[3[4[R[E[G[L[A]G] [FM]P]

Valeur paramétrée

0%: La fréquence du train d'impulsions va-
rie selon la valeur de la grandeur de
fonctionnement sélectionnée en F35.
(La valeur maximum est la valeur ré-
glée en F33.)

1a200%:

La fréquence d'impulsions est fixée a
2.670 imp/s. La tension moyenne corre-
spondant a 100% de la grandeur de
fonctionnement sélectionnée en F35
est ajustable dans une plage de 1 a
200% (par incréments de 1%).

(Le cycle opératoire d’impulsion est va-
riable)

sistemi

e Cette fonction permet de sélectionner la
grandeur de fonctionnement qui sera affectée
a la sortie FMP.

[FI3[SIFICITIN] [F[M]P] | |

La valeur paramétrée et les parametres trans-
férés sont identiques a ceux indiqués en F31.

Mode d’excitation 30Ry

e Cette fonction permet de spécifier la position
(mode d’excitation) du relais de sécurité
(30Ry) en mode normal et en mode Alarme
pour tout type de déclenchement de défaut.

[F[3/6[MO[DJE] [3]0[R]Y] |
Valeur
pa- Position
ramétré
e
Mode Normal 30A - 30C: OFF, 30B - 30C:
0 ON
Mode Alarme 30A - 30C: ON, 30B - 30C:
OFF
Mode Normal 30A - 30C:ON, 30B - 30C:
1 OFF
Mode Alarme 30A - 30C: OFF, 30B - 30C:
ON

e Lorsque la valeur est paramétrée sur 1, les
contacts 30A et 30C seront connectés des
activation de la tension de commande du va-
riateur (environ une seconde aprés la mise
sous tension).

30A “F | ”
R S S ;
30C ¢
Limitation du couple 1 (Entraine-
ment)

Limitation du couple 1 (Freinage)

e La fonction de limitation du couple calcule le
couple moteur a partir de la tension de sortie,
de lintensité et de la résistance primaire du
moteur. Il contréle la fréquence de maniére a
ce que la valeur calculée n’excéde pas la limi-
te. Cette fonction permet de continuer a fonc-
tionner sous cette limite dans le cas d'un
changement soudain du couple résistant pro-
venant de la charge.
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Sélectionner les valeurs limites du couple
d’entrainement et du couple de freinage.

Lorsque cette fonction est activée, les temps
d’accélération et de décélération peuvent
étre plus longs que les valeurs paramétrées.
F(4/0/L/I|MC|PILIE|C|O|1
F|4/1|L|I|M|C|P|L|E|D|E|1

Fonction Vale'ur’ Fonction
paramétree
Limita- 20% a Le couple est limité a la
tion du 200% valeur paramétrée.
couple o
(entraine- 999 Limitation du couple
ment) Desactivée
20% a Le couple est limité a la
200% valeur paramétrée.
Limita- Prévientautomatiquement
tion du des risques de mise en
couple 0 défaut (OU) due a une
(Freina- régénération de puissan-
ge) ce trop importante.
999 leltatlpn’ du couple
Desactivee

AATTENTION

Lorsque la fonction de limitation du
couple est sélectionnée, les temps
d’accélération et de décélération ou
les consignes de vitesse ne seront pas
obligatoirement respectées. La machi-
ne doit donc étre congue pour garantir
une parfaite sécurité méme en cas de
non-concordance avec les para-
metres.

Contréle vectoriel du couple 1

e Pour obtenir le meilleur couple moteur possi-
ble, le contrdle vectoriel calcule le couple en
fonction de la charge, afin d’optimiser les
vecteurs de tension et de courant sur la base
de la valeur calculée.

sistemi

Lorsque la fonction est paramétrée sur 1 (Ac-
tivée), les fonctions suivantes voient leurs va-
leurs automatiquement modifiées, quel que
soit leur réglage précédent:

. F09 Surcouple (boost) 1

Réglé automatiquement sur 0,0 (surcouple
automatique).

. P09 Compensation de glissement

La compensation de glissement est automa-
tiguement activée.

Réglée sur 0,0, la compensation de glisse-
ment prise en compte correspond a la valeur
d’'un moteur triphasé standard Bonfiglioli. Si-
non, c’est la valeur programmeée qui est prise
en compte.

Utliser la fonction contrdle vectoriel du couple
dans les conditions suivantes :

. Un seul moteur doit étre connecté.

Une connexion de deux moteurs ou plus ren-
dra difficile un contrdle précis.

. Les parameétres suivants doivent étre cor-

rectement renseignés en fonction des ca-
ractéristiques du moteur 1: courant nominal
P03, courant a vide P06, R1% P07 et X%
P08.

. Sion utilise un moteur triphasé standard Bon-

figlioli, le réglage effectué en P02 reprend au-
tomatiquement les paramétres ci-dessus. En
cas d'utilisation d’autres types de moteurs, il
faudra effectuer une autoadaptation.

. Le courant nominal du moteur ne doit pas

étre trés inférieur au courant nominal du va-
riateur de vitesse. Tout moteur dont la puis-
sance est inférieure d’au moins deux unités
par rapport a la puissance nominale du varia-
teur de vitesse, devra étre utilisé avec un mo-
déle de variateur d’'une plus petite puissance
(en fonction du modéle).

. Afin de prévenir un courant de fuite et de ga-

rantir un controle précis, la longueur des ca-
bles reliant le variateur au moteur ne doit pas
dépasser 50 m.

. Si une self est connectée, et qu’il est impos-

sible d’ignorer 'impédance du cable, utiliser
la fonction P04 (autoadaptation) pour réécrire
les paramétres.

[Fl4[2[c[P]L[E] [V[EICIT]1]
Vale'url Fonction
parameétrée
0 Desactivée
1 Activée

Fonctions associées:

P01 a P09

Si ces conditions ne sont pas remplies, pa-
ramétrer la fonction sur 0
(Desactivée).

5 Sélection d’'une fonction
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sistemi
E: Extension des fonctionnalités Valeur
- . pa- ]
des entrées/sorties i Fonction
ée
Borne X1 , "

— 20 | Annulation mode régulateur PID [Hz/PID]
Borne X9 Commutation entrée analogique en mode
. ) 21 Jinverse

° A chacuneﬂdes borm’as d’entrées Ioglgues Xj (bornes 12 et C1) [IVS]
3;:1?92‘-3“ étre affectée une des fonctions sui- 22 |Signal de blocage (52-2) [IL]
_ o3 |Annulation du mode de régulation en cou-
E|0(1]|F|N X1 ple [Hz/TRQ]
E{0|2|F|N X|2 o4 Liaison série autorisée (RS485 standard,
E|O0|3|F|N X|3 BUS) [LE]
Elol4|FIN X4 25 Entrée logique universelle [U-DI]
Elol5|FIN X5 26 | Mode reprise a la volée [STM]
Elole|FIN X6 27 Mode SY-PG activé (Option) [PG/Hz]
Elol7|FIN X7 Commande de synchronisation (Option)
28 [SYC]
E|0|8|F|N X8 c Jovi m o ot
ommande vitesse nulle avec carte option
E|0|9|FIN X|9 29 encodeur [ZERO]
30 Commande arrét forcé avec décélération
Valeur [STOP1]
2o Fonction 31 Commande arrét forcé avec décélération
rametr n° 4 [STOP2]
e 32 | Commande de pré-excitation [EXITE]
0 1 Multi-vitesse présélectionnée
2,3 (De 1215 vitesses) Note: Les fonctions dont les numéros ne sont

[SS1], [S52], [SS4], [SS8] pas spécifiés dans les fonctions EO1 a

45 Sélection de temps d’accélération et de E09, sont considérées comme inactives.
’ décélération (3 Jeux) [RT1], [RT2]

Commande 3 fils [HLD]

6
7 Commande d’arrét en roue libre [BX]
8 Réinitialisation d’alarme [RST]
9 Défaut externe [THR]

10 Mode pas a pas [JOG]

Réglage de la fréquence 2/ Réglage de la
fréquence 1 [Hz2/Hz1]

12 Moteur 2/Moteur 1 [M2/M1]
Freinage par injection de courant continu

13 [DCBRK]

14 Limitation de couple 2/Limitation de couple
1 [TL2/TL1]

15 Basculement Couplage direct / Variateur
(50 Hz) [SW50]

16 Basculement Couplage direct / Variateur

(60 Hz) [SW60]
17 Commande +VITE [UP]
18 |Commande —VITE [DOWN]

Autorisation d’accés MICRO-CONSOLE
(pour modification des parameétres) [WE-KP]

19
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Multi-vitesse présélectionnée

La consigne en fréquence peut étre sélection-
née parmi les fréquences préréglées dans les
fonctions C05 a C19 en utilisant les entrées logi-
ques. Assigner les valeurs 0 a 3 aux entrées lo-
giques que vous avez choisies d'utiliser. C’est la
combinaison des états des entrées logiques qui
détermine la fréquence.

Combinaisons des
états des valeurs

sistemi

Sélection des temps d’accélération et de dé-
célération

Les temps d’accélération et de décélération peu-
vent étre sélectionnés parmi les temps pré-ré-
glés dans les fonctions E10 a E15 en utilisant les
entrées logiques. Assigner les valeurs 4 et 5 aux
entrées logiques que vous avez choisies d’utili-
ser. C’est la combinaison des états des entrées
logiques qui détermine les temps d’accélération
et de décélération.

ass’ignées.aux ST SRS Coml?inaisons

entrées logiques des états des

3 2 1 0 va,Ieurs assi- Temps d’accélération et de dé-
[SS8] | (5841 (521 | (SS1] ?rgizsl:;guegs- célération sélectionnés
off | off | off | off | Assignée par FO1ou C30
off | off | off | on | C05NIVFREQ1 [R_5|_2] [R?fH]
off | off | on | off | C06NIVFREQ2 off off |FO7 TEMPS ACCA
off | off | on | on | CO7 NIVFREQ3 Fonc- E10 TEMPS ACC2
off | on | off | off | C08 NIVFREQ4 tions off on E11 TEMPS DEC2| Fonctions
off | on off | on | C09 NIV FREQ5 asso- E12 TEMPS ACC3| associees:
off | on | on | off | cloNvVFReqs | CIS€S: on off |E13 TEMPS DEC3 E%:Egg
off | on | on | on | C11NIVFREQ7 cgs on on E14 TEMPS ACC4
on | off | off | off | C12NIV FREQ8 Cc19 E15 TEMPS DEC4
on | off | off | on | C13 NIV FREQ9
on | off | on | off | cl1anivFREQ10 | Plage de
on | off | on | on |ci5NIVFREQ1| ¢91age
on | on | off | off |C16 NIVFREQ12 0,00
on | on | off | on | C17 NIVFREQ13 a
on | on | on | off |C18NIVFREQ14 400,00 Hz
on | on | on | on |C19NIVFREQ15
5 Sélection d’'une fonction 5-23
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Commande 3 fils [HLD]

Cette fonction est utilisée pour réaliser une com-
mande trois fils (contacts a impulsions). L’ordre
de marche FWD ou REV est mémorisé lorsque
la fonction [HLD] est active (on), 'ordre d’arrét
est alors réalisé en désactivant (off) la fonction
[HLD]. Pour pouvoir utiliser la fonction [HLD], as-
signer la valeur 6 a I'entrée logique que vous
avez choisie d'utiliser.

I Marche avant

/ \ Marche arriere

Fréquence
de sortie

FWD

REV ON

R e I e

Commande d’arrét en roue libre [BX]
Lorsque BX et P24 sont connectées, la sortie du
variateur est immédiatement mise hors tension,
et le moteur commence sa procédure d’arrét en
roue libre. La fonction de protection n’est pas ac-
tivée (pas de basculement de relais et aucun af-
fichage de message d’erreur). Si BX et P24 sont
déconnectées alors qu'un ordre de marche
(FWD ou REV) est présent (on), le variateur dé-
marrera a partir de la fréquence de démarrage.
Pour utiliser la fonction BX, assigner la valeur
“7” a l'entrée logique que vous avez choisie
d'utiliser.

(0]

2 o Marche Marche Marche
$E 1 avant avant avant

O on .

o /—I Ignoré /—I [\

L o S

_n
=
o

[ONT
REV . ON

BX | ON

[ON]

sistemi

Réinitialisation d’alarme [RST]

Apres une mise en défaut du variateur de vites-
se, connecter RST et P24 pour réinitialiser le va-
riateur; aprés déconnexion, le message d’erreur
disparait et le process peut redémarrer. Pour uti-
liser la fonction RST, assigner la valeur “8” a
I'entrée logique que vous avez choisie d'utiliser.

Défaut externe [THR]

Rompre la connexion entre THR et P24 (OFF)
en cours de fonctionnement entraine la mise
hors tension de la sortie puissance du variateur
(le moteur s’arréte alors en roue libre) et le dé-
clenchement OH2 qui est mémorisé et réinitiali-
sable par I'entrée d’un ordre RST. Cette fonction
est notamment utilisée pour protéger une rési-
stance de freinage externe ou d’autres compo-
sants contre une surchauffe. Pour utiliser la
fonction THR, assigner la valeur “9 ” a I'entrée
logique que vous avez choisie d'utiliser. Si cette
fonction n’est pas affectée a une entrée logique,
le variateur la considére active (ON).

Mode pas a pas [JOG]

Cette fonction est utilisée pour commander la ro-
tation du moteur en mode Pas a Pas pour le po-
sitionnement d’'une piéce a usiner. Lorsque
JOG et P24 sont connectés, le pilotage bascule
en mode Pas a Pas, le moteur tourne alors a la
fréquence définie en C20, tant qu'un ordre de
marche (avant FWD-P24 ou arriere REV-P24)
est présent. Pour utiliser la fonction JOG, assi-
gner la valeur “ 10 ” a I'entrée logique que vous
avez choisie d'utiliser.

Réglage de la fréquence 2/Réglage de la
fréquence 1 [Hz2/Hz1]

Cette fonction permet de basculer entre les mo-
des de réglage de la fréquence de sortie définis
dans les fonctions FO1 et C30. Le changement
de mode s’effectue en modifiant I'état de I'entrée
logique affectée a cette fonction.

Etat de la
valeur Méthode de réglage de la fréquence
paramétrée sélectionnée
11
off FO1 CONS FREQ1
on C30 CONS FREQ2
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Moteur 2/Moteur 1 [M2/M1]

Cette fonction permet de basculer entre deux jeux
de parameétres caractérisant le moteur. Le chan-
gement de jeux s’effectue en modifiant I'état de
I'entrée analogique affectée a cette fonction. Le
changement des paramétres n’est validé qu’apres
suppression de I'ordre de marche et arrét complet
du moteur (temps d’injection de courant continu
inclus). Elle ne s’applique pas dans les fonction-
nements a OHz.

Etat
de la
valeur pa- Moteur sélectionné
ramétrée
12
off Moteur 1
Moteur 2
on Fonct_lgns
associéees:
A01~A18

Commande d’activation du mode de freinage
par injection de courant continu [DCBRK]
Lorsque I'entrée logique affectée a cette fonction
est activée (ON), le freinage par injection de
courant continu débute aprés que l'ordre d’arrét
soit donné et que la fréquence de sortie du va-
riateur soit passée en dessous de la fréquence
pré-définie en F20 (pour donner I'ordre d’arrét,
appuyer sur la touche de la micro-console,
et/ou désactiver les entrées logiques FWD et
REV). Le freinage par injection de courant conti-
nu se poursuit tant que I'entrée logique est acti-
vée. Dans ce cas, la durée effective de freinage
par CC est le temps le plus long des deux temps
suivants:

- Le temps paramétré en F22.

- Letemps pendant lequel I'entrée logique DC-
BRK est activée.

Etat de la va-
leur pa- M flecti )
ramétrée ode sélectionné
13
Aucun ordre de freinage par injection
off . L .
de courant continu n’a été donné.
on Un ordre de freinage par injection de
courant continu a été donné.

sistemi

Limitation de couple 2/Limitation de couple 1
[TL2/TL1]

Cette fonction permet de basculer entre deux
jeux de parametres (F40/41 et E16/E17) confi-
gurant la limitation en couple. Le changement de
jeux s’effectue en modifiant I'état de I'entrée lo-
gique affectée a cette fonction.

Etat de la va-
leur pa- o L .
T Limitation de couple sélectionné
14
. F40 LIMCPLECO1| ~ Fonctions
© F41 LIMCPLEDE1|  @SSOCI€Es:
F40~F41
E16~E17
Plage de réglage
on E16 LIMCPLECO2| DRV 20
E17 LIMCPLEDE2 | & 200%, 999
BRK 0, 20
a200%, 999
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Commutation du mode de Couplage direct /
Variateur (50 Hz) [SW50]

Il est possible de commuter le mode d’alimenta-
tion moteur du couplage en direct sur le réseau
50Hz vers le couplage via le variateur et vice
versa, sans stopper le moteur, par activation/dé-
sactivation de I'entrée logique affectée a cette
fonction.

sistemi

Combinaison

des états des
valeurs assi-
gnées aux en-

Fonction sélectionnée
(En présence d'un ordre de mar-

trées logiques che)

18 17

off off |Maintient la fréquence de sortie.
Augmente la fréquence de sortie

off on |en fonction du temps d’accéléra-
tion.

on off Diminue la fréquence de sortie en
fonction du temps de décélération.

on on |Maintient la fréquence de sortie.

Etat de la

valeur pa- .

ramétrée Fonction
15

off = on Commutation du mode Variateur vers
g le mode Couplage direct (50 Hz)

on = off Commutation du mode de Couplage
> direct vers le mode Variateur (50 Hz)

Commutation du mode de Couplage direct /
Variateur (60 Hz) [SW60]

Il est possible de commuter le mode d’alimenta-
tion moteur, du couplage en direct sur le réseau
60Hz vers le couplage via le variateur et vice
versa, sans stopper le moteur, par activation/dé-
sactivation de I'entrée logique affectée a cette
fonction.

Il existe deux types de commandes +VITE/
-VITE. Elles sont présentées ci-dessous. Sélec-
tionner le type souhaité dans la fonction "Régla-
ge de la fréquence" (FO1ou C30).

Etat de
la valeur pa- E i
ramétrée onction
16
Commutation du mode Variateur vers
off 5 on |le mode Couplage direct
(60 Hz)
on = off Commutation du mode Couplage di-
> rect vers le mode Variateur (60 Hz)

e Lorsque l'entrée logique est désactivée, la
fréquence en sortie est de 50 ou 60 Hz pour
s’établir sur la consigne en fréquence pa-
ramétrée aprés I'écoulement du temps de
temporisation de la fonction perte momen-
tanée de l'alimentation (fonction H13). L’ali-
mentation du moteur est alors reprise par le
variateur.

Commande +VITE [UP] /

Commande -VITE [DOWN]

En présence d'un ordre de marche (on), la
fréquence de sortie peut étre augmentée ou di-
minuée par une commande externe sur une en-
trée logique.

La fréquence peut ainsi évoluer entre 0 et la
fréquence maximum. Par contre, une inversion
du sens de rotation ne peut étre effectuée avec
cette fonction.

Réglage Valeur
de la initiale a | Ré-entrée d'un ordre de
fréquence | la mise |marche pendant I'arrét mo-
(FO1ou | sous ten- teur
C30) sion
Garde la fréquence exi-
stante a la ré-entrée de
I'ordre.
8
(UP/ 0 Hz
DOWNT1) Fréquence
FWD ON
(REV) OFF|
Revient a la fréquence
avant décélération
9 Fréquen-
(UP/ ce pré- | Fréquence
DOWN?2) | cédente
FWD ON -
(REV) |OFF|
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Autorisation d’accés a la MICRO-CONSOLE
(pour modification des paramétres) [WE-KP]
Cette fonction n’autorise la modification des pa-
rametres que si I'entrée logique affectée a cette
fonction est activée (on), dans le cas contraire |l
devient impossible de modifier les paramétres
de programmation.

sistemi

Signal de blocage (52-2) [IL]

Lorsque, coté sortie du variateur, il est installé
un contacteur, celui-ci passe a I'état ouvert lor-
squ’il se produit une perte réseau momentanée.
Il évite ainsi une réduction de la tension du cir-
cuit CC et empéche une détection d’'une perte
réseau et donc le redémarrage correct une fois
le courant rétabli. Le redémarrage aprés une
perte réseau sera effectué de maniére efficace
grace a I'entrée sur une borne logique affectée a
cette fonction d’'une information concernant la
détection d’une perte réseau.

Etatdela valeur
paramétrée Fonction
19
off Interdit toute modification des pa-
rametres.
on Autorise une modification des pa-
rametres.

Note: Sila valeur “ 19 ” est assignée a une en-
trée logique par inadvertance, toute mo-
dification des paramétres devient
impossible. Pour modifier la fonction de
I'entrée logique et ainsi autoriser la possi-
bilité de modifier les paramétres, il faut
activer (on) I'entrée logique, puis modifier
la valeur qui lui est assignée.

Annulation du mode régulateur PID [Hz/PID]
Le mode régulateur PID peut étre désactivé par
une commande externe sur I'entrée logique af-
fectée a cette fonction.

Etat de la valeur
paramétrée Fonction
22
off Pas de détection de perte réseau
momentanée
on Détection d’'une perte réseau mo-
mentanée

Annulation du mode de régulation en couple
[Hz/TRQ]

Lorsque la fonction H18 (sélection du mode ré-
gulation en couple) est active (paramétrée a 1
ou 2), il est possible d’annuler le mode de régu-
lation en couple par une commande externe sur
une entrée logique affectée a cette fonction.
Assigner la valeur “23” a I'entrée logique que
vous avez choisie d’utiliser et faire basculer le si-
gnal d’entrée entre les états activés et non acti-
Vés.

Etat de la valeur Fonction sélectionnée

paramétrée

Fonctions

Etat de la valeur Fonction sélectionnée
paramétrée T T
associées:
20 H20~H25
off Autorise le mode régulateur PID.
Désactive le mode régulateur PID
on (réglage de la fréquence depuis la
micro-console).

associées:
23 H18

Commutation entrée analogique en mode in-
verse (bornes 12 et C1) [IVS]

L’entrée analogique (bornes 12 et C1) peut étre
commutée sur le mode normal ou sur le mode in-
verse (voir page 5-9) par une commande externe
sur I'entrée logique affectée a cette fonction.

Etat de la valeur Fonction sélectionnée

paramétrée Eonclions
associées:
21 FO1

Pilotage en mode normal, lorsque
off le mode marche avant est pa-
ramétré et inversement.

Pilotage en mode inverse lorsque
on le mode marche avant est pa-
ramétré et inversement.

Mode régulation en couple activée
La tension entrée a la borne 12
correspond a la consigne en cou-
ple.

off

Mode régulation en couple désac-
tivée.

La tension entrée a la borne 12
correspond a la consigne en
fréquence; ou au retour de la bou-
cle PID lorsque la régulation PID
est sélectionnée

on

(H20 = 1 ou 2).
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Liaison série autorisée (RS485 standard,
BUS) [LE]

La possibilité de commander la fréquence de
sortie et le mode de pilotage via la liaison série
peut étre activée ou désactivée par une com-
mande externe sur une entrée logique affectée a
cette fonction. Pour cela, sélectionner en H30
("Liaison série") le type de commande liaison
série. Puis, assigner la valeur "24" a I'entrée lo-
gique que vous avez choisie d'utiliser, faire ba-
sculer le signal d’entrée entre les états actives et
non activés.

Etat Fonction sélectionnée
derlan\]@tlreyr Fonctions
parametree associées:

24 H30
off Liaison série désactivée.
on Liaison série activée.

Entrée logique universelle [U-DI]

En assignant la valeur “25” a une borne d’en-
trée logique, transforme cette borne en une en-
trée logique universelle. L'état ON/OFF de
I'entrée du signal au niveau de cette borne peut
étre controlé avec la RS485 et le BUS en option.
Cette borne d’entrée est seulement utilisée pour
contréler par communication s’il y a un signal
d’entrée arrivant. Elle n’affecte en aucun cas le
pilotage du variateur.

Mode reprise a la volée [STM]

Le mode reprise a la volée, dont les caractéristi-
ques sont définies a la fonction HO9, peut étre ac-
tivé ou désactivé par une commande externe sur
une entrée logique affectée a cette fonction. As-
signer la valeur "26" a I'entrée logique que vous
avez choisie d'utiliser; faire basculer le signal
d’entrée entre les états activés et non activés.

Etat Fonction sélectionnée
derlan\]@tlre,ur Fonctions
parametree associées:

26 HO09
off Mode reprise a la volée désactivé
on Mode reprise a la volée activé

Mode SY-PG activé (option) [PG/Hz]
Commande de synchronisation (option) [SYC]
Commande vitesse nulle avec carte option En-
codeur [ZERO]

Commande de pré-excitation avec carte op-
tion Encodeur [EXITE]

Ces fonctions ne peuvent étre utilisées qu’avec
une carte option Encodeur ou une carte option
Synchronisation.

Se référer au manuel d’instructions correspondant.

sistemi

Commande d’arrét forcé avec décélération
[STOP1]

Commande d’arrét forcé avec décélération
n° 4 [STOP2]

Cette fonction nécessite que I'entrée logique af-
fectée a cette fonction soit activée (ON) en fonc-
tionnement normal. Si elle se déconnecte (OFF)
alors que le moteur fonctionne, ce dernier amor-
cera une décélération avant de s’arréter et de
déclencher une alarme “ Er6 ”.

Si la fonction [STOP2] est choisie, le temps de
décélération pris en compte lors de I'arrét forcé
est celui paramétré en E15 (TEMPS DECA4).
Cette fonction reste prioritaire quel que soit le
mode de pilotage sélectionné (par signal de
commande, micro-console ou communication).

Si[STOP2] est
activée, le tem-
ps est fixé par
E15

/ \ / \/ (EDC TIME4)
o] I e

|ON | [oN]

Fréquence
de sortie
—

e'm I
4 ms
O <o
o o
ey c

[STOP2]

Alarme Er6

Parameétres par défaut départ usine

Parametres départ usine
Va-
Entrée leur
logique pa- Description
ramé
trée
Multi-vitesse présélectionnée
Borne X1 0 [SS1]
Multi-vitesse présélectionnée
Borne X2 1 [SS2]
Multi-vitesse présélectionnée
Borne X3 2 [SS4]
Multi-vitesse présélectionnée
Borne X4 3 [SS8]
Sélection des temps d’ac-
Borne X5 4 | célération et de décélération
[RT1]
Sélection des temps d’ac-
Borne X6 5 |célération et de décélération
[RT2]
Borne X7 6 |Commande 3 fils [HLD]
Commande d’arrét en roue li-
Borne X8 7 bre [BX]
Borne X9 8 |Réinitialisation d’alarme [RST]
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Temps d’accélération 2

@ Temps de décélération 2
@ Temps d’accélération 3
@ Temps de décélération 3

Temps d’accélération 4
@ Temps de décélération 4

e Possibilité de sélectionner le temps dac-
célération 1 (FO7) et le temps de décélération
1(F08) ainsi que trois autres jeux de temps
d’accélération et de décélération.

e Les plages de fonctionnement et de réglage
sont identiques a celles du temps d’accéléra-
tion 1 et du temps de décélération 1. Se re-
porter a la description des codes F07 et FO08.

e Pour sélectionner d’autres temps d’accéléra-
tion ou de décélération, choisir deux entrées
logiques parmi X1..X9 et a l'aide des para-
meétres EO1 a EQ9 correspondant aux entrées
logiques choisies, leur affecter la valeur 4 (sé-
lection de temps d’accélération et de dé-
célération [RT1]) et la valeur 5 (sélection de
temps d’accélération et de décélération
[RTZ2]). En activant (ON) individuellement et/
ou simultanément les entrées logiques, vous
sélectionnez les temps d’accélération et de
décélération définis dans les parameétres E10
a E15. Toutes les modifications sont prises
en compte immédiatement, méme durant une
phase d’accélération ou de décélération.

E/1|/0|T|E|M|P|S AlC|C|2
E{1/1|T|IE/M|P|S DIE|C|2
E{1/2|TIE/M|P|S A|C|C|3
E|1|3|T|E|M|P|S DIE|C|3
E|{1/4/ T EMP|S A|C|C |4
E|{1/5§T/IE/MP|S DIE|IC|4

sistemi

e Exemple: Les valeurs 4 et 5 ont été affectées
aux entrées logiques X2 (E02) et X3 (E03):

Fonctionnement

Temps

»

: Fréquence
: maximum

Fréquence
de sortie

»

T

Temps Tem- Tem- Tem- Tem- Tem- Tem- Tem-
accél. ps dé- ps ac- ps dé- ps ac- ps dé- ps ac- ps dé-
1 cel. cél. cel. cél. cel. cél. cel

Limitation du couple 2

(Entrainement)

Limitation du couple 2 (Freinage)

e Cette fonction permet de changer les niveaux
de limitation du couple définis en F40 et F41
par une commande externe. Pour cela, com-
mander I'entrée logique (X1 a X9) apres lui
avoir affectée la fonction "limitation du couple
2/limitation du couple 1" (valeur 14) a l'aide
des parameétres EO1a E09 correspondant a
I'entrée logique choisie. Les limitations alors
prises en compte seront celles définies en
E16 et E17.

E/1|/6|L|I M|C|P|IL|E|C|O|2
E1|7(L|I M|[C|P|L|E|D|E|2

Fonctions associées:
E01 a E09 (Valeur paramétrée: 14)
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Borne Y1 (sélection d’une Set

fonction) value Signal en sortie
B Y5A et Y5C (sélecti 21 Indication d’alarme [AL1]
prnes © (sélection 22 |Indication d’alarme [AL2]

d’une fonction)
e Des informations de type commande ou con-

23 Indication d’alarme [AL4]

trole peuvent étre sélectionnées et affectées 24 |Indication d’alarme [AL8]
aux sorties logiques [Y1] a [Y5]. Les bornes 25 | Etat ventilateur [FAN]
[Y1] a [Y4] utilisent une sortie transistor, alors 26 | Réarmement auto [TRY]

que les bornes [Y5A] et [Y5C] sont reliées par
un contact relais.

27 | Sortie logique universelle [U-DO]

28 |Avertissement de surchauffe [OH]

E|2|0/FIN Y| 29 Synchronisation terminée (carte option
E|2|1|F|N Y|2 Synchronisation) [SY] *
E|2(2|F|N Y|3 30 -
E|{2|3|F|N Y|4 Détection du 2nd seuil de fréquence
31
E|2/4[FIN| |Y|5 [FDT2]
30 Avertissement début de surcharge 2nd
moteur [OL2]
Valeur 33 |Défaut entrée analogique C1 [C10FF]
a- : :
ra‘r)nétr Signal de sortie 34 |Présence vitesse moteur [N-EX] *
ée
0 Variateur en marche [RUN] Note: Sign,agx de sortie suivis Ei’un ast_érisque *
, . se référer au manuel d’instructions de la
1 |Consigne atteinte [FAR] carte option encodeur ou de la carte op-
2 Détection du seuil de fréquence [FDT1] tion synchronisation.
3 Défaut sous-tension [LV]
4 Signe du couple [B/D]
5 Limitation du couple [TL]
6 Redémarrage automatique [IPF]
7 Avertissement début de surcharge [OL1]
8 Mode local [KP]
9 Arrét variateur [STP]
10 Variateur en attente [RDY]
1 Commutation Couplage direct/Variateur
[Sw88g]
12 Commutation Couplage direct/Variateur
[SW52-2]
13 Commutation Couplage direct/Variateur
[SW52-1]
14 Moteur 2 / Moteur 1 [SWM2]
15 | Commande contacteur Aval [AX]
16 Signal de fin d’étape en mode Cycle [TU]
17 | Signal de fin de cycle en mode Cycle [TO]
18 Indication du n° d’étape en mode Cycle
[STG1]
19 Indication du n° d’étape en mode Cycle
[STG2]
20 Indication du n° d’étape en mode Cycle
[STG4]

5-30 5 Sélection d’'une fonction



GVX2000

Silectron

Variateur en marche [RUN]

"Marche" signifie que le variateur envoie une
consigne de vitesse au moteur. Le signal [RUN]
est donc actif tant qu'il est en présence d’une vi-
tesse (frequence) de sortie. Pendant la dé-
célération, la sortie [RUN] passe a I'état (OFF)
dés que le freinage par injection de courant con-
tinu commence a opérer.

Consigne atteinte [FAR]
Se reporter a la description de la fonction E30
(Signal fonction FAR [largeur de bande]).

Détection du seuil de fréquence [FDT1]

Se reporter a la description des fonctions E31 et
E32 (Signal fonction FDT).

Défaut sous-tension [LV]

Lorsque la fonction de protection contre les
sous-tensions se déclenche, c’est-a-dire lorsque
la tension du bus continu passe en dessous du
seuil de détection de sous-tension, la sortie pas-
se a I'état (ON). La sortie repasse a I'état (OFF),
lorsque la tension réapparait et repasse au-des-
sus du seuil de détection. La sortie reste a I'état
(ON) tant que la fonction de protection contre les
sous-tensions reste enclenchée.

Seuil de détection de sous-tension 400 V

Signe du couple [B/D]

Cette fonction détermine le signe du couple cal-
culé par le variateur permettant de savoir si le
couple est entrainant ou résistant. Lorsque le
couple est un couple moteur, la sortie est a I'état
(OFF); lorsque le couple est un couple de freina-
ge, la sortie est a I'état (ON).

Limitation du couple [TL]

Lorsque la fonction de limitation du couple s’est
activée, la fonction de prévention du blocage du
rotor est automatiquement activée pour modifier
la fréquence de sortie. Le signal de limitation du
couple est déclenché pour permettre d’alléger la
charge, et/ou pour I'affichage des conditions de
surcharges sur un écran de controle. La sortie
est a I'état (ON) lorsque les fonctions de protec-
tion suivantes sont actives: limitation du courant,
limitation du couple et/ou prévention des
régénérations de puissance.

sistemi

Réarmement auto[IPF]

Aprés une perte momentanée du réseau, cette
fonction informe que le variateur est en phase de
redémarrage automatique, de reprise a la volée
et/ou de I'achévement du rétablissement de la
fréquence de sortie.

Aprés une perte momentanée du réseau, la sor-
tie passe a I'état (ON) lorsque la tension d’ali-
mentation est rétablie et tant que I'opération de
synchronisation (avec ou sans reprise a la
volée) est en cours. La sortie repasse a I'état
(OFF) lorsque la fréquence (précédant la perte
de réseau) est atteinte

Si le mode redémarrage a partir de la fréquence
de démarrage a été sélectionné, la sortie ne
sera pas activée. En effet, la phase de redémar-
rage est finie dés que la tension est rétablie pui-
sque la fréquence avant la perte réseau n’est
plus a étre recherchée (pas de temps de syn-
chronisation).

Avertissement début de surcharge [OL1]
Avant que le relais électronique de surcharge
thermique ne mette le variateur en défaut, ar-
rétant ainsi le moteur (ON) dés que la charge at-
teint le seuil d’avertissement de début de
surcharge.
Le déclenchement de l'avertissement de début
de surcharge peut étre déterminé soit par le re-
lais électronique de surcharge, soit directement
par le courant de sortie.
Pour la procédure de réglage, se reporter aux
fonctions E33 “ Avertissement de début de sur-
charge (sélection de mode)” et E34
“ Avertissement de début de surcharge (niveau
de déclenchement) ”.
Note: Cette fonction n’est applicable qu’au mo-
teur 1. Pour le moteur 2, se reporter a la
fonction OL2.

Mode local [KP]

La sortie est a I'état (ON) lorsque les touches de
commande ( [Fwp|, [REV| et [sTOF|) de la micro-
console sont utilisables (ex:“F02” réglé a 0)
pour réaliser les commandes de marche et d’ar-
rét.
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Arrét variateur [STP]

Cette fonction déclenche un signal inverse du si-
gnal de marche (RUN) pour indiquer que la vi-
tesse est nulle. La sortie est a I'état (ON)
pendant que le freinage par injection de courant
continu opére.

Variateur en attente [RDY]

Avec cette fonction, la sortie est activée (ON)
lorsque le variateur est prét a recevoir un ordre
de marche. A savoir, lorsque le circuit principal
et le circuit de commande sont sous tension et
qu’aucune fonction de protection du variateur ne
soit activée.

En conditions normales, le variateur sera prét a
fonctionner environ une seconde aprés la mise
sous tension.

Commutation Couplage direct/Variateur
[SW88] [SW52-2] [SW52-1]

Pour exécuter I'opération de commutation entre
les modes de couplage direct et via le variateur,
vous pouvez utiliser la séquence enregistrée
dans le variateur qui va sélectionner et déclen-
cher les signaux de sortie commandant I'ouver-
ture et la fermeture des contacteurs
magnétiques connectés au variateur. Cette
procédure étant complexe, se référer a la docu-
mentation technique des variateurs de série
GVX2000 si cette fonction est utilisée.

Si vous affectez les fonctions SW88 et SW52-2
a des sorties logiques, la séquence de commu-
tation sera automatiquement sélectionnée et ac-
tivée. S’assurer donc que ces fonctions ne sont
pas sélectionnées lorsque vous n’utilisez pas la
fonction de commutation du mode de couplage.

Moteur 2 / Moteur 1 [SWM2]

Lorsqu’'une commande de changement de jeux
de parameétres moteur est entrée sur 'une des
entrées logiques [X1]..[X9], cette fonction per-
met d’activer la sortie choisie afin de comman-
der les contacteurs magnétiques des moteurs.
Le changement de paramétre moteur n’étant
pris en compte qu’aprés suppression de l'ordre
de marche et arrét complet du moteur (incluant
le temps d’injection de courant continu), il est
éventuellement nécessaire de ré-entrer la com-
mande apres 'arrét complet du moteur

sistemi

Commande contacteur aval [AX]

Lorsqu’un ordre de marche (Avant ou arriere)
est donné au variateur, cette fonction active la
sortie (ON). Lorsqu’un ordre d’arrét est donné au
variateur, la sortie ne se désactive (OFF)
qu'aprés un arrét complet du moteur. Lor-
squ’'une commande d’arrét roue libre et/ou
gu’une fonction de protection s’est déclenchée,
la sortie se désactive immédiatement.

Signal de fin d’étape en mode Cycle [TU]

En mode cycle, cette fonction active la sortie
(ON) pendant 100ms pour signaler le change-
ment d’étape.

Signal de fin de cycle en mode cycle [TO]
Une fois que les sept étapes du mode cycle sont
terminées, cette fonction active la sortie (ON)
pendant 100 ms indiquant que toutes les étapes
sont terminées.

Indication du n° d’étape en mode cycle
[STG1], [STG2], [STG4]

En mode cycle, cette fonction permet d’indiquer
I'étape actuellement activée (en cours de traite-
ment).

Numeéro d’étape Borne de sortie

enmodecycle | STG1 | STG2 | STG4
Etape 1 on off off
Etape 2 off on off
Etape 3 on on off
Etape 4 off off on
Etape 5 on off on
Etape 6 off on on
Etape 7 on on on

Lorsque le mode cycle n’est pas activé (pas
d’étape sélectionnée, p. ex.) aucun signal n’est
déclenché par les bornes.
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Indication d’alarme [AL1] [AL2] [AL4] [ALS8]
Cette fonction permet d’identifier la fonction de
protection déclenchée par le variateur de vites-
se.

Borne de sortie

AL1|AL2 | AL4|ALS8

Détail de I'alarme
(fonction de protection du
variateur)

Surintensité, défaut de mise a

la terre, fusible défectueux on | off | off | off

Surtension off | on | off | off

Sous-tension, défaut de pha-

3 on | on | off | off
se en entrée

Surcharge moteurs 1 et 2 off | off | on | off

Surcharge variateur on | off | on | off

Surchauffe du radiateur de re-
froidissement, surchauffe a off | on | on | off
I'intérieur du variateur

Signal d’alarme externe, sur-
chauffe de la résistance de on | on | on | off
freinage

Erreur de mémoire, défaut du

. off | off | off | on
microprocesseur

Défaut de communication mi-
cro-console, défaut de com-
munication équipement
optionnel

on | off | off | on

Défaut equipement optionnel | off | on | off | on

Défaut de cablage en sortie off | off | on | on

Défaut de communication
RTU

Vitesse excessive, décon-
nexion de I'encodeur

on | off | on | on

off | on | on | on

En mode normal, les bornes sont toutes a I'état
(OFF).

sistemi

Etat du ventilateur [FAN]

Lorsqu’elle est utilisée avec HO6 “ Gestion auto-
matique du ventilateur 7, cette fonction active la
sortie (ON) lorsque le ventilateur fonctionne.

Réarmement auto [TRY]

Si 'on paramétre un nombre d’essais supérieur
ou égal a un dans la fonction HO4 "nombre de
réarmement automatique", la sortie sera activée
lors de la procédure de réarmement automati-
que.

Sortie logique universelle [U-DO]

Affecter la valeur “ 27 ” a une sortie logique pro-
grammable la transforme en sortie logique uni-
verselle.

Cette fonction permet un déclenchement
ON/OFF par les options RS485 et BUS.

Cette fonction est uniquement destinée a activer
et désactiver la sortie transistor par communica-
tion. En aucun cas elle n’affecte le pilotage du
variateur de vitesse.

Avertissement de début de surcharge [OH]
Cette fonction active la sortie (signal d’avertisse-
ment) lorsque la température du radiateur de re-
froidissement atteint le seuil de détection d’'une
surchauffe moins 10 °C ou le dépasse.

Détection du 2nd seuil de fréquence [FDT2]
Cette fonction est identique a la détection du
seuil de fréquence [FDT1]. Le seuil de détection
de la fréquence en sortie et la largeur sont déter-
minés par E36 et E32.

Avertissement début de surcharge 2nd mo-
teur [OL2]

Cette fonction active la sortie (ON) lorsque le
courant de sortie est supérieur au seuil défini en
"E37 seuil de détection OL2" pendant une durée
supérieure au temps défini en "E35 Timer Sur-
charge".

Défaut entrée analogique [C10FF]

Cette fonction active la sortie (ON) lorsque le
courant d’entrée de la borne C1 est inférieur a
2 mA.
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Paramétres par défaut départ usine Fréquence Largeur de
de sortie détection+
Parameétres départ usine I Consigne
IEn_trée Valeur - v . Largeur de
ogique pa- |Description SISl 98 1\ détectiont . o
. L : gne
ramétrée détection ——
Variateur de vitesse en Ly :
Borne Y1 0 marche [RUN] La’rgeu.r de:
- - Signal de :_détection- >
Borne Y2 1 Consigne atteinte [FAR] o de ‘ P Temps
Détection du seuil de fréquence : P
(bornes : . :
Borne Y3 2 |fréquence [FDT1] ¥iavs) [ov ] [on ‘
Avertissement de début
Borne Y4 ! de surcharge [OL1]
Borne Y5 10 Variateur en attente [RDY]

@ Mode d’excitation du Relais Y5

e Cette fonction permet de définir le mode
d’excitation du relais Y5 en fonction de I'état
de la fonction affectée a celui-ci.

[E[2[s[m[o[D[E] [Y[s[R[Y] |

Valeur pa-

oz Excitation
ramétrée

Fonct°® désactivée (OFF) — Y5A - Y5C : OFF

0 Fonct® activée (ON) — Y5A - Y5C : ON

Fonct® désactivée (OFF) — Y5A - Y5C : ON
Fonct® activée (ON) — Y5A - Y5C : OFF

e Si cette fonction est paramétrée a 1, les con-
tacts Y5A et Y5C sont connectées des que la
tension de commande s’est établie (environ
une seconde aprés la mise sous tension du
variateur).

Signal de fonction FAR (largeur)

e Cette fonction permet de définir la largeur de
détection dans laquelle la fréquence de sortie
est alors considérée comme égale a la consi-
gne (fréquence de fonctionnement).

La largeur de détection peut étre réglée entre
0 et +£10 Hz autour de la consigne.

[E[3[0[F[AIR[. [H[Y|S[TIE[R]
Plage de réglage: 0,0 a 10,0 Hz

Lorsque la fréquence se trouve dans la bande
définie par la largeur de détection, cette fonction
active la sortie (ON) que I'on aura sélectionnée
parmi les bornes [Y1] a [Y5]

(E31 ) FDT1 Signal de fonction (Niveau)

@ FDT1 Signal de fonction (Largeur)

e Cette fonction permet de définir le seuil de
détection de la fréquence de sortie et la lar-
geur définissant le seuil de fin de détection.
Lorsque la fréquence de sortie passe au-des-
sus du seuil de détection, cette fonction acti-
ve la sortie (ON) que I'on aura sélectionnée
parmi les bornes [Y1]...[Y5] jusqu’a ce que la
fréquence de sortie repasse en dessous du
seuil de fin de détection.

E{3|{1/N(I|V|.|FID|T|1
E{3|2 F|D|T H|{Y|S|IT|E|R
Plage de réglage

(Seuil de détection):
(Largeur):

02400 Hz
0,04 30,0 Hz

Fréquence de sortie Largeur

\ Seuil de
y détection
Seuil de fin

de détec-
tion

Consigne

Tem'ps

ON |

v

Signal de détection de fréquence

(bornes Y1 a Y5)
—>
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@ Signal de fonction OL1
(Sélection)

e Cette fonction permet de sélectionner le
mode de détection du début de surcharge,
parmi les deux modes suivants: détection via
le relais électronique de surcharge thermique
ou directement sur le courant de sortie.

[E[3[3[D[E[F[AJUIT] [O]L] |
Valeur paramétrée 0: Relais électronique de

surcharge thermique
1: Courant de sortie

Va-
leur
pa- | Fonction Description
ramé
trée
L’avertissement de début de
surcharge est déclenché par le
relais électronique de surcharge
Relais |thermique (suivant courbe
électroni- | d’échauffement moteur). Le
0 que mode de fonctionnement et la
de sur- | constante de temps de la courbe
charge |d'échauffement moteur pris en

thermique | compte sont ceux du relais
électronique de surcharge ther-
mique protégeant le moteur
(Fonction F10 et F12).

L’'avertissement de début de
surcharge est déclenché lor-
sque le courant de sortie dépas-
se l'intensité paramétrée
pendant une durée supérieure a

Courant
de sortie

la période définie.

Signal fonction OL1 (Niveau)

e Cette fonction permet de définir le courant de
déclenchement de la fonction d’avertisse-
ment qu’il soit géré par le relais électronique
de surcharge thermique ou directement sur le
courant de sortie.

[E[3]4[s[E[u[1]L] [ofL]1] |
Plage de réglage: Courant de sortie nominal
du variateur (5 a 200%)

Le seuil de fin d’avertissement est égale a 90%
de la valeur paramétrée.

@ Signal fonction OL1 (Tempo)
[E[3[s|T[E[m]P|S] [O[L] | |

e Cette fonction est utilisée lorsque la valeur 1
(courant de sortie) est définie en E33

sistemi

“ Avertissement de début de surcharge (sé-
lection du mode) ”.
Plage de réglage:0,1 a 60,0 secondes

e Temps pendant lequel est autorisé un dépas-
sement du courant de déclenchement. Si le
dépassement persiste au-dela du temps au-
torisé, la fonction activera I'avertissement de
surcharge.

Fonction FDT2 (Niveau)

e (Cette fonction permet de définir un second
seuil de détection de la fréquence de sortie
[FDT2].

[E[3[e[N[1[v].[F[D[T]2] [ |

Plage de réglage (Seuil de déclenchement):
04400 Hz

Fonction OL2 (Seuil)

e Cette fonction permet de définir un second
courant de déclenchement pour la fonction
d’avertissement de début de surcharge pris
sur le courant de sortie [OL2].

[El3[7[s[E[ul1]L] [ofL]2] |
Plage de réglage:Courant de sortie nominal
du variateur x (5 a 200%)

Le seuil de déclenchement est de 90% de la va-
leur paramétrée.

Courant de sortie

E37 NIVEAU

anssill
oL2 " NIVEAU OL2x 90% S\

| E85
. TIMER
—_—

[OL2] : ON
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Affichage coefficient A
Affichage coefficient B

Ces parameétres sont des coefficients de con-
version destinés a I'affichage sur I'écran LED
de la vitesse de l'arbre entrainé, de la vitesse
linéaire, de la consigne et/ou du retour de la
régulation PID (grandeur physique de votre
process).

E|4|/0/ C/O|E|F A

E|4|/1/C/O|E|F B

Plage de réglage

Affichage du coefficient A:
-999,00 a 0,00 a +999,00
Affichage du coefficient B:
-999,00 a 0,00 a +999,00

Vitesse de charge et vitesse linéaire.

Utiliser I'affichage du coefficient A.

Valeur affichée = fréquence de sortie x

(0,01 a 200,00)

Bien que la plage de réglage admette 999,00,
la plage effective des valeurs des paramétres
affichées est comprise entre 0,01 et 200,00.
C’est pourquoi les valeurs inférieures ou
supérieures a cette plage seront indiquées
par les valeurs limites.

Valeur cible et retour du régulateur PID.
Définir la valeur maximum des paramétres af-
fichés en E40, “ Affichage du coefficient A ” et
la valeur minimum en E41 “ Affichage du co-
efficient B ”.

Valeur affichée =

(valeur cible ou retour)

X (affichage du coefficient A - B) + B

Valeur affichée

A

Valeur cible ou
retour

0% 100 %

Silectron
sistemi

Filtre de I'affichage LED

e Parmi les grandeurs de fonctionnement di-

sponibles en E43 “ Ecran LED ” (sélection de
la grandeur affichée) ”, certaines ne nécessi-
tent pas un affichage immédiat dés qu’ils sont
modifiés. Il est possible d’utiliser un filtre pour
supprimer l'instabilité dans l'affichage de ces
grandeurs.

[E[4[2[F[r]c]T] [A[F[F[I]c]

Plage de réglage:0,0 a 5,0 secondes

e Exemple de grandeurs de fonctionnement af-
fichables et disponibles en E43 “ Ecran LED
(sélection de la grandeur affichée).”

Valeur Valeur
pa Grandeur pa Grandeur
e s affichée e s affichée
ramétrée ramétréee
3 Courant de 8 Couple (valeur
sortie calculée)
4 Tension de 9 Puissance
sortie connectée
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Afficheur LED (Fonction)

sistemi

Valeur de la consigne du PID

Afficheur LED

(Affichage en mode arrét)

e Surl'écran LED sont indiquées les grandeurs
de fonctionnement choisies en fonction du
mode dans lequel se trouve le variateur : en
marche (pilotage du moteur), a I'arrét (attente
d’un ordre de marche) et lors du réglage de la
consigne, ou de la boucle PID.

Affichage dans les phases "marche" et "ar-
rét".

En phase "marche", I'écran affiche la gran-
deur de fonctionnement sélectionné en “ E43
Ecran LED (Fonction) .

En E44 “Ecran LED (Affichage en mode
Arrét) 7, spécifiez si vous désirez qu’en phase
"arrét", I'écran affiche la consigne ou alors la
méme grandeur que celle sélectionnée pour
la phase "marche" .

E|4/3|/A/F|F|I|C|H LIE|D
E(4/4AIF|IF|I|C/H|L|E|D]|?2

10 (entrée directe depuis la micro-console)

Valeur de la consigne du PID

R (entrée a partir de FO2 “ Fréquence 1)

12 |Valeur du retour du PID

Note: Pour les valeurs 10 a 12 définis en E43,
les grandeurs de fonctionnement ne sont
affichées que si le mode PID est sélec-
tionné (H20 “ Reégulation PID (sélection

du mode)) ".

e Affichage lors du réglage de la fréquence.

Lorsque I'on désire vérifier ou modifier la con-
signe via la micro-console, il s’affichera l'une
des consignes indiquées ci-dessous.
Choisir I'unité de la consigne qui sera affichée
en utilisant la fonction "E43 Ecran LED (Fon-
ction)". Ce mode d’affichage est indépendant
du contenu de la fonction "E44 Ecran LED
(Affichage en mode Arrét) ”.

Valeur E44=0 E44=1
PEF En En Durant
rametr|  En phase hase | phase | '€ fonc-
ee en "Arrét’ "l\ﬁarche“ 'F')arrét" tionne-
E43 ment
Consiane Fréquence de sortie (avant
0 9 compensation de glisse-

Fréquence (Hz) ment) [Hz]

Fréquence de sortie (aprés
compensation de glisse-
ment) [Hz]

Consigne
Fréquence (Hz)

Valeur pa-
ramétrée en Réglage de la fréquence
E43
0,1, 2, 3,4 |Consigne fréquence [Hz]
5 Consigne Vitesse synchrone [tr/min]
6 Consigne Vitesse linéaire [m/min]
7 Consigne Vitesse de I'arbre entrainé
[tr/min]
8,9 Consigne fréquence [Hz]
10, 11, 12 | Consigne fréquence [HZ]

2 |Consigne Fréquence [Hz]

3 |Courant de sortie [A]

4 [Tension de sortie (valeur de commande) [V]

Consigne
Vitesse Vitesse synchrone
5 .
synchrone [tr/min]
[tr/min.]
Consigne
6 |Vitesse linéaire |Vitesse linéaire [m/min]
[m/min.]
Consigne
Vitesse de Vitesse de la charge
7 . .
I'arbre entrainé |[tr/min]
[tr/min.]

8 |Couple (valeur calculée) [%]

9 |Puissance consommeée [kW]

Note: Pourles valeurs 10 a 12 définies en E43,
les grandeurs de fonctionnement ne sont
affichées que si le mode PID est sélec-
tionné (H20 “ Régulation PID (sélection
du mode) .
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Ecran LCD (Fonction)

e Cette fonction permet sélectionner le contenu
de I'écran d’accueil du moniteur LCD.

[E[4[s[A[F[F[1]C[H]

L [c]o]

Valeur
paramétrée

Contenu de I'écran d’accueil

Ecran LCD (Langue)

e Cette fonction permet de sélectionner la lan-
gue d’affichage des paramétres sur I'écran

LCD.

Silectron
sistemi

[E[4[6[L][a[N][G[UE] |

0

Etat de fonctionnement, sens de rota-
tion, aide a la programmation

Fréquence de sortie (avant compen-
sation de glissement), courant de sor-
tie, couple (valeur calculée) sous

Valeur Langue Valeur Langue
paramétrée | affichée |paramétrée| affichée
0 Japonais 3 Frangais
1 Anglais 4 Espagnol
2 Allemand 5 Italien

forme de barres graphes

Pendant le fonctionnement
Valeur paramétrée: 0

60.00

RUN

PRG & PRG MENU
F/D » LED SHIFT

FWD

Valeur paramétrée: 1

60.00

B -
- 2

| | %

Fout / lout/ TRQ

En phase d’arrét

Note: Tous les écrans LCD figurant dans ce
manuel sont en francgais. Pour les autres
langues, se reporter au manuel d’instruc-
tions correspondant.

Ecran LCD (CONTRASTE)

e Cette fonction permet d’'ajuster le contraste
de I'écran LCD.
Augmenter la valeur pour renforcer le contra-
ste et diminuer la valeur pour atténuer le con-

traste.

[E[4[7[C[o[N[TIR]A[S|TIE] |

Va|eL’er’a' 0,1’2 ® © 6 o o o 8; 9v10
ramétrée
Ecran Faible «——  Fort

60.00

STOP

PRG » PRG MENU
F/D » LED SHIFT

Valeur pleine échelle des barres graphes

Parameétre affiché

Pleine échelle

Fréquence de sortie

Fréquence maximum

Courant de sortie

du variateur

200% de la valeur nominale

Couple
(valeur calculée)

du moteur

200% de la valeur nominale

Note: Il estimpossible d’ajuster I'échelle.
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C: Fonctions de commande avan-
cées de la fréquence

Saut de fréquence 1
Saut de fréquence 2
Saut de fréquence 3
Saut de fréquence (largeur)

e (Cette fonction permet de faire sauter la
fréquence de consigne de sorte que la
fréquence cbté sortie du variateur ne corre-
sponde pas au point de résonance mécani-
que de la charge.

e Possibilité de paramétrer jusqu’a trois sauts
de fréquence.

e Cette fonction est inactive si les sauts de
fréquence 1 a 3 sont paramétrés a 0 Hz.

sistemi

e Aucun saut ne se produit en phase d’ac-

célération ou de décélération.

Lorsqu’'une plage de réglage d’'un saut de
fréquence chevauche une autre plage de ré-
glage, les deux s’ajoutent pour déterminer la
plage effective du saut de fréquence.

C|l0|1|S|A|U|T Hiz|-]1
C|l0|2|S|A|U|T Hiz|-]2
C|0|3|S|A|U|T Hiz|-1]3
0 & 400 Hz

Par incréments de
1 Hz (min.)

Plage de réglage

[Clo[4[S[T]
Plage de réglage

[HIY[S[T] [H[z]
0230 Hz

Par incréments de
1 Hz (min.)

Fréquence de sortie [Hz]
Largeur
de saut
Largeur
de saut T Saut

de fréquence 3

Largeur Lol Saut

de saut et de fréquence 2

Saut de fréquence 1
¥

Fréquence de consigne [Hz]

Fréquence de sortie [HZ]

1 ,, _______ -y Saut
de fréquence 2

aut
de fréquence 1
|

Fréquence de consigne [Hz]
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Multi-vitesse présélectionnée 1

~

Multi-vitesse présélectionnée 15

Les multi-vitesses présélectionnées 1 a 15
peuvent étre sélectionnées en activant ou dé-
sactivant les fonctions SS1, SS2, SS4, et
SS8 (voir EO1 a E09 pour I'affectation des
fonctions aux entrées logiques).

Les fonctions SS1, SS2, SS4 et/ou SS8 non
affectées a une entrée logique sont consi-
dérées comme inactives (OFF).

C|0 |5 [N|l |V F IR [E |Q |1
C |0 |6 [N|I |V F |[R |[E Q|2
C |0 |7 |[N|I |V F IR |[E Q|3
C |0 |8 [Nl |V F IR |E [Q |4
C |0 |9 |[N|I |V F IR |[E |Q|5
Ci{1 1|0 |[N|I |V F IR |[E |Q |6
Ci|1 |1 [Nl |V F IR |[E Q|7
Ci{11|2 [N|I |V F IR |[E |Q|8
Ci1 1|3 [N|I |V F IR |[E Q|9
C|i|11]4 [Nl |V F IR |[E Q|10
Ci{1 1|5 |[N|I |V F IR |[E Q|11
Ci|11(6 [N|I |V F IR [E Q|1 |2
C i1 1|7 [N|I |V F IR |[E Q|1 |3
C i1 1|8 |[N|I |V F IR [E Q|1 |4
Ci{11|9 |[N|I |V F IR [E Q|1 |5
Plage de réglage 0 a 400 Hz
par incréments de
0,01 Hz (min.)

Fonctions associées:
EO01 a E09 (Valeur paramétrée: 0 a 3)

Fréquence de sortie [Hz] 5

A

v

sistemi

Fréquence en pas a pas (JOG)

e Cette fonction permet de paramétrer la

fréquence de rotation du moteur en mode
Pas a Pas, qui est différente du mode normal.

[¢[2[o]F[R[E]Q] [J]O[G] | |

Plage de réglage: 0,00 a 400,00 Hz

La validation de la frequence du mode Pas a
Pas comme consigne est combinée avec la
sélection du mode Pas a Pas pouvant étre ef-
fectuée via la micro-console ou par une com-
mande sur une des entrées logiques. Pour de
plus amples détails, se reporter a la descrip-
tions fonctions EO1 “ Fonction Borne X1 7 a
E09 “ Fonction Borne X9 ”.

FWDP24U0N| R
SS1P24W'0T|]'OT\J]WWW]WW ,
sspos on iowi o] o] ,
ssapos | |T| [ov .
ssep2u | | | ON o ,
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Mode Cycle (Sélection du mode)

e Le mode Cycle est un mode de fonctionne-
ment automatique enchainant des étapes dé-
finies par un temps de fonctionnement, un
sens de rotation, un temps d’accélération, un
temps de décélération et une fréquence de
rotation.

Lorsque cette fonction est utilisée, sélection-
ner la valeur 10 (mode Cycle) en "FO1
“Réglage de la fréquence "."

Les modes Cycle suivants peuvent étre sé-

sistemi

Mode Cycle (étape 1)
Mode Cycle (étape 7)

e Sept étapes sont exécutées successivement
(dans l'ordre de leur numéro) selon le pa-
ramétrage des fonctions "C22 “ Mode Cycle
(étape 1) 7, a "C28 Mode Cycle (eétape 7) ”.
Chaque fonction définit le temps de fonction-
nement et le sens de rotation de I'étape asso-
ciée, et affecte les temps d’accélération et de
décélération sélectionnés.

lectionnés.
[CT2[TTM[o[o] [O[P[E[R] [ ] cT2T2MIOb[ [ETTIATPTET:
C|2|3/ M|O|D EITIA|P|E|2
Fonctions associées: Cl2/4/MO|D E|T|A|P|E|3
F01, C30 (Valeur paramétrée:10) cl2/5/mlolD EITIAIPIE]4
Ci2/6 MO|D EIT/IA|P|E|5
Valell:r’ Cycle de fonctionnement cj2|7MO|D E|T/AIPIE|S
parametree cl2|/8|m|o|D| [E|T|A|P|E|7
0 Exécute un cycle de fonctionnement
puis s’arréte. -
: . Parametre
Exécute des cycles de fonctionnement . Plage
1 de maniere répétitive. Le fonctionne- assigné
ment est stoppé par une commande.
, . Temps de
Exécute un cycle de fonctionnement fonctionne- 0. 00 2 6000 s
2 puis poursduit le pilotage avec la der- ment ’
niére fréquence réglée.
Sens de |F: Marche avant

Valeur paramétrée: 0
P Fin d’'un cycle

Marche FWD \V/

avant i Y

Fréquence /_\—\ ’ \

de sortie >
0 \_/ Temps

Marche

arriére

Valeur paramétrée: 1
g Fin d’un cycle

Marche
avant

Y
i S
: |
FréquenceT /_\—\ /_/_\_‘ -
de sortie ! ¢
Marche

arriere

Valeur paramétrée: 2
FWD Fin d’un cycle

Marche
avant \Y4

! ]

FréquenceT /_\—\ /

de sortie f >
0 \_/ Temps

Marche

arriére

rotation R: Marche arriére

1: Temps d’accélération 1 (F07),
Temps de décélération 1 (FO8)

Temps 2: Temps d’accélération 2 (E10),
d’accélération Temps de décélération 2 (E11)

etde dé- [3: Temps d’accélération 3 (E12),
célération Temps de décélération 3 (E13)

4: Temps d’accélération 4 (E14),

Temps de décélération 4 (E15)

Note: Les temps d’accélération et de décéléra-
tion sont représentés par les trois chiffres
les plus significatifs, permettant ainsi le
paramétrage des trois chiffres d’ordre
supérieur.

5 Sélection d’'une fonction

5-41



GVX2000

Silectron

e Exemple de réglage
100 F 3
L Temps d’accélération et
de décélération (code): 3
Sens de rotation du moteur:

Marche avant
Temps de fonctionnement: 100 s

Le temps de fonctionnement des étapes non uti-
lisées sera paramétré sur 0,00. Elles seront
alors ignorées lors du fonctionnement.

En ce qui concerne la consigne en fréquence de
chaque étape, on utilisera les fonctions multi-vi-
tesse présélectionnées comme indiqué dans le
tableau ci-dessous. Paramétrer les fréquences
de "CO05 “ Multi-vitesse présélectionnée 1” a
“ C11 Multi-vitesse présélectionnée 7 7.

N° de
I'étape
Etape 1| Multi-vitesse présélectionnée 1 (C05)
Etape 2 | Multi-vitesse présélectionnée 2 (C06)
Etape 3| Multi-vitesse présélectionnée 3 (C07)
Etape 4 | Multi-vitesse présélectionnée 4 (C08)
Etape 5| Multi-vitesse présélectionnée 5 (C09)

Consigne de I'étape a paramétrer dans

(
Etape 6 | Multi-vitesse présélectionnée 6 (C10)
Etape 7 | Multi-vitesse présélectionnée 7 (C11)

e Exemple de réglage du mode cycle

Valeur
pa- |Fréquence de fonction-

ramétré | nement a paramétrer
e

Fonction

C21 (sélection du

mode) 1 )

Multi-vitesse présélec-
tionnée 1 (C05)

Multi-vitesse présélec-
tionnée 2 (C06)
Multi-vitesse présélec-
tionnée 3 (C0O7)
Multi-vitesse présélec-
tionnée 4 (C08)
Multi-vitesse présélec-
tionnée 5 (C09)
Multi-vitesse présélec-
tionnée 6 (C10)

Multi-vitesse présélec-
tionnée 7 (C11)

C22 (étape 1) | 60,0F2

C23 (stage 2) | 100F1

C24 (étape 3) |65,5R4

C25 (étape 4) | 55,0R3

C26 (étape 5) | 50,0F2

C27 (étape 6) | 72,0F4

C28 (étape 7) | 35,0F2

sistemi

Le graphique ci-dessous présente ce principe de
fonctionnement.

Sens marche Multi-vitesse Multi-vitesse Multi-vitesse Multi-vitesse
avant présélec- présélec- présélec-  présélection-

Fréquence de sortie (vitesse du moteur)

A\
Sens
marche
arriere

tionnée 2 tionnée 5  tionnée 6 née 7 (Etape 7)

.

b Multi-vitesse X

présélectionnée
1 (Etape 1)

ACC4

Multi-vitesse ~ Multi-vitessé
présélectionnée 3 présélectionnée 4

60,08 100s 6555 5505 50,05 72,05 350's

Signaux provenént des bornes Y1 a Y5:

Valeur
pa- :
ramétrée

116

Valeur

;;?ramétrée: | | 0,1s

Le lancement et l'arrét du cycle sont com-
mandés par une pression sur les touches
et ou par l'ouverture et la ferme-
ture de I'entrée logique FWD.

Si la micro-console est utilisée, appuyer sur la
touche pour lancer le cycle.

Une pression sur la touche [sTor| stoppe
I'étape en cours de progression.

Une nouvelle pression sur la touche re-
prend le cycle a partir de I'étape ou il fut
stoppé.

Si un arrét est provoqué par le déclenche-
ment d’'une alarme, appuyer sur la tou-
che reser  pour débloquer la fonction de
protection du variateur de vitesse, puis ap-
puyer sur la touche pour redémarrer
I'etape en cours de progression.

Si un redémarrage a partir de la premiere
étape C22 “Mode cycle (étape 1)” s’avere
nécessaire, entrer une commande d'arrét
puis appuyer sur la touche . Si un arrét
est provoqué par le déclenchement d’'une
alarme, appuyer sur la touche pour dé-
bloquer la fonction de protection puis appuyer
a nouveau sur la touche.
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Notes:

1. Le sens de rotation ne peut pas étre inversé
en appuyant sur la touche de la micro-
console ou a partir de la borne [REV]. Toute
commande d’inversion du sens de rotation
sera annulée. Sélectionner la fonction de
marche avant ou marche arriere pour les pa-
ramétres de chaque étape. Si la commande
du cycle est assurée par un signal sur la bor-
ne FWD, la fonction d’automaintien de la
commande de pilotage ne fonctionnera pas
non plus. Il faut alors sélectionner un autre
type de commutation si la fonction est uti-
lisée.

2. Alafin d’un cycle, le moteur décélere suivant
la rampe définie en "FO8 Temps de décéléra-
tion 17 avant de s’arréter.

Réglage de la fréquence 2

e Cette fonction permet de sélectionner la
méthode de réglage de la fréquence.

[¢[3[o]c[o[n]s] . [F[R]E[Q]2]

Fonctions associées:
EO01 a E09
(Valeur paramétrée: 11) FO01

0: Réglage par micro-console
N[Y2)

1: Réglage sur I’ entrée(s) en tension
(borne [12] (0 a +10 V)
2: Inactivée
3: Inactivée
4: Mode réversible avec polarité
(borne [12] (-10 a +10 V))
5: Mode réversible avec polarité
(borne [12]+[V1](Option") (-10 & +10 V))
6: Mode inverse
(borne [12] (+10 V a 0))

Fonctions associées:
EO01 a E09 (Valeur paramétrée: 21)

Inactivée

8: Commande +VITE/-VITE 1

(valeur initiale = 0)

(bornes + vite [UP] et - vite [DOWN])

Fonctions associées:
EO01 4 E09
(Valeur paramétrée: 17, 18)

~

sistemi

9: Commande +VITE/-VITE 2
(valeur initiale = derniére valeur)
(bornes + vite [UP] et - vite [DOWN])
Se reporter a la description des fonctions EQ1
a E09 pour de plus amples détails.

Fonctions associées:
EO01 a2 E09
(Valeur paramétrée: 17, 18)

10:Mode cycle
Se reporter a la description des fonctions C21
a C28 pour de plus amples détails.

Fonctions associées:
C21aC28

11:Par entrée numérique ou entrée de train
d’'impulsions. En option.1

1) Pour de plus amples détails, se reporter au manuel
d’utilisation des cartes options.

En ce qui concerne la méthode de réglage, se
reporter a la description du code de fonction
FO1.

Fréquence a I'origine (borne[12])
Gain (borne[12])

e Cette fonction permet de paramétrer le gain
et la fréquence a l'origine de I'entrée analogi-
que (bornes [12]).

C/3|1/O|F|F|S|E|T
C|3|2|/O|F|F|S|E|T Cl1

—_
N

La plage de reglage:
FREQUENCE A L'ORIGINE: -100 a +100%
GAIN: 0,0 a 200%

Fréquence| Tension

Borne 12 e L
a l'origine Corrlgee

o— Gain |
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Tension corrigée par le Gain 12
/

200 %

100 %
+10V
50 %

+10V Entrée analogi-
que en tension

[borne 12]
Tension corrigée avec
Fréquence a l'origine 12
\ Réglage de la
POV oS, . fréquence a l'origine
(+100 %)

.~ (si positive)

-0V 0 +10V
; Tension corrigée par le Gain

Réglage de la fréquence

1ov  a l'origine (si négative
(-100 %) 9 ( 9 )

Filtre de réglage du signal

analogique

e Les signaux analogiques entrant dans les
bornes 12 ou C1 peuvent contenir du bruit su-
sceptible d‘affecter la stabilité et la précision
de la réponse du variateur. Cette fonction
permet d’ajuster la constante de temps du fil-
tre d’entrée pour supprimer ces effets parasi-
tes.

CBPBREF] [FIL[TRE]
Plage de réglage: 0,00 a 5,00 secondes

e Une constante de temps trop longue entraine
un retard dans le temps de réponse du varia-
teur tout en la stabilisant. Une constante de
temps faible augmente le temps de réponse
du variateur, mais augmente également le ri-
sque d’instabilité.

Si la valeur optimale n’est pas connue, modifier

la constante de temps en cas d’instabilité ou de

retard dans le temps de réponse du variateur.

Note: La constante de temps est commune au
filtrage des bornes 12 et C1.
En mode régulation PID, la constante de
temps utilisée pour le filtrage du signal de
retour se trouve dans la fonction H25.

sistemi

Moteur 1 (P: Parameétres moteur)

Nombre de pdéles pour moteur 1

Cette fonction permet de définir le nombre de
pbles du moteur 1 a piloter.

Si ce parametre n’est pas correctement défi-
ni, la vitesse moteur (vitesse synchrone) affi-
chée sur I'écran LED sera fausse.

[Plo[1[PIOJLIE]S] MIO[T[1]

Valeurs paramétrées: 2, 4, 6, 8, 10, 12, 14

Moteur 1 (puissance)

La puissance nominale moteur est pré-réglée
en usine. Ce paramétre doit étre modifié si la
puissance du moteur a piloter est différente
de la puissance nominale variateur.

[Plo]2[M[O[T[1] [PU[I[S]S]

Plage de réglage pour les modéles d'une
puissance inférieure ou égale a 22 kW : 0,01
a 45 kw

Plage de réglage pour les modéles d'une
puissance supérieure ou égale a 30 kW: 0,01
a 500 kw

Vous trouverez la liste des puissances nomi-
nales moteur a la page 9-1 "Spécifications
Standard". Veiller a ce que la puissance du
moteur (Pm) ne soit pas inférieure a la puis-
sance nominale variateur (Pv) moins deux
tailles et/ou qu’elle ne soit pas supérieure ala
puissance nominale variateur (Pv) plus une
taille (Pv -2.tailles < Pm < Pv + 1.taille). Si la
puissance du moteur a piloter est en dehors
de cette plage, un contréle précis ne peut étre
garanti. Si vous paramétrez une puissance
moteur comprise entre deux puissances no-
minales moteur, le variateur prendra en
compte la puissance nominale moteur la plus
faible.

Si le réglage de cette fonction a été modifie,
les valeurs des fonctions associées suivantes
seront automatiquement réglées sur les para-
meétres d’'un moteur triphasé standard .

-- P03 Moteur 1 (courant nominal)

-- P06 Moteur 1 (courant a vide)

-- P07 Moteur 1 (R1%)

-- P08 Moteur 1 (X1%)
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Note: Les caractéristiques moteurs pré-program-
mées sont définies par rapport aux caractéri-
stiques d'un moteur 200 V, 50 Hz, 4 plles
pour les variateurs série 200 V et par rapport
aux caractéristiques d'un moteur 400 V, 50
Hz,

4 plles pour les variateurs série 400 V.

Moteur 1 (courant nominal)

e Cette fonction permet de définir le courant no-
minal du moteur 1.

[Plo[3[m[o]T]*] [IIN]TIE[N]

Plage de réglage : 0,00 a 2.000 A

Moteur 1 (auto-adaptation)

e Cette fonction permet de mesurer et d’inscrire
automatiquement les caractéristiques moteur.

[Plo[4[T[U[N]1] [M][o[T[1] |

Valeur

pa-
ramétrée

Fonction

0 Inactivée

Mesure la résistance primaire (R1%) du
moteur et la réactance de fuite (X%) a
fréquence nominale, moteur arrété. Ces
deux caractéristiques sont automatique-
ment inscrites en P07 et P08 (auto-adap-
tation statique).

Mesure la résistance primaire (R1%) du
moteur et la réactance de fuite (X%) a
fréquence nominale, moteur arrété. Me-
2 sure le courant a vide (o) aprés avoir mis
en route automatiquement le moteur; ces
trois caractéristiques en P06, P07 et PO8
(auto-adaptation dynamique).

Note: Mesurer le courant a vide uniquement
avec un moteur découplé (pas de charge,
pas de réducteur).

e Exécuter une autoadaption lorsque les para-
metres préalablement inscrits en P06
“Courant a vide”, en P07 “R1% ” et P08
“X% ” sont different des paramétres moteur
réels. Les cas de figure typiques sont énon-
cés ci-dessous. Une autoadaptation renforce
le contrble et améliore la précision du calcul.

- Un moteur autre que le moteur triphasé
standard est utilisé et qu’'un contrble trés
précis est requis

- Limpédance cb6té moteur ne peut étre
ignorée lorsque le cable entre le variateur
de vitesse et le moteur est trop long ou
qu’une self est connectée.

- Un moteur spécial ou non standard est utilisé et

sistemi

les paramétres %R1 ou%X ne sont pas connus.

Procédure d’autoadaptation

1.

Note: Utiliser

Ajuster la tension et la fréquence en fonction
des caractéristiques du moteur. Pour cela, pa-
raméter précisément les fonctions suivantes:
“Fréquence de sortie maximum” (F03)
“Fréquence nominale” (F04), *“Tension
nominale ” (FO5) et “ Tension de sortie maxi-
mum ” (FOG6).

. Entrer tout d’abord les caractéristiques moteur

non mesurables. Pour cela, paramétrer les
fonctions suivantes: “Puissance” (P02),
Courant nominal, (P03) et “ Courant a vide ”
(P06) (le paramétrage du courant a vide n'est
pas nécessaire si vous choisissez d’effectuer
une auto-adaptation dynamique (P04=2)).

Lors de la mesure du courant a vide (P04=2
auto-adaptation dynamique uniquement), sur-
veiller 'accélération et la rotation du moteur.

Paramétrer la fonction “ Auto-adaptation”
(P04) en la réglant sur 1 (statique) ou 2 (dy-
namique). Appuyer sur la touche EJNC

pour valider votre choix, puis appuyer sur la

touche [Fwpjou I[REv] pour lancer la

procédure d’auto-adaptation.

L’auto-adaptation peut prendre quelques se-
condes ou plusieurs dizaines de secondes.
(Lorsque l'auto-adaptation dynamique a été
choisie (P04=2), le variateur enchaine une
phase d’accélération, une phase a vitesse
constante (fréquence nominale divisée par
deux) lors de laquelle il mesure le courant a
vide et une phase de décélération. Ainsi, le
temps total de la procédure d’auto-adaptation
dépend des temps d’accélération et de dé-
célération paramétrés).

Appuyer sur la touche une fois I'auto-
adaptation terminée.

Fin de la procédure.

la fonction “Moteur2 (auto-
adaptation) ” (A13) pour mesurer les ca-
ractéristiques du moteur 2. Dans ce cas,
les fonctions a paramétrer avant I'auto-
adaptation et décrites aux points 1 et 2 ci-
dessus sont celles (A01 - A12) du moteur
2.

AATTENTION

Lorsque l'auto-adaptation dynamique a
été sélectionnée (P04=2), le variateur
fera tourner le moteur a une vitesse
maximum correspondant a la fréquen-
ce nominale moteur divisée par deux.
S’assurer que cela ne peut entrainer
de dommage pour la machine ou
pour des personnes.
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Moteur 1 (Auto-adaptation en

continu)

e Un fonctionnement prolongé affecte a la fois
la température et la vitesse du moteur. Une
autoadaptation en continu minimise les modi-
fications de la vitesse lorsque la température
du moteur change.

[Plo]s|T]U[N]2] [M[O]T]1] |

Valeur .
paramétrée Fonctionnement
0 Inactivé
1 Activé

Moteur 1 (courant a vide)

e Cette fonction permet de paramétrer le cou-
rant a vide (courant d’excitation) du moteur 1.

[PloJe[MO[T[1] [i[v]i[d]e]

Plage de réglage: 0,00 a 2.000 A

Moteur 1 (Réglage R1%)
Moteur 1 (Réglage X%)

o Modifier ces parametres lorsqu’un moteur au-
tre que le moteur triphasé standard est utilisé
et que les caractéristiques moteur et I'im-
pédance entre le variateur et le moteur sont
connues.

P07 M[O|T|1 %|R |1
P08 MO|T|1 % | X

e Calculer R1% a l'aide de la formule suivante:

o, - R1+Rcable 0
R 1% D x 100 [%]
R1: Résistance du circuit primaire du mo-
teur [Q]
R Céble: Résistance des cables variateur/mo-
teur [Q]
V: Tension nominale [V]

K Courant nominal moteur [A]

sistemi

e Calculer X% a I'aide de la formule suivante :

X1+X2°XM/(X2 + XM)+ X cable

o/ — 0,
X% VI3 x100[%]
X1: Réactance de fuite du circuit primaire
du moteur [Q]

X2: Réactance de fuite du circuit seconda-
ire (ramenée au circuit primaire) du
moteur [Q]

XM: Réactance d’excitation du moteur [Q]

X cable: Réactance des cébles variateur/mo-
teur [Q]

V: Tension nominale [V]

l: Courant nominal moteur [A]

Note: Pour les réactances, tenir compte de la
“Fréquence nominale 1”7 paramétrée en
(FO4) pour leur détermination.

e En cas de connexion d’une self ou d’un filtre
coté sortie du variateur, ajouter sa valeur.
Choisir la valeur 0 pour les réactances de ca-
bles pouvant étre ignorées.

Compensation de glissement

e Des fluctuations de charge peuvent affecter

le glissement du moteur, se traduisant par
des variations dans la vitesse du moteur.
La compensation de glissement ajoute une
fréquence (proportionnelle au couple moteur)
a la fréquence de sortie du variateur en vue
de minimiser les variations dans la vitesse du
moteur, suite a des modifications du couple.

[Ploje[clo[m[P[.[G[L]I[S[1]

Plage de réglage : 0,00 a 15,00 Hz

e Calculer la compensation du glissement a
I'aide de la formule suivante :

Compensation de glissement
_ Fréquence Glissement [tr/min]

= X [Hz]

nominale Vitesse synchrone [tr/min]

Glissement = Vitesse synchrone — Vitesse nomi-
nale [tr/min]
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Fonctions haute performance
(H:Fonction Haute Performance)

Réinitialisation des paramétres

e (Cette fonction permet de ramener les pa-
ramétrages de toutes les fonctions modifées
par le client au paramétre par défaut réglé en
usine (réinitialisation).

[HIO[3[TINJI]T] [DIA[TIA] |

Valeur paramétrée 0: Désactivée
1: Réinitialisation des
parametres.

e Pour exécuter la réinitialisation, appuyer sur
la combinaison des touches et [A] pour
régler le parameétre sur 1, puis appuyer sur la
touche . Le paramétrage de toutes les
fonctions est réinitialisé. La valeur pa-
ramétrée en HO3 est remise automatique-
ment a 0 une fois la réinitialisation terminée.

Réarmement auto (nombre)
Réarmement auto (temporisation)

e Certaines fonctions de protection peuvent
étre associées a la fonction de réarmement
automatique. Dans ce cas, la fonction de
réarmement se charge de réinitialiser la fonc-
tion de protection et de redémarrer le moteur
sans déclencher d’alarme et/ou de mise hors
tension de la sortie puissance.

Paramétrer le nombre de tentatives de réar-
mement et le temps de temporisation de la
tentative de réinitialisation et de redémarra-

ge.

H{0|4 N|B|RJ|E RIA|Z
HO05 RA|Z I'IN|T|E RV
Plage de réglage

(Nombre): 0,1a10

(Temporisation): 2 a 20 secondes
Pour désactiver la fonction de réarmement auto-
matique, paramétrer la fonction HO04
“ Réarmement automatique (nombre) ” a 0.
e Fonctions de protection pouvant étre asso-
ciées a la fonction de réarmement automati-
que.

sistemi

dBH:
Surchauffe de la
résistance de freinage

0OC1, 0OC2, OC3:
Surintensité

OV1, OV2, OVa3: OL1:
Surtension Surcharge moteur 1
OH1:

OL2:

Surchauffe radiateur de Surcharge moteur 2

refroidissement

OH3:

OLU:
Surcharge a l'intérieur

Surcharge variateur

du variateur de vitesse

e Lorsque la fonction HO4 “ Réarmement auto
(nombre) ” est paramétrée de 1 a 10, le varia-
teur redémarrera automatiquement une fois
écoulé le temps de temporisation défini en
HO5 “ Réarmement auto (temporisation) ” et
la réinitialisation effectuée. Si la cause de la
fonction de protection a disparu lors de la ten-
tative de réinitialisation, le variateur redémar-
re sans passer par le mode défaut. Si la
cause du déclenchement de la fonction de
protection est toujours présente apres la ten-
tative de réinitialisation, la fonction de protec-
tion est réactivée pendant toute la durée du
temps de temporisation défini en HO05
“Réarmement auto (temporisation) ”. Cette
procédure est répétée jusqu’a ce que la cau-
se de l'alarme est disparue. La fonction de re-
démarrage bascule le variateur en mode
défaut lorsque le nombre de tentatives
échouées dépasse celui défini en HO04
“ Réarmement auto (nombre) .

Le déroulement de la procédure de réarme-
ment automatique peut étre contrblée a I'aide
des sorties programmables Y1 a Y5.

AATTENTION

Lorsque la fonction de réarmement au-
tomatique est sélectionnée, le varia-
teur peut redémarrer
automatiquement selon la cause de la
mise en défaut (la machine doit étre
congue pour garantir une parfaite sé-
curité lors de la tentative de redémar-
rage automatique).
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Tentative de réarmement réussie

Alarme

Fonction de protection

Commande automatique de
réinitialisation de la fonction de
protection

Fréquence de sortie

Signaux de sortie
(bornes Y1 a Y5)

Declenchement Extinction

W

>

L

I | Activée I

Temps

A

i emporisation

(HO5)

—

1

0,1s

/— Redémarrage

I

—

i_iON

Tentatives de réarmement échouées

Alarme

Fonction de protection

Commande automatique de
réinitialisation de la fonction de
protection

Fréquence de sortie

Signaux de sortie
(bornes Y1 a Y5)

A\

Réinitialisa-
Déclenchement Extinction  tion d’alarme
T ........ V V’
AGIVE  Activée Activée o
T Activée
i 018, 018 e 0184 |ie
§*T§gf‘>)=o—> < HOS: >R Fin des tentatives de
! riation |]TemPOrIsaton réarmement auto.
Nombre |
iPremier Second  définien !
HO4
I [CON |

Silectron
sistemi
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Gestion automatique du

ventilateur

e Cette fonction permet de spécifier si la com-
mande Marche/Arrét du ventilateur se fait au-
tomatiquement. Lorsque le variateur de
vitesse est sous tension, la fonction de ge-
stion automatique du ventilateur détecte la
température de l'air de refroidissement dans
le variateur et enclenche ou coupe le ventila-
teur.

Lorsque le variateur de vitesse est en mode
Marche, le ventilateur est toujours active. Si
le variateur passe en mode Arrét, plusieurs
minutes peuvent s’écouler avant que le venti-
lateur se coupe.

Si cette fonction n’est pas sélectionnée, le
ventilateur de refroidissement tournera en
continu.

[H[0[6[A[R[R[E|T] [VIEIN]T]
Valeur paramétrable 0: Commande marche/
arrét désactivée.

1: Commande marche/
arrét activée

L’état de fonctionnement du ventilateur de refroi-
dissement peut étre contrélé a partir des bornes
Y1 aYs.

Forme de rampe d’ACC/DEC
(sélection)
e Cette fonction permet de selectionner la for-
me de la rampe d’accélération et de décéléra-
tion.

[Hlo]7[T]v]P] [A[c|c|D]E[C]

Valeur
paramétrable 0: Desactivée (accélération et
décélération linéaire)
1: Accélération et décélération
en S (modérée)
2: Accélération et décélération
en S (prononceée)

Fréquence de sortie

f[Hz) &

Silectron
sistemi

Forme en S modérée

“]

. - Forme en S prononcé

“]

=

Bacc

<

Bacc

<—
Bdec

Caractéristiques de la courbe

Si la valeur définie |Si la valeur définie
en HO7 =1 en HO7 =2
(modéle en forme |(modéle en forme
de S modérée) de S prononcée)
Plage de la |0,05 x fréquence |0,10 x fréquence
forme en S |de sortie maxi- de sortie maxi-
(a) mum [HZz] mum [HZz]
Temps de la
forme en S 0,10 x temps 0,20 x temps
en phase ST ST
P d’accélération [s] |d’accélération [s]
d’accéléra-
tion (B acc)
Temps de la
formeenS (0,10 x 0,20 x
en phase de |temps de temps de
décélération |décélération [s] décélération [s]
(B dec)

Lorsque les temps d’accélération et de décéléra-
tion sont trés longs ou trés courts, I'accélération
et la décélération sont rendues linéaires.

Accélération et décélération curvilignes
Cette fonction permet de minimiser les temps
d’accélération et de décélération du moteur
dans la plage comprenant un signal de sortie
constant.

Fréquence de sortie

3: Accélération et décélération Fréquence [Accéle. Déceler.
curviligne maximum  fe—>] e——»]
Accélération et décélération en S Consigne . .
Cette forme reéduit les chocs en atténuant les Fréquence / \
modifications de la fréquence de sortie au début nominale
et en fin d’accélération et de décélération.
0 t[s]
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Verrouillage du sens de rotation

e Siune inversion accidentelle du sens de rota-

tion est susceptible d’entrainer un dysfonc-
tionnement, cette fonction permet d’éviter de
tels désagréments.

Cette fonction empéche une commande d’in-
version du sens de rotation résultant d’'une
connexion entre les bornes REV et P24,
d’une pression inopinée sur la touche :
ou de I'entrée d’un signal analogique négatif
depuis la borne 12 ou V1

[H[o[8[R[EJV] [L]o[C[K] | |

Valeur paramétrable 0: Désactivée
1: Activée

Mode de démarrage

(reprise a la volée)

e Cette fonction permet de démarrer en dou-

ceur le moteur qui s’est arrété en roue libre
aprés une perte réseau momentanée ou
aprés que le moteur a été soumis a une force
externe, sans toutefois le stopper.

Au démarrage, cette fonction recherche la vi-
tesse du moteur et reprend le pilotage du mo-
teur (reprise a la volée) a partir de la
fréquence trouvée, réalisant ainsi un démar-
rage en douceur du moteur, sans secousses
ni a-coups. Toutefois, le mode de démarrage
normal est activé lorsque la vitesse du moteur
a reprendre a la volée est supérieure ou éga-
le a 120Hz, ou a la fréquence maximale défi-
nie a la fonction FO03, ou a la limite haute en
fréquence définie a la fonction F15.

[H[o][9[m[O[D]E] [S[T[A[R]T]

Plage de réglage 0, 1, 2

-1:

-2:

sistemi

Explication du choix de la valeur a paramétrer

Cette fonction n’est utile que si la fonction
F13 "Mode Redémarrage aprés perte réseau
momentanée (sélection du mode)" est pa-
ramétrée sur 3, 4 ou 5. Cette fonction est éga-
lement indispensable lorsque la procédure de
basculement du couplage direct vers le cou-
plage via le variateur est déclenchée. Le va-
riateur reprendra alors le pilotage du moteur
a partir de la vitesse réelle du moteur.

En plus deffectuer une reprise a la volée
aprés une perte momentanée du réseau et/
ou lors du déroulement de la procédure de
basculement du mode de couplage direct/Va-
riateur, cette fonction peut rechercher la vi-
tesse du moteur et reprendre le pilotage du
moteur a partir de la fréquence trouvée a
chaque redémarrage ou démarrage (c’est-a-
dire méme lors d’un simple ordre de marche).

En assignant la valeur “ 26 ” (mode de reprise
a la volée) a une des bornes X1 a X9, cette
fonction peut étre activée par une commande
externe, la reprise a la volée sera alors consi-
dérée comme mode de démarrage lorsqu’un
ordre de marche est entré.

0,1sou
plus

0,2sou
plus
«

ON

v

STM T

Temps

A

FWD' T

T

ON

v

Fréquence

de sortie
(vitesse du
moteur)

Temps

»
>

A
A4

Accélération

Recherche de ﬁ

vitesse
L Dans cette section, la

tension de sortie est
augmentée

Valeur Redémarra- .
, R Commutation
pa- |Démarra- |ge apres per- Coulage di-
ramétr \ge normal | te réseau plag
, , rect/Variateur
ée momentanée
0 Desactivé | Desactivé Desactivée
1 Desactivé Activé Activée
2 Activé Activé Activée

Note: La ligne en pointillés correspond a la

graduellement, par éta-
pes, afin de minimiser

les secousses.

courbe de vitesse du moteur.
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Mode économie d’énergie

e Lorsque la fréquence de sortie est fixe (fonc-

tionnement a vitesse constante) et que la
charge est faible, excepté lorsque la fonction
FO9 “ Surcouple 1 ” est paramétrée a 0,0, cet-
te fonction va réduire automatiquement la
tension de sortie tout en minimisant le produit
(puissance) Tension-Intensité.

[H[1]o]E[c]o] [EINJERIG]T]

Valeur paramétrable0: Désactivée
1: Activée

Notes:

Utiliser cette fonction pour des applications a
couple quadratique (ventilateurs, pompes, p.
ex.). Si elle est utilisée pour des applications
a couple constant ou des applications dont le
couple varie rapidement (presse, p. ex.), cet-
te fonction risque d’entrainer un retard dans
le temps de réponse du variateur.

Le mode économie d’énergie s’arréte auto-
matiquement en phase d’accélération et de
décélération et lorsque la fonction de limita-
tion du couple est activée.

@ Mode de Décélération
e Cette fonction permet de sélectionner la

méthode d’arrét du variateur lorsqu’une com-
mande d’arrét est saisie.

[H[*]1[m[o[p[E] [DIE[C] | |

Valeur paramétrable
0: Arrét par décélération en suivant la for-
me de rampe définie en HO7 “ Forme
de rampe d’ACC/DEC”
1: Arrét en roue libre

Note: Cette fonction n’est utilisée que suite a

'entrée d’'une commande d’arrét. Elle est
donc absolument inutile lorsque le mo-
teur est stoppé par diminution de la con-
signe en fréquence.

sistemi

@ Limitation surintensité

instantanée

e Une mise en défaut pour surintensité est

généralement déclenchée lorsque le courant
excede le seuil de protection du variateur su-
ite a de rapides changements dans la charge
a entrainer par le moteur. La fonction de limi-
tation des surintensités contréle la sortie
puissance du variateur et empéche le flux du
courant de dépasser le seuil de protection,
méme en cas de changement de la charge.

Le niveau de déclenchement de la fonction li-
mitation des surintensités ne pouvant étre
ajusté, associer la fonction de limitation du
couple a son utilisation.

L'utilisation de la fonction de limitation des sur-
intensités pouvant réduire les performances
de freinage du moteur, veillez a désactiver
cette fonction lors de I'utilisation du variateur
dans des équipements tels que les ascen-
seurs (ces équipements étant dangereuse-
ment affectés par la réduction des
performances de freinage du moteur), per-
mettant ainsi la mise en défaut du variateur
lorsque le courant régénéré dépasse le seuil
de déclenchement de la fonction de protec-
tion. Utiliser un frein mécanique pour garantir
une parfaite sécurité.

[(HlA[2[L[T[m] [1] [T[N]S]T]

Valeur paramétrable 0: Desactivée
1: Activée
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Redémarrage automatique
(Temporisation au démarrage)

e Une commutation instantanée sur une autre li-
gne d’alimentation, (si I'alimentation d’'un mo-
teur en marche est coupée ou s’il survient une
perte réseau) génere une grande différence
de phase entre la tension du circuit et la ten-
sion résiduelle dans le moteur. Ceci risque de
provoquer un défaut électrique ou mécanique.
Pour pouvoir passer rapidement a d’autres li-
gnes d’alimentation, paramétrer le temps de
temporisation nécessaire pour que la tension
résiduelle moteur soit atténuée. Cette tempori-
sation se déclenche au redémarrage aprés
une perte réseau momentanée.

[H[1[3]t] [RIE|D]E[M]AIRIR]

Plage de réglage: 0,1 a 5,0 secondes

e Sila durée de la perte réseau momentanée est
moins longue que le temps de temporisation
choisi ci-dessus, le rédemarrage n’aura lieu
gu’une fois le temps de temporisation écoulé. Si
la durée de la perte de réseau est plus longue
que le temps de temporisation, le redémarrage
aura lieu dés que le variateur est prét a fonction-
ner (au bout de 0,2 a 0,5 seconde environ aprés
le rétablissement de la tension).

Redémarrage automatique
(Taux de chute en fréquence)

e Cette fonction permet de définir le taux de
réduction de la fréquence en sortie pour syn-
chroniser la fréquence de sortie du variateur et
la vitesse du moteur. Cette fonction permet
également de réduire la fréquence, et donc de
prévenir risque de blocage sous l'effet d’'une
forte charge au cours d’'un pilotage normal.

[H[1[4]F] [RIEIDIEM]A[R] |
Plage de réglage: 0,00, 0,01 a 100,00 Hz/s

e Si la valeur est réglée sur 0,00, la fréquence
sera réduite en fonction du temps de dé-
célération prédeéfini.

Note: Un taux de réduction trop important de la
fréquence risque d’accroitre temporaire-
ment I'énergie de régénération récupérée
de la charge et enclencher la fonction de
protection contre les surtensions. Inverse-
ment, un taux de réduction trop faible al-
longe le temps de fonctionnement de la
fonction de limitation du courant, ce qui ri-
sque de déclencher la fonction protectrice
du variateur contre les surcharges.

sistemi

Redémarrage automatique
(Tension CC maintenue)

e Cette fonction est utile lorsque la valeur 2

(Maitrise de la décélération avant arrét en cas
de perte réseau) ou 3 (Maintien de I'entraine-
ment en rotation) est réglée en F14 “ Mode
Redémarrage aprés perte réseau momen-
tanée (Sélection) ”.
Lorsqu'une de ces fonctions est activée, le
variateur lance son programme de maintien
de la tension dés que la tension CC du circuit
principal tombe en dessous du seuil défini.

[H[1]S[F[C[TIN] [H[O[L[D] |

Plage de réglage: 400 a 600 V

e Lorsque la tension d’alimentation du variateur
est élevée, le contréle peut étre stabilisé,
méme sous une charge excessive, en rele-
vant le seuil de poursuite du pilotage. Toute-
fois, si ce seuil est trop haut, cette fonction se
déclenchera en mode de pilotage normal, dé-
clenchant une commande inattendue. Priére
de contacter Bonfiglioli lors d’'une modifica-
tion de la valeur initiale.
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Redémarrage automatique (tem-

ps de maintien de la commande
de pilotage)

e Lorsqu’il survient une perte réseau, I'alimen-
tation d'un circuit de commande externe
(séquence relais) et I'alimentation principale
du variateur sont généralement coupées. |l
en va de méme pour la commande de pilota-
ge transmise au variateur. Cette fonction per-
met de définir le temps de maintien d’'une
commande de pilotage dans le variateur. Si la
perte de réseau dure plus longtemps que le
temps d’automaintien, le systéme assimile
ceci a une coupure du courant, le mode Re-
démarrage automatique est déclenché. Le
variateur lance alors un pilotage en mode
normal lorsque le courant est rétabli (Ce tem-
ps peut étre considéré comme le temps de
perte réseau admissible).

[A[1]6[T[E[m]P]S] [H[O[L[D]

Plage de réglage : 0,0 a 30,0 secondes, 999

Si la valeur est réglée sur 999, une commande
de pilotage sera maintenue (parce que consi-
dérée comme une perte réseau momentanée)
pendant que le courant de commande du varia-
teur est rétabli ou jusqu’a ce que la tension CC
du circuit principal descende a zéro.

Régulation en couple

e Cette fonction permet de réguler le couple
moteur suivant une consigne.

[H[1[8[CITIR[L] [c[PLIE] |

Fonctions associées:
EO01 a E09 (Valeur paramétrée: 23)

sistemi

Régulation du couple activée

La Consigne analogique en tension

2 |-10V...+10Ventréealaborne 12 etle sens
de rotation (FWD ou REV) définissent la
consigne en couple de la régulation.

Valeur
pa-
ramétr
ée

Fonction

0 |Desactivée (pilotage de la fréquence)

Régulation du couple activée

La Consigne analogique entension 0... +10V
entrée a la borne 12 et le sens de rotation

1 |(FWD et REV) définissent la consigne en
couple de la régulation. Une consigne entre
0...-10 V sera assimilée par le variateur a
une consigne de 0 V.

Consigne en couple
Tensionala ( Limitation | + Regula- Fréquence|
borne 12 de couple[ ™ teur de sortie

Commande Marche avant

al Courant de couple
Commande Marche arriere

mesuré

Bloc fonctionnel de la régulation en couple

La consigne en couple correspond a +200%

pour une tensionde + 10 V ala borne 12 et a

la -200% pour une tension de -10 V.

e Lors d’'une régulation en couple, la consigne
en couple et la charge du moteur déterminent
la vitesse et le sens de rotation.

e Lorsque le couple est régulé, la limite
supérieure de la plage de variation de la
fréquence correspond a la fréquence la plus
basse parmi les trois fréquences suivantes :
fréquence maximum, limite supérieure de la
plage de variation de la fréquence et 120 Hz.
Maintenir la fréquence a au moins un dixiéme
de la fréquence nominale étant donné que les
performances de la régulation en couple se
dégradent a basses fréquences.

e Si la commande de Marche est désactivée
pendant la régulation en couple, le mode de
pilotage est commuté sur le mode contrble de
la vitesse et le moteur décélére avant de s’ar-
réter. A ce moment-1a, la fonction de régula-
tion en couple n’est plus activée.

Entrainement activé

e Cette fonction permet de prolonger automati-
quement le temps d’accélération pour s’ap-
procher du mode d’accélération de 60
secondes ou plus afin d’éviter une mise en
défaut du variateur, conséquence d’'une aug-
mentation de la température a l'intérieur en
raison d’une surintensité.

[H[1[9[R[E[D] [AJU[T[O] [I]

Valeur paramétrée 0: Desactivée
1: Activée
(Lorsque la fonction d’entrainement activé est
sélectionnée, le temps d’accélération corre-
spond a trois fois le temps sélectionné)
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Régulation PID (Sélection)

e La consigne peut étre entrée via une des pos-

~

Régulation PID
(filtrage retour PID)

Permet de réguler un processus par l'inter-
médiaire d’'un retour capteur (retour PID)
placé dans le process et qui est comparé a
une consigne (ex. : consigne en températu-
re). Si les valeurs différent, cette fonction per-
met d’effectuer une régulation en vue de
supprimer I'écart. En d’autres termes, ce ré-
gulateur fait correspondre le retour de boucle
PID avec la consigne.

Cette fonction peut étre utilisée pour réguler
un débit, une pression, une température, ou
toute autre grandeur de process.

Process Capteur de
controle

Taux de retour de boucle

e Le mode de correction en sortie du PID peut

étre choisi parmi le mode normal ou le mode
inverse. Ainsi, la vitesse du moteur est ac-
célérée ou décélérée en fonction de la sortie
du régulateur PID (sortie de commande) et du
mode de correction.

[H[2[o[m[o[D[E] [P[I[D] [ |

Valeur paramétrée
0: Pas de fonctionnement
1: Mode Normal
2: Mode Inverse

Fréquence de sortie du variateur

A
Fréquence fo\
uenee o .
maximum 6®$0 ‘
O |
N i
440 !
ol@//) |
=
s
}\\‘9@
0 L,
Sortie du régulateur
0 % PID 100 %

sibilités proposées par la fonction FO1
“Réglage de la fréquence1” et/ou directe-
ment depuis la micro-console. Sélectionner
une des entrées logiques X1 (E01)... X9 (EQ9)
et lui affecter la valeur 11 (commutation mode
de réglage de la fréquence).

Pour que I'entrée de la consigne correspondde
a la solution paramétrée en FO1 “ Réglage de
la fréquence 17, I'entrée logique choisie doit
étre a I'état OFF. Pour entrer la consigne di-
rectement depuis la micro-console, passer
I'entrée logique choisie a I'état ON.

Pour la consigne et le retour PID, l'unité de
ces deux valeurs peut étre convertie dans
I'unité du process (m3, degré, bar, etc...) en
utilisant les deux parameétres suivants : E40
“ Affichage coefficient A” et en E41,
“ Affichage coefficient B ”.

Affichage
Affichage

coefficient A /
Affich :
icnage ‘ Consigne ou

coefficient B Retour de Ia

boucle

0% 100 %
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@ Régulation PID (Signal de retour)

Cette fonction permet de spécifier les caracteéri-
stiques du signal de retour provenant du capteur
et la borne sur laquelle il est connecté. Sélec-
tionner une valeur dans le tableau ci-dessous en
fonction des spécifications du capteur.

[H[2[1]s|1|G|N] [c]o[D[E]U]

Valeur
pa- Descriptions
ramétrée
0 Borne de commande 12, mode normal
(entrée tension 0 2 10 V)
1 Borne de commande C1, mode normal
(entrée courant 4 a 20 mA)
5 Borne de commande 12, mode inverse
(entrée tension 10 2 0 V)
3 Borne de commande C1, mode inverse
(entrée courant 20 a 4 mA)

EO01 & EO9 (fonction
(Réglage fréquencel/

Réglage direct de la
fréquence depuis la

Réglage fréquence?2)

A

100 %

0%

Silectron
sistemi

Taux de retour de boucle PID

ov

10V
4mA  Signal Capteur 20mA

E01 a E09 (fonction)

(Annulation du mode régulateur)

La régulation PID n’accepte qu’un signal de re-
tour positif.
Un signal de retour négatif (0a-10V,-10a0V)
ne sera pas pris en compte, de ce fait cette fon-
ction ne peut pas étre utilisée pour une inversion
du sens de rotation par le signal analogique.

icro- Sectj
micro-console N en?%i'gg_ N Capteur
ment
Borne 12
- - #0
Réglage de la consi- | #11 + Calculateur Mode Nor- j
gne (affichée en unité : PID mal : i
du process) depuis la - : Inve_rS|on 1]
micro-console Megresén— f du signal
: Borne C1
Réglage de la consi- : \ -
gne suivant para- H20 (sélection mode de ©#3 Inve_r3|on 1]
métre sélectionné en correction) ; de signal
FO01 (Réglage de la .
fréquence1) H21 (Spécification signal
de retour)
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((H22 ) Régulation PID
(Coefficient Proportionnel)

Régulation PID

(Coefficient Intégral)

Régulation PID

(Coefficient Différentiel)

e En général, ces fonctions ne sont pas uti-
lisées seules mais de maniére combinée,
comme dans une régulation P, une régulation
Pl, une régulation PD, et/ ou une régulation
PID.

e Mode P

Un régulateur dont la sortie de commande
(utilisée pour définir la fréquence de sortie)
est proportionnelle a I'écart de régulation,
fonctionne en mode P (proportionnel); la sor-
tie de commande étant proportionnelle a
I'écart de régulation, ce mode ne peut élimi-
ner I'écart de régulation tout seul.

Ecart de régulation

L] ;
: Temps

| _

Sortie de commande du régulateur

[H[2[2[G[A[TIN]-[P] [ [ ] |
Plage de réglage: 0,01 a 10,0 fois

Le coefficient P (H22) est le paramétre du mode
P qui détermine le niveau de la réponse (sortie
de commande) en fonction de I'écart de régula-
tion. Bien qu’une augmentation du gain accélére
la réponse, un gain trop important peut générer
une instabilité, au contraire un gain trop faible
entraine un retard dans la réponse.

Réponse

4

» Temps

sistemi

e Mode |

Régulateur dans lequel la vitesse de la sortie
de commande (utilisée pour définir la
fréquence de sortie) est proportionnelle a
'écart de régulation et qui fonctionne en
mode | (Intégrale). Un régulateur | calcule la
sortie de commande par intégration de I'écart
de régulation permettant ainsi d’éliminer ce-
lui-ci, faisant correspondre le process (signal
de retour) avec la consigne (p. ex. une valeur
de débit), cependant il peut entrainer une
détérioration de la réponse lors d’'une aug-
mentation ou diminution significative de
I'écart de régulation.

Ecart de
régulation

Temps

Sortie de
commande

[Hl2/3/GIAJTINI-TV] [ [ ]|

Plage de réglage: 0,0 (Desactivée),
0,1 a 3600 secondes

Le Coefficient | (H23) est le paramétre qui déter-
mine le comportement (la constante de temps)
du mode |. Un temps d’intégration trop long re-
tarde la réponse et affaiblit la résistance aux élé-
ments externes. Un temps d’intégration plus
court accélere la réponse, mais s'il est trop
court, il entrainera une instabilité.
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e Mode D

Régulateur dans lequel la sortie de comman-
de (utilisée pour définir la fréquence de sortie)
est proportionnelle a la dérivée de I'écart de
régulation. Il fonctionne en mode D (Différen-
tiel). Un régulateur D calcule la sortie de com-
mande par dérivation de I'écart de régulation,
et ainsi, il est capable de répondre a une aug-
mentation ou diminution soudaine de I'écart
de régulation.

Ecart de

régulation
—>
y

Temps .

\

[H[2[4]G[A[IIN][-[D] [ [ ||
Plage de réglage: 0,00 (Desactivée),
0,01 a 10,0 secondes

Sortie de
commande

v

Le Coefficient D (H24) est le parameétre qui
détermine le comportement (la constante de
temps) du mode D. Une constante de temps lon-
gue permet d’atténuer rapidement une augmen-
tation ou une diminution soudaine de I'écart de
régulation. Mais une constante de temps exces-
sive peut entrainer des instabilités. Au contraire,
une diminution de la constante de temps réduit
I'efficacité du mode D a éliminer rapidement une
augmentation ou diminution soudaine de I'écart
de régulation.

e Régulation PI

Le mode P seul ne supprime pas entierement
I'écart de régulation. Une régulation P + | (ou
le mode | est ajouté au mode P) est utilisée
en général pour supprimer |'écart de régula-
tion résiduel. La régulation PI agit toujours
dans le but d’éliminer un écart de régulation,
méme lorsque la consigne est modifiée ou
qu’il y a une perturbation constante. Cepen-
dant, lorsqu’'un mode | est trop important, la
réponse a une augmentation ou diminution
rapide de I'écart de régulation se dégrade. Le
mode P peut donc étre utilisé individuelle-
ment pour des charges contenant un élément
intégral.

sistemi

e Régulation PD

Si un écart de régulation se produit en régu-
lation PD, la sortie de commande déterminée
sera plus grande et plus rapide qu’en mode D
seul empéchant rapidement une amplification
de I'écart de régulation. Pour de faibles écarts
de régulation, le mode P est limité. Lorsque la
charge contient un élément intégral, le mode
P seul ne peut éliminer les instabilités dans la
réponse générée par cet élément intégral,
dans ce cas le mode PD est utilisé pour atté-
nuer l'instabilité du mode P et stabiliser la
réponse.

e Régulation PID
La régulation PID combine le mode P, le
mode | qui supprime I'écart de régulation, et
le mode D qui supprime les instabilités. Cette
régulation permet d’obtenir une réponse sans
écart de régulation, précise et stable.

5 Sélection d’'une fonction
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Ajustement du paramétrage du régulateur
PID

Ajuster le paramétrage du PID en controlant
la forme d’onde de la réponse sur un oscillo-
scope si possible, ou sur un autre instrument
de mesure. Procéder comme suit:

Augmenter la valeur du Coefficient P en H22
sans générer d’instabilités.

Diminuer la valeur du Coefficient | en H23
sans générer d’instabilités.

Augmenter la valeur du Coefficient D en H24
sans générer d’instabilités.

Conseils pour I'ajustement du paramétrage en
fonction de I'observation de la forme d’'onde de
la réponse :

Pour supprimer la suroscillation, augmenter
la valeur du Coefficient | en H23, puis diminu-
er la valeur du Coefficient D en H24.

Aprés
4 —— ajustement

U —
N
Avant

ajustement

Réponse

Temp's

Pour stabiliser rapidement une réponse (en
autorisant un peu de suroscillation):

diminuer la valeur du Coefficient | en H23 ou
augmenter la valeur du Coefficient D en H24.

Apres
A —— ajustement

Avant
ajustement

Réponse

Temp:c,

sistemi

Pour supprimer une instabilité dont la période
est supérieure a la constante de temps du
mode | ("Coefficient I" (H23)), augmenter la
valeur du parameétre H23.

Avant
4 {  ajustement
o i ~
2 | Aprés
~08_’_ ajustement
(1
Tempé

Pour supprimer une instabilité dont la période
est équivalente a la constante de temps du
mode D ("coefficient D" (H24)), diminuer la
valeur du paramétre H24. S’il y a toujours une
instabilité résiduelle alors que H24 est égale
a 0,0, diminuer la valeur du coefficient P en
H22.

Avant
ajustement

]
5 Aprés
& ajustement
e
Temp's

@ Régulation PID

(Filtrage retour PID)

e Cefiltre est destiné au signal de retour prove-

nant du capteur et connecté en [12] ou [C1]
(bornier de commande). Ce filtre permet de
stabiliser le fonctionnement de la boucle de
régulation PID. Toutefois, une constante de
temps trop importante dégrade la réponse.

[H[2[S[F[1[L[T] [c[O[D[E[Y]

Plage de réglage : 0,0 a 60,0 secondes
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Sonde PTC (Sélection)

e Sile moteur est équipé d’'une sonde PTC, ac-
tiver cette fonction pour le protéger contre les
surchauffes.

[H[2[6[M[O[D[E] [P[T[C] | |

Valeur paramétrée 0: Desactivée
1: Activée

e Connecter la sonde PTC comme le montre la
figure ci-dessous.
Mettre le switch “PTC ”, se trouvant sur la
carte mére du circuit de commande, sur la po-
sition ON.
Le message d’erreur associé au déclenche-
emnt de cette fonction (mise en défaut) est
OH2 “ Relais thermique externe déclenché ”

13 PTC DC 10V
ON OFF
1kQ
C1 » Compara- | OH2
Ho7 teur >
Sonde
PTC 2500 (Niveau)
11
ov

Sonde PTC (Niveau)

e La tension entrée en [C1] est comparée a la
tension de déclenchement réglée (Niveau).
Si la tension entrée est supérieure ou égale a
la tension de déclenchement réglée (niveau),
la fonction “sonde PTC (Sélection) ” (H26)
déclenche une mise en défaut du variateur.

[H[2[7[s[E]U]1L] [P[TIC] |

Plage de réglage: 0,00 a 5,00 V

e Lasonde PTC posséde sa propre températu-
re d’alarme. La valeur de la résistance interne
de la sonde se modifie considérablement a la
température d’alarme. Le niveau de déclen-
chement (tension) est paramétré en fonction
des caractéristiques de ce changement dans
la résistance.

sistemi

Résistance interne
de la sonde PTC

A

Rp2

»
»

Température

Température
d’alarme

La figure présentée a la fonction “ Sonde PTC
(Sélection) ” en H26 montre bien que la résis-
tance 250 Q et la sonde (valeur de résistance
Rp) sont connectées en paralllele. Il en résulte
que la tension de déclenchement V1 (Niveau)
en [C1] peut étre calculée a l'aide de la formule
suivante.

250 . RQ
250 + Rp
Ver =
250 . R‘2

1000 + S5 R

x 10 [V]

Le niveau de déclenchement peut étre défini en
integrant R, dans la formule de calcul de V1
pour la plage suivante.

Rp1 < Rp < Rp2
Pour obtenir facilement R, employer la formule
suivante.

Rp1 +R
Rp= —21>—2% [q]
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Fonction “ Droop ”

Lorsqu’'une seule machine est actionnée par
deux moteurs ou plus, une charge plus lourde
est appliquée au moteur tournant le plus vite. La
fonction “ Droop ” permet d’obtenir un bon équi-
librage de la charge en appliquant des caractéri-
stiques propres a cette fonction sur la vitesse
contre les variations de charge.

e Calculer le taux de “ Droop ” a 'aide de la for-

mule suivante:

Taux de “ Droop ” = Fréquence nominale

“Droop ” de la vitesse au couple nominal
X [tr/min]
Vitesse synchrone [tr/min]

[HZ]

[H[2]8[D[R[OJOIP] | | [ | |
Valeur paramétrée : -9,9 Hz 2 0,0 Hz

Caractéristiques du moteur

Lorsque la fonction
“Droop ” est activée

Lorsque la fonction
“Droop ” est Desacti-

vée
Couple , X (
Couple nominal
0 \ » Vitesse

KVitesse synchrone

sistemi

Liaison série (Fonction sélect.)

e La liaison série (fonction communication) est
assurée par une interface RS485 (fournie en
standard) et des connexions pour bus de ter-
rain (en option).

La liaison série permet :

1) Un contréle du variateur (surveillance/visuali-
sation des grandeurs de fonctionnement,
vérification du paramétrage des fonctions)

2) Le réglage de la fréquence de sortie (consi-
gne)

3) La commande de pilotage (Marche avant,
Marche arriére, et d’autres signaux d’entrées
logiques)

4) La modification du paramétrage des fonctions
du variateur

[H[3[0[P[O[R[T] [c[O[M]M]. ]

Plage de réglage: 0 a 3
La communication peut étre activée puis désacti-
vée depuis une des entrées logiques (voir EO1 a
EO09 et Ia fonction [LE]). Cette fonction (H30) per-
met de définir les possibilités offertes par la liai-
son série lorsque la communication est autorisée
(ce qui est toujours le cas si vous n’‘avez pas af-
fecté la fonction [LE] a une des entrées logiques).

Valeur Commande de Comande de
paramétrée fréquence pilotage
0 Désactivée Désactivée
1 Activée Désactivée
2 Désactivée Activée
3 Activée Activée

Quel que soit le paramétrage de la fonction H30,
le contréle des grandeurs du variateur et la véri-
fication ou la modification du paramétrage du va-
riateur via la liaison série sont toujours autorisés.
Lorsque vous désactivez la communication par
le biais de la fonction [LE] affectée a une entrée
logique, vous obtenez le méme résultat que si
vous aviez paramétré la fonction H30 a 0 (vous
ne pouvez plus régler la fréquence de sortie et
commander le pilotage par le biais de la liaison
RS485).

Lorsque vous installez I'option "bus de terrain", le
variateur active automatiquement toutes les fonc-
tions liées a la communication par bus de terrain
contenue dans I'option et limite les possibilités de
la liasison RS485 au contrble des grandeurs du va-
riateur et a la vérification ou la modification du pa-
ramétrage du variateur (vous ne pouvez plus
régler la fréquence de sortie et commander le pi-
lotage par le biais de la liaison RS 485).
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RS485 (Adresse)

~

RS$485 (Intervalle de réponse)

Ces fonctions définissent les conditions d’'une
communication par le biais de I'interface RS485.
Paramétrer les conditions en fonction des péri-
phériques en amont. Pour connaitre le protoco-
le, se référer au manuel technique.

e Cette fonction permet de définir I'adresse
RS485 du poste.

[H[3[1]A[D[R[E[S[S|E]4]8]5]

Plage de réglage: 1 a 31

e Cette fonction permet de définir le mode de
mise en défaut suite a une erreur de commu-
nication, ainsi que le temps de temporisation
de la procédure de traitement de 'erreur.

sistemi

e Cette fonction permet de définir la longueur
des données.

[H[3]SIN[BIRE] [BIT[T[S] |

Valeur )
paramétrée Longueur des données
0 8 bit
1 7 bit

e Cette fonction permet de définir le bit de parité.

[HI3/e/PIARIIITIE] [ [ ]

pagar'fé”t:ée Bit de parité
0 Pas de vérification
1 Pair
2 Impair

H|3/2|M|O|D|E E|IR O|N
HI3[3|T|I ME|R
Plage de réglage: 0 a 3
Valeur
pa- Traitement en cas d’erreur de
rameétré communication
e
Déclenchement Er8. Mise en défaut immeé-
0 . n .
diate (arrét force)
Poursuite du fonctionnement pendant le
temps de temporisation. Déclenchement
1 X L.
de l'alarme Er 8 aprés écoulement du tem-
ps de temporisation.
Poursuite du fonctionnement et nouvelle
tentative aprés écoulement du temps de
5 temporisation. Déclenchement de 'alarme

Er8 si la nouvelle tentative échoue; s’il n'y a
pas de nouvelle erreur, la communication se
poursuit sans mise en défaut du variateur.

3 La communication se poursuit.

e Cette fonction permet de définir la vitesse de
transmission.

[H[3]4[B]AJUID] [RIAJTIE] |

Plage de réglage: 0 a 4

pa?garféutlr'ée Débit de transmission
0 19200 bit/s
1 9600 bit/s
2 4800 bit/s
3 2400 bit/s
4 1200 bit/s

e Cette fonction permet de définir le bit d’arrét.

[H[3[7[B[1[T[s] [S[T[O[P] |

Valeur .
paramétrée siap b
0 2 bits
1 1 bit

e Dans un systéeme ou le poste local est
toujours accessible au sein d’un intervalle de
temps donné, cette fonction détecte que la
procédure d’accés a été interrompue en rai-
son d’un circuit ouvert ou d’autres défauts.
Déclenchement de I'alarme Er 8 et mise en
défaut.

Cette fonction définit le temps de détection
d’absence de réponse.

[H[3[8[t] [N]O[N] [RIE[P].|

Plage de réglage: 0 (Pas de détection)
1 a 60 secondes

e Cette fonction définit le temps nécessaire en-
tre 'envoi d’'une requéte depuis un poste en
amont et son renvoi au méme poste (interval-
le de réponse).

[H[3[o|tIN|TIEIR]V] [RIE]P]

Plage de réglage: 0,00 a 1,00 seconde
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Moteur 2
(A: Parameétres 2nd Moteur)

Fréquence maximum 2

Cette fonction définit la fréquence maximale
de sortie pour le moteur 2. Elle est identique
a la fonction “ Fréquence maximum 1”7 en
F03.

Pour de plus amples détails, se reporter a la
description de la fonction F03.

[Alo[1]F[R[E]Q[ M][A[X] 2]

Fréquence nominale 2

Cette fonction permet de paramétrer la
fréquence de sortie maximum dans la section
a couple constant du moteur 2 (fréquence de
sortie a tension de sortie nominale). Elle est
identique a la fonction “ Fréquence nominale
17enF4

Pour de plus amples détails, se reporter a la
description de la fonction F04.

[Alo[2]F[R[E]Q] [BIA[S]E]2]

Tension nominale 2

Cette fonction permet de paramétrer la ten-
sion nominale de sortie pour le moteur 2. Elle
est identique a la fonction “ Tension nomina-

sistemi

Relais électronique de surcharge

thermique pour moteur 2 (Sélect.)

A07 | Relais électronique de surcharge

thermique pour moteur 2 (Niveau)

Relais électronique de surcharge

thermique pour moteur 2 (inertie
thermique)

e Cette fonction permet de définir la fonction du

relais électronique de surcharge thermique
pour le moteur 2. Elle est identique aux fonc-
tions F10 a F12, “ Relais électronique de sur-
charge thermique pour moteur 1.” Pour de
plus amples détails, se reporter a la descrip-
tion des fonctions F10 a F12.

A|0|6 R|E|L TIHE|R|M|2
Al0|7[N|I |V TIHE|R|M|2
A|0|8|T|P|S TIHE|R|M|2

Controdle vectoriel du couple 2

e Cette fonction permet d’activer le mode con-

trole vectoriel du couple du moteur 2. Elle est
identique a la fonction “ Contréle vectoriel du
couple 1”7 en F42.

Pour de plus amples détails, se reporter a la
description de la fonction F42.

[Alofoc[PLIE] [V[E[CIT]2]

le 1”7 en FO5.
Pour de plus amples détails, se reporter a la
description de la fonction F05.

Nombre de p6les du moteur 2

e Cette fonction permet de définir le nombre de
poles du moteur 2 a piloter. Elle est identique
a la fonction “ Nombre de péles du moteur 1”
en P0O1.
Pour de plus amples détails, se reporter a la
description de la fonction P01.

[A[0[3]T[E[N]S]

Tension maximum 2

e Cette fonction permet de définir la tension
maximum de sortie du variateur de vitesse
pour le moteur 2. Elle est identique a la fonc-
tion “ Tension maximum 1 ” en F06.

Pour de plus amples détails, se reporter a la
description de la fonction FO06.

(NJo[m] [2]

[A[1][o[P[O[LTES] [M]O]T]2]

[A[0[4]T[E[N]S]

Surcouple (boost) 2

e Cette fonction permet de définir la fonction de
surcouple du moteur 2. Elle est identique a la
fonction “ Surcouple 1" en F09.

Pour de plus amples détails, se reporter a la
description de la fonction F09.

MIA[X] [2]

[Alo[s[B[O[O[S|T] [C]P|L]2]
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Moteur 2 (puissance)

Cette fonction permet de définir la puissance
du moteur 2. Elle est identique a la fonction
“ Moteur 1 (puissance) ” en P02. Pour de plus
amples détails, se reporter a la description de
la fonction P02. Toutefois, les fonctions asso-
ciées qui seront automatiquement modifiées
apres enregistrement de la nouvelle puissan-
ce réglée sont les suivantes “ Moteur 2 (Cou-
rant nominal) ” (A12), “ Moteur 2 (courant a
vide) ” (A15), “Moteur 2 (réglage R1%)”
(A16) et “ Moteur 2 (réglage X%) ” (A17).

[A[1[1[M[O[T]2] [P[U]T[S]S]

Moteur 2 (Courant nominal)

Cette fonction permet de définir le courant no-
minal du moteur 2. Elle est identique a la fonc-
tion “ Moteur 1 (Courant nominal) ” en PO3.
Pour de plus amples détails, se reporter a la
description de la fonction P03.

[A[1[2[M[O[T]2] [I[N]T[EIN]

Moteur 2 (Autoadaptation)

Cette fonction permet de sélectionner et d’ac-
tiver une des procédures d’autoadaptation
pour le moteur 2. Elle est identique a la fonc-
tion “ Moteur 1 (Autoadaptation) ” en P04.
Pour de plus amples détails, se reporter a la
description de la fonction P04.

[A[1[3[T[U[N]1] [M[O]T[2] |

Moteur 2

(Autoadaptation en continu)

Cette fonction permet d’activer le mode au-
toadaptation en continu pour le moteur 2. Elle
est identique a la fonction “ Moteur 1 (Autoa-
daptation en continu) ” en P05.
Pour de plus amples détails, se reporter a la
description de la fonction P05.

[A[1[4]T[U[N]2] [M[O]T[2] |

Moteur 2 (Courant a vide)

Cette fonction permet de définir le courant a
vide du moteur 2. Elle est identique a la fonc-
tion “ Moteur 1 (courant a vide) ” en P06.
Pour de plus amples détails, se reporter a la
description de la fonction P06.

[A[1[s[M[O]T[2] [I[v]i]d]e]

sistemi

Moteur 2 (réglage R1%)
Moteur 2 (réglage X%)

Cette fonction permet de définir les réglages
R1% et X% du moteur 2. Elle est identique a
la fonction “ Moteur 1 (réglage R1%) ” en P07
et “ Moteur 1 (réglage X%) " en P08. Pour de
plus amples détails, se reporter a la descrip-
tion des fonctions P07 et PO8.

Al1/6 M|O|T|2 %|R| 1
A1|7/MO|T|2 % | X

Compensation de glissement 2

Cette fonction permet de définir la compensa-
tion de glissement du moteur 2. Cette fonction
est identique a la fonction “ Compensation de
glissement ” en P09.

Pour de plus amples détails, se reporter a la
description de la fonction PQ9.

[A[1][8[c[o[mMP] [G[L]T[S]2]
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