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Instructions originales

Pour des raisons de conformité a la Directive Machine 2006/42/CE de I'Union européenne, la version anglaise de ce manuel correspond aux
Instructions originales. Les manuels fournis dans d’autres langues sont des traductions des Instructions originales.

Documentation
Les manuels sont disponibles en téléchargement a partir de I'adresse : http://www.drive-setup.com/ctdownloads

Les informations contenues dans ce manuel sont considérées comme étant correctes au moment de I'impression et ne font partie d’aucun contrat.
Le fabricant se réserve le droit de modifier sans préavis les spécifications et performances du produit, ou le contenu du guide.

Garantie et responsabilité

Le fabricant ne peut en aucun cas étre tenu responsable de dommages ou de défaillances suite a une mauvaise utilisation, un emploi illicite,

une installation incorrecte ou des conditions anormales de température, de poussiére et corrosion, ou un dysfonctionnement da a une utilisation non
conforme aux valeurs nominales préconisées. Le fabricant n'est pas responsable des dommages consécultifs et indirects. Contactez le fournisseur du
variateur pour des détails complets concernant les conditions de garantie.

Politique environnementale
Nidec utilise un systeme de gestion de I'environnement (EMS) conforme a la norme internationale ISO 14001.

De plus amples informations sur la Politique environnementale sont fournies a I'adresse : http://www.drive-setup.com/environment

RoHS (Restriction of Hazardous Substances)

Les produits sur lesquels porte ce manuel sont conformes aux normes européennes et internationale RoHS (Restriction of Hazardous Substances),
y compris a la directive européenne 2011/65/UE et a la Mesure administrative de restriction des substances dangereuses relative aux appareils
électriques et électroniques chinoise.

Mise au rebut et recyclage (DEEE)

Lorsque les produits électroniques arrivent en fin de vie, ils ne doivent pas étre mis au rebut avec les déchets ménagers car ils peuvent
étre recyclés par un spécialiste en équipements électroniques. Les produits Nidec sont congus pour que leurs principaux composants
soient trés facilement démontables, ce qui permet leur recyclage efficace. La majorité des matériaux utilisés dans la fabrication des
produits peuvent étre recyclés.

L'emballage est de bonne qualité et peut étre réutilisé. Les produits volumineux sont conditionnés dans des caisses en bois.

Les produits de plus petite taille sont conditionnés dans des boites en carton résistant constituées en grande partie de fibres recyclables.
Ces boites peuvent étre réutilisées et recyclées. Le polyéthyléne (utilisé dans le film de protection et dans les sacs emballant le produit)
est recyclable. Au moment de recycler ou de vous séparer d'un produit ou d'un emballage, veuillez respecter les lois locales et choisir
les moyens les plus adaptés.

Législation « REACH »

La réglementation CE 1907/2006 sur la déclaration, I'évaluation, I'autorisation et la restriction des produits chimiques

(REACH : Registration, Evaluation, Autorisation, Restriction of Chemicals) impose au fournisseur d’un produit d’informer le destinataire si ce produit
contient une substance en quantité supérieure a celle spécifiée par I’Agence Européenne des produits Chimiques (ECHA), reconnue comme étant
une Substance trés préoccupante (SVHC : Substance of Very High Concern), et donc listée comme nécessitant une autorisation obligatoire.

De plus amples informations sur la conformité a la réglementation REACH sont fournies a I'adresse : http://www.drive-setup.com/reach
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Entreprise enregistrée en Angleterre et au Pays de Galles N° d'immatriculation 01236886.

Copyright

Le contenu de cette publication est présumé exact au moment de son impression. Toutefois, avec un engagement dans une politique de
développement et d'amélioration constante du produit, le fabricant se réserve le droit de modifier sans préavis les spécifications ou performances du
produit, ou le contenu de ce Guide.

Tous droits réservés. La reproduction ou la transmission intégrales ou partielles de ce guide est interdite sans I'autorisation écrite de I'éditeur, quel que
soit le procédé ou la forme utilisé (électrique, mécanique, par photocopie, enregistrement, systeme de stockage ou d'extraction de données).
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Comment utiliser ce guide

Ce guide est congu pour étre utilisé avec le Guide d’installation - Puissance approprié.
Le Guide d’installation - Puissance fournit les informations nécessaires pour réaliser I'installation physique du variateur.
Le présent guide fournit des informations sur la configuration, le fonctionnement et I'optimisation du variateur.

NOTE

Dans tout le guide, des avertissements spécifiques sur la sécurité sont donnés dans les sections appropriées.

De plus, le Chapitre 1 Informations relatives a la sécurité contient des informations générales sur la sécurité.

Il est essentiel de respecter ces avertissements et de prendre ces informations en considération lors de I'utilisation
du variateur ou de la conception d'un systéme intégrant le variateur.

Ce plan du guide d'utilisation vous aidera a trouver les chapitres se rapportant au sujet qui vous intéresse.
Pour trouver des informations spécifiques, consultez le Sommaire a la page 4 :
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Déclaration de conformité UE

Nidec Control Techniques Ltd
The Gro

Newtown

Powys

R-U

SY16 3BE

La présente déclaration de conformité est établie sous la seule responsabilité du fabricant. L'objet de la déclaration est conforme a la Iégislation de
I'Union européenne d'harmonisation applicable. La déclaration s’applique aux variateurs a vitesse variable décrits ci-dessous :

Ze::g:ztél:;n Désignation Nomenclature aaaa - bbc ddddde

I Serio do base M100, M101, M200, M201, M300, M400, M600, M700, M701, M702, M708, M709, M751, M753, M754,
F300, H300, E200, E300, HS30, HS70, HS71, HS72, M000, RECT

bb Taille 01, 02, 03, 04, 05, 06, 07, 08, 09, 10, 11

c Tension nominale |1=100V,2=200V,4=400V,5=575V,6=690V

ddddd Courant nominal Exemple 01000 = 100 A
A = Redresseur 6P + Onduleur (self de ligne interne),

o Format D = Onduleur, .
E = Redresseur 6P + Onduleur (self de ligne externe),
T = Redresseur 12P + Onduleur (self de ligne externe)

La désignation du modéle peut étre suivie de caractéres supplémentaires sans rapport avec les valeurs nominales.
Les variateurs a vitesse variable listés ci-dessus ont été congus et fabriqués en conformité avec les normes européennes suivantes :

Entrainements électriques de puissance a vitesse variable - Partie 5-1 : Exigences de sécurité -

Electrique, thermique et énergétique

Entrainements électriques de puissance a vitesse variable - Partie 3 : Exigences CEM et méthodes de test
spécifiques

Compatibilité électromagnétique (CEM) - Partie 6-2 : Normes génériques - Immunité pour les environnements
industriels

Compatibilité électromagnétique (CEM) - Partie 6-4 : Normes génériques - Norme sur I'émission pour les
environnements industriels

Compatibilité électromagnétique (CEM) - Partie 3-2 : Limites pour les émissions d'harmoniques de courant
(courant d'entrée d'équipements < 16 A par phase)

Compatibilité électromagnétique (CEM) - Partie 3-3 : Limitation des variations de tension, des fluctuations de
EN 61000-3-3:2013 tension et du papillotement dans les réseaux publics d'alimentation basse tension pour les matériels ayant un
courant assigné inférieur ou égal a < 16 A par phase et non soumis a un raccordement conditionnel

EN 61800-5-1:2007

EN 61800-3 : 2004+A1:2012

EN 61000-6-2:2005

EN 61000-6-4 : 2007+ A1:2011

EN 61000-3-2:2014

EN 61000-3-2 : 2014 Applicable avec un courant d'entrée < 16 A. Pas de délimitation pour des équipements professionnels avec puissance d'entrée
=1 kW.

Ces produits sont conformes a la Directive ROHS (Restriction of Hazardous Substances) (2011/65/UE), a la Directive Basse Tension (2014/35/CE)
et a la Directive sur la Compatibilité électromagnétique (2014/30/CE).

(g wlliak

G Williams
Vice-président, Technologies
Date : 6 septembre 2017

Ces variateurs électroniques sont congus pour étre utilisés avec des moteurs, des controleurs, des composants de protection électrique
et autres équipements appropriés, de maniére a former des produits ou systémes finaux complets. La conformité aux normes sur la CEM
et sur la sécurité dépend de l'installation et de la configuration correctes des variateurs et de I'utilisation des filtres d'entrée spécifiés.

L'installation du variateur est exclusivement réservée a un installateur professionnel habitué aux exigences en matiére de sécurité et de
CEM. Voir la documentation du produit. Une fiche technique CEM fournissant des informations détaillées sur la CEM est disponible.
L'installateur est responsable de la conformité du produit ou du systéme final a toutes les lois en vigueur dans le pays concerné.
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Déclaration de conformité UE (directive machine 2006 incluse)

Nidec Control Techniques Ltd

The Gro
Newtown
Powys
R-U

SY16 3BE

La présente déclaration de conformité est établie sous la seule responsabilité du fabricant. L'objet de la déclaration est conforme a la législation
communautaire d'harmonisation applicable. La déclaration s’applique aux variateurs a vitesse variable décrits ci-dessous :

N° du modeéle Désignation Nomenclature aaaa - bbc ddddde
aaaa Série de base M600, M700, M701, M702, M708, M709, M751, M753, M754, F300, H300, E200, E300, HS70, HS71, HS72,
MO000, RECT
bb Taille 01, 02, 03, 04, 05, 06, 07, 08, 09, 10, 11
c Tension nominale |1=100V,2=200V,4=400V,5=575V,6 =690V
ddddd Courant nominal Exemple 01000 = 100 A
A = Redresseur 6P + Onduleur (self de ligne interne),
e Format D = Onduleur, _
E = Redresseur 6P + Onduleur (self de ligne externe),
T = Redresseur 12P + Onduleur (self de ligne externe)

La désignation du modéle peut étre suivie de caractéres supplémentaires sans rapport avec les valeurs nominales.

Cette déclaration concernent ces produits lorsqu'ils sont utilisés comme composant de sécurité d'une machine. Seule la fonction Absence
sire du couple (Safe Torque Off) peut étre utilisée comme fonction de sécurité d'une machine. Aucune autre fonction du variateur ne peut
étre exploitée pour servir de fonction de sécurité.

Ces produits satisfont a toutes les dispositions applicables de la directive 2006/42/CE (directive « Machines ») et de la directive sur la compatibilité
électromagnétique (CEM) (2014/30/UE).

L'examen CE de type a été effectué par I'organisme notifié suivant :

TUV Rheinland Industrie Service GmbH Les normes harmonisées utilisées sont indiquées ci-dessous :

Am Grauen Stein
D-51105 KoIn
Allemagne

Numéro d'attestation d'examen CE de type :
01/205/5270.02/17 du 2017-08-28

Numeéro d'identification de I'organisme notifié : 0035

EN 61800-5-1:2016

EN 61800-5-1:2016 (dans les
extraits)

Entrainements électriques de puissance a vitesse variable - Partie 5-2 : Exigences de sécurité - Fonctionnalité

Entrainements électriques de puissance a vitesse variable - Partie 5-1 : Exigences de sécurité -
Electrique, thermique et énergétique

Entrainements électriques de puissance a vitesse variable - Partie 3 : Exigences CEM et méthodes de test
spécifiques

Sécurité des machines. Parties des systemes de commande relatives a la sécurité. Principes généraux

de conception.

EN 61800-3 : 2004+A1:2012

EN ISO 13849-1:2015

EN 62061:2005 + AC:2010 +
A1:2013 + A2:2015

IEC 61508 Parties 1 - 7:2010

Sécurité des machines. Sécurité fonctionnelle des systémes de controle électriques, électroniques et
électroniques programmables relatifs a la sécurité

Sécurité fonctionnelle des systémes de sécurité électriques, électroniques et électroniques programmables

Personne autorisée a compiler le fichier technique :
P Knight

Ingénieur conformité

Newtown, Powys, R-U

~i
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DoC autorisé par :

G. Williams

Vice-président, Technologies
Date : 6 septembre 2017

A : Newtown, Powys, R-U

IMPORTANT

Ces variateurs électroniques sont congus pour étre utilisés avec des moteurs, des contréleurs, des composants de protection électrique
et autres équipements appropriés, de maniére a former des produits ou systémes finaux complets. Il incombe a l'installateur de s'assurer
que la conception et I'ensemble de la machine, y compris le systéme de controéle relatif a la sécurité, sont conformes aux exigences de la
Directive machines et de toute autre législation applicable. L'utilisation d'un variateur doté d'un systéme de commande relatif a la sécurité
proprement dit ne garantit pas la sécurité de la machine. La conformité aux normes sur la CEM et sur la sécurité dépend de I'installation
et de la configuration correctes des variateurs et de I'utilisation des filtres d'entrée spécifiés. L'installation du variateur est exclusivement
réservée a un installateur professionnel habitué aux exigences en matiére de sécurité et de CEM. L'installateur est responsable de la
conformité du produit ou du systéme final a toutes les lois en vigueur dans le pays concerné. Pour plus d'informations concernant la
fonction Absence sire du couple (Safe Torque Off), voir la documentation produit.
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IV ENTO BN CEIETYEEE Informations | Installation | Installation |Mise en | Parametres |Mise en marche | Optimi- | Fonctionnement de API
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique |service | de base du moteur sation | la carte média NV |embarqué

Paramétres [ Diagno-| Informations sur
avancés stics [la conformité UL

1 Informations relatives
a la sécurité

Avertissements, mises en garde
et notes

Les sections Avertissement contiennent des informations

essentielles pour éviter tout risque de dommages corporels.
|AVERTISSEMENT|

Les sections Attention contiennent des informations
nécessaires pour éviter que le produit ou d'autres
équipements soient endommagés.

> > -

ATTENTION

z
[e]
1
m

Les sections Note contiennent des informations destinées a aider
I'utilisateur a garantir le bon fonctionnement du produit.

1.2 Consignes de sécurité importantes.
Risques. Compétence des
concepteurs et installateurs

Ce guide s'applique aux produits contrélant des moteurs électriques,
soit directement (variateurs) soit indirectement (contréleurs, modules
optionnels et autres équipements et accessoires auxiliaires). Dans tous
les cas, les variateurs de puissance présentent des risques électriques.
Il convient de respecter les informations relatives a la sécurité des
variateurs et des équipements connexes.

Des avertissements spécifiques sont indiqués aux endroits pertinents de
ce guide.

Les variateurs et les contréleurs sont destinés a étre intégrés par des
professionnels dans des systémes complets. S'ils ne sont pas installés
correctement, ils peuvent présenter certains risques pour la sécurité.
Le variateur utilise des tensions élevées et des courants forts. |l véhicule
un niveau élevé d'énergie électrique stockée et sert a commander des
équipements mécaniques risquant de provoquer des blessures
corporelles. Une attention particuliere est nécessaire pour l'installation
électrique et la conception du systéme afin d'éviter tout risque de
blessure, tant dans des conditions normales de fonctionnement qu'en
cas de dysfonctionnement des équipements. La conception du systéme,
I'installation, la mise en service/le démarrage et I'entretien doivent étre
effectués exclusivement par des personnes qualifiées et possédant les
compétences nécessaires. Lire attentivement cette section

« Informations relatives a la sécurité », ainsi que la présente notice.

1.3 Responsabilité

Il est de la responsabilité de l'installateur de s’assurer que I'équipement
est correctement installé, conformément a I'ensemble des instructions
fournies dans ce guide. Il convient de prendre en compte la sécurité

du systéeme complet afin d'éviter tout risque de dommages corporels
en fonctionnement normal ou dans I'éventualité d'un défaut ou d'une
mauvaise utilisation raisonnablement prévisible.

Le fabricant décline toute responsabilité pour les dommages résultant
d’une installation inappropriée, négligente ou incorrecte de
I'équipement.

1.4  Conformité aux réglementations

L'installateur est responsable de I'application de toutes les
réglementations en vigueur (réglementations nationales de cablage,
réglementations sur la prévention des accidents et sur la compatibilité
électromagnétique CEM). Il faudra notamment veiller aux sections des
conducteurs, a la sélection des fusibles ou autres protections,

ainsi qu'aux raccordements a la terre.

Ce guide comporte des instructions permettant d'assurer la conformité
aux normes spécifiques de la CEM.

Dans I'Union européenne, toutes les machines intégrant ce produit
doivent étre conformes aux directives suivantes :

2006/42/CE : Sécurité des machines.
2014/30/UE : Compatibilité électromagnétique.

1.5 Risques de chocs électriques

Les tensions utilisées par le variateur peuvent provoquer des chocs
électriques ou des brdlures graves, voire mortels. Une vigilance extréme
est recommandée en cas d’intervention sur le variateur ou a proximité
de celui-ci. Des tensions dangereuses peuvent étre présentes aux
endroits suivants :

* Connexions et cables d'alimentation AC et DC
» Connexions et cables de sortie
* Pieces internes du variateur et options externes disponibles

Sauf indication contraire, les bornes de controle ont une isolation simple
et il ne faut pas les toucher.

Avant d'intervenir sur les connexions électriques, I'alimentation du
variateur doit étre coupée au moyen d'un dispositif d'isolation électrique
agréeé.

Les fonctions ARRET et Absence siire du couple (Safe Torque Off)

du variateur n’isolent pas des tensions dangereuses en sortie du
variateur ni de toute autre option externe.

Le variateur doit étre installé conformément aux instructions fournies
dans ce guide. Le non-respect de ces instructions peut entrainer un
risque d’incendie.

1.6  Charge électrique stockée

Le variateur comporte des condensateurs qui restent chargés a une
tension potentiellement mortelle aprés la coupure de I'alimentation.

Si le variateur a été mis sous tension, I'alimentation AC doit étre isolée
au moins dix minutes avant de poursuivre l'intervention.
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1.7 Risques mécaniques

Une attention particuliére doit étre accordée aux fonctions du variateur
ou du contrdleur susceptibles de présenter un risque, tant dans des
conditions normales de fonctionnement qu'en cas de
dysfonctionnement. Dans toute application, une analyse des risques
devra étre réalisée dans le cas d'un mauvais fonctionnement du
variateur ou de son systéme de commande, pouvant entrainer des
dommages corporels ou matériels. Le cas échéant, des mesures
supplémentaires devront étre prises pour réduire les risques -

par exemple, une protection contre les survitesses en cas de
dysfonctionnement du contrdle de vitesse, ou un frein mécanique de
sécurité en cas de défaillance du freinage moteur.

Seule la fonction Absence sire du couple peut étre utilisée pour
assurer la sécurité du personnel ; les autres fonctions ne doivent
en aucun cas étre assimilées a des fonctions de sécurité.

La fonction Absence slre du couple peut étre utilisée lors d'une
application liée a la sécurité. Le concepteur est responsable de la
conformité du systeme et de la conformité aux normes de sécurité.

La conception des systémes de controle liés a la sécurité doit étre
effectuée exclusivement par des membres du personnel ayant regu la
formation requise et disposant de I'expérience nécessaire. La fonction
Absence slre du couple n'assure la sécurité d'une machine que si elle
est correctement incorporée dans un systeme complet de sécurité.

Le systéme doit étre soumis a une évaluation des risques pour confirmer
que le risque résiduel en cas de situation peu sire est d'un niveau
acceptable pour I'application.

1.8 Acces a l'équipement

L'acces doit étre limité exclusivement au personnel autorisé.
Les réglementations en vigueur en matiére de sécurité sur le lieu
d'utilisation doivent étre respectées.

1.9 Limites au niveau de I'environnement

Les instructions contenues dans ce guide concernant le transport,

le stockage, l'installation et I'utilisation de I'équipement doivent étre
impérativement respectées, y compris les limites spécifiées en matiere
d'environnement. Il s'agit notamment des limites relatives a la
température, I'numidité, la contamination, les chocs et les vibrations.
Les variateurs ne doivent en aucun cas étre soumis a des contraintes
mécaniques excessives.

110 Environnements dangereux

L'équipement ne doit pas étre installé dans des zones a risque
(dans une atmosphére potentiellement explosive, par ex.).

1.1 Moteur

La sécurité du moteur utilisé en vitesse variable doit étre garantie.

Pour éviter tout risque de dommages corporels, il convient de ne pas
dépasser la vitesse maximale déterminée pour le moteur.

Des vitesses peu élevées peuvent entrainer la surchauffe du moteur,

le ventilateur de refroidissement perdant de son efficacité, d'ou un risque
d'incendie. Le moteur devra étre équipé d'une protection thermique.

Au besoin, utiliser une ventilation forcée électrique.

Les valeurs des paramétres moteur, réglées dans le variateur, ont une
influence sur la protection du moteur. Une modification des valeurs par
défaut peut s'avérer nécessaire. Il est essentiel que la valeur correcte
soit entrée dans le paramétre du Courant nominal du moteur.

112 Commande de frein mécanique

Toute fonction de la commande de frein est prévue pour bien
synchroniser le fonctionnement d'un frein externe avec le variateur.
Bien que le hardware et le software soient tous les deux congus selon
des normes de qualité et de robustesse de haute performance, ils ne
sont pas destinés a étre des fonctions de sécurité, c'est-a-dire pour
palier a un risque de dommage corporel éventuel lors d'un défaut ou
d'une panne. C'est pourquoi des systemes de protection indépendants
et d'une intégrité éprouvée doivent étre également intégrés dans toute
application ou un fonctionnement incorrect du mécanisme de
desserrage du frein peut engendrer un dommage corporel.

113 Réglage des paramétres

Certains paramétres affectent profondément le fonctionnement du
variateur. Ne jamais les modifier sans avoir étudié les conséquences sur
le systéme entrainé. Des mesures doivent étre prises pour empécher
toute modification indésirable due a une erreur ou a une mauvaise
manipulation.

114 Compatibilité électromagnétique

(CEM)

Des instructions pour l'installation dans certains environnements CEM
sont fournies dans le Guide d'installation - Puissance correspondant.

Si l'installation est mal congue ou si d’autres équipements ne respectent
pas les normes relatives a la CEM, le produit risque de provoquer ou de
subir des perturbations résultant de I'interaction électromagnétique avec
les autres équipements. Il est de la responsabilité de l'installateur de
s’assurer que I'équipement ou le systéme dans lequel le produit est
installé, est conforme a toutes les lois applicables en matiére de CEM
dans le lieu d'utilisation.
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2 Informations sur le produit

2.1 Présentation

Variateur AC et Servo universel

L'Unidrive M600 permet d’obtenir les performances maximales de la machine en assurant le contréle des moteurs asynchrones et des moteurs a
aimants permanents sans capteur, pour un fonctionnement dynamique et efficace de la machine. Un port codeur optionnel peut étre utilisé dans les
applications de vitesse en mode boucle fermée et en cas de synchronisation numérique/suivi de vitesse.

Caractéristiques générales

» Variateur universel hautes performances pour les moteurs asynchrones et a aimants permanents sans capteur.
* Automation programmable embarquée CEl 61131-3.

» Carte média NV de copie des parametres et de stockage des données.

* Interface de communication série EIA 485.

* Entrée Absence slre du couple (STO), simple canal.

Options
+  Sélection possible de trois modules optionnels.

2.2 Version du firmware du variateur

Ce produit est fourni avec la toute derniére version firmware. Si le variateur doit étre raccordé a une machine ou un systéme existant, vérifier toutes
les versions firmware des variateurs afin de disposer des mémes fonctionnalités que celles des variateurs de méme calibre déja présents. Cela peut
également s'appliquer a des variateurs de vitesse retournés par un Centre de service ou de réparation Nidec. En cas de doute, contacter le
fournisseur du produit.

La version du firmware du variateur peut étre vérifiée dans Pr 00.050 {11.029}
2.3 Désignation du modeéle
La désignation des modéles de la gamme Unidrive M600 est illustrée ci-dessous.

Figure 2-1 Désignation du modéle

Etiquette d'identification
Modeéle Spécifications électriques Format Confi ion* Réservé D i Code client Construction en option
A A A A A I

Unidrive M600 ’ Réservé :

Gamme de

produits Conformité revétement :
0 = Standard

Taille du chassis : Indice IP/NEMA :
1=1P20/NEMA 1

Tension nominale : Transistor de freinage :

2-200V (200 - 240 +10 %) B = Freinage

4 -400V (380 - 480 +10 %) — N = Sans freinage

5-575V (500 - 575 +10 %)

6 - 690V (500 - 690 £10 %) Refroidissement :
A= Air

Courant nominal :

Courant nominal Surcharge Code client :

maximum x 10 00 =50 Hz
01 =60 Hz

Format puissance : D tation :

A - Entrée AC et sortie AC (avec self interne) ocumer? a '|on .

D - Entrée DC et sortie AC (onduleur) 0 - Fournie séparément

C - Entrée AC et sortie DC (redresseur) 1 - Anglais

E - Entrée AC et sortie AC (sans self interne) 2- Fra.ng:als

T - Entrée AC et sortie AC (redresseur 12P plus onduleur) 3 - Italien
4 - Allemand

- N 5 - Espagnol

Configuration :

1= Standard

U - Sans controle

M - Maitre

F - Esclave

* Reporté uniquement sur I'étiquette d'identification des tailles 9 a 11.

NOTE

Pour des raisons de simplicité, un variateur de taille 9 sans self de ligne interne (c'est-a-dire le modéle 09xxxxxxE) est désigné par un variateur de
taille 9E tandis qu'un variateur de taille 9 avec self de ligne interne (c'est-a-dire le modéle 09xxxxxxA) est désigné par un variateur de taille 9A.
Toute référence a une taille 9 est applicable aux deux tailles 9E et 9A.
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Valeurs nominales

Le variateur a deux valeurs de puissance nominale.

Le réglage du courant nominal du moteur détermine les valeurs
nominales applicables : surcharge maximum ou surcharge réduite.
Les deux puissances disponibles sont compatibles avec les moteurs
conformes a la norme CEI 60034.

Le graphique ci-contre présente la différence existant entre Surcharge
faible et Surcharge forte en termes de limite de courant nominal
permanent et de surcharge transitoire.

Surcharge réduite

Pour les applications utilisant des moteurs asynchrones autoventilés
(TENV/TEFC), nécessitant une faible capacité de surcharge et
n'exigeant pas I'utilisation du couple maximal a basse vitesse

(par exemple, ventilateurs, pompes).

Les moteurs asynchrones autoventilés (TENV/TEFC) nécessitent une
protection renforcée contre les surcharges en raison de la baisse de
refroidissement du ventilateur a basse vitesse. Pour obtenir un niveau
de protection correct, le logiciel I?t agit en fonction de la vitesse.

Le graphique l'illustre ci-dessous.

NOTE

La vitesse a laquelle la protection basse vitesse est activée peut étre
modifiée via le parameétre du Mode de protection thermique basse
vitesse (04.025). La protection est activée lorsque la vitesse du moteur
est inférieure a 15 % de la vitesse de base lorsque Pr 04.025 = 0
(valeur par défaut) et inférieure a 50 %, lorsque Pr 04.025 = 1.

Fonctionnement de la protection I’t du moteur

La protection 12t du moteur est définie comme illustré ci-dessous et elle
est compatible avec :
* Les Moteurs asynchrones autoventilés (TENV/TEFC)

i

1t fonctionne dans cette zone

'y

Courant total moteur
(Pr 04.001) sous
forme de pourcent-
age du courant
nominal moteur

100 %

/.
0% fF Courant de sortie
permanent maximal

autorisé

—— Pr04.025=0
Pr04.025 = 1

100 % Vitesse moteur sous forme de
pourcentage de la vitesse de base

15 % 50 %

Courant de sortie

disponible Limite de surcharge -
A Surcharge maximum

Courant perma-
nent maximum
(supérieur a 50 %
de la vitesse de
base) -
Surcharge
réduite

Limite de surcharge -
Surcharge réduite

Courant

permanent
maximum -
Surcharge
maximum

Courant nominal
moteur défini
» dans le variateur
Surcharge maximum - Surcharge
avec capacité élevée de surcharge réduite

Surcharge maximum (par défaut)

Pour les applications exigeant un couple constant ou une haute capacité
de surcharge, ou bien un couple maximal a basse vitesse (par exemple,
enrouleurs, palans).

Par défaut, la protection thermique est paramétrée pour protéger les
moteurs asynchrones avec ventilation forcée et les servomoteurs

a aimants permanents.

Pour une application avec un moteur asynchrone autoventilé
(TENVITEFC) nécessitant une protection thermique renforcée pour les
vitesses inférieures a 50 % de la vitesse de base, on peut activer cette
protection en réglant le Mode de protection thermique basse vitesse
(04.025) = 1.

Par défaut, la protection I?t du moteur est compatible avec :
* Moteurs asynchrones avec ventilation forcée
* les servomoteurs a aimants permanents

et

1t fonctionne dans cette zone

r
Courant total moteur
(Pr 04.001) sous
forme de pourcent-
age du courant
nominal moteur

100 %

70 %f" Courant de sortie
permanent maximal

autorisé

— Pr04.025=0
Pr04.025 =1

100 % Vitesse moteur sous forme de
pourcentage de la vitesse de base

50 %
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2.5 Modes de fonctionnement

Le variateur est congu pour fonctionner selon les modes suivants :
Mode Boucle ouverte

Mode Vectoriel boucle ouverte
Mode U/F fixe (U/Hz)
Mode U/F quadratique (U/Hz)
RFC - A
Avec capteur de retour de position (module optionnel SI-Encoder nécessaire)
Sans capteur de retour de position (Sensorless)
RFC-S
Sans capteur de retour de position (Sensorless)
Régénératif
2.51 Mode Boucle ouverte
Le variateur applique un courant au moteur aux fréquences spécifiées par I'utilisateur. La vitesse du moteur dépend de la fréquence de sortie du
variateur et du glissement occasionné par la charge mécanique. Le variateur peut améliorer le contréle de la vitesse du moteur en appliquant une

compensation de glissement. Les performances obtenues a vitesse réduite varient selon que le mode U/F ou le mode vectoriel boucle ouverte est
sélectionné.

Mode Vectoriel boucle ouverte
La tension appliquée au moteur est directement proportionnelle a la fréquence, excepté a basse vitesse ou le variateur utilise les parametres moteur
pour appliquer la tension appropriée et maintenir ainsi un flux constant dans des conditions de charge variables.

Normalement, un couple de 100 % est disponible a partir de 1 Hz pour un moteur 50 Hz.
Mode U/F fixe

La tension appliquée au moteur est directement proportionnelle a la fréquence, excepté a basse vitesse ou une augmentation de la tension (boost)
peut étre paramétrée par I'utilisateur. Ce mode peut étre utilisé pour des applications ou le variateur pilote plusieurs moteurs en paralléle.

Normalement, un couple de 100 % est disponible a partir de 4 Hz pour un moteur 50 Hz.

Mode U/F quadratique

La tension appliquée au moteur est directement proportionnelle a la fréquence au carré, excepté a basse vitesse ou une augmentation de tension
(boost) peut étre paramétrée par I'utilisateur. Ce mode peut étre utilisé dans des applications de ventilation ou de pompage avec des caractéristiques
de charge quadratiques ou pour des applications ou le variateur pilote plusieurs moteurs en parallele. Il ne convient pas aux applications exigeant un
couple de démarrage élevé.

2.5.2 Mode RFC-A

Le mode Rotor Flux Control pour moteurs asynchrones (RFC-A) regroupe les contréles vectoriels en boucle fermée avec ou sans capteur de retour
de position.

Avec retour de position (module optionnel SI-Encoder nécessaire)

Ce mode est utilisé avec les moteurs asynchrones équipés d'un capteur de retour vitesse. Le variateur controle directement la vitesse du moteur
en utilisant le capteur pour s'assurer que la vitesse du rotor correspond exactement a la vitesse demandée. Le flux du moteur est contrélé trés
précisément de fagon continue afin de fournir un couple maximum jusqu'a la vitesse nulle.

Sans retour de position (Sensorless)

Le mode Sensorless offre un contréle boucle fermée sans nécessité d'un retour de position, en utilisant les paramétres de courant, de tension et
du moteur pour estimer la vitesse du moteur. Il peut éliminer l'instabilité généralement associée au contrdle en boucle ouverte, comme dans le
fonctionnement de gros moteurs avec faibles charges a basses fréquences.

253 RFC-S
Le mode Rotor Flux Control pour moteurs synchrones (brushless a aimants permanents) (RFC-S) fournit un contréle en boucle fermée sans capteur
de retour de position.

Sans retour de position
Ce mode est utilisé avec les moteurs brushless a aimants permanents qui ne sont pas équipés d’un capteur de retour vitesse.

Le contréle du flux n'est pas nécessaire car le moteur est excité automatiquement par les aimants permanents qui sont intégrés au rotor.
Le couple maximum est disponible jusqu’a la vitesse nulle, sur les moteurs saillants.

2.5.4 Mode régénératif (Regen)

Ce mode est utilisé comme dispositif de régénération pour un fonctionnement a quatre quadrants.

Le mode Regen permet un flux de puissance bidirectionnel avec I'alimentation AC, ce qui offre de bien meilleurs niveaux de rendement supérieurs
dans les applications qui sinon généreraient une énergie importante sous forme de chaleur au niveau d'une résistance de freinage.

Les harmoniques du courant d'entrée sont négligeables en raison de la nature sinusoidale de la forme d'onde, comparé a un pont redresseur ou a un
thyristor traditionnel.
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2.6 Description de la plaque signalétique

Figure 2-2 Etiquettes standard du variateur

Modele Taille

Courant nominal
Surcharge
maximum

Voir le Guide de [
mise en service L

I
M600-03¥ 00050 /T\

J

1
Tension

Puissance nominale

en surcharge Fréquery]ce
réduite/maximum d'entrée Code date
Tension d'entrée [ & / 4
0.75/1 1kW 1710 | Nombre de phases et

TP 100280V 50-60Hz oph 1084 < courant dentrée standard

Rohs 7
iCompiiant;

Designed in UK / Made in Numéro de série

Tensi pour la Surcharge réduite
srension _y o g0V ph_ 5066 N g
-
o
C E [H[ B@US = Courant de sortie
Conformité — USTED 8D14 g nominal en Surcharge
E17123C © réduite/maximum
o
& Ind. Cont. &
Ecquipment O
@
£
LA NUg
u

K

~—,

Puissance nominale

Format

Légende des symboles de conformité

C€ | Conformit¢ CE Europe
Marque de conformité Australie
réglementaire (RCM)

{@w | Conformité UL/cUL oAt
Conformité avec la
ggplﬂiﬁ directive RoHS Europe
[ H [ Conformité )
iati Eurasie
eurasiatique
r9 Acurité ; USA et
¢ ' Sécurité fonctionnelle Canada
LISTED

Grande étiquette* Fréquence
Modéle d'entrée ?gdﬁlijtgc/:.?arg%um Code date
ol e Nombre de phases d'alim.
Tlensiqn M600'074'00660'A 30/37kw 1 71 0 et courant d%ntrée
d'entrée I/P 380-480V “50-60Hz 3ph 74A Nombre de phases de
""" O/P 0-480V 3ph 66/79A sortie et courant de sortie
Designed in UK = S nominal en surcharge
Mudge in UK. EH[ E\ C€ @ogpliapt/ maximum/surcharge réduite
Serial No: 3000005001 Ind. Cont.
@ L::S:O;;I:it 2171230

Numéro de série ‘
Tension

de sortie  Gonformite

* Cette étiquette n'est applicable qu'aux variateurs de taille 7 et supérieures.

Voir la Figure 2-1 Désignation du modéle a la page 11 pour de plus amples informations sur les étiquettes correspondantes.

NOTE

Explication du code date

Le code date est un code a quatre chiffres. Les deux premiers chiffres indiquent I'année et les deux derniers chiffres désignent la semaine de I'année

ou a été fabriquée le variateur.
Exemple :
Un code date de 1710 indique la semaine 10 de I'année 2017.
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2.7 Options

Figure 2-3 Options disponibles avec le variateur

%

Clavier

Emplacement 1 du module optionnel
Emplacement 2 du module optionnel
Emplacement 3 du module optionnel
Cable CT USB Comms

Résistance de freinage interne

ONOOR~WN =

K1-485 comms Adaptor

Carte média NV (* pour de plus amples informations, voir le Chapitre 9 Fonctionnement de la carte média NV a la page 104).

|AVERTISSEMENT|

& Faire attention aux bornes éventuellement sous tension lors de l'insertion ou de I'extraction de la carte média NV.
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Tous les modules optionnels standard sont associés a un code couleurs de maniére a faciliter leur identification. Une étiquette d'identification est
apposée sur le dessus de tous les modules. Les modules optionnels standard peuvent étre installés dans n'importe quel emplacement d'option
disponible sur le variateur. Les tableaux suivants indiquent la Iégende du code couleurs et fournissent des détails supplémentaires sur leur fonction.

Tableau 2-1

Identification du module optionnel

Type

Module
optionnel

Couleur

Nom

Détails

Bus de terrain

S/0

KI-485 Adaptor

Adaptateur liaison série EIA-485

L'adaptateur liaison série EIA-485 offre une interface de communication
EIA 485. Cet adaptateur prend en charge 115 k bauds, des adresses de
nceud comprises entre 1 et 16 et un mode série M 8 1 NP.

Violet

SI-PROFIBUS

Option PROFIBUS
Adaptateur Profibus pour permettre la communication avec le variateur.

Gris moyen

Sl-DeviceNet

Option DeviceNet
L'option DeviceNet permet la communication avec le variateur.

Gris clair

SI-CANopen

Option CANopen
L'option CANopen permet la communication avec le variateur.

Beige

Sl-Ethernet

Module Ethernet externe qui prend en charge EtherNet/IP, Modbus TCP/IP
et RTMoE. Ce module fournit un accés trés rapide au variateur,

une connectivité globale et I'intégration aux différentes technologies

de réseau comme les réseaux sans fil (wireless).

Vert jaune

SI-PROFINET V2

Option PROFINET V2

Adaptateur PROFINET V2 pour permettre la communication avec le
variateur.

Remarque : PROFINET V2 remplace PROFINET RT.

Option EtherCAT

a la norme de sécurité fonctionnelle CEIl 61800-5-2.

Marron rouge | SI-EtherCAT L'option EtherCAT permet la communication avec le variateur.
E/S supplémentaires
Augmente la capacité des E/S en ajoutant les combinaisons suivantes :
Automation * E/Slogiques
(extension E/S) Orange SI-I/0 « Entrées logiques
» Entrées analogiques (mode commun ou différentiel)
« Sortie analogique
* Relais
Module d’interface pour entrée codeur incrémental. Permet le contréle RFC
- Marron clair |SI-Encoder (Rotor Flux Control) pour les moteurs asynchrones en mode boucle fermée
(RFC-A) avec le M600.
Retour
Marron foncé | SI-Universal Encoder Interface combinée d'entrée/sortie codeur prenant en charge les codeurs
incrémentaux, SinCos, HIPERFACE, EnDAT et SSI.
Sécurité ?—« Jaune Si-Safety Module de sécurité offrant une solution programmable intelligente répondant
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Tableau 2-2 Identification de la console
Type Clavier Nom Détails
Option console LCD
Kl-Keypad Clavier avec affichage API
Option console LCD
Kl-Keypad RTC Clavier avec affichage LCD et horloge temps réel
Clavier
Option console LCD utilisable a distance
Remote-Keypad RTC Console utilisable a distance avec affichage LCD et horloge temps réel
Remote-Kevpad Option console LCD utilisable a distance
P Console avec affichage LED
Tableau 2-3 Options supplémentaires
Type Option Nom Détails
SD Card Adaptor
SD Card Adaptor Permet au variateur d'utiliser une carte SD pour une sauvegarde du variateur
Sauvegarde
SMARTCARD SMARTCARD . .
Permet de sauvegarder les paramétres du variateur
2.8 Caractéristiques générales du variateur

Figure 2-4 Fonctions liées au contréle du variateur

Légende

1. Connexion clavier

4. LED d'état

7. Emplacement 3 du module optionnel

10. Port de communication

2. Etiquette de valeurs nominales
5. Emplacement 1 du module optionnel

8. Connexions du relais

3. Etiquette d'identification
6. Emplacement 2 du module optionnel
9. Raccordements de controle

11. Emplacement carte média NV
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3 Installation mécanique

3.1  Montage/démontage des modules en option et des claviers

& Mettre le variateur hors tension avant de procéder au montage/démontage du module en option.
Le non-respect de cette précaution peut endommager le produit.

Figure 3-1 Montage d'un module en option

Montage du premier module en option

Les emplacements des modules en option doivent étre utilisés dans I'ordre suivant : emplacement 3, emplacement 2 et emplacement 1
(voir la Figure 2-3 Options disponibles avec le variateur a la page 15 pour le numéro des emplacements).

« Déplacer le module en option dans le sens indiqué (1).
» Aligner et insérer la patte du module en option dans I'emplacement (2) cette opération est mise en évidence sur la vue détaillée (A).
» Enfoncer le module en option jusqu'a ce qu'il s'emboite.

Montage du deuxiéme module en option

» Déplacer le module en option dans le sens indiqué (3).

» Aligner et insérer la patte du module en option dans I'emplacement prévu sur le module en option installé précédemment (4) ; cette opération est
mise en évidence sur la vue détaillée (B).

» Enfoncer le module en option jusqu'a ce qu'il s'emboite. L'image (5) illustre deux modules en option enti€rement montés.

Montage du troisiéeme module en option

* Répéter les opérations susmentionnées.
Il est possible d'utiliser pour ce variateur les trois modules en option simultanément ; I'i'mage (6) illustre les trois modules installés.
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Figure 3-2 Démontage d'un module en option

» Enfoncer la patte (1) pour libérer le module en option du boitier du variateur ; la patte est mise en évidence sur la vue détaillée (A).
» Basculer le module en option vers soi, comme illustré (2).

* Retirer entiéerement le module en option dans le sens indiqué (3).

Figure 3-3 Montage et démontage du clavier KI-Keypad

Pour monter le clavier, l'aligner et appuyer doucement dessus dans le sens indiqué jusqu'a ce qu'il s'enclenche en position.

Pour le démonter, suivre les instructions de montage dans I'ordre inverse.

NOTE

Le montage/démontage du clavier peut étre effectué alors que le variateur est sous tension et fait fonctionner un moteur, sous réserve que le clavier

ne fonctionne pas en mode Clavier.

Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle
Edition : 2

19



Informations relatives | Informations S EUEHTN Installation | Mise en | Paramétres | Mise en marche | Optimi- |Fonctionnementde API Parameétres |Diagno-| Informations sur
a la sécurité sur le produit fulL=RIIY électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV | embarqué | avancés stics | la conformité UL

3.1.1  Remplacement de la pile de I'horloge temps réel

Les claviers avec horloge en temps réel contiennent une pile pour que I'horloge continue de fonctionner lorsque le variateur est hors tension.
Il s'agit d'une pile longue durée mais s'il faut la remplacer ou la retirer, suivre les instructions ci-dessous.

Une tension basse de la pile est indiquée par le symbole de pile faible ﬂ sur l'afficheur du clavier.

Figure 3-4 RTC Kl-Keypad (vu de I'arriére)

)

La Figure 3-4 ci-dessus illustre la vue arriére du RTC Kl-Keypad.
1. Pour retirer le capot de la pile, insérer un tournevis a téte plate dans le logement, comme illustré (1), appuyer et tourner dans le sens anti-horaire
jusqu’a ce que le capot de la pile soit libéré.

2. Remplacer la pile (type de pile : CR2032).

3. Inverser les opérations du point 1 pour replacer le couvercle de la pile.

NOTE

Veiller a éliminer la pile correctement.
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41 Alimentation 24 V DC

L’alimentation 24 Vdc reliée aux bornes de commande 1 et 2* permet
les fonctions suivantes :

Parameétres|Diagno-| Informations sur

stics | la conformité UL

Installation électrique

Il est possible de s'en servir pour compléter I'alimentation 24 V
interne du variateur lorsque plusieurs modules optionnels sont
utilisés simultanément et que I'appel de courant généré par ces
modules est supérieur au courant que le variateur est en mesure

de fournir.

Elle peut étre utilisée comme alimentation de secours afin de
maintenir sous tension les circuits de contréle du variateur en cas de
coupure de I'alimentation principale. Ceci permet a tous les modules
Bus de terrain, les modules Application, les codeurs ou a la
communication série de continuer a fonctionner.

Cette alimentation peut aussi étre utilisée pour régler le variateur
alors que I'alimentation principale n’est pas disponible, car l'afficheur
sera en fonctionnement. Néanmoins, le variateur passera en état de
sous-tension jusqu'a ce que l'alimentation principale ou le
fonctionnement DC basse tension soit activé, ce qui empéchera
éventuellement tout diagnostic. (Les parameétres sauvegardés
automatiquement a la mise hors tension ne sont pas enregistrés
lorsque l'entrée d'alimentation de secours 24 V est utilisée).

Si la tension du bus DC est trop faible pour faire fonctionner le
SMPS principal du variateur, I'alimentation 24 V peut servir alors
a alimenter tous les besoins en alimentation basse tension du
variateur. Dans ce cas, le parametre Sélection du seuil faible
sous-tension (06.067) doit également étre activé.

Sur la taille 6 et supérieures, I'alimentation 24 Vdc (bornes 51, 52)

doit étre raccordée pour pouvoir l'utiliser comme alimentation de
secours lorsque l'alimentation principale est coupée. Si I'alimentation
24 Vdc n'est pas raccordée, aucune fonction ci-dessus ne peut étre
utilisée, « Attente de systemes de puissance » sera affiché sur le clavier
et il sera impossible de faire fonctionner le variateur. L'emplacement de
I'alimentation 24 Vdc est représenté sur la Figure 4-1 Emplacement du
raccordement d'alimentation 24 Vdc sur la taille 6 a la page 21.

La plage de fonctionnement de I'alimentation 24 V est la suivante :

0 Vcommun

+24 Vdc
Taille 6
Tension nominale de fonctionnement 24,0 Vdc
;Z?r?::ertlmmum de fonctionnement 18,6 Vdc
;ee:rilgger;lfxmum de fonctionnement 28,0 Vdc
Tension minimum de démarrage 18,4 Vdc
Puissance maximum nécessaire 40 W
Fusible recommandé 4 A @ 50Vdc
[Tailles 7 a 11
Tension nominale de fonctionnement 24,0 Vdc
'FI)'Z?::Z:eTtlnlmum de fonctionnement 19,2 Vidc
Tension maximum de fonctionnement 30 Vdc (CEl),
permanent 26 Vdc (UL)
Tension minimum de démarrage 21,6 Vdc
Puissance maximum nécessaire 60 W
Fusible recommandé 4 A @ 50Vdc

Tableau 4-1 Raccordements d'alimentation 24 Vdc
Fonction Tailles 3-5 Tailles 6-11
, Qomple.mer)t de Borne Borne
I'alimentation interne
. 1,2 1,2
du variateur

Alimentation de secours Borne Borne

o 1,2
du circuit de commande 1,2 51 52

La plage de tension de fonctionnement de I'alimentation 24 V de
commande est la suivante :

Figure 4-1
sur la taille 6

Emplacement du raccordement d'alimentation 24 Vdc

0 Vcommun

+24 Vdc

Tension nominale de fonctionnement 24,0 Vdc
Tension minimum de fonctionnement 19,2V
permanent

Tension maximum de fonctionnement 28,0V
permanent

Tension minimum de démarrage 216V
Puissance maximum nécessaire a 24 V 40w
Fusible recommandé 3 A, 50 Vdc

Les valeurs de tension minimum et maximum incluent les ondulations
et les interférences (bruit). Ces valeurs ne doivent pas dépasser 5 %.

1. Raccordement d'alimentation 24 Vdc
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Figure 4-2 Emplacement du raccordement d'alimentation 24 Vdc
sur la taille 7

Figure 4-3 Emplacement du raccordement d'alimentation 24 Vdc
sur les tailles 8 a 11

(€]0I[6] 5 ![€]

4.2 Connexions de communication

Le variateur offre une interface EIA 485 deux fils. Cela permet de régler,
d'utiliser et de surveiller le variateur avec un ordinateur ou un contréleur,
si nécessaire.

Figure 4-4 Emplacement des connecteurs de communication

L'interface EIA-485 offre deux connecteurs paralléles RJ45 qui
permettent un chainage en guirlande. Le variateur ne prend en charge
que le protocole Modbus RTU. Pour plus d'informations sur cette
connexion, consulter le Tableau 4-2.

NOTE

L'utilisation de cables standard Ethernet n'est pas conseillée pour
raccorder des variateurs a un réseau EIA-485 étant donné qu'ils ne sont
pas équipés des paires torsadées correctes pour le brochage du port
communications série.

Si un adaptateur réseau Ethernet est connecté
& accidentellement a un variateur Unidrive M600, une charge
d'impédance faible a travers I'EIA 485 24V est appliquée.
Des dommages risquent de se produire s'il reste connecté
pendant longtemps.
Tableau 4-2 Brochages du port de communication série
Broche Fonction
1 Résistance de terminaison 120 Q
2 RX TX
3 0V Isolé
4 +24 V (100 mA)
5 0V Isolé
6 Activation TX
7 RX\ TX\
8 RX\ TX\ (si des résistances de terminaison sont
nécessaires, raccorder a la broche 1)
Boitier [0V Isolé

Au minimum, les connexions 2, 3, 7 doivent étre effectuées, ainsi que le
blindage.
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4.2.1 Isolation du port de communication

série EIA-485

Le port de communication série a un double isolement. Il est conforme
aux exigences SELV de la norme EN50178:1998.

Légende :

Parameétre de
destination :

indique le paramétre contrélé par la borne/la
fonction.

Parametre source : indique le parametre en sortie sur la borne.

Afin d'étre conforme aux exigences de sécurité SELV de
la norme CEI60950 concernant les régimes IT, il est
& nécessaire que I'ordinateur de contrdle soit mis a la terre.
Dans le cas d’'un PC portable ou d’'un équipement similaire
pour lequel la mise a la terre n’est pas possible,
une isolation supplémentaire doit étre insérée dans le cable.

|AVERTISSEMENT]

Un céable de liaison série isolé a été congu pour connecter directement
le variateur aux équipements informatiques (comme des ordinateurs
portables) ; il est disponible aupres du fournisseur du variateur.

Voir ci-dessous pour plus de détails.

Tableau 4-3 Détails concernant le cable de communication

Analogique - indique le mode de fonctionnement
de la borne (par exemple, tension 0 a 10 V,
courant 4 a 20 mA, etc.).

Logique - indique le mode de fonctionnement de
la borne (par exemple, logique positive/négative
sachant que la borne de déverrouillage du
variateur est définie en logique positive),

Paramétre de mode :

collecteur ouvert.

série isolé
Référence Description
4500-0096 Cable CT USB Comms

Le cable de communication série isolé est muni d'une isolation renforcée
conforme a la norme CEI 60950 pour des altitudes jusqu'a 3 000 m.

4.2.2 Réseau et cablage de communication

Tout circuit de signal isolé peut devenir actif en cas de contact accidentel
avec d’autres conducteurs. De ce fait, ils doivent toujours faire I'objet
d’une isolation double par rapport aux piéces sous tension. Le chemin
des cables réseau et de signal doit étre congu pour éviter une trop
grande proximité avec les cables de tension d’alimentation.

4.3 Raccordements de controle
4.31

Tableau 4-4 Les raccordements de contrdle sont les suivants :

Général

. Quan- | Paramétres de controle | Numérode
Fonction L. . .
tité disponibles la borne
Entrée analogique Mode, offset, inversion,
e . 1 s 56
différentielle mise a |'échelle
Entrée analogique en Mode, offset, inversion,
99 2 | mise a I'chelle, 7,8
mode commun L
destination
Sortie analogique 2 Source, mise a l'échelle, 9,10
Entrée logique 3 | Destination, inversion, 27,28, 29
sélection de la logique
Sélection de mode entrée/
Entrée/sortie logique 3 | Sortie destination/source, |, 5 og
inversion, sélection de la
logique
Relais 1 Source, inversion 41,42
Déverrouillage variateur
(Absence sire du 1 31
couple (Safe Torque
Off))
Sortie +10 V utilisateur 1 4
Sortie +24 V utilisateur 1 Source, inversion 22
1,3,11,21,
0V commun 6 23, 30
Entrée +24 V externe 1 Destination, inversion 2

Toutes les fonctions des bornes analogiques peuvent étre paramétrées
via le menu 7.

Toutes les fonctions des bornes logiques (y compris le relais)

peuvent étre programmées via le menu 8.

Dans le variateur, les circuits de contrdle sont isolés

des circuits de puissance par une isolation de base
(isolation simple) uniqguement. L'installateur doit garantir que
REIEEEN les circuits de contrdle externes sont isolés de tous contacts
humains par au moins une protection supplémentaire
appropriée a la tension d'alimentation AC appliquée.

>

Si les circuits de contréle doivent étre raccordés a d'autres
circuits conformes aux exigences de sécurité SELV

(ceux d'un PC, par exemple), une isolation supplémentaire
doit étre insérée pour maintenir la classification SELV.

AVERTISSEMENT|

Si I'une des entrées logiques (y compris I'entrée de
déverrouillage du variateur) est raccordée en paralléle avec
une charge inductive (un contacteur ou un frein moteur, par
exemple) un dispositif de suppression adapté (diode ou
varistance) doit étre utilisé sur le bobinage de la charge.

Si aucun dispositif de suppression n'est utilisé,

des surtensions peuvent endommager les entrées et sorties
logiques du variateur.

> >

ATTENTION

Veiller a ce que la lecture du signal logique soit correcte
avant toute utilisation du circuit de contréle. Une lecture du
signal logique incorrecte pourrait entrainer un démarrage
imprévu du moteur.

La logique positive est la logique par défaut du variateur.

A

ATTENTION

NOTE

Les cables de signaux intégrés au cable moteur (c'est-a-dire, la sonde
thermique du moteur, le frein moteur) regoivent d'importantes
perturbations via la capacité du cable. Le blindage de ces cables
d'interface doit étre relié a la terre a proximité du point de sortie du cable
moteur pour éviter la propagation de ce courant parasite au niveau du
systéme de contrdle.

La borne de déverrouillage du variateur d'Absence sire du couple
(Safe Torque Off) est une entrée en logique positive uniqguement.
Elle n'est pas touchée par le réglage de la Polarité logique d'entrée
(08.029).

NOTE

Dans la mesure du possible, le 0 V commun des signaux analogiques
ne doit pas étre relié a la méme borne 0 V que les signaux logiques.
Les bornes 3 et 11 doivent étre utilisées pour relier le 0 V commun

des signaux analogiques et les bornes 21, 23 et 30 pour les signaux
logiques. Cela doit permettre de limiter les baisses de tension au niveau
des raccordements de bornes, lesquelles risquent de nuire a la précision
des signaux analogiques.
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Une sonde thermique de moteur a deux fils peut étre connectée a

I'entrée analogique 3 en raccordant la sonde thermique entre la borne 8
et toute borne 0 V commun. Il est également possible de connecter une

sonde thermique a 4 fils a I'entrée analogique 3, comme illustré
ci-dessous. Pr 07.015 et Pr 07.046 doivent étre réglés en fonction
du type de sonde thermique requis.

Figure 4-5 Raccordement d'une sonde thermique a 4 fils

Figure 4-6 Fonctions par défaut des bornes

@H» Entrée analogique 1+

Connecteurs
polarisés

[2] 11 QY

[ Entrée analogique 3

@n> Entrée analogique 1-

1

"

|®®®®®®®®®®® 41 42
|®®®®®®®®®®® i@@
21 31

0V commun**
Alimentation externe 24 V

Référence de fréquence/
vitesse analogique 1

Connexions pour signal
en mode commun

Connexions pour
signal d'entrée

différentiel

Référence de
fréquencelvitesse
analogique 2

NEZ

Ol 2>

0V commun** ®3

e

i NEig

0V commun**

o O

Ra ﬁ@ >

A Sls »
+10V

------- —Sla

} Sl7

Entrée analogique 3

Vitesse/fréquence

Couple (courant actif)

|V A—— ®
0V commun**
0V commun**

Vitesse nulle

Reset
Marche avant

Marche arriére

Sélection de I'entrée analogique 1/
entrée analogique 2

Sélection marche
par impulsions

ABSENCE SURE DU COUPLE /

—
£ Entrée analogique 1

E— (O

— . NS
._/>
(Sl27]»
[Slas)»
oV ->
commun** }

Entrée analogique 2

Déverrouillage du variateur*

T Ok

Variateur prét

41

S

4 Relais
(Catégorie de

S

42

surtension I1)

* La borne de déverrouillage du

variateur d'Absence slre du couple

(Safe Torque Off) est une entrée en logique positive uniquement.

** La borne 0 V commun est raccordée en interne a la terre sur les
variateurs modulaires des tailles 9 a 11.

24

Unidrive M600

Guide de mise en service - Controle
Edition : 2



Informations

Informations relatives
sur le produit

a la sécurité

Installation QR EIELTLN Mise en
mécanique GG [I-M service

Paramétres
de base

Mise en marche

Fonctionnementde
la carte média NV

Optimi-

du moteur sation

embarqué

API Informations sur

la conformité UL

Paramétres
avancés

Diagno-
stics

4.3.2 Spécifications des bornes de contréle
Entrée analogique de référence de précision 1
- 0V commun Entrée différentielle (+)
Fonction Connexion commune pour tous les Entrée différentiell
équipements externes ntrée différentielle (-)
Fonction par défaut Référence de fréquencel/vitesse
n Entrée +24V externe T N Tension ou courant analogique différentiel
ype d'entrée ) ’ . )
— - . - - bipolaire, entrée sonde thermique.
Fonction Pour alimenter le circuit de controle
séparément de I'étage de puissance Mode contrélé par : Pr 07.007
Peut étre mis en circuit ou non par le Fonctionnement en mode tension
P . réglage de la source Pr 08.063 et de
aramétrage " . . - .
l'inversion de I'entrée Pr 08.053 pour agir en Plage de tension pleine échelle +10V +2 %
tant qu'entrée logi .
ant quentree logique Offset maximum 10 mV

Tension nominale +24,0 Vdc -

_ - maximale absolue +36 V par rapport 4 0 V
Tension minimum de +19.2 Vde Plage de tension * par rapp!
fonctionnement permanent ! -

_ _ Plage de tension du mode +13 V par rapport 4 0 V
;I'enst!on maxmtum de ; +28,0 Vdc commun de fonctionnement - par rapp

onctionnement permanen Résistance d'entrée > 100 kQ
Tension minimum de démarrage 21,6 Vdc - - -
Monotonique Oui (0 V compris)
Alimentation recommandée 40 W 24 Vdc nominal - — -
_ Zone d'insensibilité Aucune (0 V compris)
Fusible recommandé 3 A, 50 Vdc -
Sauts Aucune (0 V compris)
Offset maximum 20 mV
“ 0 V commun Non-linéarité maximum 0,3 % de I'entrée
Fonction Connexion commune pour tous les Asymétrie de gain maximum 0.5%
: équipements externes Fréquence de coupure du filtre ~3 KHz

d'entrée

Fonctionnement en mode courant

“ Sortie +10 V utilisateur

Plages de courant

Alimentation pour équipements

0420 mA £5 %, 204 0 mA 15 %,
4a20mA +5%,20a4 mA 5%

Offset maximum

250 pA

Tension maximale absolue
(polarisation inverse)

+36 V par rapporta 0 V

Résistance d'entrée équivalente

Fonction .

analogiques externes
Tension 10,2 V nominale
Tolérance de tension +1 %
Courant nominal de sortie 10 mA

<300 Q

Courant maximum absolu

Protection

Limite de courant et mise en sécurité a
30 mA.

+30 mA

Fonctionnement en mode d'entrée sonde thermique (avec entrée analogique 3)

Tension de pull-up interne

25V

Seuil de résistance de mise en
sécurité

Défini par I'utilisateur dans Pr 07.048

Résistance de détection de
court-circuit

50 Q +40 %

Commun a tous les modes

Résolution

12 bits (11 bits signe plus)

Période d'échantillonnage/de
rafraichissement

250 ps avec destinations Pr 01.036,

Pr 01.037, Pr 03.022 ou Pr 04.008 en
modes RFC-A et RFC-S. 4 ms pour le
mode en boucle ouverte et toutes les autres
destinations en modes RFC-A ou RFC-S.
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Entrée analogique 2

Fonction par défaut

Référence de fréquencel/vitesse

Type d'entrée

Tension analogique bipolaire en mode
commun ou courant unipolaire.

Mode contrélé par...

Pr07.011

Sortie analogique 1

Sortie analogique 2

Fonction par défaut de
la borne 9

OL> Signal de sortie FREQUENCE
moteur
RFC> Signal de sortie VITESSE

Fonctionnement en mode tension

Plage de tension pleine échelle

10V 2 %

Offset maximum

+10 mV

Plage de tension maximale
absolue

+36 V par rapporta 0 V

Résistance d'entrée

=100k Q

Fonctionnement en mode courant

Plages de courant

0220 mA £5 %, 20 a0 mA 5 %,
4a20mA +5%,2024 mA 5%

Fonction par défaut de
la borne 10

Courant actif moteur

Type de sortie

Tension analogique bipolaire en mode
commun.

Fonctionnement en mode tension (par défaut)

Plage de tension +10V 5%
Offset maximum +120 mV
Courant de sortie maximum +20 mA
Résistance de charge 21kQ

Offset maximum

250 pA

Protection

Protection de court-circuit de 20 mA maxi.

Tension maximale absolue
(polarisation inverse)

+36 V par rapporta 0 V

Courant maximum absolu

+30 mA

Résistance d'entrée équivalente

<300 Q

Commun a tous les modes

Résolution

12 bits (11 bits signe plus)

Echantillonnage/rafraichissement

250 ps avec destinations Pr 01.036,

Pr 01.037 ou Pr 03.022, Pr 04.008 en
RFC-A ou RFC-S. 4ms pour le mode boucle
ouverte et toutes les autres destinations en
mode RFC-A ou RFC-S.

n Entrée analogique 3

Fonction par défaut

Entrée en tension

Type d'entrée

Tension analogique bipolaire en mode
commun ou entrée sonde thermique.

Mode contrélé par...

Pr 07.015

Fonctionnement en mode tension (par défaut)

Commun a tous les modes

Résolution

10 bits

Période d'échantillonnage/de
rafraichissement

250 ps (la sortie ne changera qu'au
moment du rafraichissement de la valeur
du paramétre source s'il est plus lent).

n 0 Vcommun

-
Connexion commune pour tous

Fonction o
les équipements externes
n 0 V commun
. Connexion commune pour tous
Fonction

les équipements externes

n Sortie +24 V utilisateur (sélectionnable)

Fonction par défaut de la
borne 22

Sortie +24 V utilisateur

Plage de tension

10V +2 %

Offset maximum

+10 mV

Plage de tension maximale
absolue

+36 V par rapport a 0 V

Résistance d'entrée

=100k Q

Fonctionnement en mode d'e

ntrée de sonde thermique

Types de sondes thermiques pris
en charge

Din 44082, KTY 84, PT100, PT 1000,
PT 2000, 2,0 mA.

Tension de pull-up interne

25V

Seuil de résistance de mise en
sécurité

Défini par I'utilisateur dans Pr 07.048.

Résistance de reset

Défini par |'utilisateur dans Pr 07.048.

Résistance de détection de
court-circuit

50 Q +40 %

Commun a tous les modes

Résolution

12 bits (11 bits signe plus).

Période d'échantillonnage/de
rafraichissement

4 ms

Paramétrage

Peut étre activée ou non par le réglage de
la source Pr 08.028 et de l'inversion de la
source Pr 08.018 pour agir en tant que
quatriéme sortie logique (logique positive
uniquement).

Courant nominal de sortie

100 mA combiné avec DIO3.

Courant de sortie maximum

100 mA
200 mA (toutes les E/S logiques comprises).

Protection

Limite de courant et mise en sécurité.

Période d'échantillonnage/de
rafraichissement

2 ms en cas de configuration comme une
sortie (la sortie ne changera qu'au moment
du rafraichissement de la valeur du
parametre source s'il est plus lent).

0 Vcommun

Fonction

-
Connexion commune pour tous
les équipements externes

26

Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle

Edition : 2



Informations relatives | Informations
sur le produit

a la sécurité

Installation QR EIELTLN Mise en | Paramétres | Mise en marche | Optimi- | Fonctionnement de
mécanique [RAEGGI[IM service | de base du moteur sation | la carte média NV

API Parameétres|Diagno-| Informations sur
embarqué| avancés stics | la conformité UL

E/S logique 1

E/S logique 2

E/S logique 3

Fonction par défaut de
la borne 24

Sortie A VITESSE NULLE

Fonction par défaut de
la borne 25

Entrée effacement mise en sécurité
variateur

Fonction par défaut de
la borne 26

Entrée MARCHE AVANT

Type

Entrées logiques positives ou négatives,
sorties source de tension logique positive.

Mode entrée / sortie controlé par... | Pr 08.031, Pr 08.032 et Pr 08.033

Fonctionnement en tant qu'entrée

Mode logique contrdlé par

Pr 08.029

Tension maximale absolue
appliquée

-3Va+30Vv

Impédance

>2mA @15 V (CEI 61131-2, type 1,
6,6 k Q)

Seuils d'entrée

10V +0,8 V (CEI 61131-2, type 1)

Fonctionnement en tant que sortie

Courant nominal de sortie
maximum

100 mA (combinaison DIO1 & 2)
100 mA (combinaison DIO3 & 24 V sortie
utilisateur)

Courant de sortie maximum

100 mA
200 mA (toutes les E/S logiques comprises)

Commun a tous les modes

Plage de tension

0Va+24V

Période d'échantillonnage/de
rafraichissement

2 ms (la sortie ne changera qu‘au moment
du rafraichissement de la valeur du
parametre source s'il est plus lent).

VY@l Entrée logique 4

i3 Entrée logique 5

Fonction par défaut de
la borne 27

Entrée MARCHE ARRIERE

Fonction par défaut de
la borne 28

Sélection de I'ENTREE analogique 1
| ENTREE analogique 2

Entrées logiques en logique négative ou

appliquée

Type positive.
Mode logique controlé par Pr 08.029
Plage de tension 0OVa+24V
Tension maximale absolue 3Va+30V

n Entrée logique 6

Fonction par défaut de
la borne 29

Entrée AVANT MARCHE PAR
IMPULSIONS

Entrées logiques en logique négative ou

appliquée

Type positive
Mode logique contrdlé par Pr 08.029
Plage de tension OVa+24V
Tension maximale absolue 3Va+30V

Impédance

>2mA @15 V (CEI 61131-2, type 1,
6,6 k Q)

Seuils d'entrée

10V 0,8 V (CEI 61131-2, type 1)

Période d'échantillonnage/de
rafraichissement

250 ps en cas de configuration comme une
entrée avec destinations Pr 06.035 ou

Pr 06.036.

2 ms dans tous les autres cas.

0 Vcommun

Fonction

Connexion commune pour tous
les équipements externes

Fonction Absence sire du couple
(déverrouillage du variateur)

Entrée logique en logique positive

pour désactivation SIL3 et PL e

Type uniquement
Plage de tension OVa+24V
'al'sglsi(i‘czjré:aximale absolue 30V

Seuil logique 10Vi5V
Basse tension maximum d'état 5V

Impédance

>4 mA @15 V (CEI61131-2, type 1,
3,3k Q)

Faible courant maximum d'état
pour désactivation SIL3 et PL e

0,5 mA

Temps de réponse

Nominal : 8 ms
Maximum : 20 ms

sert a valider le variateur.

La fonction Absence sire du couple peut étre intégrée au sein d'un systéme de
commande de sécurité complet afin d'éviter la génération d'un couple dans le
moteur et respecter un haut niveau d'intégrité. Le concepteur est responsable de
la conformité du systéme et de la conformité aux normes de sécurité. Si la
fonction Absence sire du couple (Safe Torque Off) n'est pas requise, ce terminal

Impédance

>2mA @15 V (CEI 61131-2, type 1,
6,6kQ)

Seuils d'entrée

10V +0,8 V (CEI 61131-2, type 1)

Période d'échantillonnage/de
rafraichissement

250 ps en cas de configuration comme une
entrée avec destinations Pr 06.035 ou

Pr 06.036. 600 ps en cas de configuration
comme une entrée avec destination
Pr06.029. 2 ms dans tous les autres cas.

Voir la section 4.4 pour des informations plus détaillées.
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n Contacts de relais

Fonction par défaut

Indicateur d'état du fonctionnement
du variateur

Tension nominale de contact

240 Vac, surtension de l'installation
catégorie Il

Courant nominal de contact
maximum

2AAC240V
4 A DC 30 V charge résistive
0,5 A DC 30 V charge inductive

(L/R =40 ms)
Courant nominal minimum de 12V 100 mA
contact
Type de contact Ouvert

Fonctionnement du contact par
défaut

Fermé quand le variateur est sous tension
et en fonctionnement correct

Période de rafraichissement

4 ms

0 Vcommun

+24 Vdc
Taille 6
Tension nominale de fonctionnement 24,0 Vdc
gz?zgzerstlnlmum de fonctionnement 18,6 Vidc
'Fl)'ee?;l::er:tammum de fonctionnement 28,0 Vdc
Tension minimum de démarrage 18,4 Vdc
Puissance maximum nécessaire 40 W
Fusible recommandé 4 A @ 50Vdc
[Tailles 7 a 11
Tension nominale de fonctionnement 24,0 Vdc
';ee?z::er:tlmmum de fonctionnement 19,2 Vidc
Tension maximum de fonctionnement 30 Vdc (CEl),
permanent 26 Vdc (UL)
Tension minimum de démarrage 21,6 Vdc
Puissance maximum nécessaire 60 W
Fusible recommandé 4 A @ 50 Vdc

44 Absence sire du couple (STO)

La fonction Absence slre du couple (Safe Torque Off)

permet d'empécher le variateur de générer du couple dans le moteur
avec un tres haut niveau d'intégrité. Elle peut étre incorporée dans le
systéme de sécurité d'une machine. Elle peut également étre utilisée
comme entrée de déverrouillage d'un variateur conventionnel.

La fonction de sécurité est active quand I'entrée STO est en état logique
bas, comme indiqué dans les spécifications des bornes de commande.
La fonction est définie conformément a EN 61800-5-2 et CEI 61800-5-2,
comme indiqué ci-dessous. (Dans ces normes, un variateur offrant des
fonctions relatives a la sécurité est désigné par « PDS(SR) »).

La puissance susceptible de provoquer une rotation (ou un mouvement
dans le cas d'un moteur linéaire), n'est pas transmise au moteur.

Le PDS(SR) ne fournira pas d'énergie au moteur capable de générer
du couple ( ou une force dans le cas d'un moteur linéaire).

Cette fonction de sécurité correspond a un arrét non contrélé
conformément & la catégorie d'arrét 0 de la CEI 60204-1.

La fonction STO utilise les propriétés particulieres d'un variateur
onduleur avec moteur asynchrone, c'est-a-dire que le couple ne peut
pas étre généré sans un comportement actif correct continu du circuit
onduleur. Toutes les anomalies crédibles du circuit onduleur provoquent
une perte de la génération du couple.

La fonction STO posseéde un mécanisme de sécurité donc lorsque
I'entrée STO est déconnectée, le variateur ne démarre pas le moteur,
méme si des composants internes au variateur sont défaillants.

La plupart des anomalies des composants sont révélées par le
non-fonctionnement du variateur. La fonction STO est également
indépendante du firmware du variateur. Ceci est conforme aux
exigences des normes suivantes pour la prévention du fonctionnement
du moteur.

Applications machine

La fonction Absence slre du couple a été évaluée par I'organisme
indépendant notifié, TiV Rheinland, dans le cadre de son utilisation en
tant que composant de sécurité des machines :

Prévention du fonctionnement inopiné du moteur : La fonction de
sécurité « Absence sdre du couple » peut étre utilisée dans les
applications jusqu‘a la catégorie 4, PLe conformément a la norme
EN ISO 13849-1, SIL 3 en vertu des normes EN 61800-5-2/

EN 62061/ CEI 61508 et dans les applications de levage,
conformément aux normes EN 81-1 et EN81-2.

Pour éviter les risques d'incendie en cas de défaillance,
un fusible ou toute autre protection contre les surintensités
doit étre installé sur le circuit de relais.

Numeéro du certificat Date de N

. 1 Modéles
d'examen du type délivrance
01.205/5270.01/14 11-11-2014 M600

Ce certificat est disponible en téléchargement sur le site Internet de
TOV Rheinland, a I'adresse : http://www.tuv.com

Les paramétres de sécurité ont été vérifiés par TiiV Rheinland :
Conformément a la norme CEI 61508-1 & 07 / EN61800-5-2 / EN 62061

Pourcentage de

Valeur tolérance SIL 3

Type

Intervalle du test 20 ans

Demande élevée ou mode de fonctionnement continu

PFH (1/h) 421x10M 1/h <1%

Mode de fonctionnement Demande faible (hors EN 61800-5-2)

PFDavg | 3,68 x 106 | <1%
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Conformément &8 EN ISO 13849-1
Type Valeur Classification
Catégorie 4
Performance Level (PL) e
MTTFp > 2500 ans Elevée
DCayq >99 % Elevée
Temps de mission 20 ans

Les niveaux logiques sont conformes a CEI 61131-2:2007 pour les
entrées logiques de type 1 a 24 V. Niveau maximum relatif a la logique
basse pour se conformer a SIL3 et PLe 5V et 0,5 mA.

Applications d'ascenseur (monte-charge)

La fonction Absence sire du couple a été évaluée dans le cadre de son
utilisation en tant que composant de sécurité dans les applications
d'ascenseur (monte-charge) par I'organisme notifié, T4V Nord :

Les variateurs Unidrive M avec la fonction Absence s(ire du couple
(STO), lorsqu'elle est appliquée conformément aux « Conditions
d‘'application » satisfait les exigences de sécurité des normes EN81-1,
EN81-2, EN 81-50 et EN60664-1 et sont conformes a toutes les
exigences appropriées de la Directive 95/16/CE.

Note sur le temps de réponse de I'Absence siire du couple
(Safe Torque Off) et utilisation avec des contréleurs de sécurité
munis d'entrées de test automatique.

La fonction Absence sire du couple (STO) a été élaborée pour avoir un
temps de réponse supérieur a 1 ms afin d'étre compatible avec les
contréleurs de sécurité dont les sorties ont un test dynamique d'une
largeur d'impulsion n'excédant pas 1 ms.

Note sur I'utilisation de servomoteurs et d'autres moteurs a
aimants permanents, les moteurs a réluctance et les moteurs
asynchrones a poles saillants :

Lorsque le variateur est déverrouillé par la fonction STO, une anomalie
possible (bien qu'elle soit treés peu probable) est que deux dispositifs
d'alimentation de puissance conduisent mal dans le circuit onduleur.

Cette anomalie ne permet pas de produire un couple de rotation stable
sur un moteur alternatif. Elle ne génére aucun couple sur les moteurs
asynchrones conventionnels avec un rotor a cage. Si le rotor est doté
d'aimants permanents et/ou d'une conception saillante, un couple
d'alignement transitoire peut survenir. Le moteur peut tenter pendant
quelques secondes une rotation électrique de 180°, dans le cas d'un
moteur a aimant permanent, ou de 90°, s'il s'agit d'un moteur
asynchrone a péles saillants ou d'un moteur a réluctance. |l faut tenir
compte de I'éventualité de cette anomalie dans la conception de la

Numéro du Certificat de Date de |

s e Modeéles
conformité délivrance
44799 13196202 04-08-2015 M600

La fonction Absence sire du couple (STO) peut étre utilisée pour
éliminer les contacteurs électromécaniques, y compris les contacteurs
de sécurité spéciaux, qui seraient autrement nécessaires pour les
applications de sécurité.

Pour plus d'informations, contacter le fournisseur du variateur.

Conformité UL

La fonction Absence sire du couple a été évaluée par l'organisme
indépendant Underwriters Laboratories (UL). La référence de certificat
(carte jaune) en ligne est : FSPC.E171230.

Les paramétres de sécurité ont été vérifiés par UL :
Conformément a CEI 61508-1 a7

Type Valeur
Catégorie de sécurité SIL=3
SFF >99 %
PFH (1/h) 443x 1079 1/h
(<1 % de la tolérance SIL 3)
HFT 1
Beta Factor 2%
CFF Non applicable

machine.
La conception des systémes de contrdle liés a la sécurité doit
& étre effectuée exclusivement par des membres du personnel
ayant regu la formation requise et disposant de I'expérience
nécessaire.
La fonction Absence silre du couple n'assure la sécurité
d'une machine que si elle est correctement incorporée dans
un systéme complet de sécurité. Le systéme doit étre soumis
a une évaluation des risques pour confirmer que le risque
résiduel en cas de situation peu sire est d'un niveau
acceptable pour I'application.

La fonction STO interdit le fonctionnement du variateur,
& y compris le freinage. Si le variateur doit fournir une fonction
STO et une capacité de freinage en méme temps

(par exemple, pour un arrét d'urgence), un relais de
temporisation ou un dispositif similaire doit étre utilisé pour
s'assurer du déverrouillage du variateur dans un délai
approprié apres le freinage. Le circuit électronique assurant
la fonction de freinage du variateur n'est pas protégé contre
les incidents. Si le freinage est une spécification de sécurité,
il faut ajouter un mécanisme de freinage indépendant
protégé contre les incidents.

d'isolation électrique.

Avant d'accéder aux connexions d'alimentation, il faut
débrancher l'alimentation du variateur au moyen d'un

dispositif d'isolation agréeé.

j La fonction Absence slre du couple ne procure pas

Conformément a EN 1ISO 13849-1

Type Valeur
Catégorie 4
Performance Level (PL) e
MTTFp 2574 ans
Couverture du diagnostic Elevée
CCF 65

Avec la fonction Absence sire du couple, aucune défaillance dans le
variateur ne peut provoquer un risque d'entrainement du moteur. Il n'est
donc pas nécessaire d'avoir un second systéme de coupure de
I'alimentation de puissance, ni un circuit de détection d'anomalie.

Il est important de noter qu'un simple court-circuit de I'entrée Absence
s(ire du couple avec une alimentation DC > 5 V provoquerait le
déverrouillage du variateur. Pour exclure cette possibilité, la norme
EN ISO 13849-2 impose I'utilisation d’'un cablage protégé. Le cablage
peut étre protégé en utilisant I'une des méthodes suivantes :

« En installant le cablage dans une gaine distincte ou une autre armoire.
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* En dotant le cablage d'un blindage mis a la terre dans un circuit de
contréle en logique positive mis a la terre. Ce blindage permet d'éviter
tout danger pouvant résulter d'un dysfonctionnement électrique.

Il peut étre mis a la terre suivant la méthode au choix de I'utilisateur,
aucune précaution CEM particuliere ne s'appliquant dans ce cas.

Il est primordial de respecter la tension maximale autorisée
de 5V pour garantir un état de sécurité bas (désactivé)
du STO. Les connexions au variateur doivent étre établies de
fagon a ce que les variations dans le cablage 0 V ne puissent
pas dépasser cette valeur sous n'importe quelle condition de
charge. Il est fortement conseillé d'équiper le circuit du STO
d'un conducteur dédié 0 V qui doit étre relié a la borne 30
du variateur.

Importance de I'Absence siire du couple

Le variateur ne dispose pas d'équipement permettant de donner une
priorité a la fonction STO, par exemple pour effectuer des interventions
d'entretien.

Utilitaire logiciel SISTEMA

Une bibliothéque a utiliser avec I'utilitaire logiciel SISTEMA fournissant
les parameétres appropriés pour la fonction Absence slre du couple de
I'Unidrive M et le module SI-Safety est disponible. Pour plus
d'informations, contacter le fournisseur du variateur.
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5 Mise en service

Ce chapitre présente les interfaces utilisateur, la structure des menus et
le niveau de sécurité du variateur.

5.1 Description de I'afficheur
L'afficheur ne peut étre monté que sur le variateur.

511 Kl-Keypad

L'afficheur KI-Keypad comprend deux lignes de texte. La ligne
supérieure indique I'état du variateur ou le menu et le numéro du
parameétre actuellement visualisé(s). La ligne inférieure de I'afficheur
indique la valeur du parametre ou le type de mise en sécurité spécifique.
Les deux derniers caractéres de la premiere ligne peuvent afficher des
indications spéciales. Si une ou plusieurs indications sont actives,

leur priorité est comme indiqué dans le Tableau 5-2.

Lorsque le variateur est mis sous tension, la ligne inférieure indique le
paramétre de mise sous tension défini par le Paramétre actif a la mise
sous tension (11.022).

Figure 5-1 KI-Keypad
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Tableau 5-1 Formats de I'afficheur du clavier
Formats de I'afficheur Valeur
Adresse IP 127.000.000.000
Adresse MAC 01ABCDEF2345
Détection de structure 12:34:56
Date 31-12-11 or 12-31-11
Numéro de version 01.02.02.00
Caractére ABCD
Numéro 32 bits avec point décimal 21474836,47
Numéro binaire 16 bits 0100001011100101
Texte M600
Numéro 1,5Hz
Tableau 5-2 Icone de I'action active
lcone de. Faction Description (1:?1:]:@ P;L?'rli;é
active rieure) ligne
n Acces a Ig carte média 1 1
non volatile en cours

i Alarme active 1 2

Batterie faible de

n I'horloge temps réel du 1 3
clavier

Sécurité variateur active

ou -~
et verrouillée ou 1 4
déverrouillée
Paramétrage moteur 2

n . 2 1
actif

I I Programme utilisateur 3 1
en cours d’exécution

J Référence clavier active 4 1

Touche Echap

Démarrage en marche arriére (bouton auxiliaire)
Démarrage en marche avant

Touches de navigation (x4)

Touche Arrét/Reset (rouge)

Touche Entrée

NOTE

La touche rouge arrét est utilisée également pour le reset
du variateur.

ok wN =

Les valeurs du paramétrage sont correctement affichées sur la ligne
inférieure de I'afficheur du clavier, voir le tableau ci-dessous.

5.2 Utilisation du clavier

5.2.1 Touches de commande

Le clavier est constitué de :

» Touches de navigation - Pour naviguer a travers les menus,
les parameétres et changer les valeurs des parameétres.

« Touche Entrée/Mode - Pour alterner entre paramétrage et affichage.

«  Touche Echap/Exit - Pour quitter le mode paramétrage ou affichage.
En mode paramétrage, si des valeurs de paramétres sont modifiées
et que la touche Echap est enfoncée, le paramétre est rétabli a la
valeur qui précéde l'entrée dans le mode Modification.

* Touche Démarrage en marche avant - Permet d’envoyer une
commande « Marche » si le mode clavier est sélectionné.

» Touche Démarrage en marche arriere - Permet de contréler le
variateur si le mode clavier est sélectionné et la touche Arriere est
activée. Si la touche Validation auxiliaire (06.013) = 1, la référence
clavier alterne entre Avant et Arriere chaque fois que la touche est
enfoncée. Si la touche Validation auxiliaire (06.013) = 2, la touche
fonctionne alors comme une touche d'exécution Arriére.

+ Touche Arrét/Reset - Permet d'effectuer le reset du variateur.

En mode clavier, cette touche peut étre utilisée pour donner une
commande Arrét.
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Figure 5-2 Modes Affichage

N!ode
Etat

L T

Temps dépassé Temps Temps
Pour passer en mode Paramétrage, ou dépassé dépassé
appuyer sur la touche ou Appuyer sur la P

Pour repasser en
mode Etat, appuyer
sur la touche

touche

Mode

Paramétrage Aprés retour au

mode Paramétrage,
utiliser les touches

Mode Paramétrage

A
. . temporaire A
Pour sélectionner le parameétre,

appuyer sur pour select|onner
un autre parametre,
si nécessaire.

Pour revenir en mode Paramétrage,

Appuyer sur la touche pour garder la nouvelle valeur du paramétre
Appuyer sur la touche pour ignorer la nouvelle valeur du paramétre
et rétablir la valeur préalable f;la modification

Pour passer en mode Paramétrage,
appuyer sur la touche G

Paramétre Parameétre
LS L/E

L Mode Modification
(e s'affiche) (le caractére a modifier sur la ligne inférieure de I'affichage clignote)

AN
Modifier la valeur des parameétres a I'aide des touches .

NOTE

Les touches de navigation peuvent servir a se déplacer entre les menus seulement si Pr 00.049 a été réglé pour afficher « Tous les menus ».
Voir la section 5.9 Niveau d'acces aux parametres et code de sécurité a la page 37.

5.2.2 Mode d'accés rapide 5.2.3 Raccourcis clavier

Le mode d'accés rapide permet d'accéder directement a n'importe quel En mode Paramétres :

paramétre sans faire défiler les menus et les parametres. ) o
+ Siles touches de défilement vers le haut et vers le

Pour entrer en mode d'accés rapide, maintenir la touche Entrée

X . .\ bas sont enfoncées en méme temps, l'afficheur passe alors
enfoncée sur le clavier sous le mode Paramétre.

au début du menu des paramétres affichés. En d'autres termes,
Figure 5-3 Mode d'accés rapide si Pr 05.005 est affiché, I'afficheur passera a Pr 05.000 si les deux
touches sont enfoncées en méme temps.

» Siles touches gauche et droite du clavier sont enfoncées

simultanément, I'afficheur passe directement au dernier paramétre
affiché du menu 0.

Gl AR En mode Paramétrage :

|
0.05.001%

”

+ Siles touches vers le haut et vers le bas sont
enfoncées en méme temps, la valeur du paramétre en cours de
modification sera réglée sur 0.

» Siles touches gauche et droite sont enfoncées en méme

AN
m . a temps, le dernier chiffre (le plus a droite) sera sélectionné sur
F I'afficheur pour pouvoir le modifier.
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Figure 5-4 Exemples de mode

s

3]

NIRRT

—Drive Overload :
|1500.0 rpml\:‘

mf f
@ 9% & LED DY &

Trip

Over Volts.1 /l

1. Mode Visualisation des paramétres : Lecture/Ecriture ou
Lecture seule

2. Mode Etat : Etat de fonctionnement du variateur

Si le variateur est prét, et que les paramétres ne sont pas modifiés ou

affichés, la ligne supérieure affiche I'une des indications suivantes :

* « Inhibit » (Verrouillé), « Ready » (Prét) ou « Run » (Marche).

3. Mode Etat : Mise en sécurité

Lorsque le variateur est en condition de mise en sécurité, la ligne
supérieure de l'afficheur indique que le variateur a déclenché une
sécurité et la ligne inférieur en affiche le code. Pour plus d'informations
sur les mises en sécurité, voir le Tableau 12-3 Indications de mise en
sécurité a la page 193.

4. Mode Etat : Etat d'alarme

Dans une condition d'alarme, la ligne supérieure de I'afficheur clignote
en alternant I'état du variateur (Verrouillé, Prét ou Marche, en fonction de
ce qui est affiché) et I'alarme.

considération les conséquences ; des valeurs incorrectes
peuvent provoquer des dommages ou des risques pour la
sécurité.

Q Ne pas modifier les paramétrages sans avoir bien pris en

|AVERTISSEMENT]

Lors du changement de la valeur d'un parameétre, noter les nouvelles
valeurs au cas ou elles devraient étre entrées de nouveau.

NOTE

Les nouvelles valeurs/nouveaux parametres doivent étre sauvegardés
pour qu'ils puissent étre appliqués apres une coupure de I'alimentation
du variateur. Voir la section 5.7 Sauvegarde des paramétres a la

page 37.

53 Structure des menus

La structure de paramétrage du variateur est constituée de menus et
de parametres.

Au premier démarrage du variateur, seul le menu 0 peut étre affiché.
Les touches fleche Haut, fleche Bas sont utilisées pour naviguer entre
les parameétres et une fois que le Pr 00.049 a été réglé sur « Tous les
menus », les touches droite et gauche peuvent étre utilisées pour
naviguer entre les menus. Pour plus d'informations a ce sujet,
consulter la section 5.9 Niveau d'acces aux parameétres et code de
sécurité a la page 37.

Figure 5-5 Navigation dans les menus de parameétres

8ab

ob T &g

* Peut seulement étre utilisé pour se déplacer entre les

menus si tous les menus ont été activés (Pr 00.049). Voir la
section 5.9 Niveau d'accés aux parameétres et code de sécurité
a la page 37.

Les menus et les paramétres défilent dans les deux directions.

Autrement dit, si le dernier parameétre est affiché, et que I'on presse une
nouvelle fois sur la touche, alors le premier paramétre sera affiché.

Lors du passage d'un menu a l'autre, le variateur mémorise le dernier
parameétre visualisé dans un menu spécifique et I'affiche.

Figure 5-6 Structure des menus

31'3?2 00.050 | 01.050

41.027 00049 | 01.049

41.026 00.048 | 01.048

41.025 00.047 | 01.047

) = |00046 | 01.046

| g
a 'y 3
£
:
g Passer d'un
H parameétre
'E alautre
a
o
o
=1
T
o
£
=1
T
("]
2

A 4 H

v v

4 =

41'382 00.005 | 01.005

41.003 00,004 | 01.004

41.002 00.003 01.882

~L_ [41.001 00,002 | 01 |
~L | 00001 [oto01| 1~

Passer d’'un menu a l'autre

* Les menus des modules optionnels (S.mm.ppp) ne sont affichés que si
les modules sont installés. Ou S correspond au numéro de
I'emplacement du module et mm.ppp correspond au menu et au numéro
du parametre du module optionnel.
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5.4 Menu 0

Le Menu 0 permet de rassembler les paramétres couramment utilisés
pour simplifier la configuration de base du variateur. Les paramétres
affichés sous le menu 0 peuvent étre configurés sous le menu 22.
Les paramétres appropriés sont copiés a partir des menus avancés
dans le Menu 0 et existent donc a deux emplacements.

Pour plus d'informations a ce sujet, consulter le Chapitre 6 Parametres
de base a la page 40.

Figure 5-7 Copie de paramétres dans le menu 0

Menu 2
02021, 5
~ N
Menu 0
Menu 1
00.004: 5 4
00.005: 0
00.006 150 \ :
N 01.014 0
Menu 4 :
04.007: 150

5.5 Menus avanceés

Les menus avancés comportent des groupes ou des paramétres
adaptés a une fonction spécifique ou a une caractéristique du variateur.
Les menus 0 a 41 peuvent étre visualisés sur le KI-Keypad.

Les menus des modules optionnels (S.mm.ppp) ne sont affichés que si
les modules sont installés. Ou S correspond au numéro de
I'emplacement du module et mm.ppp correspond au menu et au numéro
du parametre du module optionnel.

Tableau 5-3 Descriptions des menus avancés

Menu Description
0 Parametres indispensables au variateur pour une
programmation facile et rapide
1 Référence de fréquence/vitesse
2 Rampes
3 Retour de vitesse et boucle de vitesse
4 Régulation de couple et contréle de courant
5 Contrdle moteur
6 Séquenceur et horloge
7 E/S analogiques, surveillance de la température
8 E/S logiques
9 Logique programmable, potentiométre motorisé, somme
binaire, horloges et oscilloscope
10 Etat et mises en sécurité
1 P’ar.amétrage et identification du variateur, communications
série
12 Comparateurs et sélecteurs de variables
13 Contréle des mouvements standard
14 Régulateur PID
15 Menu de paramétrage emplacement 1 du module optionnel
16 Menu de paramétrage emplacement 2 du module optionnel
17 Menu de paramétrage emplacement 3 du module optionnel
18 Menu d'application général du module optionnel 1
19 Menu d'application général du module optionnel 2
20 Menu d'application général du module optionnel 3
21 Paramétres du deuxiéme moteur
22 Configuration du menu 0
23 Non alloué
28 Menu réservé
29 Menu réservé
30 Menu d'application de la programmation utilisateur
embarqué (onboard)
CE::ELT,] Menus option emplacement 1*
0522:1&':-2 Menus option emplacement 2*
65:112:3 Menus option emplacement 3*

*Affiché uniqguement quand les modules sont installés.
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5.5.1 Menu de paramétrage Kl-Keypad 5.5.2 Messages de I'afficheur

Pour entrer dans le menu de paramétrage du clavier, maintenir enfoncée

la touche Echap & surle clavieren

mode Etat. Tous les

Les tableaux suivants indiquent les différentes chaines mnémoniques
susceptibles d’étre affichées par le variateur et leur signification.

parameétres du clavier sont enregistrés dans la mémoire non volatile du Tableau 5-5 Indications d'état
clavier quand I'utilisateur quitte le menu de paramétrage du clavier. - n
Mnémonique .
Pour quitter le menu de paramétrage du clavier, appuyer sur la touche de la ligne Description 3::::1‘:
Echap &, 4 ou . Les paramétres du clavier sont reportés Superieure _
ci-dessous Le variateur est verrouillé et ne peut pas
’ étre mis en marche. L'entrée Absence
Tableau 5-4 Paramétrage Kl-Keypad Sur de Couple (STO) est inactive ou
Parametres Plage Type VRSOSRTTPRIN ' 06.015 est réglé sur 0. Les autres | o i e
- . conditions qui peuvent empécher le
Anglais classique (0) déverrouillage du variateur sont
Anglais (1) reportées en bits sous Validation des
Allemand (2) conditions (06.010).
Keypad.00 |Langue* Francais (3) LE - ~ -
ltalien (4) Le variateur est prét pour la mise en
marche. Le déverrouillage du variateur
Espagnol (5) ) s . . -
Chinois (6) est actif mais I'onduleur du variateur Désactivée
_ __ n'est pas actif parce que le signal de
Keypad.01 | Affiche unités Off (0), On (1) LE marche (Run) n'est pas actif.
Keypad.02 | Niveau du rétroéclairage [0 a 100 % LE Le variateur est arrété/maintient le Active
Keypad.03 | Date clavier 01.01.10 4 31.12.99 |LS moteur & vitesse nulle. clivee
Keypad.04 | Heure clavier 00:00:00 & 23:59:59 |LS Mise en . . . o -
a Le variateur est actif et en régime établi. | Activée
Affichage les valeurs des marche
Keypad.05 N Off (0), On (1) LE , _
parameétres en texte brut Le variateur est activé en mode Regen
. - 00.00.00.00 a et essaie de se synchroniser avec Activée
Keypad.06 | Version du logiciel 99.99.99.99 LS Ialimentation.
] 00.00.00.00 a Perte Une condition de perte d'alimentation .
Keypad. 07 | Version langue 99.99.99.99 LS d'alimentation TN Activée
Keypad. 08 | Version police 041000 LS Le moteur a été déceéléré jusqu'a la
Affichage du nom des T vitesse/ fréquence nulle parce que la .
Keypad. 09 menusg Off ou On LE Décélération mise en marche finale du variateur a été Activée
désactivée.
‘ o Injection cc Le va.rlateur applique un freinage par Activée
Il est impossible d'accéder aux parameétres du clavier via un canal de injection de courant dc.
communication. Le positionnement/contrdle de position
* Les langues disponibles dépendent de la version du logiciel du clavier. Position est activé pendant un arrét indexé Activée
(arrét de I'arbre moteur a une position
souhaitée).
Le variateur s'est mis en sécurité et ne
Mise en contr6le plus le moteur. Le code de mise . -
s s N - Désactivée
sécurité en sécurité apparait sur l'affichage
inférieur.
Limite Le d|spo§|t|f Be‘ggn est aptlve et Activée
synchronisé a I'alimentation.
. Le variateur a détecté un niveau de . -
Sous-tension . L ) Désactivée
tension d'alimentation trop bas.
Température La fon(?tlgn de préchauffage du moteur Activée
est activée.
Le variateur est en train d'effectuer un
UIE-X-1 Wi LW « test de mise en phase en condition Activée
activée ».
Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle 35

Edition : 2




a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique JEEIIEN de base

Informations relatives | Informations | Installation |Installation UUEEX-Ll Paramétres [Mise en marche | Optimi- | Fonctionnement de API
du moteur

Paramétres| Diagno- | Informations sur
avancés stics | la conformité UL

sation | la carte média NV |embarqué

5.5.3 Indications d'alarme

Une alarme est une indication donnée sur I'afficheur qui affiche
alternativement le mnémonique et celui de I'état du variateur sur la ligne
supérieure, le dernier caractére de cette méme ligne affiche le symbole
d'alarme. Les mnémoniques d'alarmes ne sont pas affichés quand un
parameétre est en cours de modification mais I'utilisateur verra toujours le
symbole de l'alarme sur la ligne supérieure.

Tableau 5-6 Indications d'alarme

Mnémonique

d'alarme Description

Surcharge résistance de freinage.

L'accumulateur thermique de résistance de freinage
(10.039) du variateur a atteint 75,0 % de la valeur a
laquelle le variateur se mettra en sécurité.

Résistance de
freinage

L'accumulateur de protection moteur (04.019)
dans le variateur a atteint 75,0 % de la valeur a
laquelle le variateur sera mis en sécurité et la
charge sur le variateur est > 100 %.

Surcharge du
moteur

Surcharge de l'inductance Regen.

L'accumulateur de protection de l'inducteur Regen
(04.019) dans le variateur a atteint 75,0 % de la
valeur a laquelle le variateur sera mis en sécurité et
la charge sur le variateur est > 100 %.

Surcharge Ind

Surcharge du variateur. Le pourcentage du niveau
de mise en sécurité thermique du variateur (07.036)
est supérieur a 90 %.

Surcharge
variateur

L'autocalibrage a été initialisé et un autocalibrage

Autocalibrage
est en cours.

Contact de fin de course activé. Indique qu'un
contact de fin de course est activé, ce qui provoque
I'arrét du moteur.

Fin de course

Tableau 5-7 Module optionnel, carte média NV et autres
indications d'état a la mise sous tension

Mnémonique
de la premiére
ligne

Mnémonique de la

iy . Etat
deuxiéme ligne

Les parametres sont en cours
de chargement

Les parametres du variateur sont en cours de chargement depuis une
carte média NV.

Mode Boot Parameétres

Prgm
utilisateur
Le programme utilisateur est en cours de chargement sur le variateur
depuis une carte média NV.
Programme
option

Programme utilisateur en cours

Mode Boot de chargement

Programme utilisateur en cours
de chargement
Le programme utilisateur est en cours de chargement sur le module en
option a I'emplacement x, depuis une carte média NV.
Données en cours d'écriture sur
carte média NV

Mode Boot

Ecriture sur Carte NV

Les données sont en cours d'écriture sur une carte média NV pour
garantir que la copie des paramétres du variateur soit correcte parce
que le variateur est en mode Auto ou Boot.

Systéme de En attente de I'étage de
puissance puissance

Le variateur attend que le processeur de I'étage de puissance réponde
aprés une mise sous tension.

Attente de

Attente de Options Attente d'un module optionnel

Le variateur attend que les modules optionnels répondent aprés une
mise sous tension.

Chargement de la base de
données des paramétres

Chargement
depuis

A la mise sous tension, il sera peut-étre nécessaire de mettre a jour la
base de données des paramétres du variateur parce qu'un module
optionnel a été modifié ou parce qu'un module d'applications a requis
des modification de la structure des paramétres. Cela peut impliquer le
transfert de données entre le variateur et les modules d'option.
Pendant cette phase, « Chargement depuis Options » s'affiche.

Options
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5.6 Changement du mode

de fonctionnement

Lors du changement de mode de fonctionnement, tous les paramétres
sont remis a leur valeur par défaut, y compris les paramétres du moteur.
L'état de sécurité utilisateur (00.049) et le Code de sécurité utilisateur
(00.034) ne sont pas touchés par cette procédure.

Procédure
Utiliser les procédures suivantes uniquement quand il est nécessaire de
changer le mode de fonctionnement :

1. S'assurer que le variateur est verrouillé, autrement dit, que la borne
31 est ouverte ou que Pr 06.015 est réglé sur Off (0)

2. Entrer I'une des valeurs suivantes dans Pr mm.000, selon le cas :
1253 (fréquence de I'alimentation AC a 50 Hz)
1254 (fréquence de I'alimentation AC a 60 Hz)

3. Changer la valeur de Pr 00.048 comme suit :

Réglage du paramétre Pr 00.048 Mode de fonctionnement

00.048 1
1 Open-loop

Boucle ouverte

2 RFC-A
3 RFC-S
4 Régénératif

5.8 Réinitialisation des parametres
par défaut

La réinitialisation des paramétres par défaut effectuée de cette maniére
sauvegarde les valeurs par défaut dans la mémoire du variateur.

L'état de sécurité utilisateur (00.049) et le Code de sécurité utilisateur
(00.034) ne sont pas touchés par cette procédure.

Procédure

1. S'assurer que le variateur est verrouillé, autrement dit, que la borne
31 est ouverte ou que Pr 06.015 est réglé sur Off (0)

2. Sélectionner « Ret usine 50 Hz » ou « Ret usine 60 Hz » dans
Pr mm.000. (ou bien saisir 1233 (parametres 50 Hz) ou 1244
(paramétres 60 Hz) dans Pr mm.000).

3. Puis, soit :

* Appuyer sur la touche Reset rouge.

*  Ouvrir puis refermer I'entrée logique de reset.

» Effectuer un reset du variateur par la communication série en réglant
Pr10.038 sur 100.

5.9 Niveau d'accés aux parametres
et code de sécurité

Le niveau d'accés des paramétres détermine si l'utilisateur a acces au
menu 0 uniquement ou aussi a tous les menus avancés (menus 1 a 41)
en plus du menu 0.

Le code de sécurité détermine si l'utilisateur dispose d'un acces en
lecture seule ou en lecture/écriture.

Le code de sécurité utilisateur et le niveau d'acces aux parameétres
peuvent fonctionner indépendamment I'un de I'autre, comme illustré
dans le Tableau 5-8.

Tableau 5-8 Niveau d'accés aux parameétres et code de sécurité

Les chiffres de la deuxiéme colonne s'appliquent quand le systéme
utilise la communication série.

4. Puis, soit :

* Appuyer sur la touche Reset rouge.

»  Ouvrir puis refermer I'entrée logique de reset.

»  Effectuer un reset du variateur par la communication série en réglant
Pr10.038 sur 100.

NOTE

Le réglage de Pr mm.000 sur 1253 ou 1254 charge uniquement les
valeurs par défaut si le réglage de Pr 00.048 a changé.

5.7 Sauvegarde des parameétres
Lors de la modification d'un parameétre dans le Menu 0, la nouvelle

valeur est sauvegardée lorsque vous pressez la touche Entrée
pour passer du Mode Paramétrage au Mode Visualisation.

Si les parameétres sont modifiés dans les menus avanceés, les nouvelles
valeurs ne sont pas sauvegardées automatiquement. Il faut donc
effectuer une sauvegarde.

Procédure

1. Sélectionner « Sauvegarde » dans Pr mm.000 (ou bien saisir une
valeur de 1001 dans Pr mm.000).

2. Puis, soit :

*  Appuyer sur la touche Reset rouge.

»  Ouvrir puis refermer I'entrée logique de reset

« Effectuer un reset du variateur par la communication série en réglant
Pr10.038 sur 100.

Etat de Code de Etat des
sécurité Niveau sécurité Etat menus
utilisateur d'acces utilisateur | Menu 0 avancés

(00.049) (00.034)
0 Menu 0 None LE Non visible
1 Tous les None LE LE
menus
9 Menu 0 Activé LE Non visible
Lecture Désactivé |LS Non visible
Activé LE LE
3 Lecture seule _ —_—
Désactivé | LS LS
4 Etat Activé LE LE
uniquement Désactivé | Non visible | Non visible
R Activé LE LE
5 Pas d'acces _ — — —
Désactivé | Non visible | Non visible

Le paramétrage par défaut du variateur est configuré pour un niveau
d'acces au menu 0 et une sécurité Utilisateur désactivée, ce qui signifie
un acces en lecture/écriture du Menu 0 avec les menus avancés non
visibles.
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5.9.1 Niveau de sécurité utilisateur / Niveau d’acceés

Le variateur dispose d'un certain nombre de niveaux de sécurité qui
peuvent étre réglés par I'utilisateur via Etat de sécurité utilisateur
(00.049). Ceux-ci sont reportés dans le tableau ci-dessous.

Etat de sécurité

utilisateur Description
(Pr 00.049)
Tous les paramétres en écriture peuvent étre
Menu 0 (0) modifiés mais seuls les parameétres du Menu 0
sont visibles
Tous les Tous les paramétres sont visibles et tous les
menus (1) parametres en écriture peuvent étre modifiés

Acceés limité aux paramétres du Menu 0
uniquement. Tous les paramétres sont en lecture
seule

Menu O lecture
seule (2)

Tous les paramétres sont en lecture seule
cependant tous les menus et les parameétres
sont visibles

Lecture seule (3)

Etat La console reste en mode d'état et aucun
uniquement (4) | parametre ne peut étre affiché ou modifié

La console reste en mode d'état et aucun
parameétre ne peut étre affiché ou modifié.

Les parametres du variateur ne sont pas
accessibles par une interface de communication/
bus de terrain dans le variateur ou n'importe quel
module optionnel

Pas d'acceés (5)

5.9.2 Changement du niveau de sécurité utilisateur/

niveau d’accés

Le niveau de sécurité est déterminé par le réglage de Pr 00.049
ou Pr 11.044. Le niveau de sécurité peut étre changé via le clavier
méme si le code de sécurité utilisateur a été réglé.

5.9.3 Code de sécurité utilisateur

Quand le code de sécurité utilisateur est activé, I'accés en écriture est
interdit pour tous les parametres de tous les menus.

Réglage du code de sécurité utilisateur
Saisir une valeur comprise entre 1 et 2147483647 dans Pr 00.034,

puis appuyer sur la touche ; le code de sécurité est désormais
paramétré sur cette valeur. Pour activer le code de sécurité, le niveau de
sécurité doit étre réglé sur le niveau désiré dans Pr 00.049. Aprés un
reset du variateur, le code de sécurité est activé. Le variateur retourne

au Menu 0 et le symbole |i'| s'affiche dans I'angle droit de I'afficheur du

clavier. La valeur de Pr 00,034 est ramenée a 0 pour masquer le code
de sécurité.

Modification d'un paramétre avec code de sécurité

Sélectionner un paramétre a modifier et appuyer sur la touche .
« Code de sécurité » apparait alors sur l'afficheur supérieur. Utiliser les

fléches pour ajuster le code de sécurité et appuyer sur la touche .
Si le code de sécurité saisi est correct, I'afficheur passe en mode
Paramétrage et il est possible de modifier le parameétre.

Si le code de sécurité saisi est incorrect, le message suivant
« Code de sécurité incorrect » apparait puis I'afficheur se remet en
mode d'affichage des paramétres.

Désactivation du code de sécurité
Pour dévalider le code de sécurité précédent, suivre la procédure
indiquée ci-dessus. Régler Pr 00.034 sur 0 et appuyer sur la touche

&) . Le code de sécurité est désactivé et il ne sera plus nécessaire
de le saisir a chaque mise sous tension du variateur pour accéder aux
parameétres en lecture / écriture.

5.10 Affichage des parameétres dont

les valeurs sont différentes de celles
par défaut

En sélectionnant « Aff Pr modifiés » dans Pr mm.000 (ou bien en
saisissant 12000 dans Pr mm.000), les seuls paramétres visibles par
I'utilisateur seront ceux n'ayant plus leur valeur par défaut. Cette fonction
devient active sans reset du variateur. Pour désactiver cette fonction,
revenir sur Pr mm.000 et sélectionner « Pas d’action » (ou saisir la
valeur 0). Noter que cette fonction peut étre touchée par le niveau
d'accés quand celui-ci est activé. Pour de plus amples informations a ce
sujet, voir la section 5.9 Niveau d'accées aux parametres et code de
sécurité a la page 37.

5.11 Affichage des paramétres

de destination uniquement

Avec la sélection de « Destinations » dans Pr mm.000 (ou en saisissant
12001 dans Pr mm.000), les seuls parameétres visibles par |'utilisateur
sont les parametres de destination. Cette fonction devient active sans
reset du variateur. Pour désactiver cette fonction, revenir sur Pr mm.000
et sélectionner « Pas d’action » (ou saisir la valeur 0).

Noter que cette fonction peut étre touchée par le niveau d'acces quand
celui-ci est activé. Pour de plus amples informations a ce sujet, voir la
section 5.9 Niveau d'accés aux paramétres et code de sécurité a la
page 37.

5.12 Communication

Le variateur Unidrive M600 offre une interface EIA-485 deux fils.
Cela permet de régler, d'utiliser et de surveiller le variateur avec un
ordinateur ou un contréleur, si nécessaire.

5.12.1 Communications série EIA 485

L'interface 485 EIA offre deux connecteurs paralléles RJ45 qui
permettent un chainage en guirlande. Le variateur ne prend en charge
que le protocole Modbus RTU.

Le port de communications série du variateur est une prise RJ45, qui est
isolée de I'étape de puissance et des autres bornes de commande

(voir la section 4.2 Connexions de communication a la page 22 pour les
détails de connexion et d'isolation).

Le port de communication correspond a 2 unités de charge sur le réseau
de communication.

Communications USB/EIA-232 a EIA-485

L'interface hardware externe USB/EIA-232 comme celle d'un PC ne
peut pas étre utilisée directement avec l'interface EIA-485 deux fils du
variateur. Par conséquent, il est nécessaire d'utiliser un convertisseur
adapté.

Des convertisseurs USB a EIA-485 et EIA-232 a EIA-485 isolés sont
disponibles aupres de Control Techniques :

+ Cable CT USB Comms (réf. CT 4500-0096)
+ Cable de communication CT EIA-232 (Référence CT 4500-0087)

NOTE

Lors de I'utilisation du cable Comms CT EIA-232, la vitesse de
transmission disponible est limitée a 19,2 k bauds.

Lorsque le convertisseur ci-dessus ou tout autre convertisseur approprié
est utilisé avec le variateur, il est conseillé de ne pas connecter de
résistance de terminaison sur le réseau. |l faudra peut-étre relier la
résistance de terminaison a l'intérieur du convertisseur, en fonction du
type utilisé. Les instructions sur la procédure de liaison de la résistance
de terminaison sont normalement fournies avec les informations
d'utilisation qui accompagnent le convertisseur.
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Paramétres de configuration de la communication série
Les parametres indiqués ci-dessous doivent étre configurés selon les
spécifications du systeme.

Parameétres de configuration de la communication série

8 2 NP (0),
81 NP (1),
8 1EP (2), Le variateur ne prend en
81 0P (3), charge que le protocole
82 NP M (4), Modbus RTU et est toujours un
8 1 NP M (5), esclave. Ce parametre définit
81 EP M (6), les formats de données pris en
Mode série 81 OP M (7), charge par le port comms 485
(00.035) 7 2 NP (8), (si monté) sur le variateur.
7 1 NP (9), Il peut étre changé par le
7 1EP (10), clavier du variateur, via un
710P (11), module optionnel ou l'interface
72NP M (12), de communication proprement
71NP M (13), dite.
71EPM (14),
710PM (15)
Il peut étre changé par le
300 (0), clavier du variateur, via un
600 (1), module optionnel ou l'interface
1200 (2), de communication proprement
2400 (3), dite. S'il est modifié via
Vitesse de 4800 (4), l'interface de communication,
transmission 9600 (5), la réponse aux commandes
série (00.036) | 19200 (6), utilise la vitesse de
38400 (7), transmission initiale. Le maitre
57600(8), doit attendre au moins 20 ms
76800(9), avant d'envoyer un nouveau
115200 (10) message utilisant la nouvelle
vitesse de transmission.
- Ce parametre définit I'adresse
Adresse série . o
(00.037) 1a247 série et des adre§s§s entre 1
et 247 sont autorisées.
Lorsque les paramétres
ci-dessus sont modifiés,
les changements n’ont pas
Reset d’effet immédiat sur le systéme
communications 041 de communications série.
série Les nouvelles valeurs seront
(00,052) utilisées apres la mise sous
tension suivante ou si Reset
communications série est réglé
sur 1.

NOTE

Consulter la section 8.7 Spécification CT du protocole Modbus RTU a la

page 97 pour plus d'informations sur la spécification CT du protocole

Modbus RTU.
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6 Parameétres de base

Le Menu 0 permet de rassembler les paramétres couramment utilisés pour simplifier la configuration de base du variateur. Tous les parametres du
menu 0 correspondent a des parametres des autres menus du variateur (identifiés par {...}). Le menu 22 peut servir a configurer les paramétres du

Menu 0.

du moteur

Optimi-
sation

Fonctionnement de
la carte média NV

API
embarqué

Paramétres
avancés

Diagno-
stics

Informations sur
la conformité UL

Plages de paramétres et minimum/maximums variables :
Certains paramétres du variateur se distinguent par une plage variable avec des valeurs minimum et maximum variables en fonction de I'un des

éléments suivants

* des valeurs des autres parametres
*  du calibre du variateur
* du mode du variateur

» toute combinaison de ce qui précede

Pour plus d’informations a ce sujet, consultez la section 11.1 Plages de parameétres et minimum/maximums variables a la page 116.
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6.1 Menu 0 : Paramétres de base
. Plage Valeur par défaut
Parametre Type
oL | RFC-A \ RFC-S oL \ RFC-A | RFC-S
00.001 |Limite de référence minimum {01.007} VM_NEGATIVE_REF_CLAMP1 Hz / min? 0 Hz / min~! LE |Num us
Ret usine
50 Hz : Ret usine 50 Hz :
- ek ) 50,0 Hz 1500,0 min™"
1 , ,
00.002 |Limite de référence maximum 1 {01.006} VM_POSITIVE_REF_CLAMP1 Hz / min Ret usine Ret usine 60 Hz : LE [Num us
60 Hz: 1800,0 min™"
60,0 Hz
00a 0,000 & VM_ACCEL_RATE
00,003 | Rampe d'accélération 1 {02.011} § VM_ACCEL_RATE o 5,0 s/100 Hz 2,000 s/1000 min™! LE |Num us
s/100 Hz s/1000 min
00a 0,000 & VM_ACCEL_RATE
00.004 | Rampe de décélération 1 {02.021} | VM_ACCEL_RATE o 10,0 s/100 Hz 2,000 s/1000 min™! LE |Num us
s/100 Hz s/1000 min
00.005 | Sélection de Ia référence {01.014) | A1 A2 (0), A1 préréglé (1), A2 préréglé (2), préréglé (3), A1A2(0) LE | Txt uUs
clavier (4), précision (5), réf. clavier (6)
00.006 | Limite de courant symétrique {04.007} 0,0 8 VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT % 165,0 %* 175,0 %** LE |Num DP us
Ur S (0), Ur (1),
Mode de contrdle Boucle ouverte  {05.014} Fixe (2), Url (4) LE | Txt us
- Ur Auto (3), Ur | (4),
00.007 Carré (5)
Gain proportionnel Kp1 de la boucle 143 440y 0,0000 & 200,000 s/rad 0,0100 s/rad LE |Num uUs
de vitesse
Boost de tension a basse fréquence  {05.015} 0,0a25,0% 3,0 % LE |Num us
00.008 it :
ﬁf‘;gg‘gtgg’a' Ki1 de la boucle de {03.011} 0,00 & 655,35 s*/rad 0,05 s¥rad LE |Num us
Sélection U/F dynamique {05.013} | OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
00.009 f i :
Gain de retour différentiel Kd1 dela 143 445y 0,00000 & 0,65535 1/rad 0,00000 1/rad LE |Num us
boucle de vitesse
00.010 Vitesse moteur min”"! {05.004} 4180000 min™" LS [Num|ND |NC |PT| FI
' Retour de vitesse {03.002} VM_SPEED min LS [Num|ND [NC |PT| FI
00.011 |Fréquence de sortie {05.001} VM—SF;{'EEFDF—'ZFREQ— £2000,0 Hz Ls |Num|ND |NC|PT| FI
00.012 | Courant moteur total {04.001} 0,000 @ VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR A LS | Bit |[ND |[NC |PT| FI
00.013 | Courant actif moteur {04.002} VM_DRIVE_CURRENT A LS | Bit [ND |[NC |PT| FI
00.014 ie'ed'on du mode de régulation {04.011} Oout 0a5 0 LE |Num uUs
e couple
Rapide (0),
00.015 | Sélection du mode {02.004} Standard (1), Rapide (0), Standard (1) Standard (1) LE | Txt us
Std boost (2)
00.016 | Activation des rampes {02.002} OFF (0) ou On (1) On (1) LE | Bit us
Destination de I'entrée logique 6 08.026 0,000 a 59,999 06.031 LE |Num | DE PT| US
00.017 -
Constante de temps du filtre de {04.012} 0,04 25,0 ms 1,0ms 20ms | LE [Num us
référence de courant 1
4-20 mA faible (-4), 20-4 mA faible (-3),
. . . 4-20 mA Maintien (-2), 20-4 mA Maintien (-1),
00.019 | Mode de I'entrée analogique 2 07.011 0-20 mA (0), 20-0 mA (1), 4-20 mA Sécurité (2), Volt (6) LE | Txt us
20-4 mA Sécurité (3), 4-20 mA (4), 20-4 mA (5), Volt (6)
00.020 | Destination de I'entrée analogique 2 07.014 00,000 a 59,999 01.037 LE |Num| DE PT | US
. . . Volt (6), Cct sonde Th (7), Sonde thermique (8),
00.021 |Mode de I'entrée analogique 3 {07.015} Pas de mise sécu Th (9) Volt (6) LE | Txt us
00.022 | Activation de la référence bipolaire {01.010} OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
00.023 | Référence de marche par impulsions  {01.005} 0,0 4 400,0 Hz 0,0 & 4000,0 min-! 0,0Hz/ min-! LE |Num us
00.024 | Référence préréglée 1 {01.021} VM_SPEED_FREQ_REF Hz / min! 0,0Hz/ min! LE |Num us
00.025 |Référence préréglée 2 {01.022} VM_SPEED_FREQ_REF Hz / min™ 0,0 Hz / min™! LE |Num us
e o VM_SPEED_
00.026 Référence préréglée 3 {01.023} FREQ_REF Hz 0,0 Hz LE |Num us
Seuil de survitesse {03.008} 0 & 40000 min~! 0 min! LE [Num us
00.027 | Référence préréglée 4 {01.024} VM_SFéiiDHEREQ‘ 0,0 Hz LE |Num us
00.028 | Validation touche auxiliaire {06.013} Désactivé (0), Avant / Arriére (1), Marche arriére (2) Désactivé (0) LE | Txt us
00.029 | Fichier carte média NV chargé {11.036} 04999 0 LS |Num NC |PT
précédemment
00.030 |Copie de parametres {11.042} | Aucune (0), Lire (1), Programme (2), Auto (3), Boot (4) Aucune (0) LE | Txt NC us
00.031 | Tension nominale {11.033} 200 V (0), 400 V (1), 575V (2), 690 V (3) LS | Txt | ND |NC |PT
00.032 | Courant nominal en surcharge {11.032} 0,000 & 99999,999 A LS [Num|ND |NC |PT
maximum
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A Plage Valeur par défaut
Parameétre Type
oL RFC-A | RFC-S oL RFC-A | RFC-S
Verrouillage (0),
Activation (1),
s . Uniquement Verrouillage
Reprise a la volée {06.009} M-AV (2) LE | Txt us
Uniquement
M-AR (3)
Désactivé (0),
00.033 Classique
lent (1),
Classique
Sélection optimisation de la vitesse rapide (2), Désactivé
nominale {05.016} Combiné (3), 0) LE | Txt us
VARs
uniquement (4),
Tension
uniquement (5)
00.034 | Code de sécurité utilisateur {11.030} 0 a 2147483647 0 LE [Num|ND |NC |PT| US
82 NP (0), 8 1NP (1), 81 EP (2), 81 0P (3),
82NP M (4), 81 NP M (5), 8 1 EP M (6),
00.035 |Mode Série {11.024} 810PM (7),72NP (8), 71 NP (9), 7 1 EP (10), 82 NP (0) LE | Txt us
710P (11), 72NP M (12), 7 1 NP M (13),
71EP M (14),7 1 OP M (15)
) e 300 (0), 600 (1), 1200 (2), 2400 (3), 4800 (4), 9600 (5),
00.036 | Vitesse de Transmission Série {11.025} 19200 (6), 38400 (7), 57600 (8), 76800 (9), 115200 (10) 19200 (6) LE | Txt us
00.037 | Adresse Série {11.023} 14247 1 LE |Num us
00.038 | Gain Kp de la boucle de courant {04.013} 0 a 30000 20 150 LE |Num us
00.039 | Gain Ki de la boucle de courant {04.014} 0 a 30000 40 2000 LE |Num us
00.040 | Autocalibrage {05.012} 0az2 0ab 0a6 0 LE |Num NC
; ; ; 2 (0) kHz, 3 (1) kHz, 4 (2) kHz, 6 (3) kHz, 8 (4) kHz,
00.041 | Fréquence de découpage maximum  {05.018} 12 (5) kHz, 16 (6) kHz 3 (1) kHz LE | Txt DP us
00.042 | Nombre de pdles moteur {05.011} Automatique (0) a 480 péles (240) Automatique (0) 8 poles (4) § LE |Num us
00.043 | Facteur de puissance nominal*** {05.010} 0,000 a 1,000 ‘ 0,850 LE |Num DP us
Variateur 200 V : 230V
Variateur 400 V Ret usine 50 Hz : 400 V
00.044 | Tension nominale {05.009} 0aVM_AC_VOLTAGE_SETV Variateur 400 V Ret usine 60 Hz : 460V LE |Num DP us
Variateurs 575V : 575V
Variateur 690 V : 690 V
Eur -
Eur - 1450,00
) . 0,004 0,00a 1500 min! min™! 3000,00
A P )
00.045 | Vitesse nominale {05.008} 0 a 33000 min 33000,00 min-! 33000,00 min-'l Etats-Unis - USA - min-! LE |Num us
1800 min! 1750,00
min"!
. N Valeur maximum en Surcharge maximum
00.046 | Courant nominal {05.007} 0,000 a VM_RATED_CURRENT A (Pr 00.032 {11.032}) A LE |Num DP us
. . N 50 Hz : 50,0
o008 Fréquence nominale {05.006} 0,0 a4 550,0 Hz 60 Hz - 60.0 LE | Num us
.047
0 a 10000 V 98V/
i1
Volts par 1000 min {05.033} /1000 min-" 1000 min-! LE |Num us
00.048 | Mode utilisateur du variateur {11.031} Boucle ouverte (1), RFC-A (2), RFC-S (3), Boucle RFC-A(2) | RFC-s (3) | LE | Txt | ND |NC | PT
Mode régénératif (4) ouverte (1)
00.049 | Etat de sécurité utilisateur {11.044) |Menu 0(0), Tous les menus (1), Menu lecture seule 0 (2), Menu 0 (0) LE | Txt | ND PT
lecture-seule (3), état uniquement (4), pas d'acces (5)
00.050 | Version du logiciel {11.029} 0 4 99999999 LS |Num | ND [NC | PT
00,051 | Action sur détection de mise en {10.037} 00000 & 11111 00000 LE | Bin us
sécurité
00.052 | Reset communications série {11.020} OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit | ND |NC
00.053 | Constante de temps thermique du  1q4 445 1,043000,0 s 89,0's LE |Num Us
moteur 1
Injection (0),
Non-
. saillant (1), Sans-
00.054 |Mode basse vitesse RFC {05.064} Courant (2), saillance (1) LE | Txt us
Courant sans
parcage (3)
00.055 |Limite de courant du mode sans {05.071} 0,0 4 1000,0 % 20,0% | LE [Num DP us
capteur basse vitesse
00.056 |Lg-a vide {05.072} 0,000 0,000 mH § LE |Num DP us
! q . 500,000 mH '
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X Plage Valeur par défaut
Parameétre Type
oL | RFC-A RFC-S oL RFC-A RFC-S
00.057 | Courant de testlq pour mesure {05.075} 04200 % 100% | LE [Num uUs
Inductance
00.058 | Offset de mise en phase {05.077} +90,0° 0,0° LE |Num DP us
au Courant de test Iq
J— 0,000 a
00.059 |Lq au courant de test Iq défini {05.078} 500,000 mH 0,000 mH f LE |Num DP us
00.060 | Courant de testid pour mesure {05.082} 10040 % 50% | LE |Num us
de l'inductance
00.061 |Lq au courant de test Id défini {05.084} 0,000a 0,000 mH | LE |Num DP us
: q . 500,000 mH i

* La valeur par défaut est 141,9 % pour les variateurs taille 9 et supérieures
** La valeur par défaut est 150,0 % pour les variateurs taille 9 et supérieures

***Aprés un autocalibrage avec rotation, Pr 00.043 {05.010} est écrit par le variateur, calculé a partir de la valeur de I'inductance statorique (Pr 05.025). Pour saisir une valeur manuellement dans
Pr 00.043 {05.010}, Pr 05.025 doit étre réglé sur 0. Pour des informations détaillées, se reporter a la description de Pr 05.010 dans le Guide des parametres.

LE | Lecture/Ecriture | LS Lecture Num Pararnletre Bit P_ara_metre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
seule numérique binaire
ND Pas d’e valeur NC | Non copié | PT |Parametre protégé DP Depend du us Sauyeg?rde PS Mgmonse ala . DE | Destination
par défaut calibre par l'utilisateur mise hors tension
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Figure 6-1 Schéma logique du menu 0
- -
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Référence analogique
5 %) B
36 @A 2
Destination
de I'el_'\tre’e
analogique 2 Tout
parametre
Mode d variable non
l0de de &gé
I'entrée protegé Référence

FlZ—wor]

analogique 2

analogique 2

Référence de fréquence
préréglée

Référence
préréglée 1
Référence
préréglée 2
Boucle ouverte uniquement
Référence
préréglée 3
Référence
préréglée 4

[00.024]

Référence par clavier
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~—_ A2.Preset
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-
X Paramétre en
- Bornes
" @ I d’entrée M lecture/écriture (LE)
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défaut.

Les parametres sont tous indiqués avec leur valeur par

00.023

Référence de marche
par impulsions
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MARCHE ~ MARCHE OL> FREQUENCE
AVANT ARRIERE RESET RFC-A, RFC-S> VITESSE COUPLE VITESSE NULLE
v . v - N a N
10
Sorties analogiques Sortie logique
A4
Contréle moteur
Limite de .
référence 6| Limite de courant
maximum L
L 4 Sélection du mode de
00.002 Activation régulation de couple
des rampes OL> Reprise 4 la volé
>
Limite de m eprise a la volee
référence REC-A
minimum

00.001

-

Modes RFC-A, RFC-S
uniquement
Rampes
fof

Rampe
d'accélération 1

00.004

Rampe de
décélération 1

Sélection
du mode

C-A, Gains PID de la boucle
C-S> de vitesse

Gain propor-
tionnel KP1
de la boucle
de vitesse

Gain intégral
Ki1 de la
boucle de
vitesse

Gain Différentiel

00.009| Kd1 de la Boucle

de Vitesse

Retour de
vitesse

00.010,

Estimation
position sans
capteur

A

RFC-A
RFC-S
Courant

> Sélection de I'optimisation
de la vitesse nominale
RFC-A, RFC-S>

Constante de temps 1

du filtre de référence de
courant

Paramétres moteur

00.042 ~ 00.047

Nombre de péles moteur
Facteur de puissance nominal
Tension nominale

Vitesse nominale

Courant nominal

Fréquence nominale

00.010,

Estimation
de vitesse
min

OL> Contréle de la tension
du moteur

Mode de controle

Variateur

boucle ouverte

Boost de tension &
basse fréquence

§
etatx
¥

Sélection U/F

7~

dynamique

HI

PRE—

\V4

Etage de puissance
1 Fréquence de

Fréquence de sortie

découpage maximum

actif

Courant

moteur
total

Courant
magnétisant

d

Résistance
optionnelle

&

Il
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6.2.1

Description des paramétres
Pr mm.000

hEIEI ELCEEN Mise en marche

du moteur

Optimi-
sation

Fonctionnement de
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Paramétres
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Diagno-
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Informations sur
la conformité UL

Pr mm.000 est disponible dans tous les menus ; les fonctions les plus communément utilisées sont indiquées sous la forme de mnémoniques dans
Pr mm.000 (voir le Tableau 6-1). Les fonctions du Tableau 6-1 peuvent également étre sélectionnées en saisissant les valeurs numériques
appropriées (voir le Tableau 6-2) dans Pr mm.000. Par exemple, entrer 4001 dans Pr mm.000 pour stocker les parametres du variateur sur une carte

média NV.
Tableau 6-1 Fonctions communément utilisées sous xx.000
Valeur Valeur équivalente Mnémonique Action
0 0 [Aucune action]
1001 1 [Memo‘rlser les Enregistrement des parametres dans toutes les situations
paramétres]
. Chargement des paramétres du variateur ou du fichier programme utilisateur a partir
6001 2 LRI I | fichicr 001 de la carte média NV
4001 3 [Sauv fich 1] Transfert des parameétres du variateur dans le fichier de paramétres 001
. Chargement des paramétres du variateur ou du fichier programme utilisateur a partir
6002 4 SUCELAUULUE I | fichicr 002 de la carte média NV
4002 5 [Sauv fich 2] Transfert des parameétres du variateur dans le fichier de paramétres 002
. Chargement des paramétres du variateur ou du fichier programme utilisateur a partir
6003 6 UL CLALS I (U fichier 003 de la carte média NV
4003 7 [Sauv fich 3] Transfert des paramétres du variateur dans le fichier de paramétres 003
12000 8 [ILGTLET L RS ETN W Affichage des parametres qui sont différents de leur valeur par défaut
12001 9 [Destinations] Affichage des parametres réglés en destination
1233 10 [Ret usine 50Hz] Chargement des paramétres avec des valeurs standard par défaut (50 Hz)
1244 11 [Ret usine 60Hz] Chargement des paramétres avec des valeurs par défaut US (60 Hz)
1070 12 [Reset modules] Reset de tous les modules optionnels
11001 13 [Lire codeur NP P1]
Aucune fonction
11051 14 [Lire codeur NP P2]
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Tableau 6-2 Fonctions du Pr mm.000

Valeur Action
Sauvegarde des paramétres quand Détection Sous-tension active (Pr 10.016) n'est pas activé et le mode Sélection du seuil bas de
1000 sous-tension (Pr 06.067 = Off) n'est pas actif
1001 Enregistrement des paramétres dans toutes les situations
1070 Reset de tous les modules optionnels
1233 Chargement des paramétres standard par défaut (50 Hz)
1234 Chgrgement des valeurs par défaut standard (50 Hz) a tous les menus, a I'exception des menus des modules
(soit de 15 a 20 et de 24 a 28)
1244 Chargement des valeurs par défaut US (60 Hz)
1245 Chargement des valeurs US (60 Hz) standard a tous les menus, a I'exception des menus des modules (soit de 15 a 20 et de 24 a 28)
1253 Changement du mode de fonctionnement du variateur et chargement des valeurs par défaut standard (50 Hz)
1254 Changement du mode de fonctionnement du variateur et chargement des valeurs par défaut US (60 Hz)
1255 Changeme‘nt du modf::: de fonctionnement du variateur et chargement des valeurs par défaut standard (50 Hz) a I'exception des
menus 15 a 20 et 24 a 28
1256 Changement du mode de fonctionnement du variateur et chargement des valeurs par défaut US (60 Hz) a I'exception des menus 15 a
20et24 228
1299 Reset de la mise en sécurité (HF stocké)
2001* Création d'un fichier boot sur une carte média non volatile basée sur les parameétres du variateur actuel, y compris tous les paramétres
du menu 20
4yyy* | Carte média NV : Transfert des paramétres du variateur vers le fichier paramétre xxx
5yyy* | Carte média NV : Transfert du programme utilisateur embarqué dans le fichier programme xxx utilisateur embarqué
Byyy* Carte méf:ii? NV.: Charge.ment des param‘etres. Fiu variateur deplfis le fichier paramétre xxx ou chargement du programme utilisateur
embarqué a partir du fichier programme xxx utilisateur embarqué
7yyy* | Carte média NV : Suppression du fichier xxx
8yyy* | Carte média NV : Comparaison des données du variateur avec le fichier xxx
9555* | Carte média NV : Effacement du registre de suppression d'avertissement
9666* | Carte média NV : Valide le registre de suppression d'avertissement
9777* | Carte média NV : Effacement de l'indicateur de lecture seule
9888* | Carte média NV : Valide l'indicateur de lecture seule
9999* | Carte média NV : Suppression des données et formatage de la carte média NV
59999 | Supprimer programme utilisateur embarqué
12000** | Affichage uniquement des paramétres qui sont différents de leur valeur par défaut. Cette action ne requiert pas de reset du variateur
12001** Affiche uniquement I'es parameétres qui sont.utilisés pour des destinations affecter (c'est-a-dire dont le format binaire DE est égal a 1)
Cette action ne requiert pas de reset du variateur
40yyy | Sauvegarde de toutes les données du variateur.
60yyy | Chargement de toutes les données du variateur.

* Voir Chapitre 9 Fonctionnement de la carte média NV a la page 104 pour de plus amples information sur ces fonctions.

** Ces fonctions peuvent étre activées sans reset du variateur. Toutes les autres fonctions exigent le reset du variateur pour leur activation.

Pour faciliter I'accés a des fonctions communément utilisées, voir le tableau a la page suivante. Des valeurs et des mnémoniques équivalents sont
également reportés dans le tableau ci-dessus.
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6.3 Descriptions complétes 6.3.2 Limites de vitesse
Tableau 6-3 Codes paramétres [(OIKR(KIOIT4 M | imite de référence minimum
Légende Attribut LE Num | | | | | us |
LE Lecture/écriture : peut étre écrit par I'utilisateur. OL 0.0 Hz
— - — VM_NEGATIVE_REF_
LS Lecture seule : peut étre uniquement lu par I'utilisateur. RFC-A | {¢ 1 =
- e - CLAMP1 Hz / min 0.0 min™!
. Parameétre binaire. « On » ou « Off » apparait sur ,
Bit e RFC-S
I'afficheur.
Num Numeéro : peut étre unipolaire ou bipolaire. (Lorsque le variateur fonctionne en « marche par impulsions »,
Txt Texte : le parametre est constitué de chaines [00.001] n’a aucun effet.)
mnémoniques de texte a la place de numéros. Boucle ouverte
Bin Parametre binaire. Régler Pr 00.001 a la fréquence de sortie minimum du variateur pour les
IP Paramétre de I'adresse IP. deux sens de rotation. La référence de vitesse du variateur est mise a
Mac Parametre de l'adresse Mac. I'éch.elle en fonction de Er 00.001. et Pr 00.002. [00.001] est la valeur
5 nominale ; la compensation de glissement peut entrainer une
Date Parameétre de date. h X ;
augmentation de la fréquence du variateur.
Détection de Parameétre d’heure RFC-A
structure : 'C- I RFC-S . ) .
_ _ Régler Pr 00.001 a la vitesse moteur minimum pour les deux sens de
Chr Parametre de caractére. rotation. La référence de vitesse du variateur est mise a I'échelle en
Filtré : pour améliorer la visualisation, les paramétres fonction de Pr 00.001 et Pr 00.002.
Fl dont les valeurs varient rapidement sont filtrés lors de
'affichage sur le clavier du variateur. WL 7RG Limite de référence maximum
DE Dest’matlonl: ce parametre Qeflnlt la destination d'une LE Num | | | | | S |
entrée ou d'une fonction logique. -
_ _ _ Ret usine 50 Hz : 50,0 Hz
Dépendant des valeurs nominales : ce paramétre peut oL Ret usine 60 Hz : 60.0 Hz
avoir des valeurs et des plages de valeurs qui difféerent = - 0' o '_
selon les tensions et courants nominaux des RFC-A & VM—POSITIVE—R‘E':— etusine 5. 12 :
variateurs. Ces paramétres sont transférés vers le CLAMP1 Hz / min® 1500,0 min®
variateur de destination par le média de stockage non RFC-S Ret usine 60 Hz :
DP volatile lorsque le calibre du variateur de destination 1800,0 min™*
est différent de celle du variateur source et que le
fichier est un fichier de parameétres. (Le variateur est équipé d'une protection survitesse supplémentaire.)
Toutefois, les valeurs sont transférées si seulement Boucle ouverte
le courant nominal est différent et que le fichier est i . | . .
différent du fichier type par défaut. Régler E’r 00.00? :?1 la frequenpe de sortie maX|mum pgur I‘es 'deux sens
Indéoendant du réal Getaut Stre oSt de rotation. La référence de vitesse du variateur est mise a I'échelle en
ND n eper(‘j_ ff"f*l ureg T‘ge par def f“ -le pjf?m‘f re ”tes fonction de Pr 00.001 et Pr 00.002. [00.002] est la valeur nominale ;
pﬁs mf) i€ lorsque les parametres par defaut son la compensation de glissement peut entrainer une augmentation de la
¢ arges.” _ _ i fréquence du variateur.
NC Nqn.cople :non transfere vers ou a partir de la carte RFC-A / RFC-S
média NV durant la copie. ] . ) ]
- Protege : ne peut pas &tre UtNsé en tant que Reglgr Pr 00.’0(')2 ala V|tes.se moteur mgmmum pogr Ie§ clj'eux sens de
destination (cible). rotatlpn. La référence de vitesse du variateur est mise a I'échelle en
e - fonction de Pr 00.001 et Pr 00.002.
Sauvegarde par l'utilisateur : sauvegardé dans la
us mémoire EEPROM du variateur quand I'utilisateur Pour une utilisatio‘n a hautgs vite§ses, voir la section 8.6
lance une sauvegarde des paramétres. Fonctionnement a haute vitesse a la page 95.
Sauvegarde & la mise hors tension : paramétre 6.3.3 Rampes, sélection de la référence de vitesse,
PS sauvegardé automathuement dang la mempwg ) limite de courant
EEPROM du variateur lors de la mise en sécurité
sous-tension (UV). R TEN X IR g Rampe d'accélération 1
6.3.1 Paramétre x.00 LE _[Num | | | [ US|
oL 0,0 a VM_ACCEL_RATE 5,0 s/100 Hz
00.000 . .
{mm.000} Parametre zéro
: RFC-A|{ 0,000 & = w
| | ND | NC | PT | | ) VM_ACCEL_RATE 2,000 s/1000 min
¢ 0 a 65535 =
Régler Pr 00.003 a la rampe d'accélération requise.
L’augmentation de la valeur de ce parametre diminue I'accélération.
La rampe sélectionnée s'applique dans les deux sens de rotation
du moteur.
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WOLZR(17X VAVl Rampe de décélération 1
LE Num | | | | | us |
oL 0,0 a VM_ACCEL_RATE 10,0 /100 Hz
RFC-A | {} 0,000 & = B
RFC.S VM_ACCEL_RATE 2,000 s/1000 min

Régler Pr 00.004 a la rampe de décélération requise.

Noter que plus la valeur affectée au parameétre est grande, plus la
vitesse de décélération est faible. La rampe sélectionnée s'applique
dans les deux sens de rotation du moteur.

WWVER(IKG Yl Sélection de la référence
LE Txt | | | |

[ US |
oL A1 A2 (0),
Ty A1 préréglé (1),
- A2 préréglé (2),
¢ prérégleé (3), clavier (4), = A1A2(0)
RFC-S précision (5),
Réf. clavier (6)

Utiliser Pr 00.005 pour sélectionner la référence de fréquence/vitesse
requise, comme suit :

Configuration Description
Entrée analogique 1 OU Entrée analogique 2
A1 A2 0 o . )
sélectionnable par entrée logique, borne 28
A1 Préréglé 1 En'trge gnaloglque 1 OU fréquence/vitesse
préréglée
A2 Préréglé 2 En’tr<’ee ’analog|que 2 OU fréquence/vitesse
préréglée
Preset 3 |Fréquencel/vitesse préréglée
Clavier 4 |Mode Clavier
Précision 5 |Référence de précision
Réf clavier 6 |Référence clavier
[DGDR(ZX 4Nl L imite de courant symétrique
LE Num | | | | | us |
oL 165 %
0,0 a VM_MOTOR1
- ’ — - |
RFC-A| { CURRENT_LIMIT% 175 %
RFC-S

Pr 00.006 limite le courant de sortie maximum du variateur

(et, par conséquent, le couple moteur maximum) pour protéger

le variateur et le moteur de toute surcharge.

Régler Pr 00.006 a la valeur du couple maximum requis, en pourcentage
du couple nominal moteur comme suit :

TR
[00.006] = X 100(%)
RATED
Ou:
TR Couple maximum requis

TnominaL  Couple moteur nominal

De maniére alternative, paramétrer le paramétre Pr 00.006 sur le
courant actif maximum requis (générateur de couple), en pourcentage
du courant actif nominal du moteur, comme suit :

IR

[00.006] = X 100(%)
RATED
Ou:
Ir Courant actif maximum requis
INnominaL  Courant actif nominal moteur

6.3.4 Boost de tension, (boucle ouverte), gains PID
de boucle de vitesse (RFC-A / RFC-S)

(VD YE( LAYl Mode de controle boucle ouverte (OL)

Gain proportionnel Kp1 de la boucle de vitesse
(RFC)

00.007 {03.010}

LE Txt/ us
Num
Ur S (0), Ur (1),
oL { |Fixe (2), Ur Auto (3), = Url(4)
Url (4), carré (5)
RFC-A
{¢ {0,0000 a 200,000 s/rad |= 0,0100 s/rad
RFC-S

Boucle ouverte
Six modes de tension sont disponibles et se divisent en deux catégories,

contrdle vectoriel et boost fixe. Pour plus d'informations a ce sujet,
voir section 8.1.1 Contréle du moteur en boucle ouverte a la page 82.

RFC-A/ RFC-S

Pr 00.007 (03.010) s'applique dans la zone d'anticipation de la boucle de
vitesse. Se reporter a la Figure 11-4 Schéma logique du menu 3 RFC-A,
RFC-S a la page 136 pour une représentation schématique de la boucle
de vitesse. Pour plus d'informations concernant la configuration des
gains de la boucle de vitesse, consulter le Chapitre 8 Optimisation a la
page 82.

(LWLER( LXK EY Il Boost de tension a basse fréquence (OL)
[LVODER(EX KV Gain intégral Ki1 de la boucle de vitesse (RFC)

LE Num | | | | | US|
oL &} 0,0a225,0% = 3,0%
RFC-A
{f| 0,004a655,35s%rad |= 0,05 s*rad
RFC-S

Boucle ouverte

Quand le Mode de contréle boucle ouverte (00.007) est réglé sur Fd
ou SrE, paramétrer Pr 00.008 (05.015) a la valeur requise pour un
fonctionnement fiable du moteur a basse vitesse.

Lorsque la valeur de Pr 00.008 est excessive, cela peut entrainer une
surchauffe du moteur.

RFC-A/ RFC-S

Pr 00.008 (03.011) s'applique dans la zone d'anticipation de la boucle de
vitesse. Pour plus d'informations concernant la configuration des gains
de la boucle de vitesse, consultez la section 11.4 Menu 3 : Retour de
vitesse et boucle de vitesse a la page 134. Pour plus d'informations
concernant la configuration des gains de la boucle de vitesse, consulter
le Chapitre 8 Optimisation a la page 82.
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Pr 00.010 (03.002) indique la valeur de la vitesse du moteur obtenue a

([OEROEX kY Sélection U/F dynamique (OL) partir du retour de vitesse.
00.009 {03.012} 3:ivnit:: sr:t(oRu; g)ifférentiel Kd 1 de boucle WVGEEROLX SVl Fréquence de sortie (OL et RFC-A)
= — LS Num| FT ]| ND [NC [ PT ] ]
; US
oL VM_SPEED_FREQ_R
oL ¢| OFF(©)ouon(1) [= OFF (0) 8| : -
RFC-A EF Hz =
RFC-A A
¢ 0,00000 = 0,00000 1/rad RFCS [§ +2000,0 Hz
RFC-S 0,65535 1/rad

Boucle ouverte/RFC-A/RFC-S

Boucle ouverte Pr 00.011 affiche la fréquence au niveau de la sortie du variateur.
Régler Pr 00.009 (05.013) sur 0 lorsque la caractéristique U/F appliquée

au moteur doit rester fixe. Cette caractéristique est alors basée sur la [(LOEPE(Z XA Courant moteur total
tension nominale et la fréquence du moteur. LS Bit ] | | ND | NG | BT | |

Régler Pr 00.009 a 1 pour limiter les pertes par dissipation lors d'une oL
utilisation a faible charge. La caractéristique U/F est alors variable du fait 0,000 3
que la tension moteur est réduite proportionnellement pour les courants RFC-A| {3 | VM_DRIVE_CURRENT_ |=
moteur les plus faibles. La Figure 6-2 présente les variations de la pente UNIPOLAR A
U/F lorsque le courant du moteur est réduit. RFC-S
Figure 6-2 Caractéristiques U/F fixe et variable Pr 00.012 affiche la valeur efficace (RMS) du courant de sortie du
variateur pour chacune des trois phases. Les courants de phase
correspondent a la somme vectorielle du courant actif et du courant
Tension magnétisant, comme illustré sur le schéma ci-dessous.
moteur
- TB”SK’S —009=1 Courant Courant total
"alimentation actif &

t |MOTEUR

0,09=0 —_—

Fréquence

>

Courant magnétisant

RFC-A/RFC-S . " P "
Le courant actif est I'image du couple et le courant réactif est I'image du

Pr 00.009 (03.012) s'applique dans la zone de retour de la boucle de courant magnétisant ou du flux dans le moteur.

vitesse. Se reporter a la Figure 11-4 Schéma logique du menu 3 RFC-A,

RFC-S ala page 136 pour une représentation schématique de la boucle (WERE(EN 73 Courant actif moteur
de vitesse. Pour plus d'informations concernant la configuration des LS Bit

gains de la boucle de vitesse, consulter le Chapitre 8 Optimisation a la Fl | | ND | NC | PT | |
page 82. oL
6.3.5 Surveillance RFC-A | {} | VYM_DRIVE_CURRENTA |=
(VEEROEX %3l Vitesse moteur min™ RFC-S

LS Bit | | | | | us | Lorsque le moteur fonctionne au-dessous de sa vitesse nominale,
oL | ¢ +180000 min”" = le couple est proportionnel a [00.013].

Boucle ouverte

Pr 00.010 (05.004) indique la valeur de la vitesse du moteur estimée a
partir des éléments suivants :

02.001 Référence apres rampe
00.042 Nombre de Pbéles Moteur

(OO EN 1743 Retour de vitesse
LS Num | FI | | ND|NC|PT| |

RFC-A

$#|  VM_SPEED min™ =

RFC-S

RFC-A / RFC-S
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6.3.6 Référence de marche par impulsions,
sélection du mode Rampe, sélection des
modes Arrét et Couple

Pr 00.014 est utilisé pour sélectionner le mode de contrdle du variateur,
comme suit :

[VOXER( XXkl Sélection du mode de régulation de couple
LE Num | | | | | us |
oL & Oou1 = 0
RFC-A
0ab = 0
RFC-S
Configu- | g cle ouverte RFC-A/S
ration
0 Co'ntrole de Contréle de la vitesse
fréquence
1 Regulation de Régulation de couple
couple
2 Régulation de couple avec limitation
de vitesse
3 Mode Enrouleur/Dérouleur
4 Contréle de la vitesse avec
anticipation de couple
5 Contrdle du couple bidirectionnel
avec limitation de vitesse
WKOKER{17A17 3 Sélection du mode Rampe
LE Txt | | | | | us |
Rapide (0), Standard (1),
oL ¢ Std boost (2) = Standard (1)
RFC-A
{ | Rapide (0), Standard (1) |= Standard (1)
RFC-S

Pr 00.015 définit le mode rampe du variateur, comme indiqué
ci-dessous :

0 : Rampe rapide

La rampe rapide est utilisée lorsque la décélération suit la rampe de
décélération programmée soumise aux limites de courant. Ce mode doit
étre utilisé si une résistance de freinage est raccordée au variateur.

1 : Rampe standard

La rampe standard est utilisée. Pendant la décélération, si la tension
augmente jusqu'au niveau de rampe standard (Pr 02.008), la régulation
est activée, ce qui modifie le courant de charge demandé au niveau du
moteur. Comme la boucle régule la tension du bus, la décélération du
moteur augmente a mesure que la vitesse se rapproche d'une vitesse
nulle (zéro). Lorsque la rampe de décélération du moteur atteint le
niveau de décélération programmeée, la régulation cesse de fonctionner
et le variateur reprend la décélération suivant la rampe programmée.

Si la tension de rampe standard (Pr 02.008) est réglée a une valeur
inférieure a celle du niveau nominal du bus DC, le variateur n'assure pas
la décélération du moteur, mais celui-ci s'arrétera en roue libre. La sortie
du générateur de rampe (si celui-ci est actif) est une consigne de
fréquence envoyée a la boucle de courant (modes Boucle ouverte)

ou une consigne de couple (mode RFC-A ou RFC-S). Le gain de ces
régulateurs peut étre modifié via Pr 00.038 {04.013} et Pr 00.039
{04.014}.

Contréleur
opérationnel

Tension
du bus DC

Vitesse moteur

Rampe de
décélération
programmée

2 : Rampe standard avec augmentation de la tension du moteur
(boost)

Ce mode est identique au mode de rampe standard normal, a la
différence que la tension moteur est augmentée de 20 %.

Cela augmente les pertes du moteur, en dissipant une partie de I'énergie
mécanique telle une décélération rapide.

WODRRCR(17K 174 Activation des rampes
LE Bit | | | |

| US |
oL ¢ =
RFC-A
OFF (0)ou©On (1) | on (1)
RFC-S

Le réglage de Pr 00.016 sur O permet a l'utilisateur de désactiver les
rampes. Ce réglage est généralement utilisé lorsque le variateur doit
suivre trés précisément une référence de vitesse qui comporte déja des
rampes d'accélération et de décélération.

00.017 N . . .

{08.026} Destination de I'entrée logique 6

LE | Num |DE| | |PT|US|
oL|{ 00,000 a 59,999 = 06.031

Boucle ouverte
Pr 00.017 définit la destination de I'entrée logique T29.

Constante de temps du filtre de référence de

00.017 {04.012} courant
LE Num | | | | | us |
RFC-A 1,0 ms
¢ 0,0225,0ms =
RFC-S 2,0 ms
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RFC-A /| RFC-S n - .
Un filtre de premier ordre, avec une constante de temps définie par el 1 0de de I'entrée analogique 3
Pr 00.017, est actif au niveau de la demande de courant pour réduire le LE Txt | | | | | US |
bruit et les vibrations générés par la boucle de position. Ce filtre génére oL Volt (6),
un retard au niveau de la boucle de vitesse, et il est donc possible qu'il Court-circuit sonde
soit nécessaire de réduire les gains de vitesse pour garantir la stabilité RFC-A 8 thermique (7), o Volt (6)
lorsque la constante de temps du filtre augmente. sonde thermique (8),

Y LR AL Mode de 'entrée analogique 2 RFC-S Pas de mise en sécurité
sonde thermique (9)

LE Num | | | | | us |

oL 4-20 mA Faible (-4), Vol 3 TRy -
20-4 mA Faible (-3), aleur cu nemonique Commentaires
RFC-A 4-20 mA Maintien (-2), paramétre | du paramétre
20-4 mA Maintien (-1), 6 Volt
¢ 9-20 mA’ (O),‘ 2'0-0 mA (1), | Volt (6) Court-circuit - -
Mise en sécurité 4-20 mA (2), Entrée de mesure de température avec
RFC-S . s 7 sur Sonde e C
Mise en sécurité 20-4 mA (3), Thermique détection de court-circuit
4-20 mA (4), 20-4 mA (5), - —
Volt (6) 8 Sonde Mesure de température sans détection
thermique de court-circuit

En modes 2 et 3, une mise en sécurité de perte de la boucle de courant 9 Pas mise Entrée de mesure de température sans
est déclenchée si le courant chute en dessous de 3 mA. sécu Th mise en sécurité

En modes -4, -3, 2 et 3, le niveau d'entrée analogique passe a 0,0 %

si le courant d'entrée chute en dessous de 3 mA. W7 X (SN[ Activation de la référence bipolaire
En modes -2 et -1 I'entrée analogique reste a la méme valeur que celle LE Bit | | | | | UsS |

qu'elle présentait dans I'échantillon préalable au passage du courant en oL
dessous de 3 mA.
Valeur du Mnémonique : RFC-A | { OFF (0) ou On (1) = OFF (0)
ot d ot Commentaires
paramétre u paramétre RFC-S
. Valeur basse 4-20 mA en
4 4-20 mA faible cas de perte de courant (1) Pr 00.022 détermine si la référence est unipolaire ou bipolaire,
- comme suit :
3 20-4 mA faible Valeur basse 20-4 mA en
cas de perte de courant (1) Pr 00.022 Fonction
En cas de perte du signal
4-20 mA, maintien a un Référence de vitesse/fréquence
-2 4-20 mA maintien courant équivalant au niveau 0 unipolaire
de courant qu'il y avait avant
la perte du signal
En cas de perte de courant . . i . .
20-4 mA. maintien a un 1 Référence de vitesse/fréquence bipolaire
-1 20-4 mA maintien courant équivalent au niveau

du signal au moment de la

perte m— " -
.02 1.
5 50 A [P R(A LY Référence de marche par impulsions
500 A LE Num | | | | | us |

1
. P oL £{3 0,0 4400,0 Hz = 0,0
9 Mise en sécurité 4-20 mA Mise en sécurité 4-20 mA en
cas de perte de courant RFC-A
. o Mise en sécurité 20-4 mA en 8 0,0 & 4000,0 min™’ = 0,0
3 Mise en sécurité 20-4 mA cas de perte de courant RFC-S
4 4-20 mA Entrer la valeur de fréquence/vitesse de marche par impulsions.
5 20-4 mA - , . . " .
Les limites de fréquence/vitesse affectent le variateur lorsqu'il fonctionne
6 Volt en impulsions, comme suit :
Parameétre de limite de fréquence La limite s'applique
(VO PIR( YA XV Destination de I'entrée analogique 2 Br00.007 Limiic do relarance mmmum Non
LE Num | DE | | | PT | US | Pr 00.002 Limite de référence maximum Oui
oL
RFC-A|{§ 00,000 a 59,999 = 01.037 DPZ Rk Ki7A bl Référence préréglée 1
RFC-S LE | Num 1 | | 1US
oL
Pr 00.020 définit la destination de I'entrée analogique 2. VM SPEED FREQ
RFC-A - - = in1
¢ REF Hz / min™! 0,0 Hz /'min
RFC-S
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[V LR{ A Ri7V4 Ml Référence préréglée 2 (VR RELIF:V3 Bl Copie de paramétres
LE Num | | | | us | LE Txt | | | NC | | us* |
oL oL Aucune (0), lecture (1)
VM_SPEED_FREQ ueu , Ject '
RFC-A|{ - Smint = 0,0 Hz / min™ RFC-A | {} programme (2), = Aucune (0)
REF Hz / min auto (3), boot (4)
RFC-S RFC-S
* Seule une valeur de 3 ou 4 est sauvegardée dans ce paramétre.
[P Rk N17Ey Bl Référence préréglée 3 (OL) _
NOTE
el c ! de survitesse (RFC) Si la valeur de Pr 00.030 est égale a 1 ou 2, elle n'est pas transférée
LE Num | | | | | US| dans la mémoire EEPROM ni dans le variateur. Si Pr 00.030 est réglé
VM_SPEED FREQ_R sur 3 ou 4, la valeur est transférée.
oL ¢
EF Hz
RFC-A = 0,0 Hz / min"" Mnémo- |\ eur du _
¢ 0 4 40000 min-! nique du aramétre Observation
RFC-S parameétre P
Boucle ouverte None 0 Inactif
. - _y T i ) . Lecture d'un groupe de paramétres a partir
Si la référence préréglée 1 a été sélectionnée (voir Pr 00.005), la vitesse Read 1 de la carte média NV
a laquelle tourne le moteur est déterminée par ce parameétre. _ _
Pro 2 Programmation d'un groupe de parameétres
RFC-A/RFC-S 9 dans la carte média NV
Si le retour de vitesse Pr 00.010 {03.002} dépasse ce niveau, quel que Auto 3 Sauvegarde automatique
soit le sens, une mise en sécurité de survitesse est déclenchée. Boot 2 Mode Boot

Lorsque ce paramétre est réglé sur zéro, le seuil de survitesse est
automatiquement fixé a 120 % x SPEED_FREQ_MAX.

Pour plus d'informations a ce sujet, consulter le Chapitre 9
Fonctionnement de la carte média NV a la page 104.

(@ kN1 72Vl Référence préréglée 4 (OL)
LE Num | | | US| (I Ry RIKX) I Tension nominale
oL N VM_SPEED_FREQ_ o 0.0 LS Txt | | ND | NC | PT | |
RFC-A - 200V (0), 400 V (1),
8 = RFC-A| 8| ‘s75v(2) 600V (3) |~
RFC-S RFC-S
Boucle ouverte Pr 00.031 indique la tension nominale du variateur.
Voir Pr 00.024 a Pr 00.026.
Iy RE AKXVl Courant nominal en surcharge maximum
VD2 R(K L KY Il Validation touche auxiliaire LS Num | ND | NC | PT | |
LE_| ¢ L | [ US| oL
oL n?:rsci";“;éégz'/ RFC-A|{| 0,0002099999,999A |
\ . .
RFC-AI S| \arche arriere (1), | Désactivé (0) RFC-S
RFC-S Marche arriére (2)
Pr 00.032 indique la valeur du courant permanent maximum en

Lorsqu'un clavier est installé, ce parameétre permet d'activer la touche
AV/AR.

surcharge maximum.

(K7 Rk Yl Fichier carte média NV chargé précédemment
LS Num | | | NC | PT | |

00.033 {05.016}

RN Bl Reprise a la volée (OL)

nominale (RFC-A)

Sélection de 'optimisation de la vitesse

oL T ] [ [ TUs]
RFC-A | { 04999 = 0 Verrouillage (0),
oL g| Adiaton(1), Verrouillage (0)
RFC-S Uniguement M-AV (2)
Uniquement M-AR (3)
Ce paramétre affiche le numéro du bloc de données le plus récemment Verrouillage (0),
transféré de la carte média NV dans le variateur. Classique lent (1),
RFC-A |{§ Classique rapide (2), |, Verrouillage (0)

Combiné (3),
VARs uniquement (4),

Tension uniquement (5)
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Boucle ouverte

Lorsque le variateur est déverrouillé et que Pr 00.033 = 0, la fréquence
de sortie débute a zéro et augmente jusqu'a la référence requise.
Quand le variateur est déverrouillé et que la valeur de Pr 00.033

est différente de zéro, le variateur procéde a un test au démarrage pour
déterminer la vitesse du moteur, puis régle la fréquence de sortie initiale
sur la fréquence synchrone du moteur. Des limitations peuvent
s'appliquer aux fréquences détectées par le variateur, comme indiqué
ci-dessous :

Pr00.033 | Mnémonique Fonction
du parameétre
0 Verrouillage | Désactivée
" Détection de toutes les fréquences
1 Activation . . . .
(rotation horaire et anti-horaire)
2 Uniquement | Détection des fréquences positives
M-AV uniquement (rotation horaire)
3 Uniquement | Détection des fréquences négatives
M-AR uniqguement (rotation anti-horaire)
RFC-A

Le parameétre de vitesse nominale moteur a pleine charge (Pr 00.045)
et le parameétre de fréquence nominale moteur (Pr 00.046) définissent le
glissement du moteur a pleine charge. Le glissement est utilisé dans la
modélisation du moteur en contréle vectoriel boucle fermée.

Le glissement du moteur a pleine charge varie en fonction de la
résistance du rotor, qui dépend sensiblement de la température du
moteur. Quand Pr 00.033 est réglé sur 1 ou 2, le variateur peut
automatiquement détecter si la valeur du glissement définie par

Pr 00.045 et Pr 00.046 a été mal réglée ou si elle a subi une variation en
fonction de la température du moteur. Si la valeur est incorrecte,

le paramétre Pr 00.045 sera réglé automatiquement. La valeur ajustée
de Pr 00.045 n'est pas sauvegardée a la mise hors tension. S'il est
nécessaire d'utiliser la nouvelle valeur a la prochaine mise sous tension,
I'utilisateur doit la sauvegarder.

L'optimisation automatique n'est activée que lorsque la vitesse est
supérieure a 12,5 % de la vitesse nominale du moteur et quand la
charge du moteur augmente au-dessus de 62,5 % de la charge
nominale. L'optimisation est désactivée de nouveau quand la charge
tombe en dessous de 50 % de la charge nominale.

Pour une meilleure optimisation, les valeurs correctes de la résistance
statorique (Pr 05.017), de l'inductance transitoire (Pr 05.024),

de l'inductance statorique (Pr 05.025) et des points d'inflexion

(Pr 05.029, Pr 05.030) doivent étre stockées dans les paramétres
correspondants. Ces valeurs peuvent étre obtenues par le variateur lors
d'un autocalibrage (voir Pr 00.040 pour de plus amples détails).

L'autocalibrage de la vitesse nominale n'est pas disponible si le variateur
n'est pas doté d'un retour de position/vitesse externe.

Le gain de l'optimiseur et, par conséquent, la vitesse a laquelle il
converge, peut étre réglé a un niveau bas normal quand le paramétre
Pr 00.033 est réglé sur 1. Lorsque ce parameétre est réglé sur 2, le gain
augmente suivant un facteur 16 pour permettre une convergence plus
rapide.

(KL RG K NI7Z Yl Mode Série
LE Txt | | | |

oL B2 NP (0), 8 1 NP (1),
81EP (2),810P (3),
82 NP M (4),

81 NP M (5),
81EP M (6),
| 810PM (). 72NP (@)
7 1NP (9), 7 1 EP (10),

71 0P (11),
7 2NP M (12),
71 NP M (13),
7 1EP M (14),
71 0P M (15)

[ US|

RFC-A

= 82 NP (0)
RFC-S

Ce paramétre définit le protocole de communication utilisé par le port
comms EIA 485 sur le variateur. Il peut étre changé par le clavier du
variateur, via un module Solutions ou l'interface de communication
proprement dite. S'il est modifié via I'interface de communication,

la réponse a la commande utilise le protocole initial. Le maitre doit
attendre au moins 20 ms avant d'envoyer un nouveau message en
utilisant le nouveau protocole. (Remarque : ANSI utilise 7 bits de
données, 1bit d'arrét et la parité paire ; Modbus RTU utilise 8 bits de
données, 2 bits d'arrét et sans parité.)

Valeur du parameétre Mnémonique du paramétre
0 82 NP
1 8 1 NP
2 81EP
3 810P
4 82NPM
5 81NPM
6 81EPM
7 810PM
8 72 NP
9 71NP
10 71EP
11 710P
12 72NPM
13 71NPM
14 71EPM
15 710PM

Le variateur principal utilise toujours le protocole Modbus rtu et est
toujours un esclave. Le Mode série Pr 00.035 {11.024} définit le format
des données utilisé par l'interface de communication série. Les bits de la
valeur du Mode série Pr 00.035 {11.024} définissent le format de
données de la maniére suivante. Le bit 3 est toujours égal a 0 dans le
produit principal étant donné que 8 bits de données sont nécessaires
pour le Modbus rtu. La valeur du parameétre peut étre étendue dans des
produits spécifiques pour disposer de protocoles de communications
alternatifs, si nécessaire.

Bits 3 2 1et0

WOEZ RG]} Code de sécurité utilisateur
LE Num | | ND |NC|PT|US|

oL
RFC-A | {
RFC-S

0a 2147483647 = 0

Si une valeur autre que 0 est programmée pour ce paramétre,

la sécurité utilisateur est appliquée de sorte qu'aucun parameétre,
excepté Pr 00.049, ne puisse étre ajusté via le clavier. Lorsque ce
parameétre est lu via un clavier, sa valeur apparait comme étant zéro.
Pour plus d'informations a ce sujet, consulter la section 5.9.3 Code de
sécurité utilisateur a la page 38.

Bits d'arrét et parité
0 = 2 bits d'arrét,
pas de parité

Nombre de bits de | Mode A
. . 1 =1 bit d'arrét,
Format données enregistrement as de parité
0 =8 bits 0=Standard | D720 PATE
1=7 bits 1 = Modifié ’

parité paire
3 =1 bit d'arrét,
parité impaire

54

Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle
Edition : 2



ala sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service

Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en IGEIEIWEIERMise en marche | Optimi- | Fonctionnement de API
de base du moteur

Informations sur
la conformité UL

Paramétres| Diagno-

sation | la carte média NV |embarqué| avancés stics

Le bit 2 sélectionne le mode d'enregistrement standard ou modifié.

Le menu et les numéros de paramétre sont dérivés pour chaque mode
comme indiqué dans le tableau suivant. Le mode standard est
compatible avec I'Unidrive SP. Le mode modifié permet d'enregistrer des
numéros a adresser allant jusqu'a 255. Si I'un des menus dont le
nombre dépasse 63 contient plus de 99 parameétres, il est alors
impossible d'accéder a ces paramétres via le Modbus rtu.

Mode Adresse de registre
enregistrement
Standard (mm x 100) + ppp - 1 ou mm < 162 et ppp < 99
Modifié (mm x 256) + ppp - 1 ou mm < 63 et ppp < 255

La modification de ce paramétre ne change pas immédiatement les
paramétres de communications série. Voir Reset communications série
Pr 00.052 {11.020} pour plus de détails.

(KRG 7LY Il Vitesse de Transmission Série
LE Txt | | | |

{32j8‘1‘g} Autocalibrage

LE | Num L T T
o |8 0a2 =
RFC-A| =TT — i
RFCS | = —

| US |
oL 300 (0), 600 (1), 1200 (2),
2400 (3), 4800 (4),
RFC-A| (3| 9600 (5), 19200 (6), |= 19200 (6)
38400 (7), 57600 (8),
RFC-S 76800 (9), 115200 (10)

Il peut étre changé par le clavier du variateur, via un module Solutions
ou l'interface de communication proprement dite. S'il est modifié via
l'interface de communication, la réponse aux commandes utilise la
vitesse de transmission initiale. Le maitre doit attendre au moins 20 ms
avant d'envoyer un nouveau message utilisant la nouvelle vitesse de
transmission.

WKy RELNIVEY I Adresse Série
LE Num | | | |

| US|

oL
RFC-A |
RFC-S

1a247 = 1

Utilisé pour définir I'adresse unique du variateur pour l'interface série.
Le variateur est toujours un esclave. L'adresse 0 est utilisée pour
adresser globalement tous les esclaves et donc, cette adresse ne doit
pas étre configurée dans ce parametre.

(DR R(IZAL Y Il Gain Kp de la boucle de courant
LE Num | | | |

| US |
oL 20
RFC-A | {} 0 a 30000 =
150
RFC-S
(R R{IZX L VY Gain Ki de la boucle de courant
LE Num | | | | | us |
oL ¢ = 40
RFC-A 0 a 30000
= 2000
RFC-S

Ces parameétres contrélent les gains proportionnel et intégral de la
boucle de courant utilisée par le variateur en boucle ouverte. La boucle
de courant fournit soit les limites de courant soit le contréle du couple en
boucle fermée en modifiant la fréquence de sortie du variateur.

La boucle de contréle est également utilisée dans le mode Couple
pendant une perte d'alimentation ou lorsque la rampe standard
controlée est activée et que le variateur décélére, pour réguler le flux du
courant dans le variateur.

Boucle ouverte

Deux tests d'autocalibrage sont disponibles en Mode Boucle ouverte,
un test a l'arrét et un test en rotation. Un autocalibrage avec rotation doit
étre utilisé chaque fois que possible de sorte que la valeur mesurée pour
le facteur de puissance soit utilisée par le variateur.

Test d’autocalibrage 1 :

» L'autocalibrage a l'arrét peut se faire quand le moteur est chargé et
que la charge ne peut pas étre désaccouplée du moteur. Le test
a l'arrét mesure la Résistance statorique (05.017), I'Inductance
transitoire (05.024), la Compensation temps mort maximum (05.059)
et le Courant a la compensation temps mort maximum (05.060)
nécessaires pour garantir de bonnes performances en modes de
contréle vectoriel (voir Mode de contréle Boucle ouverte (00.007)
plus loin dans ce tableau). Si la Compensation statorique activée
(05.049) = 1, la Température de base du stator (05.048) sera égale
ala Température du stator (05.046). L'autocalibrage a l'arrét ne
mesure pas le facteur de puissance du moteur, aussi faut-il entrer
dans Pr 00.043 la valeur correspondante figurant sur la plaque
signalétique. Pour effectuer un autocalibrage a l'arrét,
régler Pr 00.040 sur 1 et donner un signal de déverrouillage (sur la
borne 31) et un signal de marche (au niveau de la borne 26 ou 27).

Test d’autocalibrage 2 :

« L'autocalibrage avec rotation ne doit étre effectué que lorsque le
moteur n'est pas chargé. Un autocalibrage avec rotation commence
par effectuer un autocalibrage a I'arrét, comme indiqué ci-dessus,
puis un test en rotation est effectué au cours duquel le moteur est
accéléré avec les rampes actuellement sélectionnées jusqu'a une
Fréquence nominale (Pr 00.047 {05.006}) x 2/3, et la fréquence est
maintenue a ce niveau pendant 4 secondes. L'inductance statorique
(05.025) est mesurée et cette valeur est utilisée en association avec
d'autres parametres du moteur pour calculer le Facteur de
puissance nominal (05.010). Pour effectuer un autocalibrage avec
rotation, régler Pr 00.040 sur 2 et donner un signal de déverrouillage
(sur la borne 31) et un signal de marche (au niveau de la borne 26
ou 27).

Aprés avoir réalisé le test d'autocalibrage, I'état du variateur devient
Verrouillé. Le variateur doit alors étre en condition de verrouillage
contrélé avant de pouvoir le mettre en fonctionnement a la référence
requise. Pour placer le variateur en condition de verrouillage controle,
il suffit de supprimer le signal d'Absence sire du couple (Safe Torque
Off) au niveau de la borne 31, de régler le Déverrouillage du variateur
(06.015) sur OFF (0) ou de verrouiller le variateur en utilisant le Mot de
commande (06.042) et la Validation du Mot de commande (06.043).

RFC-A

Trois tests d'autocalibrage sont disponibles en mode sans capteur
RFC-A, un test a I'arrét, un test en rotation et un test de mesure d'inertie.
Un autocalibrage a l'arrét fournira des performances moyennes,

alors qu'un autocalibrage en rotation offrira des performances
supérieures car celui-ci mesure les valeurs réelles des parameétres
moteur requises par le variateur. Le test de mesure d'inertie doit étre
exécuté séparément d'un autocalibrage a I'arrét ou avec rotation,
consulter la section Optimisation pour des informations détaillées.

Il est fortement recommandé d'effectuer un autocalibrage avec rotation
(Pr 00.040 réglé sur 2).
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Test d’autocalibrage 1 :

+ L'autocalibrage a l'arrét peut se faire quand le moteur est chargé et
que la charge ne peut pas étre désaccouplée du moteur.
L'autocalibrage a l'arrét permet de mesurer la résistance statorique
(05.017) et I'inductance transitoire (05.024) du moteur. Ces deux
mesures sont utilisées pour calculer les gains de la boucle de
courant et, a la fin du test, les valeurs de Pr 00.038 {04.013}
et Pr 00.039 {04.014} sont mises a jour. La Compensation temps
mort maximum (05.059) et le Courant a la compensation temps mort
maximum (05.060) pour le variateur sont également mesurées.

De plus, si la Validation de compensation statorique (05.049) = 1,
la Température de base du stator (05.048) sera égale a la
Température du stator (05.046). L'autocalibrage a I'arrét ne mesure
pas le facteur de puissance du moteur, c'est pourquoi il convient
d'entrer dans Pr 00.043 la valeur correspondante figurant sur la
plaque signalétique.

Pour effectuer un autocalibrage a I'arrét, régler Pr 00.040 sur 1 et
donner un signal de déverrouillage (sur la borne 31) et un signal de
marche (au niveau de la borne 26 ou 27).

Test d’autocalibrage 2 :

+ L'autocalibrage avec rotation ne doit étre effectué que lorsque le
moteur n'est pas chargé. Un autocalibrage avec rotation commence
par effectuer un autocalibrage a I'arrét ; un test en rotation est
effectué ensuite au cours duquel le moteur accélére avec les
rampes actuellement sélectionnées jusqu'a la Fréquence nominale
Pr 00.047 {05.006}.

X 2/3 et la fréquence est maintenue pendant 40 secondes. Au cours
de l'autocalibrage avec rotation, I'Inductance statorique (05.025)

et les points d’inflexion du moteur (Pr 05.029, Pr 05.030, Pr 06.062
et Pr 05.063) sont modifiés par le variateur. Le Facteur de puissance
nominal (Pr 05.010) est également modifié par I'lnductance
statorique (05.035). Pour effectuer un autocalibrage avec rotation,
régler Pr 00.040 sur 2 et donner un signal de déverrouillage (sur la
borne 31) et un signal de marche (au niveau de la borne 26 ou 27).

Aprés avoir réalisé le test d'autocalibrage, I'état du variateur devient
Verrouillé. Le variateur doit alors étre en condition de verrouillage
contrdlé avant de pouvoir le mettre en fonctionnement a la référence
requise. Pour placer le variateur en condition de verrouillage contréle,
il suffit de supprimer le signal d'absence sire du couple (Safe Torque
Off) au niveau de la borne 31, de régler le parameétre de déverrouillage
du variateur (06.015) sur OFF (0) ou de verrouiller le variateur en
utilisant le mot de commande (Pr 06.042 et Pr 06.043).

RFC-S

Deux tests d'autocalibrage sont disponibles en mode RFC-S sans
capteur, un test d'autocalibrage a l'arrét et un test de mesure de l'inertie.
Veuillez consulter la section Optimisation pour des informations plus
détaillées sur les tests d'inertie.

Test d’autocalibrage 1 :

» Cetautocalibrage a I'arrét peut servir a mesurer tous les paramétres
nécessaires a un contréle de base. Les tests mesurent la
Résistance statorique (05.017), Ld (05.024), Lq a vide, Pr 00.056
{05.072}, Compensation temps mort maximum (05.059) et le
Courant a la compensation temps mort maximum (05.060). Si la
Compensation statorique activée (05.049) = 1, la Température de
base du stator (05.048) sera égale a la Température du stator
(05.046). La Résistance statorique (05.017) et Ld (05.024) sont
ensuite utilisés pour configurer le Gain Kp de la boucle de courant
Pr 00.038 {04.013} et Gain Ki de la boucle de courant
Pr 00.039 {04.014}. Pour effectuer un autocalibrage a I'arrét,
régler Pr 00.040 sur 1 et donner un signal de déverrouillage (sur la
borne 31) et un signal de marche (au niveau de la borne 26 ou 27).

Test d’autocalibrage 2 :

* En mode sans capteur, si 'Autocalibrage avec rotation est
sélectionné (Pr 00.040 = 2), un autocalibrage a l'arrét est effectué.

Aprés avoir réalisé le test d'autocalibrage, I'état du variateur devient
Verrouillé. Le variateur doit alors étre en condition de verrouillage
contrdlé avant de pouvoir le mettre en fonctionnement a la référence
requise. Pour placer le variateur en condition de verrouillage contrélé,
il suffit de supprimer le signal d'Absence sire du couple (Safe Torque
Off) au niveau de la borne 31, de régler le parametre de Déverrouillage
du variateur (06.015) sur OFF (0) ou de verrouiller le variateur en
utilisant le mot de commande (Pr 06.042 et Pr 06.043).

00.041 Fréquence de découpage maximum

{05.018) g P29

LE Txt | | DP [NC| | |
oL 2 (0) kHz, 3 (1) kHz,

- 4 (2) kHz, 6 (3) kHz
RFC-A| | o' kHz, 12 (B) kHz, |~ 3 (ke
RFC-S 16 (6) kHz

Ce parameétre définit la fréquence de découpage nécessaire.

Le variateur peut automatiquement réduire la fréquence de découpage
réelle (sans modifier ce paramétre) si I'étage de puissance est trop
chaud. Un modéle thermique de la température de la jonction IGBT est
utilisé basé sur la température du radiateur et la baisse de température
instantanée, en utilisant le courant de sortie du variateur et la fréquence
de découpage. La température de jonction IGBT estimée est affichée
dans Pr 07.034. Si la température excede 135 °C, la fréquence de
découpage est réduite, dans la mesure du possible (par exemple,

> 3 kHz). La diminution de la fréquence de découpage réduit les pertes
du variateur et la température de jonction affichée dans Pr 07.034
diminue également. Si la condition de charge persiste, la température de
jonction peut continuer a augmenter au-dessus de145 °C et, comme le
variateur ne peut pas réduire davantage la fréquence de découpage, il
déclenche une mise en sécurité « Onduleur OHt ». Toutes les secondes,
le variateur tentera alors de restaurer la fréquence de découpage au
niveau défini dans Pr 00.041.

La plage intégrale de fréquences de découpage n'est pas disponible sur
tous les calibres de I'Unidrive M. Voir la section 8.5 Fréquence de
découpage a la page 95, pour la fréquence de découpage maximum
disponible pour chaque calibre du variateur.

6.3.7 Parameétres moteur
(WK ZyROLX AL F I Nombre de poles moteur
LE Num | | | | | us |
oL
: = Automatique (0)
RFCA | ‘Automejthue (0)
a 480 pdles (240)
RFC-S = 8 poles (4)

Boucle ouverte

Ce paramétre est utilisé dans le calcul de la vitesse du moteur et pour
une compensation de glissement correcte. Lorsque Automatique (0)
est sélectionné, le nombre de péles du moteur est automatiquement
calculé a partir de la Fréquence nominale (00.047) et de la Vitesse

nominale (min'1) (00.045). Le nombre de péles est égal a 120 *
fréquence nominale / t/min arrondi au nombre pair le plus proche.
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RFC-A

Ce parameétre doit étre réglé correctement pour que les algorithmes de
contrdle vectoriel puissent fonctionner correctement.

Lorsque Automatique (0) est sélectionné, le nombre de pbles du moteur
est automatiquement calculé a partir de la Fréquence nominale (00.047)
et de la Vitesse nominale (min"") (00.045). Le nombre de péles est égal
a 120 * fréquence nominale / t/min arrondi au nombre pair le plus
proche.

RFC-S

Ce parameétre doit étre réglé correctement pour que les algorithmes de
contréle vectoriel puissent fonctionner correctement. Lorsqu'il est réglé
sur Automatique (0), le nombre de pdles est fixé a 6.

WX ROLX K[Vl Facteur de puissance nominal
LE Num | | | |

| US |
oL 4 0.000 & 1.000 =) 0,850
RFC-A |{ 0.000 & 1.000 =) 0,850
RFC-S |{ =)

Le facteur de puissance est le facteur de puissance réel du moteur,
c'est-a-dire le déphasage entre la tension et le courant du moteur.

Boucle ouverte

Le facteur de puissance sert conjointement au courant nominal du
moteur (Pr 00.046) a calculer le courant actif nominal et le courant
magnétisant du moteur. Le courant actif nominal sert notamment a la
commande du variateur et le courant magnétisant au calcul de la
compensation Rs en Mode Vectoriel. Il est important de bien régler ce
paramétre.

La valeur de ce paramétre est obtenue par le variateur lors d'un
autocalibrage avec rotation. Si un autocalibrage a I'arrét est effectué,
la valeur figurant sur la plaque signalétique doit étre entrée dans

Pr 00.043.

RFC-A

Si l'inductance statorique (Pr 05.025) est réglée sur une valeur différente
de zéro, le facteur de puissance utilisé par le variateur est
continuellement calculé et utilisé par les algorithmes de contréle
vectoriel (sans actualisation de Pr 00.043).

Si l'inductance statorique est réglée sur zéro (Pr 05.025), alors le facteur
de puissance spécifié dans Pr 00.043 est utilisé avec le courant nominal
du moteur et d'autres parametres moteur pour calculer le courant actif et
le courant magnétisant, utilisés dans l'algorithme de contrdle vectoriel.

La valeur de ce parameétre est obtenue par le variateur lors d'un
autocalibrage avec rotation. Si un autocalibrage a I'arrét est effectué,
la valeur figurant sur la plague signalétique doit étre entrée dans

Pr 00.043.

NOTE

Apres un autocalibrage avec rotation, Pr 00.043 {05.010} est écrit par le
variateur, calculé a partir de la valeur de l'inductance statorique

(Pr 05.025). Pour saisir une valeur manuellement dans Pr 00.043
{05.010}, Pr 05.025 doit étre réglé sur 0. Pour des informations
détaillées, se reporter a la description de Pr 05.010 dans le Guide des
parametres.

(LOEY RO} 8 Tension nominale
LE Num | | DP | | | us |

oL Variateur 200 V : 230 V
Variateur 400 V Ret

RFC-A 0a usine 50 Hz : 400 V
| VM_AC_VOLTAGE_ | Variateur 400 V Ret
ET i Hz : 460 V

RFC-S S usine 60 Hz : 460

Variateur 575V : 575V
Variateur 690 V : 690 V

Paramétres| Diagno- | Informations sur
sation | la carte média NV |embarqué| avancés stics | la conformité UL
Entrer la valeur spécifiée sur la plaque signalétique du moteur.
(I ER(LX 1T} Vitesse nominale
LE Num | | ND | | | us |
Ret usine 50 Hz :
1500 min™"!
. P
oL @ 0433000 min = Ret usine 60 Hz :
1800 min™!
Ret usine 50 Hz :
1450,00 min""
N N - )
RFC-A | {| 0,00 a 33000,00 min'! |= Ret usine 60 Hz -
1750,00 min""!
RFC-S |{{| 0,00 a33000,00 min™! |= 3000,00 min™"

Boucle ouverte

Il s'agit de la vitesse a laquelle le moteur tourne lorsqu'il est alimenté
avec sa fréquence de base a la tension nominale et dans des conditions
de charge nominale (= vitesse de synchronisme - vitesse de
glissement). La saisie d'une valeur correcte dans ce parameétre permet
au variateur d'augmenter la fréquence de sortie en fonction de la charge
afin de compenser sa chute de vitesse.

La compensation de glissement est désactivée si Pr 00.045 est réglé
sur 0 ou sur la vitesse de synchronisme ou encore si Pr 05.027 est réglé
sur 0.

Si la compensation du glissement est nécessaire, régler ce paramétre a
la valeur indiquée sur la plaque signalétique du moteur, qui donne le
nombre de t/min correct (a chaud). Parfois il est nécessaire de procéder
a un ajustement au moment de la mise en service car la valeur indiquée
sur la plaque peut étre inexacte. La compensation du glissement
fonctionne correctement aussi bien en dessous de la vitesse de base
que dans la zone de défluxage. La compensation de glissement sert
normalement a corriger la vitesse du moteur de maniére a éviter les
variations de vitesse dues a la charge. La vitesse nominale en charge
peut étre réglée a une valeur supérieure a la vitesse de synchronisme
en vue de provoquer volontairement un statisme de vitesse.

Cette opération peut étre utile pour favoriser le partage de charge en
présence de moteurs couplés mécaniquement.

RFC-A

La vitesse nominale est utilisée avec la fréquence nominale du moteur
pour déterminer le glissement a pleine charge du moteur qui est utilisé
par l'algorithme de contréle vectoriel. Un mauvais réglage de ce
parameétre a les effets suivants :

* Une diminution du rendement moteur

* Une réduction du couple moteur maximal

* L'impossibilité d'atteindre la vitesse maximum

* Des mises en sécurité de surintensité

* Une réduction des performances transitoires

* Une imprécision du contréle du couple absolu dans les modes de
contréle du couple

La valeur de la plaque signalétique correspond normalement a la valeur

a chaud. Toutefois, certains réglages peuvent s'avérer nécessaires a la

mise en service du variateur en cas de valeurs inexactes figurant sur la

plaque signalétique. La vitesse nominale a pleine charge peut étre

optimisée par le variateur (voir la section 8.1.2 Mode RFC-A a la

page 85, pour de plus amples informations).

RFC-S

La vitesse nominale utilisée est la suivante :

* Fonctionnement sans retour de position (c.-a-d. Mode sans capteur
activé (Pr 03.078)=1

» Lorsque le moteur fonctionne au-dessus de cette vitesse et que le
défluxage est activé
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»  Sile moteur est un modéle thermique Ce paramétre contréle I'accés via le clavier du variateur, comme indiqué
YR X s B Courant nominal ci-dessous :
LE Num | | DP | | | US | Nl\’/eau. d’e Description
sécurité
oL ) - — - o
0000 3 Courant nominal en 0 Tous les paramétres en écriture peuvent étre modifiés
RFC-A | ¢ VM_RATE’D_CTJRRENT = surcharge maximum (Menu 0) [mais seuls les paramétres du Menu 0 sont visibles.
Pr 00.032 {11.032} 1 R . -
RFC-S Tous les paramétres en écriture sont visibles et peuvent
(Tous les | . e
menus) étre modifiés.
Entrer la valeur de courant nominal du moteur indiquée sur la plaque 5
signalétique de celui-ci. (Menu Tous les paramétres sont en lecture seule.
Lecture  [Acces limité aux paramétres du Menu 0 uniqguement.
(VO YSO LN Y Fréquence nominale (OL, RFC-A) seule 0)
XY FOEXEE W ot par 1000 min™' (RFC-S) 3 .
(Paramétre |Tous les parameétres sont en lecture seule cependant
LE Num | | | | | US | en lecture |tous les menus et les parameétres sont visibles.
oL 8 0,0a550,0 Hz Ret usine 50 Hz : 50,0 Hz seule)
: . 4
N Ret usine 60 Hz : 60,0 Hz
RFC-A | { 0.0 a550,0 Hz (Paramétre |La console reste en mode d'état et aucun paramétre ne
RFC-S @ 0a 10000V /1000 min-1 = 98 VV / 1000 min-1 d'état peut étre affiché ou modifié.
uniquement)
Entrer la valeur spécifiée sur la plaque signalétique du moteur. La console reste en mode d'état et aucun paramétre ne
. . . 5 peut étre affiché ou modifié. Les parametres du variateur
6.3.8 Sélection du mode de fonctionnement (Pas ne sont pas accessibles par une interface de
[LOZERG L NiEL VIl Mode utilisateur du variateur d'accés) |communication/bus de terrain dans le variateur ou
LE Txt | | ND | NG | BT | | n'importe quel module optionnel.
oL = Boucle ouverte (1) Le clavier peut étre utilisé pour régler ce paramétre, méme lorsque la
Boucle ouverte (1), sécurité utilisateur est activée.
RFC-A|{}| RFC-A(2),RFC-S(3), |= RFC-A (2)
RFC-S Mode régénératif (4) ry RFC-S (3) (WL REER 71} Version du logiciel
LS Num | | ND | NC | PT | |
Les valeurs possibles de Pr 00.048 sont les suivantes : oL
C:’a':ifggn“' Mode de fonctionnement RFC-A | {} 0 4 99999999 =
1 Boucle ouverte RFC-S
2 RFC-A Ce paramétre affiche la version du logiciel du variateur.
3 RFC-S
4 Régénératif

Ce paramétre définit le mode de fonctionnement du variateur.

Pr mm.000 doit étre réglé a « 1253 » (valeur par défaut européenne)
ou a « 1254 » (valeur par défaut USA) avant de pouvoir modifier la
valeur de ce parameétre. Lors du reset du variateur pour la prise en
compte de la modification de ce parametre, les valeurs par défaut de

tous les parameétres sont réglées suivant le mode de fonctionnement du

variateur sélectionné et enregistré en mémoire.

(OLYREVOEYS M Action sur détection de mise en sécurité
LE Bin | | | | | us |

oL
RFC-A
RFC-S

00000 a 11111

8

00000

6.3.9 Informations d'état
(LKL REE YVl Etat de sécurité utilisateur
LE Txt | | | ND | PT | |

oL Menu 0 (0),

Tous les menus (1),
RFC-A Menu 0 lecture seule (2),

¢ Lecture seule (3), = Menu 0 (0)
RFC-S Etat uniquement (4),
Pas d'acces (5)
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Chaque bit de ce parameétre a la fonction suivante :

Si ce bit est réglé sur 1, cette fonction est désactivée.

Bit Fonction

Mode Boucle ouverte

Modes RFC-A et RFC-S

0 [ Arrét sur mises en sécurité mineures

Référence sélectionnée (01.001)

Référence sélectionnée (01.001)

Désactivation de la détection de surcharge de la résistance

! de freinage

Référence de filtre avant saut
(01.002)

Référence de filtre avant saut
(01.002)

2 | Désactivation de l'arrét sur perte de phase

Référence avant rampe (01.003)

Référence avant rampe (01.003)

Désactivation de la surveillance de la température de la

Référence aprés rampe (02.001)

Référence aprés rampe (02.001)

Référence de vitesse finale
(03.001)

3 résistance de freinage
4 Désactivation du gel (freeze) de certains paramétres en cas
de mise en sécurité.
Exemple

Pr 00.051 {10.037} = 8 (1000,ire) désactivation de la mise en sécurité
Res frein th

Pr 00.051 {10.037} = 12 (1100;,ire) désactivation de la mise en
sécurité Res frein th et Perte de phase

Arrét sur mises en sécurité mineures

Si le bit O est réglé sur un, le variateur essayera de s'arréter avant la
mise en sécurité si l'une des conditions de mise en sécurité suivantes
est détectée : Surcharge E/S, Perte d'entrée 1, Perte d'entrée 2 ou
Mode clavier.

Désactivation de la détection de surcharge de la résistance de
freinage

Voir Pr 10.030 pour des informations plus détaillées sur la détection de
surcharge résistance de freinage.

Désactivation de la mise en sécurité de perte de phase
Normalement le variateur s'arrétera quand la condition de perte de
phase d'entrée sera détectée. Si ce bit est réglé sur 1, le variateur
continuera a fonctionner et ne se mettra en sécurité que quand le
variateur sera mis a l'arrét par I'utilisateur.

Désactivation de la surveillance de la température de la résistance
de freinage

Les variateurs tailles 3, 4 et 5 ont une résistance de freinage interne
installée par I'utilisateur, avec une sonde thermique pour détecter la
surchauffe de la résistance. Par défaut, le bit 3 de Pr 00.051 {10.037}
est réglé sur zéro, et donc si la résistance de freinage et sa sonde
thermique ne sont pas installées, le variateur déclenche une mise en
sécurité (Res frein th) car la sonde thermique semblera étre en circuit
ouvert. Cette mise en sécurité peut étre désactivée pour permettre le
fonctionnement du variateur en réglant le bit 3 de Pr 00.051 {10.037}
sur 1. Si la résistance est installée, aucune mise en sécurité n'est
déclenchée sauf en cas de dysfonctionnement de la sonde thermique,
c'est pourquoi le bit 3 de Pr 00.051 {10.037} peut rester réglé sur zéro.
Cette fonctionnalité s'applique uniquement aux variateurs tailles 3, 4 et
5. Par exemple, si Pr 00.051 {10.037} = 8, la mise en sécurité Res frein
th est désactivée.

Désactivation du gel (freeze) de certains paramétres en cas de mise
en sécurité

Si ce bit est réglé sur 0, les parameétres répertoriés ci-dessous sont
gelés en cas de mise en sécurité jusqu'a ce que celle-ci soit supprimée.

Retour de vitesse Pr 00.010
{03.002}

Erreur de vitesse (03.003)

Sortie de la boucle de vitesse
(03.004)

Courant total Pr 00.012 {04.001}

Courant total Pr 00.012 {04.001}

Courant actif moteur Pr 00.013
{04.002}

Courant actif moteur Pr 00.013
{04.002}

Courant magnétisant (04.017)

Courant magnétisant (04.017)

Fréquence de sortie Pr 00.011
{05.001}

Fréquence de sortie Pr 00.011
{05.001}

Tension de sortie (05.002)

Tension de sortie (05.002)

Puissance de sortie (05.003)

Puissance de sortie (05.003)

Tension du bus DC (05.005)

Tension du bus DC (05.005)

Entrée analogique 1 (07.001)*

Entrée analogique 1 (07.001)*

Entrée analogique 2 (07.002)*

Entrée analogique 2 (07.002)*

Entrée analogique 3 (07.003)*

Entrée analogique 3 (07.003)*

* Non applicable a I'Unidrive M702

[ LyRG kM7l Reset communications série
LE Bit | | ND | NC | | |

oL
RFC-A | {
RFC-S

OFF (0) ou On (1)

2N OFF (0)

Lorsque Adresse série Pr 00.037 {11.023}, Mode série Pr 00.035
{11.024}, Vitesse de transmission série Pr 00.036 {11.025}, Délai de
transmission minimum des communications (11.026) ou Période de
silence (11.027) sont modifiés, les changements n'ont pas d'effet
immédiat sur le systéme de communications série. Les nouvelles
valeurs seront utilisées aprés la mise sous tension suivante ou si Reset
communications série Pr 00.052 {11.020} est réglé sur un. Reset
communications série Pr 00.052 {11.020} est remis automatiquement a
zéro apres la mise a jour du systéme de communications.

(O R(IZX LYl Constante de temps thermique du moteur
LE Num | | | | | us |

oL
RFC-A | {
RFC-S

1,04 3000,0 s

= 89,0s

Pr 00.053 correspond a la constante de temps thermique moteur,
utilisée dans la modélisation thermique (avec le courant nominal du
moteur Pr 00.046 et le courant total moteur Pr 00.012) dans |'application
de la protection thermique au moteur.

Le réglage de ce paramétre sur 0 désactive la protection thermique du

moteur.

Pour plus d'informations a ce sujet, consulter la section 8.4 Protection

thermique du moteur a la page 94.
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6.3.10 Paramétres supplémentaires pour le controle
sans capteur RSC-S

[VOLY:ROLILY: Yl Mode basse vitesse RFC
LE Txt | | | |

| US |
oL
¢ =
RFC-A
Injection (0), Non saillant (1),
RFC-S | {¢ Courant (2), = Non saillant (1)
Courant sans parcage (3)

Si le mode sans capteur est utilisé et activé (c'est-a-dire Mode sans
capteur activé (03.078) = 1) et la vitesse du moteur est inférieure a
Vitesse nominale (00.045) / 10, il faut utiliser un algorithme de vitesse
spécial pour contrdler le moteur. Le Mode basse vitesse RFC (00.054)
permet de sélectionner I'algorithme a utiliser.

0 : injection

Un signal haute fréquence est injecté dans le moteur afin de détecter
I'axe du flux du moteur. Celui-ci peut étre utilisé de la méme maniére
avec le retour de position mais, pour que le variateur reste stable,

il faudra peut-étre limiter la bande passante de la boucle de vitesse a
10 Hz ou moins et limiter également la limite de courant (voir Courant de
mode sans capteur basse vitesse (00.055)).

1 : non saillant

Si le rapport Lg/Ld < 1,1 sans charge, le mode d'injection ne peut pas
étre utilisé et il faut utiliser ce mode a la place. Ce mode n'offre pas le
méme niveau de contrdle que le mode d'injection et se distingue par les
restrictions suivantes :

» le controle de vitesse est possible mais pas le contréle de couple.

* Le démarrage a la volée n'est pas possible et il faut que le moteur
soit a l'arrét pour démarrer.

« Aune valeur inférieure a la Vitesse nominale (00.045) / 10, il sera
impossible de produire plus de 60 % a 70 % environ du couple
nominal.

» Il se peut que I'arbre moteur fasse quelques mouvements dans les
deux direction au moment du démarrage du moteur.

* Il estimpossible de mesurer l'inertie du moteur a l'aide de
l'autocalibrage si Autocalibrage (00.040) = 4.

* Normalement, la vitesse de rampe ne devrait pas inférieure a

5 /1000 min™" en cas de fonctionnement juste en dessous de la
Vitesse nominale (00.045) / 10.

* Ce mode n'a pas été congu pour contréler le moteur pendant
des périodes prolongées en dessous de la Vitesse nominale
(00.045) / 10, mais il permet de démarrer le moteur quand il est a
I'arrét et de le faire fonctionner en dehors de la plage de basse
vitesse.

» Ce mode n'a pas été congu pour permettre d'inverser le moteur. Sila
direction n'a pas besoin d'étre inversée, il faut arréter le moteur et
attendre que les oscillations cessent avant de redémarrer le moteur
dans l'autre direction.

Le Courant de mode sans capteur basse vitesse (00.055) définit un

courant appliqué a I'axe d du moteur pour faciliter le démarrage.

La valeur par défaut est adaptée a la plupart des moteurs avec une

charge de 60 % du couple nominal. Toutefois, dans certaines

applications, il faudra peut-étre régler ce niveau.

2: courant

Cette méthode, qui applique un vecteur de courant tournant a la
fréquence définie par la référence de vitesse, peut étre utilisée avec tous
les moteurs non-saillants ou a saillance modérée. Elle doit uniquement
étre utilisée avec les moteurs dont la plupart du couple est produit
conjointement au flux d’aimantation plutét qu’a partir d’'un couple de
saillance. Ce mode ne fournit pas le méme niveau de contréle a basse
vitesse que le mode injection, mais il est plus facile a configurer et
permet une utilisation plus flexible que le mode « Non-saillant ».

Les points suivants doivent étre pris en considération :

1. Seule le contréle de vitesse peut étre utilisé quand le
fonctionnement en mode Basse vitesse est actif.

2. Un courant spécifié par le Courant du mode sans capteur basse
vitesse (00.055) est appliqué lorsque le mode basse vitesse est
activé. Ce courant doit étre suffisant pour mettre en marche le
moteur avec la charge la plus élevée prévue. Si le moteur présente
une certaine saillance en I'absence de charge et une caractéristique
de saturation appropriée, le variateur peut détecter la position du
rotor et appliquer le courant a I'angle correct pour éviter des
transitoires a la mise en marche. Si le moteur est non-saillant,
tel que défini par les conditions de la mise en sécurité Inductance,
le variateur n’essaiera pas de détecter la position du rotor et le
courant est appliqué a un angle arbitraire. Cela peut provoquer des
transitoires a la mise en marche si le niveau de courant appliqué est
élevé, c'est pourquoi, le paramétre Courant du mode sans capteur
basse vitesse (00.055) ne doit pas étre défini a un niveau supérieur
a celui nécessaire. Pour minimiser le mouvement résultant de
I'application du courant, il est augmenté au cours de la période
définie par le paramétre Rampe de courant du mode sans
capteur (05.063) sous la forme d’une caractéristique parabolique
(c.-a-d., qu’il augmente suivant un niveau de changement faible au
début, puis le niveau augmente progressivement).

3. Il estimpossible de mesurer l'inertie du moteur a l'aide de
l'autocalibrage si Autocalibrage (00.040) = 4.

4. Comme le niveau de courant ne dépend pas de la charge appliquée
lorsque le mode basse vitesse est activé, mais est défini par le
paramétre Courant du mode sans capteur basse vitesse (00.055),
le moteur peut devenir trop chaud si le mode basse vitesse reste
activé pendant une période prolongée.

5. En général, le Courant du mode sans capteur basse vitesse
(00.055) doit étre réglé sur un niveau supérieur a la charge
maximale prévue. Il peut étre réglé sur un niveau bien plus élevé
que la charge si les caractéristiques de saillance et de saturation
permettent la détection de la position du rotor a la mise en marche.
Cependant, le Courant du mode sans capteur basse vitesse
(00.055) doit s’approcher au plus prés de la charge prévue dans les
conditions suivantes : I'inertie de la charge est élevée par rapport a
l'inertie du moteur, le niveau d’amortissement/perte du systeme de
charge est faible ou I'inductance de I'axe q du moteur change de
fagon significative avec la charge.

3 : Courant sans parcage

La méthode « Vecteur courant avec parcage » est utilisée, mais sans
aucune tentative visant a déterminer la position du rotor avant
d’appliquer le courant. Ce mode peut étre sélectionné, par exemple, si le
moteur ne posséde pas de caractéristique de saturation

appropriée pour permettre la détermination de la position du rotor a la
mise en marche ou si la mise en marche doit étre plus rapide.

L’angle initial du vecteur de courant se trouve a une position arbitraire
par rapport a la position actuelle du rotor. Lorsque le vecteur courant
commence a tourner, le rotor s’accroche et entre en rotation. Sila rampe
est trop courte, le rotor peut ne pas suivre le vecteur de courant et le
moteur décroche. Dans ce cas, le niveau de rampe doit étre réduit et/ou
le courant utilisé pour mettre en marche le moteur doit étre augmenté.

La régulation de couple peut étre utilisée avec la méthode de démarrage
« Injection » de la méme maniére qu'avec le retour de position.
Toutefois, si la régulation de couple doit étre employée dans une
application qui utilise les autres méthodes de démarrage, il faut prendre
en considération les éléments suivants :

1. larégulation de couple ne doit pas étre activée tant que l'algorithme
de basse vitesse est actif et la vitesse moteur ne doit pas passer en
dessous d'un niveau ou le mode Basse vitesse redeviendra actif
alors que la régulation de couple est active. Cela signifie que le
moteur doit étre démarré en régulation de vitesse et que la
régulation de couple ne doit étre sélectionnée que quand la vitesse
est suffisamment élevée.
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2. Pour arréter le moteur, il suffit de désactiver le variateur ou de mettre
a l'arrét pour que le variateur arréte le moteur. Une mise a l'arrét

I'algorithme correspondant est actif.

WL RN a4 3l Offset de phase au courant de test Iq
LE Num | | DP | | | us |

provoque une commutation du variateur de la régulation de couple
en régulation de vitesse. Il est alors possible de réduire la vitesse oL
moteur pour la ramener dans la plage de basse vitesse ou 03 =
RFC-A
Limite de courant de mode sans capteur basse RFC-S | {} +90,0° = 0,0°

00.055 {05.071}

vitesse

LE Num | | DP | | | us |
oL
¢ =
RFC-A
RFC-S | {§ 0,0 4 1000,0 % = 20,0 %

Mode d'injection

En cas de fonctionnement sans capteur a basse vitesse avec injection
d'un signal (Mode basse vitesse RFC (00.054) = 0), il faut avoir Lg/Ld
=1,1. Méme si un moteur dispose d'un rapport plus important a vide,
ce rapport diminue normalement a mesure que le courant de I'axe q
augmente. La Limite de courant de mode sans capteur basse vitesse
(00.055) doit étre réglée a un niveau inférieur au point ou le rapport
d'inductance chute a 1,1. La valeur de ce paramétre permet de définir
les limites de courant du variateur lorsque l'injection de signal est active
et empéche qu'une perte de contréle du moteur se produise.

Mode non-saillant

En cas de fonctionnement sans capteur basse vitesse, ce mode pour les
moteurs non saillants (Mode base vitesse RFC (00.054) = 1) définit un
courant appliqué a l'axe d pour faciliter le démarrage. La valeur par
défaut est adaptée a la plupart des moteurs et des applications qui
requiérent jusqu'a 60 % du couple au démarrage. Cette valeur peut étre
augmentée pour bénéficier d’'un niveau de couple de démarrage
supérieur.

Ce parameétre défini I'offset du point d'inductance minimum en tant
qu'angle électrique depuis le point sans courant dans le moteur, jusqu'au
point avec un niveau de |q équivalent a Courant de test Iq pour la
mesure de l'inductance (00.057). S'il reste a sa valeur par défaut de
zéro, aucune compensation d'offset de phase en cas de changements
de Iq n'est effectuée. Offset de phase au courant de test Iq (00.058)
est utilisé pour le contréle sans capteur RFC basse vitesse en mode
d'injection. Une valeur positive avance le point d'inductance minimum
avec |q positif. Voir Mode basse vitesse RFC (00.054). Pour la plupart
des moteurs, une valeur de zéro est acceptable.

WL R(ENIVE YL g au courant de test Iq défini
LE Num | | DP | |

| US |
oL
¢ =
RFC-A
RFC-S|{| 0,000a500000mH | 0,000 mH

Inductance de I'axe q du moteur sans courant dans I'axe d et courant
défini par Courant de test Iq pour la mesure de l'inductance (00.057)
dans I'axe q du moteur. Si ce paramétre est laissé a sa valeur par défaut
de zéro, aucune compensation de la valeur Lq n'est effectuée en cas de
changements de Iq.

WORHR(IEN 1733l Courant de test Id de mesure de I'inductance
LE Num | | | | | us |

WWOLECR(LX YAl L g absence de charge
LE Num | | DP | |

| US|
oL
RFC-A 0 =
RFC-S [{| 0,0000 a 500,000 mH 0,000 mH

Inductance de I'axe q du moteur sans courant dans le moteur.

(OLYR{(LXrEY M Courant de test Ig de mesure de I'inductance
LE Num | | | | | us |

oL
¢ =
RFC-A
RFC-S | { 02200 % = 100 %

Niveau maximum du courant de test utilisé pour Iq pendant
I'autocalibrage pendant la mesure de l'inductance du moteur et I'offset
de phase en tant que pourcentage du Courant nominal (00.046).

Cette valeur est également utilisée par I'algorithme de contrdle sans
capteur afin de définir I'inductance du moteur et un offset de phase du
cadre de référence a différents niveaux de Iq. Les valeurs de Lq au
courant de test Iq défini (00.059) et Offset de phase au courant de test Iq
(00.058) doivent étre les mémes que celles qui correspondent au niveau
de courant de test. Pour la plupart des moteurs, Offset de phase au
courant de test Iq (00.058) sera égal a zéro et aura peu d'influence sur
les performances ; toutefois, il y a des chances que Lq varie de maniére
significative avec Iq et il faut le régler correctement pour obtenir de
bonnes performances. Si Lq au courant de test Iq défini (00.059),
ouCourant de test Iq pour la mesure de courant (00.057) correspondent
a zéro, l'estimation de Lq ne sera pas affectée par le niveau de Iq, et si
Offset de phase au courant de test Iq (00.058) ou Courant de test Iq
pour la mesure de l'inductance (00.057) correspondent a zéro, I'offset de
phase ne sera pas affecté par le niveau de Iq.

oL
¢ =
RFC-A
RFC-S | ¢ -100a0 % = -50 %

Niveau minimum du courant de test utilisé pour Id pendant
l'autocalibrage pendant la mesure de l'inductance du moteur en tant que
pourcentage du Courant nominal (00.046). Celui-ci est utilisé ensuite
de maniére similaire a Courant de test Iq de mesure de l'inductance
(00.057) pour estimer la valeur de Lq utilisée dans les algorithmes de
contréle en cas de changement de Id. Si Lq au courant de test Id défini
(00.061) ouCourant de test Id de mesure de l'inductance (00.060)

sont réglés sur zéro, aucune compensation n'est effectuée en cas de
changements de Lq avec Id.

VDR R(ENIZ I g au courant de test Id
LE Num | | | |

| US |
oL
¢ =
RFC-A
RFC-S|{| 0000a500000mH | 0,000 mH

Inductance de I'axe q du moteur sans courant dans I'axe g et courant
défini par Courant de test Id pour la mesure de l'inductance (00.060)
dans I'axe d du moteur. Si ce paramétre est laissé a sa valeur par défaut
de zéro, aucune compensation de la valeur Lq n'est effectuée en cas de
changements de Id.
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7 Mise en marche du moteur

Ce chapitre accompagne I'utilisateur novice dans toutes les étapes
essentielles de la premiére mise en marche du moteur, et dans chacun
des modes de fonctionnement possible.

Pour de plus amples informations sur les réglages du variateur
permettant d'obtenir des performances optimales, consulter le
Chapitre 8 Optimisation a la page 82.

Informations relatives | Informations | Installation |Installation | Mise en | Paramétres IECX-REUERGEN Optimi- | Fonctionnement de API
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV |embarqué| avancés stics

& Veiller a ce qu'aucun dommage ou risque quelconque ne
puisse étre causé par un démarrage intempestif du moteur.

Les valeurs des parametres moteur ont une influence sur la
protection du moteur.

Une modification des valeurs par défaut peut s'avérer
nécessaire.

Il est essentiel que la valeur correcte soit entrée dans

Pr 00.046 Courant nominal. Ce dernier influe sur la
protection thermique du moteur.

A

ATTENTION

Paramétres| Diagno- | Informations sur
la conformité UL

7.2 Changement du mode
de fonctionnement

Lors du changement de mode de fonctionnement, tous les parametres
sont remis a leur valeur par défaut, y compris les paramétres du moteur.
L'état de sécurité de l'utilisateur (Pr 00.049) et le Code de sécurité de
l'utilisateur (Pr 00.034) ne sont pas touchés par cette procédure).

Procédure
Utiliser les procédures suivantes uniquement quand il est nécessaire de

changer le mode de fonctionnement :

1. Entrer I'une des valeurs suivantes dans Pr mm.000, selon le cas :
1253 (fréquence de I'alimentation AC a 50 Hz)
1254 (fréquence de I'alimentation AC a 60 Hz)

2. Changer la valeur de Pr 00.048 comme suit :

Réglage du parametre Pr 00.048 Mode de fonctionnement

00.048 1 Boucle ouverte

1 Open-loop

Si le variateur est mis en marche a l'aide du clavier,

il fonctionnera a la vitesse définie par la référence clavier
(Pr 01.017). Cette situation ne sera peut-étre pas acceptable
en fonction de l'application. L'utilisateur doit controler le

Pr 01.017 et vérifier que la référence du clavier a été réglée
sur 0.

ATTENTION

2 RFC-A

Si la vitesse maximale voulue affecte la sécurité du systéme,
il faut prévoir une protection supplémentaire et
indépendante contre les survitesses.

> >

3 RFC-S

71 Raccordements minimums

711 Spécifications de base

Cette section présente les raccordements de base qui doivent étre
effectués pour la mise en marche du variateur dans le mode requis.
Pour connaitre les réglages de base pour chaque mode, consulter le
paragraphe correspondant de la section 7.3 Premiéere mise en service
rapide/démarrage a la page 67.

Tableau 7-1 Raccordements de base pour chaque mode

de contréle

-
Méthode de contréle Raccordements nécessaires

du variateur

Déverrouillage du variateur
Référence vitesse/couple
Marche avant/Marche arriére

Mode Bornier

Mode Clavier Déverrouillage du variateur

Déverrouillage du variateur

Communication série e S -
Liaison communication série

Tableau 7-2 Raccordements de base pour chaque mode
de fonctionnement

Mode de fonctionnement Raccordements nécessaires

Mode Boucle ouverte Moteur asynchrone

RFC - Sans capteur A
(sans retour de position)

Moteur asynchrone sans retour
de vitesse

RFC - Sans capteur S
(sans retour de position)

Moteur a aimants permanents sans
retour de position et de vitesse

Les chiffres de la deuxiéme colonne s'appliquent quand le systéme
utilise la communication série.

3. Puis, soit :

* Appuyer sur la touche Reset rouge.

»  Ouvrir puis refermer I'entrée logique de reset.

» Effectuer le reset du variateur via la communication série en réglant
Pr 10.038 sur 100 (vérifier que Pr mm.000 se remet a 0).
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Figure 7-1 Connexions minimales pour la mise en marche du moteur dans tous les modes de fonctionnement pour les (tailles 3 et 4)
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Figure 7-2 Connexions minimales pour la mise en marche du moteur dans tous les modes de fonctionnement (taille 5)
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Figure 7-3 Connexions minimales pour la mise en marche du moteur dans tous les modes de fonctionnement (taille 6)
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Figure 7-4 Connexions minimales pour la mise en marche du moteur dans tous les modes de fonctionnement (taille 7 et supérieures)
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* Nécessaire pour les tailles 9E, 10E et 11E.
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Paramétres
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stics
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Informations relatives | Informations | Installation | Installation [Mise en | Paramétres [UUIEEEELENUEN W Optimi- | Fonctionnement de API

a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique |service| de base du moteur sation | la carte média NV |embarqué
7.3 Premiéere mise en service rapide/démarrage
7.3.1 Boucle ouverte

Action

Description

Avant la mise sous
tension

Vérifier que :

+ le signal de déverrouillage du variateur n'est pas donné (borne 31).
* e signal de mise en marche n'est pas donné.

* le moteur est raccordé.

Mise sous tension
du variateur

Vérifier que le mode Boucle ouverte est affiché lors de la mise sous tension du variateur.

Si le mode est incorrect, voir la section 5.6 Changement du mode de fonctionnement a la page 37.
Vérifier que :

*  « Verrouillé » apparait sur I'afficheur du variateur.

Si le variateur se met en sécurité, voir le Chapitre 12 Diagnostics a la page 191.

Saisie des données
figurant sur la
plaque signalétique
moteur

Entrer :
+ lafréquence nominale du moteur dans Pr 00.047 (Hz).
* le courant nominal du moteur dans Pr 00.046 (A).

* la vitesse nominale du moteur dans Pr 00.045 (min'1).
+  latension nominale du moteur dans Pr 00.044 (V) - vérifier le type de connexion A ou A.

Mot X XXXXXXXXX

No XXXXXXXXXX kg

I.clF_°C 4
Hz | min”

IP55 s S1
v

KW [coso] A

A 230
A 400

50 ‘1445 220L0,ao

CN = 14.5Nm
A 240 50‘ 1445‘2 20‘076

A 415

8.5

4Nm
CTP- VEN 1PHASE 1=0,46A P=110W R.F 32MN

0
4.90

8.50
‘4 20O

1E.C 34 1(87)

d'accélération/
décélération

régler Pr 00.015 = Rapide. Vérifier aussi que les parameétres Pr 10.030, Pr 10.031 et Pr 10.061
sont réglés correctement, sinon des mises en sécurité prématurées « R freinage trop chaude »
peuvent se produire).

Rl ewe: 1
- * lafréquence maximale dans Pr 00.002 (Hz).
maximale
Entrer :
Réglage des *  Larampe d'accélération dans Pr 00.003 (s/100 Hz). 100Hz
rampes * Larampe de décélération dans Pr 00.004 (s/100 Hz) (si la résistance de freinage est installée,

'
1
|
1
1
1
1
1
1
1
'

+—0.03—

'
i
h
i
i
i
i
i
i
i
'
—0.04—

Réglage pour la
sonde thermique du
moteur

La sonde thermique du moteur peut étre sélectionnée dans Pr 00.021 {07.015}. Voir Pr 00.021 {07.015}
pour des informations plus détaillées.

Autocalibrage

Le variateur est en mesure de faire un autocalibrage a I'arrét ou en rotation. Le moteur doit étre immobile
avant l'activation d'un autocalibrage. Un autocalibrage avec rotation doit étre utilisé chaque fois que

possible de sorte que la valeur mesurée pour le facteur de puissance soit utilisée par le variateur.
Un autocalibrage avec rotation provoquera une accélération jusqu'au 2/3 de la vitesse de
base dans la direction sélectionnée, sans tenir compte de la référence appliquée. Le test
terminé, le moteur s'arrétera en roue libre. Le signal de déverrouillage doit étre supprimé
avant que le variateur ne puisse étre mis en marche a la référence requise.
Le variateur peut étre arrété a tout instant en supprimant le signal de marche ou de
déverrouillage du variateur.

» L'autocalibrage a I'arrét peut se faire quand le moteur est chargé et qu'il n'est pas possible de
désaccoupler la charge de I'arbre moteur. Un autocalibrage a I'arrét mesure la résistance statorique et
I'inductance transitoire du moteur ainsi que les valeurs relatives a la compensation des temps morts
du variateur. Ces mesures sont nécessaires pour obtenir de bonnes performances dans les modes de
contrdle vectoriel. L'autocalibrage a I'arrét ne mesure pas le facteur de puissance du moteur,
c'est pourquoi il convient d'entrer dans Pr 00.043 la valeur correspondante figurant sur la plaque
signalétique.

*  Un autocalibrage avec rotation ne doit se faire que lorsque le moteur est désaccouplé. L'autocalibrage
en rotation réalise d'abord l'autocalibrage a I'arrét puis, met en rotation le moteur aux 2/3 de la vit

cos &

ol

de base dans la direction sélectionnée. Au cours de cet autocalibrage, le facteur de puissance du
moteur est mesuré.

Pour effectuer un autocalibrage :

*  Régler le paramétre Pr 00.040 sur 1 pour effectuer I'autocalibrage a I'arrét ou Pr 00.040 sur 2 pour
I'autocalibrage avec rotation.

»  Fermer la borne de déverrouillage du variateur (borne 31). Le variateur affichera « Prét ».

*  Donner un ordre de marche (borne 26 ou 27 fermée). Tout au long de I'exécution de I'autocalibrage,
la ligne d'affichage supérieure du variateur affichera « Autocalibrage ».

»  Attendre que le variateur affiche « Prét » ou « Verrouillé » et que le moteur soit a I'arrét.

Si le variateur se met en sécurité, voir le Chapitre 12 Diagnostics a la page 191.

»  Supprimer le signal de déverrouillage et I'ordre de marche du variateur.

Sauvegarde des
parametres

Sélectionner « Sauvegarde » dans Pr mm.000 (ou bien saisir une valeur de 1001 dans Pr mm.000)
et appuyer sur la touche rouge de reset ou ouvrir puis fermer I'entrée logique de reset.

Mise en marche

Le variateur est maintenant prét pour la mise en marche.

[0)
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Informations relatives | Informations | Installation |Installation | Mise en | Paramétres IECX-REUERGEN Optimi- | Fonctionnement de API Paramétres| Diagno- | Informations sur
du moteur

7.3.2 Mode RFC-A (avec retour de position)

Moteur asynchrone avec retour de position et utilisation du module optionnel SI-Encoder
Seul un codeur incrémental en quadrature pris en charge par le module optionnel SI-Encoder sera pris en considération ici.

Action Description
) Vérifier que :
Avant la mise « le signal de déverrouillage du variateur n'est pas donné (borne 31).
sous tension « le signal de mise en marche n'est pas donné.

* le moteur et le retour vitesse sont raccordés.

Veérifier que le mode RFC-A est affiché lors de la mise sous tension du variateur. Si le mode est incorrect, voir la
section 5.6 Changement du mode de fonctionnement a la page 37, sinon restaurer les parameétres par défaut
Mise sous tension | (Voir la section 5.8 Réinitialisation des parametres par défaut a la page 37).

du variateur Vérifier que :

*  « Verrouillé » apparait sur I'afficheur du variateur.

Si le variateur se met en sécurité, voir le Chapitre 12 Diagnostics a la page 191.

Réglage de base du codeur incrémental

Réglage Pr 03.024 = Vitesse (0)

Entrer :

«  L'alimentation du codeur dans Pr mm.036 =5V (0),8 V (1) ou 15V (2) *.

NOTE

Si la tension de sortie du codeur est > 5V, les résistances de terminaison doivent étre désactivées en réglant

o Prmm.039 sur 0 *.
Activation du
retour moteur et &

réglage des Le réglage d'une tension d'alimentation trop élevée pour le codeur pourrait détériorer le capteur

parametres de retour.

«  Nombre de points par tour du codeur (LPR) dans Pr mm.034 (réglage selon le codeur) *.
* Leréglage des résistances de terminaison du codeur dans Pr mm.039 : *.
0 = A-A\, B-B\ résistances de terminaison désactivées.
1= A-A\, B-B\ résistances de terminaison activées.
* mm dépend de I'emplacement dans lequel le module SI-Encoder est installé
(15 = Emplacement 1, 16 = Emplacement 2, 17 = Emplacement 3).

Saisie des

données figurant | * la fréquence nominale du moteur dans Pr 00.047 (Hz).

sur la plaque * le courant nominal du moteur dans Pr 00.046 (A). .
signalétique +  la vitesse nominale du moteur dans Pr 00.045 (min™").

moteur + latension nominale du moteur dans Pr 00.044 (V) - vérifier le type de connexion A ou A.

Réglage de |

vi?egs:g%aii:wale Entrer : la vitesse maximale dans Pr 00.002 (min™").

Réal d Entrer :

ra?r‘?p&:e%e es +  larampe d'accélération dans Pr 00.003 (s/1000 min'"). e

d'accélération/ +  larampe de décélération dans Pr 00.004 (s/1000 min™") (si une résistance de freinage est installée,

décélération régler Pr 00.015 = Rapide. Vérifier aussi que les paramétres Pr 10.030, Pr 10.031 et Pr 10.061 sont réglés .

correctement, sinon des mises en sécurité prématurées « R freinage trop chaude » peuvent se produire). e oo

SR;?(E%?;?#{ lj‘e La sonde thermique du moteur peut étre sélectionnée dans Pr 00.021 {07.015}. Consulter le Pr 00.021 {07.015}

du moteur q pour plus d'informations.
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Action

Description

Autocalibrage

Le variateur est en mesure de faire un autocalibrage a I'arrét ou en rotation. Le moteur doit &tre immobile avant
I'activation d'un autocalibrage. Un autocalibrage a I'arrét fournira des performances moyennes, alors qu'un
autocalibrage en rotation offrira des performances supérieures car celui-ci mesure les valeurs réelles des
parametres moteur requises par le variateur.

Un autocalibrage avec rotation provoquera une accélération jusqu'au 2/3, de la vitesse de base dans
la direction sélectionnée, sans tenir compte de la référence appliquée. Le test terminé, le moteur
s'arrétera en roue libre. Le signal de déverrouillage doit étre supprimé avant que le variateur ne
puisse étre mis en marche a la référence requise.

Le variateur peut étre arrété a tout instant en supprimant le signal de marche ou de déverrouillage
du variateur.

|AVERTISSEMENT|

« L'autocalibrage a I'arrét peut se faire quand le moteur est chargé et qu'il n'est pas possible de désaccoupler la
charge de I'arbre moteur. Un autocalibrage a I'arrét mesure la résistance statorique et I'inductance transitoire
du moteur ainsi que les valeurs relatives a la compensation des temps morts depuis le variateur. Les valeurs
mesurées sont utilisées pour calculer les gains de la boucle de courant et, a la fin du test, les valeurs de
Pr 00.038 et Pr 00.039 sont mises a jour. L'autocalibrage a I'arrét ne mesure pas le facteur de puissance du
moteur, c'est pourquoi il convient d'entrer dans Pr 00.043 la valeur correspondante figurant sur la plaque
signalétique.

« Un autocalibrage avec rotation ne doit se faire que lorsque le moteur est désaccouplé. L'autocalibrage en
rotation réalise d'abord I'autocalibrage a I'arrét puis, met en rotation le moteur aux 2/3 de la vitesse de base
dans la direction sélectionnée. L'autocalibrage avec rotation mesure l'inductance statorique du moteur et
calcule le facteur de puissance.

Pour effectuer un autocalibrage :

* Régler le paramétre Pr 00.040 sur 1 pour effectuer I'autocalibrage a I'arrét ou Pr 00.040 sur 2 pour
I'autocalibrage avec rotation.

«  Fermer la borne de déverrouillage du variateur (borne 31). L'afficheur du variateur affichera « Prét ».

«  Donner un ordre de marche (borne 26 ou 27 fermée). Tout au long de I'exécution de I'autocalibrage, la ligne
d'affichage supérieure du variateur affichera « Autocalibrage ».

*  Attendre que le variateur affiche « Prét » ou « Verrouillé » et que le moteur soit a I'arrét.

Si le variateur se met en sécurité, voir le Chapitre 12 Diagnostics a la page 191.

«  Supprimer le signal de déverrouillage et I'ordre de marche du variateur.

cos &

ol

N.m

points

+——— d'inflexion

N min-*

Sauvegarde des
parametres

Sélectionner « Sauvegarde » dans Pr mm.000 (ou bien saisir une valeur de 1001 dans Pr mm.000) et appuyer sur
la touche rouge de reset ou ouvrir puis fermer I'entrée logique de reset.

Mise en marche

Le variateur est maintenant prét pour la mise en marche.

0)
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Moteur asynchrone sans retour de position

Informations relatives | Informations | Installation |Installation | Mise en | Paramétres IECX-REUERGEN Optimi- | Fonctionnement de API Paramétres| Diagno- | Informations sur
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV |embarqué| avancés stics | la conformité UL
7.3.3 RFC - A Sans capteur

Action

Description

Avant la mise
sous tension

Vérifier que :

« le signal de déverrouillage du variateur n'est pas donné (borne 31).
« le signal de mise en marche n'est pas donné.

* le moteur est raccordé.

Mise sous tension
du variateur

Vérifier que le mode RFC-A est affiché lors de la mise sous tension du variateur. Si le mode est incorrect, voir la
section 5.6 Changement du mode de fonctionnement a la page 37, sinon restaurer les parameétres par défaut
(Voir la section 5.8 Réinitialisation des paramétres par défaut a la page 37).

Vérifier que :

*  « Verrouillé » apparait sur I'afficheur du variateur.

Si le variateur se met en sécurité, voir le Chapitre 12 Diagnostics a la page 191.

Saisie des
données figurant
sur la plaque

Entrer :
« lafréquence nominale du moteur dans Pr 00.047 (Hz).
* le courant nominal du moteur dans Pr 00.046 (A).

vitesse maximale

signalétique +  la vitesse nominale du moteur dans Pr 00.045 (min™").
moteur + latension nominale du moteur dans Pr 00.044 (V) - vérifier le type de connexion A ou A.
Réglage de la Entrer :

«  la vitesse maximale dans Pr 00.002 (min™").

Réglage des
rampes
d'accélération/
décélération

Entrer :
+  Larampe d'accélération dans Pr 00.003 (s/1 000 min").

* Larampe de décélération dans Pr 00.004 (s/1000 min'1) (si une résistance de freinage est installée,
régler Pr 00.015 = RAPIDE. Vérifier aussi que les parametres Pr 10.030, Pr 10.031 et Pr 10.061 sont réglés
correctement, sinon des mises en sécurité prématurées « R freinage trop chaude » peuvent se produire).

1000rpm

Autocalibrage

Le variateur est en mesure de faire un autocalibrage a I'arrét ou en rotation. Le moteur doit étre immobile avant
I'activation d'un autocalibrage. Un autocalibrage a I'arrét fournira des performances moyennes, alors qu'un
autocalibrage en rotation offrira des performances supérieures car celui-ci mesure les valeurs réelles des
parameétres moteur requises par le variateur.

NOTE

Un autocalibrage avec rotation provoquera une accélération jusqu'au 2/3 de la vitesse de base dans
la direction sélectionnée, sans tenir compte de la référence appliquée. Le test terminé, le moteur

Il est fortement recommandé d'effectuer un autocalibrage avec rotation (Pr 00.040 réglé sur 2).
& s'arrétera en roue libre. Le signal de déverrouillage doit étre supprimé avant que le variateur ne puisse
étre mis en marche a la référence requise.
Le variateur peut étre arrété a tout instant en supprimant le signal de marche ou de déverrouillage du
variateur.

cos &

« L'autocalibrage a I'arrét peut se faire quand le moteur est chargé et qu'il n'est pas possible de désaccoupler la
charge de I'arbre moteur. Un autocalibrage a I'arrét mesure la résistance statorique et I'inductance transitoire
du moteur ainsi que les valeurs relatives a la compensation des temps morts depuis le variateur. Les valeurs

oL,

mesurées sont utilisées pour calculer les gains de la boucle de courant et, a la fin du test, les valeurs de

Pr 00.038 et Pr 00.039 sont mises a jour. L'autocalibrage a I'arrét ne mesure pas le facteur de puissance du
moteur, c'est pourquoi il convient d'entrer dans Pr 00.043 la valeur correspondante figurant sur la plaque
signalétique.

N.m

*  Un autocalibrage avec rotation ne doit se faire que lorsque le moteur est désaccouplé. L'autocalibrage en
rotation réalise d'abord l'autocalibrage a I'arrét puis, met en rotation le moteur aux 2/3 de la vitesse de base
dans la direction sélectionnée. L'autocalibrage avec rotation mesure l'inductance statorique du moteur et
calcule le facteur de puissance.

Pour effectuer un autocalibrage :

* Régler le paramétre Pr 00.040 sur 1 pour effectuer I'autocalibrage a I'arrét ou Pr 00.040 sur 2 pour
I'autocalibrage avec rotation.

«  Fermer la borne de déverrouillage du variateur (borne 31). L'écran du variateur affichera « Prét »
ou « Verrouillé ».

«  Donner un ordre de marche (borne 26 ou 27 fermée). Tout au long de I'exécution de I'autocalibrage, la ligne
d’affichage inférieure du variateur affichera « Autocalibrage ».

«  Attendre que le variateur affiche « Prét » ou « Verrouillé » et que le moteur soit a I'arrét.

Si le variateur se met en sécurité, voir le Chapitre 12 Diagnostics a la page 191.

«  Supprimer le signal de déverrouillage et I'ordre de marche du variateur.

Sauvegarde des
parametres

Sélectionner « Sauvegarde » dans Pr mm.000 (ou bien saisir une valeur de 1001 dans Pr mm.000) et appuyer sur
la touche rouge de reset ou ouvrir puis fermer I'entrée logique de reset.

Mise en marche

Le variateur est maintenant prét pour la mise en marche.

O)
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7.3.4 RFC-S sans capteur
Moteur a aimants permanents sans retour de position (moteur autre que Dyneo LSRPM)

Action

Description

Avant la mise
sous tension

Vérifier que :

» e signal de déverrouillage du variateur n'est pas donné (borne 31).
* e signal de mise en marche n'est pas donné.

* le moteur est raccordé.

Veérifier que le mode RFC-S est affiché lors de la mise sous tension du variateur. Si le mode est incorrect, voir le
Chapitre 5.6 Changement du mode de fonctionnement a la page 37, sinon rétablir les paramétres par défaut

figurant sur la
plaque

m:ffi;:léz (voir le Chapitre 5.8 Réinitialisation des paramétres par défaut a la page 37).
; Vérifier que :
variateur . ) .
*  « Verrouillé » apparait sur l'afficheur du variateur.
Si le variateur se met en sécurité, voir le Chapitre 12 Diagnostics a la page 191.
Saisie des Entre( : . R i . . N ) . .
données * réglerle Pr29.200 = O (si le paramétre est présent) pour désactiver le systéme de configuration rapide LSRPM.

* le courant nominal du moteur dans Pr 00.046 (A).
S’assurer que la valeur entrée est égale ou inférieure au courant nominal en Surcharge maximum du variateur,
sinon des mises en sécurité « Moteur trop chaud » peuvent se produire lors de l'autocalibrage.

d'accélération/
décélération

* larampe de décélération dans Pr 00.004 (s/1000 min'1) (si une résistance de freinage est installée, régler Pr 00.015
= Rapide. Vérifier aussi que les paramétres Pr 10.030, Pr 10.031 et Pr 10.061 sont réglés correctement, sinon des
mises en sécurité prématurées « R freinage trop chaude » peuvent se produire).

signalétique | . | g ombre de poles dans Pr 00.042.
moteur +  Latension nominale du moteur dans Pr 00.044 (V).
Réglage dela | ppirer -
it :
n':)fi;eale * lavitesse maximale dans Pr 00.002 (min'1).
Rédl q Entrer :
©9/80€ €8S |, |a rampe d’accélération dans Pr 00.003 (s/1000 min™).
rampes

=y o

Autocalibrage

Le variateur est en mesure de faire un autocalibrage a I'arrét. Le moteur doit étre immobile avant I'activation d'un

autocalibrage. Un autocalibrage a I'arrét fournira des performances moyennes.

* Un autocalibrage a I'arrét sera effectué pour repérer I'axe de flux du moteur. Un autocalibrage a I'arrét mesure la
résistance statorique, 'inductance dans I'axe du flux, 'inductance dans I'axe du couple sur le moteur a vide ainsi que
les valeurs relatives a la compensation des temps morts du variateur. Les valeurs mesurées sont utilisées pour
calculer les gains de la boucle de courant et, a la fin du test, les valeurs de Pr 00.038 et Pr 00.039 sont mises a jour.

Pour effectuer un autocalibrage :

* Régler Pr00.040 = 1 ou 2 pour effectuer un autocalibrage a I'arrét. (les deux valeurs effectuent les mémes tests).

*  Donner un ordre de marche (borne 26 ou 27 fermée).

+  Fermer la borne de déverrouillage du variateur (borne 31). Tout au long de I'exécution du test, la ligne supérieure de
I'afficheur du variateur indiquera « Autocalibrage ».

*  Attendre que I'écran du variateur affiche « Prét » ou « Verrouillé ».

Si le variateur se met en sécurité, son reset n'est possible qu'aprés suppression du signal de déverrouillage du variateur

(borne 31). Voir le Chapitre 12 Diagnostics a la page 191.

«  Supprimer le signal de déverrouillage et I'ordre de mise en marche du variateur.

Ld
Lq

absence de charge

En mode sans capteur, lorsque la vitesse du moteur est inférieure a Pr 00.045 / 10, un algorithme spécial basse vitesse
doit étre utilisé pour contréler le moteur. Deux modes sont disponibles en fonction de la saillance du moteur.

Contrdle de Le rapport Lq a vide (Pr 00.056) / Ld (Pr 05.024) donne une mesure de la saillance. Si cette valeur est > 1,1, le mode
la saillance Injection (0) peut étre utilisé (valeur par défaut). Il est possible d’utiliser le mode Courant (2) (mais avec certaines
limitations). Si cette valeur est < 1,1, le mode Courant (2) doit étre utilisé. Le mode Non saillant (1) est fourni pour les
moteurs LSRPM (il s'agit du réglage par défaut).
Sauvegarde Sélectionner « Sauvegarde » dans Pr mm.000 (ou bien saisir une valeur de 1001 dans Pr mm.000) et appuyer sur la
des . : . 2 :
paramétres touche rouge de reset @ ou ouvrir puis fermer I'entrée logique de reset.
Mise en Le variateur est maintenant prét pour la mise en marche. @
marche
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Avant la mise sous
tension

« le signal de déverrouillage du variateur n'est pas donné (borne 31).
« le signal de mise en marche n'est pas donné.
* le moteur est raccordé.

Informations relatives | Informations | Installation |Installation | Mise en | Paramétres IECX-REUERGEN Optimi- | Fonctionnement de API Paramétres| Diagno- | Informations sur
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV |embarqué| avancés stics | la conformité UL
7.3.5 Moteur Dyneo LSRPM en mode RFC-S (sans capteur) réglé avec le firmware V01.12.02.00 et versions
ultérieures
Action Description
Vérifier que :

Mise sous tension du
variateur

Vérifier que le mode RFC-S est affiché lors de la mise sous tension du variateur. Si le mode est incorrect, voir la
section 5.6 Changement du mode de fonctionnement a la page 37, sinon rétablir les paramétres par défaut (voir la
section 5.8 Réinitialisation des parametres par défaut a la page 37).

Veérifier que le variateur affiche « Verrouillé ».

Saisie des données
figurant sur la plaque
signalétique moteur

Entrer :

*  Le courant nominal du moteur dans Pr 00.046 (A)*.

la vitesse nominale dans Pr 00.045 (min).

+  les volts par 1000 min-1 dans Pr 00.047 (V / 1000 min'").

La tension nominale Pr 00.044 et le nombre de pdles Pr 00.042 du moteur sont également nécessaires mais les
valeurs par défaut du mode RFC-S de I'Unidrive M600 sont définies pour correspondre a celles requises par le
moteur Dyneo LSRPM.

A partir de la version 01.12.xx.xx du firmware, le courant nominal figurant sur la plaque signalétique est entré dans
Pr 00.046 {05.007} et actualisé automatiquement a la valeur « Sans capteur » aprés un autocalibrage.

Entrer les données
thermiques du moteur
et la fréquence de
découpage

Entrer :

« Lavaleur de la Constante de temps thermique du moteur dans Pr 00.053 (s) a partir des valeurs spécifiées
dans le Tableau 7-3 au Tableau 7-9.

« Lavaleur Fréquence de découpage dans Pr 00.041 (kHz) a partir des valeurs spécifiées dans le Tableau 7-3
au Tableau 7-9.

Réglage de la vitesse
maximale

Entrer :
« la vitesse maximale dans Pr 00.002 (min'1).

Réglage des rampes
d'accélération/
décélération

Entrer :
*  Larampe d'accélération dans Pr 00.003 (s jusqu'a Pr 00.002).
*  Rampe de décélération dans Pr 00.004.

e

ECERe

Autocalibrage

Effectuer un autocalibrage a I'arrét. Le moteur doit étre immobile avant I'activation d'un autocalibrage.
Pour effectuer un autocalibrage :
« Régler Pr 00.040 = 1 ou 2 pour effectuer un autocalibrage a l'arrét. (les deux valeurs effectuent les mémes
tests).
«  Fermer la borne de déverrouillage du variateur (borne 31). L'écran du variateur affichera « Prét »
ou « Verrouillé ».
«  Donner un ordre de marche (borne 26 ou 27 fermée).
* Tout au long de I'exécution du test, la ligne d'affichage supérieure affichera « Autocalibrage ».
«  Attendre que I'écran du variateur affiche « Verrouillé » ou « Prét ».
Si le variateur se met en sécurité, son reset n'est possible qu'apres suppression du signal de déverrouillage du
variateur (borne 31).
*  Supprimer le signal de déverrouillage du variateur.
En I'absence de mise en sécurité pendant ou apres 'autocalibrage, cela indique que le variateur a été
correctement configuré et qu’il est prét a fonctionner avec le moteur Dyneo LSRPM. Si une mise en sécurité
Utilisateur 40 survient, cela indique que le courant nominal ou la vitesse nominale du moteur n’a pas été reconnue
comme une valeur valide pour un moteur Dyneo LSRPM. Vérifier la vitesse nominale (Pr 00.045) et le courant
nominal (Pr 00.046) entrés dans le variateur par rapport aux moteurs Dyneo LSRPM listés dans le Tableau 7-3
au Tableau 7-9. Corriger les valeurs et effectuer de nouveau un autocalibrage.

Ld

Lqg absence de charge

Contrdle de la
saillance

En mode sans capteur, lorsque la vitesse du moteur est inférieure a Pr 00.045 / 10, un algorithme spécial basse
vitesse doit étre utilisé pour contréler le moteur. Deux modes sont disponibles en fonction de la saillance du
moteur. Les moteurs Dyneo LSRPM sont caractérisés par peu voire aucune saillance, c’est pourquoi le mode
basse vitesse non-saillant doit étre utilisé. Paramétrer Pr 00.054 sur : Non-saillant (1).

Le mode Non-saillant exige que le niveau de rampe ne soit pas inférieur a 5 s/1000 min™! en cas de
fonctionnement en dessous de la Vitesse nominale Pr 00.045 / 10. Le variateur comprend une fonction qui permet
de s’assurer que le niveau de rampe pendant le fonctionnement a basse vitesse est d’au moins 4 s / 1000 min™*.
Cette fonction est activée une fois que la configuration du moteur Dyneo LSRPM est réussie.

Sauvegarde des
parameétres

Sélectionner « Sauvegarde » dans Pr mm.000 (ou bien saisir une valeur de 1001 dans Pr mm.000) et appuyer sur
la touche rouge de reset ou ouvrir puis fermer I'entrée logique de reset.

Mise en marche

Le variateur est maintenant prét pour la mise en marche.

O,

* Lors de I'utilisation de la version V01.11.01.00 du firmware, le courant nominal du moteur sans capteur doit étre utilisé plutét que la valeur indiquée
sur la plaque signalétique (voir le Tableau 7-3 au Tableau 7-9).
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Tableau 7-3 Moteurs Dyneo LSRPM 1500 min

Courant . Constante

nominal moteur Courant nominal Fréquence de de temps

(valeur de la plaque du moteur sa}ns découpage Ke thermique

Moteur LSRPM signalétique) :::’:::;:r';;es Pr 00.041 Pr 00.047 du moteur

Pr 00.046* Pr 00.053

A A kHz V/1000 min-! s

1500 LSRPM 90SL 3 kW 5,9 6,0 3 212 850
1500 LSRPM 100L 4,5 kW 8,6 8,6 3 223 850
1500 LSRPM 100L 6 kW 10,9 10,9 3 237 850
1500 LSRPM 132M 8,2 kW 16,0 17,3 3 232 1050
1500 LSRPM 132M 10,2 kW 19,9 20,6 3 234 1050
1500 LSRPM 132M 12 kW 23,0 23,6 3 237 1050
1500 LSRPM 160MP 15,6 kW 30,0 30,0 3 241 1050
1500 LSRPM 160MP 19,2 kW 37,0 37,0 3 242 1050
1500 LSRPM 160LR 22,8 kW 43,0 43,0 3 245 1050
1500 LSRPM 200L 25 kW 56,0 60,8 3 204 900
1500 LSRPM 200L 33 kW 65,5 69,0 3 218 900
1500 LSRPM 200L / 225ST1 40 kW 82,9 82,9 3 215 900
1500 LSRPM 200LU / 250MY 55 kW 110 110 3 221 900
1500 LSRPM 225MR1 70 kW 142 142 3 218 900
1500 LSRPM 250ME / 280SCM 85 kW 175 175 3 208 1150
1500 LSRPM 280SC 105 kW 215 215 3 210 1150
1500 LSRPM 280SD / 315SN 125 kW 245 245 3 228 1150
1500 LSRPM 280MK1 / 315MP1 145 kW 265 273 3 219 2600
1500 LSRPM 315SP1 175 kW 350 350 3 213 2600
1500 LSRPM 315MR1 220 kW 415 415 3 226 2600
1500 LSRPM 315MR1 250 kW 490 490 3 226 2600

A partir de la version 01.12.xx.xx du firmware, le courant nominal figurant sur la plaque signalétique est entré dans Pr 00.046 {05.007} et actualisé
automatiquement a la valeur « Sans capteur » aprés un autocalibrage.

Tableau 7-4 Moteurs Dyneo LSRPM 1800 min"!

Courant . Constante

nominal moteur Courant nominal Fréquence de de temps

(valeur de la plaque du moteur safns découpage Ke thermique

Moteur LSRPM signalétique) capteu|: apres* Pr 00.041 Pr00.047 du moteur

Pr 00.046* autocalibrage Pr 00.053

A A kHz V/1000 min""! s

1800 LSRPM 132M 9,8 kW 19,0 19,8 3 188 1050
1800 LSRPM 132M 12,3 kW 24,0 24,7 3 197 1050
1800 LSRPM 132M 14,4 kW 28,0 28,0 3 191 1050
1800 LSRPM 160MP 18,7 kW 36,0 36,0 3 206 1050
1800 LSRPM 160MP 23 kW 429 42,9 3 204 1050
1800 LSRPM 160LR 27,3 kW 52,0 52,0 3 205 1050
1800 LSRPM 200L 33 kW 79,0 80,3 3 170 900
1800 LSRPM 200L 40 kW 82,5 85,0 3 172 900
1800 LSRPM 200L 55 kW 120 124 3 181 900
1800 LSRPM 225ST1 70 kW 145 145 3 182 900
1800 LSRPM 225MR1 85 kW 172 172 3 187 900
1800 LSRPM 250ME 100 kW 204 207 3 195 1150
1800 LSRPM 280SC 125 kW 248 248 3 183 1150
1800 LSRPM 280SD 150 kW 295 295 3 195 1150
1800 LSRPM 280MK1 175 kW 330 330 3 196 2600
1800 LSRPM 315SP1 195 kW 370 370 3 206 2600
1800 LSRPM 315MR1 230 kW 425 425 3 201 2600

A partir de la version 01.12.xx.xx du firmware, le courant nominal figurant sur la plaque signalétique est entré dans Pr 00.046 {05.007} et actualisé
automatiquement a la valeur « Sans capteur » aprés un autocalibrage.
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Tableau 7-5 Moteurs Dyneo LSRPM 2400 min™!

(_:ourant Courant nominal . Constante

nominal moteur du moteur sans Fre’quence de Ke de ter.nps

(valeur de la plaque A découpage thermique

Moteur LSRPM signalétique) capteur aprés Pr 00.041 Pr 00.047 du moteur

Pr 00.046* autocalibrage Pr 00.053

A A kHz V/1000 min™! s

2400 LSRPM 90SL 4,8 kW 9,1 9,4 4 145 850
2400 LSRPM 100L 7,2 kW 13,4 13,4 4 146 850
2400 LSRPM 100L 9,5 kW 17,7 17,7 4 151 850
2400 LSRPM 132M 13,1 kW 25,0 27,2 8 149 1050
2400 LSRPM 132M 16,3 kW 31,0 32,1 8 140 1050
2400 LSRPM 132M 19,2 kW 37,0 37,1 8 152 1050
2400 LSRPM 160MP 25 kW 47,0 47,0 8 153 1050
2400 LSRPM 160MP 31 kW 58,0 58,0 8 156 1050
2400 LSRPM 160LR 36 kW 69,0 69,0 8 156 1050
2400 LSRPM 200L 50 kW 110 110 4 136 900
2400 LSRPM 200L1 65 kW 137 137 4 128 900
2400 LSRPM 200L1 80 kW 160 164 4 145 900
2400 LSRPM 225MR1 100 kW 200 201 4 142 900
2400 LSRPM 250SE 125 kW 235 240 4 146 1150
2400 LSRPM 250ME 150 kW 285 288 4 146 1150
2400 LSRPM 280SD1 190 kW 350 361 4 152 1150
2400 LSRPM 280MK1 230 kW 429 429 4 147 2600

A partir de la version 01.12.xx.xx du firmware, le courant nominal figurant sur la plaque signalétique est entré dans Pr 00.046 {05.007} et actualisé
automatiquement a la valeur « Sans capteur » aprés un autocalibrage.

Tableau 7-6 Moteurs Dyneo LSRPM 3000 min™!

Courant

nominal moteur Courant nominal A Constante

(valeur de la du moteur sans FLZ‘::;M: :e Ke t:Z:;rin‘;Se

Moteur LSRPM _ plaque capteur apres Pr 00.041 Pr 00.047 du motour

signalétique) autocalibrage Pr 00.053

Pr 00.046*
A A kHz V/1000 min-"! s

3000 LSRPM 90SL 5,8 kW 11,0 1,1 4 120 850
3000 LSRPM 100L 8,7 kW 16,2 16,2 4 131 850
3000 LSRPM 100L 11,6 kW 21,0 21,0 4 134 850
3000 LSRPM 132M 15,8 kW 30,0 31,8 8 121 1050
3000 LSRPM 132M 19,7 kW 38,0 38,0 8 121 1050
3000 LSRPM 132M 23 kW 44,0 44,0 8 126 1050
3000 LSRPM 160MP 30 kW 57,0 57,0 8 127 1050
3000 LSRPM 160MP 37 kW 67,8 67,8 8 128 1050
3000 LSRPM 160LR 44 kW 82,0 82,0 8 129 1050
3000 LSRPM 200L 50 kW 11 116 4 109 900
3000 LSRPM 200L1 65 kW 126 136 4 118 900
3000 LSRPM 200L1 85 kW 170 170 4 125 900
3000 LSRPM 225ST2 110 kW 215 219 4 118 900
3000 LSRPM 250SE 145 kW 285 285 4 114 1150
3000 LSRPM 250ME1 170 kW 338 344 4 111 1150
3000 LSRPM 280SD1 200 kW 365 365 4 126 1150
3000 LSRPM 280SD1 220 kW 370 398 4 130 1150

A partir de la version 01.12.xx.xx du firmware, le courant nominal figurant sur la plaque signalétique est entré dans Pr 00.046 {05.007} et actualisé
automatiquement a la valeur « Sans capteur » aprés un autocalibrage.
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Tableau 7-7 Moteurs Dyneo LSRPM 3600 min™!

(?ourant Courant nominal , Constante

nominal moteur du moteur sans Fréquence de Ke de temps

(valeur de la plaque A découpage thermique

Moteur LSRPM signalétique) capteur apres Pr 00.041 Pr 00.047 du moteur

Pr 00.046* autocalibrage Pr 00.053

A A kHz V/1000 min™! s

3600 LSRPM 132M 17,6 kW 33,0 33,7 8 103 1050
3600 LSRPM 132M 22 kW 39,4 41,2 8 103 1050
3600 LSRPM 132M 26 kW 48,0 48,0 8 106 1050
3600 LSRPM 160MP 34 kW 63,0 63,0 8 106 1050
3600 LSRPM 160MP 41 kW 77,0 77,0 8 107 1050
3600 LSRPM 160LR 49 kW 91,0 91,0 8 110 1050
3600 LSRPM 200L1 70 kW 129 137 4 100 900
3600 LSRPM 200L1 85 kW 162 162 4 100 900
3600 LSRPM 200LU2 115 kW 217 232 4 103 900
3600 LSRPM 225SG 132 kW 250 250 4 103 1150
3600 LSRPM 250SE1 165 kW 330 330 4 96 1150
3600 LSRPM 250SE1 190 kW 350 360 4 106 1150
3600 LSRPM 280SD1 240 kW 420 429 4 108 1150

A partir de la version 01.12.xx.xx du firmware, le courant nominal figurant sur la plaque signalétique est entré dans Pr 00.046 {05.007} et actualisé
automatiquement a la valeur « Sans capteur » aprés un autocalibrage.

Tableau 7-8 Moteurs Dyneo LSRPM 4500 min

(liourant Courant nominal ) Constante

nominal moteur Fréquence de de temps

(valeur de la plaque du moteur sa‘ns découpage Ke thermique

Moteur LSRPM signalétique) capteur apres Pr 00.041 Pr 00.047 du moteur

Pr 00.046* autocalibrage Pr 00.053

A A kHz V/1000 min™! s

4500 LSRPM 132M 18,6 kW 35,0 35,0 8 86 1050
4500 LSRPM 132M 23 kW 440 44,0 8 84 1050
4500 LSRPM 132M 27 kW 51,0 51,0 8 83 1050
4500 LSRPM 160MP 35 kW 67,0 67,0 8 90 1050
4500 LSRPM 160MP 44 kW 81,0 81,0 8 92 1050
4500 LSRPM 160LR 52 kW 97,0 97,0 8 86 1050
4500 LSRPM 200L1 65 kW 130 142 8 82 900
4500 LSRPM 200L1 80 kW 160 172 8 82 900
4500 LSRPM 200L1 100 kW 200 200 8 79 900
4500 LSRPM 200L2 120 kW 230 230 8 82 900
4500 LSRPM 200LU2 135 kW 258 260 8 84 900
4500 LSRPM 225SR2 150 kW 262 281 8 91 900

A partir de la version 01.12.xx.xx du firmware, le courant nominal figurant sur la plaque signalétique est entré dans Pr 00.046 {05.007} et actualisé
automatiquement a la valeur « Sans capteur » aprés un autocalibrage.
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Tableau 7-9 Moteurs Dyneo LSRPM 5500 min™!

(liourant Courant nominal ] Constante

nominal moteur Fréquence de de temps
du moteur sans A Ke .

(valeur de la plaque £ N découpage Pr 00.047 thermique

Moteur LSRPM signalétique) :ati:;rk:zrees* Pr 00.041 roo- du moteur

Pr 00.046* utocalibrag Pr 00.053

A A kHz V/1000 min™! s

5500 LSRPM 132M 18,6 kW 35,0 35,0 8 74 1050
5500 LSRPM 132M 23 kW 44,0 44,0 8 74 1050
5500 LSRPM 132M 27 kW 52,0 52,0 8 77 1050
5500 LSRPM 160MP 35 kW 67,0 67,0 8 76 1050
5500 LSRPM 160MP 44 kW 82,0 82,0 8 77 1050
5500 LSRPM 160LR 52 kW 97,0 97,0 8 77 1050
5500 LSRPM 200L1 70 kW 140 141 8 68 900
5500 LSRPM 200L1 85 kW 170 170 8 64 900
5500 LSRPM 200L1 100 kW 210 210 8 64 900
5500 LSRPM 200L2 140 kW 265 296 8 67 900

A partir de la version 01.12.xx.xx du firmware, le courant nominal figurant sur la plaque signalétique est entré dans Pr 00.046 {05.007} et actualisé
automatiquement a la valeur « Sans capteur » aprés un autocalibrage.
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7.4 Premiére mise en service rapide/démarrage a I'aide d'Unidrive M Connect
(V02.00.00.00 et supérieures)

Unidrive M Connect est un logiciel sous Windows™ qui permet d'effectuer une premiére mise en service/un démarrage de I'Unidrive M. Unidrive M
Connect peut étre utilisé pour la mise en service et la surveillance, pour télécharger, transférer ou comparer des paramétres variateur, ou encore pour
créer des listes de menus simples ou personnalisées. Les menus du variateur peuvent étre affichés sous la forme de listes standard ou de
diagrammes fonctionnels. Unidrive M Connect est capable de communiquer avec un seul variateur ou un réseau. Unidrive M Connect peut étre
téléchargé a I'adresse suivante : www.emersonindustrial.com (taille du fichier : environ 100 Mo).

Exigences du systéme Unidrive M Connect

*  Windows 8, Windows 7 SP1, Windows Vista SP2, Windows XP SP3.

* Résolution d'écran minimale de 1280 x 1024 (256 couleurs).

*  Microsoft.Net Frameworks 4.0 (fourni dans le fichier téléchargé).

* Noter qu'il est nécessaire de disposer des droits administrateur pour installer Unidrive M Connect.

Toute version précédente d'Unidrive M Connect doit étre désinstallée avant de commencer l'installation (sans risque de perte des projets existants).
Le Guide des parametres de I'Unidrive M600 est fourni avec Unidrive M Connect.
7.41 Mise sous tension du variateur

1. Démarrer Unidrive M Connect puis sur la page-écran « Project Management », sélectionner « Scan serial RTU network » ou « Scan all
connected drives ».

Project Management x

i 4 Project Management

oZe Set-up and work with sets of Control Techniques drives.

Create or Open a Project Recent Projects

New project Help and Web Links

. Getting started tour
|7 Open Help and support

Build a Project from a Network of Drives

E;E)L Scan Ethernet network

E\ Scan serial RTU network

(4 scan oll connected drives
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Sélectionner le variateur détecté.
Unidrive M Connect - My Project 28 || (B |mt
File Home View - X
Q;): ] Q 0 - "y (] &5 () Tools & Wizards  ~
£ oge o = @ D B Parameter Listings ~ E‘
Add Online Upload Download Connection Setmode  Default Set Rename Reset Save parameters . with New Load
drive from drive todrive  seffings  and region parameters model in drive & Block Diagrams -~ defaults..  parameter file parameter fie..
Project Devices Drive Setup & Diagnostics Parameters
3 Dashboard (COM18.1) x -
Project
@ .
- Wy rnica {:} Dashboard (COM18.1)
vl MBI COMIET Commands for working with a drive. Commands can also be found in the ribbon and by right-clicking nodes in the tree.
» {1 Dashboard
3 Setup - fo==========ci 1
Drive ! H
2 Diagnostics : i +
2 Parameters 050 —a
L Block Diagrams . ‘ ﬁ @ e 0 -c-, @ 9 L @
¥ Custom Lists Umd[:ir:lzﬁoo Online Upload Download  Connection | Set mode Default Set Rename Reset  Save parameters  Changs
» Feerr T e T from drive to drive settings and region | 1 parameters|] maodel in drive Firmware
(Empty) z c
8 Maciolides Siotl Setup & Diagnostics IZ' El
(Empty) > D
mpt e @
4@ Setup Diagnostics ~ Parameter Block
(Empty) = s Listings ~ Diagrams ~
Slot 3 Eb Motor Setup
@ Digital YO
=
® Analog /O EI‘ FE %
@ Speed References Mew Load Upload  Download
T Ramps Setop parameter file  parameter file.. toafile file to drive
@ Autotune
& Logic Function
O Motorized Pot
G Threshold Detector

1. Sélectionner I'icone En ligne (Online) pour établir la connexion avec le variateur. Lorsque la connexion est établie, I'icone est mise en évidence en

orange.
Sélectionner Définir le mode et la région (Set mode and region).

Si le mode de contréle requis est mis en évidence dans la boite de dialogue Réglages du variateur (Drive settings) :
» modifier la fréquence d’alimentation, si nécessaire, et sélectionner Appliquer (Apply) ou Annuler (Cancel).
»  Sélectionner Parameétres par défaut (Default parameters) dans le tableau de bord et dans la boite de dialogue Paramétres par défaut (Default

Parameters), sélectionner Appliquer (Apply).

Si le mode de contrdle requis n’est pas mis en évidence dans la boite de dialogue Réglages du variateur (Drive settings) :

» Sélectionner le mode et la fréquence d'alimentation requis.
»  Sélectionner Appliquer (Apply).
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3. Sélectionner « Setup » et suivre les étapes mises en évidence (les pointillés indiquent une étape facultative (voir au verso) :

du retour moteur

Action Description
Unidrive M Connect contient une base de données pour moteurs asynchrones et a aimants permanents. Il faudra peut-étre saisir les données
Configuration de la plaque signalétique du moteur.
du moteur La section suivante décrit I'utilisation de la base de données moteur relative a un moteur Leroy Somer LSRPM utilisé en mode sans capteur
RFC-S.
Cette opération est nécessaire uniquement en mode RFC-A (avec retour).
Réglage Pr 03.024 = Vitesse (0).
Entrer :
«  L'alimentation du codeur dans Pr mm.036 =5V (0), 8 V (1) ou 15V (2) *.
Si la tension de sortie du codeur est > 5V, les résistances de terminaison doivent étre désactivées en réglant Pr mm.039 sur O *.
Configuration

Le réglage d'une tension d'alimentation trop élevée sur le codeur pourrait détériorer le capteur de retour.

«  Nombre de points par tour du codeur (LPR) dans Pr mm.034 (réglage selon le codeur) *.
* Leréglage des résistances de terminaison du codeur dans Pr mm.039 : *
0 = A-A\, B-B\ résistances de terminaison désactivées
1= A-A\, B-B\ résistances de terminaison activées
* mm dépend de I'emplacement dans lequel le module SI-Encoder est installé
(15 = emplacement 1, 16 = emplacement 2, 17 = emplacement 3).

E/S analogiques

La sonde thermique du moteur peut étre sélectionnée dans Pr 00.021 {07.015}. Voir la rubrique d'aide des paramétres relative a Pr 00.021
{07.015} pour de plus amples informations.

Configuration
des rampes

Saisir les rampes d'accélération et de décélération requises.
Remarque : Si une résistance de freinage est installée, régler le « Ramp mode » sur « Fast ». Vérifier aussi que les paramétres Pr 10.030,
Pr 10.031 et Pr 10.061 sont réglés correctement, sinon des mises en sécurité prématurées « R freinage trop chaude » peuvent se produire.

Autocalibrage

Cette opération n'est pas nécessaire en cas d'utilisation de données issues de la base de données relative a un moteur Leroy Somer LSRPM en
mode sans capteur RFC-S.

4. Sélectionner « Save parameters in drive » pour effectuer I'enregistrement des parametres.
Le variateur est désormais prét pour la mise en marche.

7.4.2

Utilisation de la base de données des moteurs pour un moteur Leroy Somer LSRPM en mode RFC-S

sans capteur
Sélectionner « Configuration du moteur » dans le « tableau de bord ».

Sur la page-écran Configuration du moteur (Motor Set-up), sélectionner « Choisir un moteur » (Choose a motor).

1 I~ 7 (&) Tools & Wizards -
» ®mQ © & I DO s : [ o]
s G B Parameter Listings =
Add Oriine Upload Download Conneclion Setmode Default  Sel  Rename Reset Save parameters " Comparewith  New Lo
drive fromdrive todrive setings  andregion parameters model in drive & BlockDiagrams = | defaults..  parameter file parameter file.
Project Devices Drive Setup & Diagnostics Parameters

-

Unidrive M Connect - My Project 28

b

b
b
»
b
b
b
b

« &8 My Project 28
=
oo

" Dashboard (COM18.1) % Motor Setup (COM18.1) |

(=).. Motor Setup

Kt

Ke

Motor Thermal Time Constant | 89.0

160

98

7 [COM18. o
(_ ";a'::d) (_‘ 2 % Enter motor parameters or choose a motor from a list
.
Setup 7| Choose a motor | £ Save as custom mator
Diagnostics
Parameters Maximum Switching Frequency (3 | kz
Block Diagrams : ——
N Percentage aver current trip level [100 ¥ | %
Custom Lists P—
Parameter Files Motor 1 | Motor 2
Macro Files =
Rated Current 10000 L A
Rated Speed 200000 3 | rpm
Rated Voltage 400 v

Stator Resistance 0000000 : |0

Ld 0000 ;| mH

No Load Lq 0000 i |mH

Lq et Defined I 0000 :|mH

Lq et Defined Id 0000 :|mH

Current Controller Kp Gain | 150 z

Current Controller i Gain | 2000 &

Number of Mator Poles 6 ~ | Poles (3 pole pairs)
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Sélectionner la base de données moteur :

Sélectionner le moteur requis dans la liste et cliquer sur « OK ».

Fonctionnement de
la carte média NV

API
embarqué

Paramétres | Diagno-
avancés stics

Informations sur
la conformité UL

&) Motor database

|M0tor Database:| RPM Sensorless ']
Servo
RPM
Custom Medel

Remove custom motor

Speed (rpm) Voltage (V) Frequency (Hz) Power (kW) Current (&)

750 LSRPMSUSE LARYY ZUUT O 750 400 0.0 14 29 ‘
750 LSRPM 90 L 1,8kW 400V 8 400 0.0 18 3.7
900 LSRPM 90 5L 1,8kW 400V 8 400 0.0 18 38 s
900 LSRPM 90 L 2.2kW 400V 8 400 0.0 22 46
1500 LSRPM 90 SL 3kW 400V | 8 400 0.0 3 6.0
I 1500 LSRPM 90 L 3,7kW 400V 8 1500 400 0.0 B > I
1800 LSRPM 90 SL 3,6kW 400V 8 1800 400 0.0 36 71
1800 LSRPM 90 L 4,5kW 400V 8 1800 00 0.0 45 85
2400 LSRPM 90 5L 4.8kW 400V 8 2400 40 0.0 48 94
2400 LSRPM 90 L 6kW 400V 8 2400 40 0.0 6 112
3000 LSRPM 90 SL 5,8kW 400V 8 3000 400 0.0 5.8 111
3000 LSRPM 90 L73kW 400V 8 3000 400 0.0 73 13.7
3600 LSRPM 90 5L 6,4kW 400V 8 3600 400 0.0 6.4 119
3600 LSRPM 90 L BkW 400V 8 3600 400 0.0 8 14.8
4500 LSRPM 90 5L 6,8kW 400V B 4500 400 .0 6.8 126
4500 LSRPM 90 L 8,5kW 400V 8 4500 400 0 835 152
5500 LSRPM 90 SL 6,9kW 400V 8 5500 400 0.0 6.9 12.7
5500 LSRPM 90 L 8.6kW 400V 8 5500 400 0.0 86 152
750 LSRPM 100 L2 1kW 400V 8 730 400 0.0 21 44
750 LSRPM 100 L 2,5kW 400V 8 750 400 0.0 25 49
750 LSRPM 100 L 2,8kW 400V | 8 750 400 0.0
900 LSRPM 100 L 2,7kW 400V 8 900 400 0.0
ann I SREM 100 1T TN ANOV |8 ann Ann nn

Les données du moteur sélectionné sont affichées sur la page-écran « Configuration du moteur » (Motor Setup).
Cliquer sur Enregistrer dans le projet (Send to drive) pour configurer les paramétres associés.

Il est possible de configurer les paramétres du moteur 2 en sélectionnant I'onglet « Motor 2 » et en suivant la méme procédure.

3
b
3
3
»
3
b

~ 9 My Project 28
~ & (Unnamed) (COM18.1)
» 4} Dashboard

View

=
le3

Online

Setup

| Diagnostics

| Parameters
Block Diagrams
Custom Lists

| Parameter Files

| Macro Files

Qo ©

Upload  Dowinload Connaction Set mode
fromdrive todrive  seffings  andregion parameters model

2 @ o T O e

Default Set  Rename Reset Save parameters

Drive

Dashboard (COM18.1) X

Motor Setup (COM18.1) *

in drive

(&4 Tools & Wizards
B Parameter Listings
& Block Diagrams
Setup & Diagnostics

(z).. Motor Setup

Enter motor parameters or choose a motor from a list

| Choose a moter &3 Save as custom motor

Maximum Switching Frequengy (3 =

kHz

Current Controller Ki Gain | 788

Percentage over current trip level [50 + | %
Motor 1 ] Motor 2 ‘
Rated Current ]7.200 : ‘A
Rated Speed | 150000 3| rpm
Rated Voltage [a0 Zv
ke [160 2 Nma
ke | 228 v

Motor Thermal Time Constant | 89.0 s

Stator Resistance [ | 1588000 ;| \ Q

1d [3860 2 |mH
W Tl i [z5027 2 ]mH
Lq at Defined Ig |19938 % mH
Lq at Defined Id [35027 2 ]mH

Current Controller Kp Gain | 449 =

Number of Motor Poles s ~ | Poles (4 pole pairs)

4 Send to drive
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7.5 Diagnostics
Si le variateur se met en sécurité, il est possible de consulter le journal des mises en sécurité de I'Unidrive M Connect.
Sélectionner « Journal des mises en sécurité du variateur » dans « Tableau de bord ».

. = e
A Cy i} Tools & Wizards  ~ 1
£ T D e = - B
B Parameter Listings + =
Upload Download Connection Setmode  Default Set Rename Reset Save parameters . Compare with New Load
fromdrive todrive  settings and region parameters maodel in drive & Block Diagrams - defaults..  parameter file . parameter file.
Drive Setup & Diagnostics Parameters

Dashboard (COM18.1) x

- 8 My Project 28 ﬁ Dashboard (COM18.1)

~ L ’:? Drive (COM18.1) Commands for working with a drive. Commands can also be found in the ribbon and by right-clicking nodes in the tree.
+ {1} Dashboard

Setup

Diagnostics :
bl Q@ © . @ 6 2 v a @

Custom Lists Dxive Online| Upload  Download Connection  Setmode  Default Set  Rename Reset Save parameters Change

Unidrive MGC0 3 5 ; : e i
Parameter Files ] from drive  to drive settings and region  parameters model in drive Firmware

(Empty)
Macro Files S

Setup & Diagnostics

(Empty) % B o]

Siot 2
Setup Diagnostics Parameter Block
e - - Listings = Diagrams =
m)
Siot 3 Parameter: Q Destination Conflicts

Drive Trip Log |

@ Onboard Scope %
j Drive Trip Log

Compare (€} Parameter Refers  Display the drive trip log and trip  jwnload
to file... detaults... param diagnostic information. ' to drive

Parameter Help

o

Parameter
Reference Guide

Le journal des mises en sécurité montre la mise en sécurité responsable de I'arrét de I'autocalibrage et donne une description de la mise en sécurité.

e e
ect= My Project 28! | = X_r

File - @ %

@ @ a fj @ D 3 {3 Tools & Wizards = - Ee-

o = B Parameter Listings = =
Online. Upload Download Connection Set mode  Default Set Rename Reset Save parameters with New Load

Unidrive |

fromdrive todrive  setings andregion parameters madel in drive & Block Diagrams  ~ defaults.. parameter file parameter file..
Drive Setup & Diagnostics Parameters
Project Dashboard (COM181) X [ Motor Setup (COM18.1) % | Autotune (COM18.1) . Drive Trip Log (COM18.1) x >
~ €8 My Project 28 H 1
Drive Trip Log R

+ = My Drive (COM18.1)

Display the drive trip log and trip diagnostic information.
» {1 Dashboard

i SHlis @= The drive is currently tripped € Reset B L
g e ™7 (See Trip 1 for details) T E:
g Parameters Trip Trip Code Description Date Time Sub-trip s
> Block Disgrams =1 18 Autotune Stopped Day 0 0008:52 0 |l
PR Dot e 0 MNone Day 0 00:00:00 [
* | Parameter Files i3 0 MNone Day 0 0000:00 0
’ Macro Files 4 0 Mone Day 0 00:00:00 0
5 0 MNone Day 0 00:00:00 ]
5 0 MNone Day0 00:00:00 0
7 o Nane Day 0 00:00:00 0
8 D MNone Day 0 00:00:00 0
2o 0 MNone Day 0 00:00:00 0
% 10 0 None Day 0 00:00:00 0 ~
Trip \Autotune Stopped &
Value 18 (=1
Short description

The drive was prevented from completing an auto-tune, because either the Final drive enable or the Final drive run were removed.
Recommended actions:

e Check the drive enable signal (Terminal 31) was active during the auto-tune_
o Check the run command was active in Digital Input 05 State (08.005) during the auto-tune.
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8 Optimisation

Ce chapitre présente les méthodes d'optimisation de la configuration du variateur pour 'amélioration des performances.
Les fonctions d'autocalibrage du variateur simplifient les taches d’optimisation.

8.1 Parameétres du moteur
8.1.1 Controle du moteur en boucle ouverte

Pr 00.046 {05.007} Courant nominal Définit le courant permanent maximum du moteur.

* Le parametre courant nominal doit étre réglé au courant permanent maximum du moteur. (Voir la section 8.2 Courant nominal moteur maximum a la
page 94 pour de plus amples informations sur la configuration de ce parametre a une valeur supérieure a celle de la valeur nominale maximum de
courant en surcharge forte.) Le courant nominal du moteur est utilisé dans les cas suivants :

* Limites de courant (pour plus d’'informations, voir la section section 8.3 Limites de courant a la page 94).

«  Protection de surcharge thermique du moteur (voir la section 8.4 Protection thermique du moteur a la page 94, pour de plus amples informations).

*  Controle de tension en mode Vectoriel (voir Mode de contréle Boucle ouverte (00.007) plus loin dans ce tableau).

*  Compensation du glissement (voir Validation de la compensation de glissement (05.027), plus loin dans ce tableau).

Controle dynamique U/F.

Pr 00.044 {05.009} Tension nominale Définit la tension appliquée au moteur a la fréquence nominale.

Pr 00.047 {05.006} Fréquence nominale Définit la fréquence a laquelle la tension nominale est appliquée.
Tension Caractéristiques de la tension
de sortie 4 de sortie

La Tension nominale (00.044) et la Fréquence nominale (00.047) PrO0.044 [

sont utilisées pour définir la caractéristique tension/fréquence appliquée au

moteur (voir Mode de contréle Boucle ouverte (00.007) plus loin dans ce

tableau). La fréquence nominale (00.047) est également utilisée avec la

vitesse nominale moteur pour calculer le glissement nominal servant a la Pronastrz :

compensation de glissement (voir vitesse nominale (00.045) plus loin dans ce

tableau).

>
Pr00.047 /2 Pr00.047 Fréquence
de sortie

Pr 00.045 {05.008} Vitesse nominale Définit la vitesse nominale du moteur a pleine charge.

Pr 00.042 {05.011} Nombre de péles moteur Définit le nombre de péles du moteur.

La vitesse nominale moteur et le nombre de pdles sont utilisés avec la fréquence nominale moteur pour calculer le glissement nominal des machines
asynchrones en Hz.

Glissement nominal (Hz) = Fréquence nominale moteur - (Nombre de paires de pdles x [Vitesse nominale moteur / 60]) = g0.047 = ( 00.042 X 00.045 )

2 60

Si Pr 00.045 est réglé sur zéro ou a la vitesse de synchronisme, la compensation de glissement est désactivée. Si la compensation du glissement est
nécessaire, régler ce parameétre a la valeur indiquée sur la plaque signalétique du moteur, qui donne la vitesse en min”! pour une machine a chaud. Parfois il
est nécessaire de procéder a un ajustement au moment de la mise en service car la valeur indiquée sur la plaque peut étre inexacte. La compensation du
glissement fonctionne correctement aussi bien en dessous de la vitesse de base que dans la zone de défluxage. La compensation de glissement sert
normalement a corriger la vitesse du moteur de maniére a éviter les variations de vitesse dues a la charge. La vitesse nominale en charge peut étre réglée a
une valeur supérieure a la vitesse de synchronisme en vue de provoquer volontairement un statisme de vitesse. Cette opération peut étre utile pour favoriser
le partage de charge en présence de moteurs couplés mécaniquement.

Pr 00.042 est également utilisé dans le calcul de la vitesse du moteur affichée par le variateur pour une fréquence de sortie donnée. Lorsque Pr 00.042

est réglé sur « Automatique », le nombre de pbles du moteur est automatiquement calculé a partir de la fréquence nominale Pr 00.047 et de la vitesse
nominale moteur Pr 00.045.

Nombre de péles = 120 x (Fréquence nominale (00.047) / Vitesse nominale (00.045)) arrondie au nombre pair le plus proche.

Pr 00.043 {05.010} Facteur de puissance nominal Définit le déphasage entre la tension et le courant du moteur.

Le facteur de puissance est le facteur de puissance réel du moteur, c'est-a-dire le déphasage entre la tension et le courant du moteur. Le facteur de
puissance est utilisé avec le courant nominal (00.046) pour calculer le courant actif nominal et le courant magnétisant du moteur. Le courant actif nominal sert
notamment au contréle du variateur et le courant magnétisant a la compensation de la résistance statorique en Mode Vectoriel. Il est important de bien régler
ce parametre. Le variateur peut mesurer le facteur de puissance nominal en effectuant un autocalibrage avec rotation (voir Autocalibrage (Pr 00.040)
ci-dessous).
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Pr 0.40 {5.12} Autocalibrage

Deux tests d'autocalibrage sont disponibles en Mode Boucle ouverte, un test a I'arrét et un test en rotation. Un autocalibrage avec rotation doit étre utilisé
chaque fois que possible de sorte que la valeur mesurée pour le facteur de puissance soit utilisée par le variateur.

Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en | Paramétres |Mise en marche Fonctionnementde API Paramétres|Diagno-| Informations sur
sation

» L'autocalibrage a I'arrét peut se faire quand le moteur est chargé et que la charge ne peut pas étre retirée de I'arbre du moteur. Le test a I'arrét mesure la
Résistance statorique (05.017), I'lnductance transitoire (05.024), la Compensation temps mort maximum (05.059) et le Courant a la compensation temps
mort maximum (05.060) nécessaires pour garantir de bonnes performances en modes de contréle vectoriel (voir Mode de contréle Boucle ouverte
(00.007) plus loin dans ce tableau). Si la Compensation statorique activée (05.049) = 1, la Température de base du stator (05.048) sera égale a la
Température du stator (05.046). L'autocalibrage a I'arrét ne mesure pas le facteur de puissance du moteur, aussi faut-il entrer dans Pr 00.043 la valeur
correspondante figurant sur la plaque signalétique. Pour effectuer un autocalibrage a I'arrét, régler Pr 00.040 sur 1 et donner un signal de déverrouillage
(sur la borne 31) et un signal de marche (au niveau de la borne 26 ou 27).

« L'autocalibrage avec rotation ne doit étre effectué que lorsque le moteur n'est pas chargé. Un autocalibrage avec rotation commence par effectuer un
autocalibrage a I'arrét, comme indiqué ci-dessus, puis un test en rotation est effectué au cours duquel le moteur est accéléré avec les rampes
actuellement sélectionnées jusqu'a une fréquence de Fréquence nominale Pr 00.047 {05.006} x 2/3, et la fréquence est maintenue a ce niveau pendant
4 secondes. L'inductance statorique (05.025) est mesurée et cette valeur est utilisée en association avec d'autres parametres du moteur pour calculer
le Facteur de puissance nominal (05.010). Pour effectuer un autocalibrage avec rotation, régler Pr 00.040 sur 2 et donner un signal de déverrouillage
(sur la borne 31) et un signal de marche (au niveau de la borne 26 ou 27).

Apres avoir réalisé le test d'autocalibrage, I'état du variateur devient Verrouillé. Le variateur doit alors étre en condition de verrouillage contrélé avant de
pouvoir le mettre en fonctionnement a la référence requise. Pour placer le variateur en condition de verrouillage contrdlé, il suffit de supprimer le signal
d'Absence sire du couple (Safe Torque Off) au niveau de la borne 31, de régler Déverrouillage du variateur (06.015) sur OFF (0) ou de verrouiller le variateur
en utilisant le Mot de commande (06.042) et la Validation du Mot de commande (06.043).

Pr 00.007 {05.014} Mode de contréle Boucle ouverte

Plusieurs modes de tension sont disponibles et se divisent en deux catégories, contréle vectoriel et boost fixe.

Controle vectoriel

Le mode Contrdle vectoriel fournit au moteur une tension linéaire de 0 Hz a la fréquence nominale moteur (00.047), puis une tension constante au-dela de

la Fréquence nominale moteur. Quand le variateur fonctionne entre la fréquence nominale moteur /50 et la fréquence nominale moteur /4, le systeme

applique le contréle vectoriel normal. Quand le variateur fonctionne entre la fréquence nominale moteur/4 et la fréquence nominale moteur /2,

la compensation de la résistance statorique est progressivement réduite a zéro a mesure que la fréquence augmente. Pour le fonctionnement correct des

modes vectoriels, le facteur de puissance nominal (00.043) et la résistance statorique (05.017) doivent étre réglés avec précision. Le variateur peut mesurer

ces paramétres en effectuant un autocalibrage (voir Pr 00.040 Autocalibrage). Le variateur peut également mesurer automatiquement la résistance statorique

chaque fois qu'il est déverrouillé ou lorsqu'il est déverrouillé pour la premiere fois aprés la mise sous tension, en sélectionnant I'un des modes de tension de

contréle vectoriel.
(0) Ur S = La résistance statorique est mesurée et le paramétre pour le moteur sélectionné est remplacé a chaque mise en marche du variateur. Ce test
peut uniquement étre exécuté avec un moteur a l'arrét dont le flux a atteint zéro. De ce fait, ce mode devra uniquement étre utilisé si le moteur est a 'arrét
a chaque mise en marche du variateur. Afin de ne pas exécuter le test lorsque le flux n'est pas encore nul, une période d'une seconde est imposée dés
que le variateur est a I'état prét, pendant laquelle le test ne peut pas étre effectué sur une nouvelle commande de marche. Dans ce cas, le systéeme prend
en compte les valeurs mesurées préalablement. Le mode Ur S fait en sorte que le variateur compense tout changement des paramétres du moteur d a
des modifications de la température. La nouvelle valeur de résistance statorique n'est pas sauvegardée automatiquement dans la mémoire EEPROM du
variateur.

(1) Ur = La résistance statorique n’est pas mesurée. L'utilisateur peut entrer la résistance du moteur et du cablage dans Résistance statorique (05.017).
Toutefois, ceci n'inclura pas la résistance interne de I'onduleur. Donc, s'il est nécessaire d'utiliser ce mode, il est préférable d'effectuer d'abord un test
d'autocalibrage pour mesurer la résistance statorique.

(3) Ur_Auto = La résistance statorique est mesurée une fois, lors de la premiere mise en marche du variateur. Une fois le test complété avec succes,
le Mode de contréle Boucle ouverte (00.007) est changé en mode Ur. Le paramétre Résistance statorique (05.017) est modifié et est enregistré dans la
mémoire EEPROM du variateur avec le parameétre Mode de contréle boucle ouverte (00.007). Si le test échoue, le mode de tension change et passe en
mode Ur mais la Résistance statorique (05.017) n’est pas mise a jour.

(4) Ur | = La résistance statorique est mesurée a la premiére mise en marche du variateur aprés chaque mise sous tension. Ce test peut uniquement étre
exécuté avec un moteur a l'arrét. De ce fait, ce mode doit uniquement étre utilisé si le moteur est a I'arrét a chaque mise en marche du variateur.
La nouvelle valeur de résistance statorique n'est pas sauvegardée automatiquement dans la mémoire EEPROM du variateur.

Boost fixe
La résistance statorique n’est pas prise en compte dans le contréle du moteur. A la place, une caractéristique fixe est utilisée avec boost de tension a basse
fréquence défini par Pr 00.008. Le mode Boost fixe doit étre appliqué quand le variateur contréle plusieurs moteurs. Deux réglages sont disponibles en mode
Boost fixe :
(2) Fixe = Ce mode fournit au moteur une tension linéaire de 0 Hz a la fréquence nominale (00.047), puis une tension constante au-dessus de la
fréquence nominale.
(5) Parabolique = Ce mode fournit au moteur une tension suivant une loi quadratique de 0 Hz a la fréquence nominale (00.0 47), puis une tension
constante au-dessus de la fréquence nominale. Ce mode convient dans les applications avec couple variable, tel les ventilateurs et les pompes, ou la
charge est proportionnelle au carré de la vitesse de I'arbre moteur. Il ne convient pas quand il est nécessaire de fournir un couple de démarrage élevé.
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Pr 00.007 {05.014} Mode de commande Boucle ouverte (suite)
Boost fixe

La résistance statorique n’est pas prise en compte dans le contrdle du moteur. A la place, une caractéristique fixe est utilisée avec boost de tension a basse
fréquence défini dans le parametre Pr 00.008. Le mode Boost fixe doit étre appliqué quand le variateur contrdle plusieurs moteurs. Deux réglages sont
disponibles en mode Boost fixe :

(2) Fixe = Ce mode fournit au moteur une tension linéaire de 0 Hz a la fréquence nominale (00.047), puis une tension constante au-dessus de la fréquence
nominale.

(5) Parabolique = Ce mode fournit au moteur une tension suivant une loi quadratique de 0 Hz a la fréquence nominale (00.047), puis une tension constante
au-dessus de la fréquence nominale. Ce mode convient dans les applications avec couple variable, tel les ventilateurs et les pompes, ou la charge est
proportionnelle au carré de la vitesse de I'arbre moteur. Il ne convient pas quand il est nécessaire de fournir un couple de démarrage élevé.

Dans les deux modes, aux basses fréquences (de 0 Hz a %2 x Pr 00.047), un boost de tension défini par Pr 00.008 est appliqué de la maniére suivante :

JEHSIOH A Caractéristiques de la tension Tension Caractéristiques de Ia tension de sortie
e sortie de sortie (Fd) dosorte (Parabolique)
Pr00.044 Pr 00.044

Pr 00.008 + [(fréq/Pr 00.047)7x (Pr 00.044 - Pr 00.008)]

AN

Pr00.044 /2

Boost de : :

tension | | - : : Boost de

Proo.008| L : : N tension t
Pr00.008

>
Pr00.047/2 Pr00.047  Fréquence PrO00AT  Fraquence
de sortie de sortie

Pr 05.027 Validation de la compensation de glissement

En mode de contrdéle Boucle ouverte, quand une charge est appliquée a un moteur, la vitesse de sortie diminue proportionnellement a la charge appliquée
comme illustré :

Demande de vitesse

Vitesse de l'arbri

Charge

Pour éviter que la vitesse ne diminue comme montré ci-dessus, il est nécessaire d'activer la compensation de glissement. Pour cela, le paramétre Pr 05.027
doit étre réglé sur 1 (valeur par défaut) et la vitesse nominale moteur doit étre entrée dans Pr 00.045 {05.008}.

Le parametre de vitesse nominale moteur doit étre réglé a la vitesse de synchronisme du moteur moins la vitesse de glissement. Ceci est normalement
indiqué sur la plaque signalétique du moteur, par exemple, pour un moteur 4 pdles standard de 18,5 kW, a 50 Hz, la vitesse nominale du moteur est d'environ
1465 min™'. La vitesse de synchronisme pour un moteur 4 péles 50 Hz est de 1 500 min"; par conséquent, la vitesse de glissement sera de 35 min’".

Si la vitesse de synchronisme est entrée dans Pr 00.045, la compensation de glissement sera désactivée. Si une valeur trop basse est entrée dans

Pr 00.045, le moteur tournera plus rapidement que la fréquence demandée. Les vitesses de synchronismes pour les moteurs 50 Hz en fonction de la polarité
sont les suivantes :

2 poles = 3 000 min™', 4 péles = 1 500 min™*, 6 poles =1 000 min™', 8 poles = 750 min™!
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8.1.2 Mode RFC-A
Moteur asynchrone avec retour de position (utilisation du module SI-Encoder)

Pr 00.046 {05.007} Courant nominal moteur Définit le courant permanent maximum du moteur.

Le parameétre courant nominal du moteur doit étre réglé au courant permanent maximum du moteur. (Voir la section 8.2 Courant nominal moteur maximum a
la page 94 pour de plus amples informations sur la configuration de ce parameétre a une valeur supérieure a celle de la valeur nominale maximum de courant
en surcharge forte.) Le courant nominal du moteur est utilisé dans les cas suivants :

* Limites de courant (voir la section 8.3 Limites de courant a la page 94, pour de plus amples informations).
«  Protection de surcharge thermique du moteur (voir la section 8.4 Protection thermique du moteur a la page 94, pour de plus amples informations).
«  Algorithme de contrdle vectoriel.

Pr 00.044 {05.009} Tension nominale Définit la tension appliquée au moteur a la fréquence nominale.
Pr 00.047 {05.006} Fréequence nominale Définit la fréquence a laquelle la tension nominale est appliquée.
La Tension nominale (00.044) et la Fréquence nominale (00.047)
sont utilisées pour définir la caractéristique tension/fréquence appliquée au Tension Caractéristiques de la tension
moteur (voir Mode de contréle Boucle ouverte (00.007) plus loin dans ce de sortie A de sortie
tableau). La fréquence nominale moteur est également utilisée avec la Pr 00,044 | evvoveieieeeiii,
vitesse nominale moteur, pour calculer le glissement nominal servant a la :
compensation de glissement (voir vitesse nominale moteur (00.045) plus loin
dans ce tableau).
Pr00.044 /2 | ---------+ /
Pr00.047 /2 Pr00.047 Fre"quence
de sortie
Pr 00.045 {05.008} Vitesse nominale Définit la vitesse nominale du moteur a pleine charge.
Pr 00.042 {05.011} Nombre de péles moteur Définit le nombre de poles du moteur.

La vitesse nominale moteur et la fréquence nominale moteur servent a déterminer le glissement a pleine charge du moteur qui, a son tour, sert dans le calcul
de I'algorithme de contréle vectoriel.

Un mauvais réglage de ce paramétre a les effets suivants :

*  Une diminution du rendement moteur.

*  Une réduction du couple moteur maximal.

*  Une réduction des performances transitoires.

* Une imprécision du contrdle du couple absolu dans les modes de contréle du couple.

La valeur de la plague signalétique correspond normalement a la valeur d'un moteur a chaud. Toutefois, certains réglages peuvent étre nécessaires pendant
la mise en service du variateur si les valeurs de plaque signalétique sont inexactes. Soit une valeur fixe peut étre réglée dans ce paramétre soit un systéme
d'optimisation peut-étre utilisé pour régler automatiquement ce paramétre (voir Sélection de I'optimisation de la vitesse nominale Pr 00.033 {05.016} plus loin
dans ce tableau).

Lorsque le Pr 00.042 est réglé sur « Automatique », le nombre de pdles du moteur est automatiquement calculé a partir de la Fréquence nominale moteur
(00.047) et de la Vitesse nominale moteur (00.045).

Nombre de péles = 120 x (Fréquence nominale moteur (00.047) / Vitesse nominale moteur (00.045)) arrondie au nombre pair le plus proche.

Pr 00.043 {5.010} Facteur de puissance nominal Définit le déphasage entre la tension et le courant du moteur.

Le facteur de puissance est le facteur de puissance réel du moteur, c'est-a-dire le déphasage entre la tension et le courant du moteur. Si l'inductance
statorique (05.025) est réglée sur zéro, alors le facteur de puissance est utilisé avec le courant nominal moteur (00.046) et d'autres paramétres moteur dans
le calcul des courants magnétisant et actif du moteur, qui sont utilisés dans I'algorithme de contréle vectoriel. Si l'inductance statorique est réglée sur une
valeur différente de zéro, ce parametre n'est pas utilisé par le variateur, mais est écrit avec une valeur de facteur de puissance calculée en permanence.
L'inductance statorique peut étre mesurée par le variateur en faisant un autocalibrage avec rotation (voir Autocalibrage (Pr 00.040), plus loin dans ce
tableau).
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Pr 00.040 {05.012} Autocalibrage

Quatre tests d'autocalibrage sont disponibles en mode RFC-A, un test a I'arrét, un test en rotation et deux tests de mesure d'inertie. Un autocalibrage a I'arrét
fournira des performances moyennes, alors qu'un autocalibrage en rotation offrira des performances supérieures car celui-ci mesure les valeurs réelles des
parameétres moteur requises par le variateur. Le test de mesure d'inertie doit étre exécuté séparément d'un autocalibrage a I'arrét ou avec rotation.

Il est fortement recommandé d'effectuer un autocalibrage avec rotation (Pr 00.040 réglé sur 2).

L'autocalibrage a l'arrét peut se faire quand le moteur est chargé et que la charge ne peut pas étre retirée de I'arbre du moteur. L'autocalibrage a l'arrét
permet de mesurer la résistance statorique (05.017) et I'inductance transitoire (05.024) du moteur. Ces deux mesures sont utilisées pour calculer les
gains de la boucle de courant et, a la fin du test, les valeurs de Pr 00.038 {04.013} et Pr 00.039 {04.014} sont mises a jour. La Compensation temps mort
maximum (05.059) et le Courant a la compensation temps mort maximum (05.060) pour le variateur sont également mesurées. De plus, si la Validation
de compensation statorique (05.049) = 1, la Température de base du stator (05.048) sera égale a la Température du stator (05.046). L'autocalibrage a
I'arrét ne mesure pas le facteur de puissance du moteur, c'est pourquoi il convient d'entrer dans Pr 00.043 la valeur correspondante figurant sur la plaque
signalétique. Pour effectuer un autocalibrage a I'arrét, régler Pr 00.040 sur 1 et donner un signal de déverrouillage (sur la borne 31) et un signal de
marche (au niveau de la borne 26 ou 27).

L'autocalibrage avec rotation ne doit étre effectué que lorsque le moteur n'est pas chargé. Un autocalibrage avec rotation commence par effectuer un
autocalibrage a l'arrét ; un test en rotation est effectué ensuite au cours duquel le moteur accélére avec les rampes actuellement sélectionnées jusqu'a la
Fréquence nominale Pr 00.047 {05.006} x 2/3, et la fréquence est maintenue pendant 40 secondes. Au cours de I'autocalibrage avec rotation,
I'Inductance statorique (05.025) et les points d’interruption de saturation du moteur (Pr 05.029, Pr 05.030, Pr 06.062 et Pr 05.063) sont modifiés par le
variateur. Le facteur de puissance aussi est modifié uniquement a titre d'information pour I'utilisateur, mais n'est pas utilisé ultérieurement car c'est
l'inductance statorique qui est utilisée dans I'algorithme de controle vectoriel. Pour effectuer un autocalibrage avec rotation, régler Pr 00.040 sur 2 et
donner un signal de déverrouillage (sur la borne 31) et un signal de marche (au niveau de la borne 26 ou 27).

Le test de mesure d'inertie mesure l'inertie totale de la charge et du moteur. Cette mesure sert a régler les gains de la boucle de vitesse (voir Gains de
boucle de vitesse) et a appliquer une anticipation de couple durant I'accélération, si nécessaire.

Deux tests sont disponibles :

Injection de signal (en cas d'utilisation d'un module SI-Encoder) Ce test permet de mesurer la caractéristique mécanique du moteur et de la charge
en faisant tourner le moteur a la vitesse définie par la référence de vitesse et en injectant une série de signaux de test de vitesse. Ce test ne doit étre
effectué que si tous les parameétres de controle de base ont été configurés correctement et que les paramétres de la boucle de vitesse ont été réglés a
des niveaux minimums, comme les valeurs par défaut, pour que le moteur soit stable quand il est en marche. Si Niveau de test de charge mécanique
(05.021) est maintenu a sa valeur par défaut de zéro, le niveau créte du signal d'injection sera égal a 1 % de I'objet de référence de vitesse maximum a

un maximum de 500 min™!. Si un niveau de test différent est nécessaire, il faut paramétrer Niveau de test de charge mécanique (05.021) sur une valeur

différente de zéro afin de définir le niveau comme un pourcentage de la référence vitesse maximum, qui sera lui aussi sujet a un maximum de 500 min’.
La référence de vitesse paramétrée par I'utilisateur qui définit la vitesse du moteur doit étre réglée a un niveau supérieur a celui de test mais elle ne doit
pas étre suffisamment élevée pour activer I'affaiblissement du flux. Toutefois, il est possible dans certains cas d'effectuer le test a vitesse nulle a condition
que le moteur puisse se déplacer librement. Il faudra alors augmenter la valeur par défaut du signal de test. Les résultats du test seront corrects
lorsqu'une charge statique est appliquée au moteur et en présence d'un amortissement mécanique. Pour faire un autocalibrage de mesure d'inertie,
régler Pr 00.040 sur 3 et appliquer le signal de déverrouillage (sur la borne 31) et le signal de marche (sur la borne 26 ou 27).

Si la boucle de vitesse ne peut pas étre paramétrée pour assurer un fonctionnement stable, un autre test est disponible. Il consiste en I'application d'une
série de niveaux de couples pour accélérer et décélérer le moteur afin de mesurer l'inertie.

Couple appliqué (mode sans capteur) Ce test peut donner des résultats imprécis si la vitesse nominale du moteur n'est pas réglée sur la valeur
correcte ou si le mode de rampe standard est activé. Pendant le test de mesure de l'inertie, une série de niveaux de couple de plus en plus importants est
appliquée au moteur (20 %, 40 % ... 100 % du couple nominal) pour accélérer le moteur jusqu'aux 3/4 x Vitesse nominale Pr 00.045 {05.008} afin de
déterminer l'inertie a partir du temps d'accélération/décélération. Ce test essaie d'atteindre la vitesse requise dans les 5 s mais, en cas d'échec, le niveau
de couple suivant est utilisé. Lorsque 100 % du couple est appliqué, le test autorise un délai de 60 s pour atteindre la vitesse requise mais, en cas
d'échec, une mise en sécurité Autocalibrage est déclenchée. Pour réduire le temps du test, il est possible de définir le niveau de couple a utiliser pour
effectuer le test en paramétrant Niveau de test de charge mécanique (05.021) sur une valeur différente de zéro. Lorsque le niveau de test a été défini,
celui-ci est effectué uniguement au niveau de test défini et un délai de 60 s est accordé pour que le moteur atteigne la vitesse requise. |l faut remarquer
que, si la vitesse maximale permet un affaiblissement du flux, il ne sera pas possible d'atteindre le niveau de couple requis pour que I'accélération du
moteur soit suffisamment rapide. Dans ce cas, il faut réduire la référence de vitesse maximale. Pour faire un autocalibrage de mesure d'inertie,

régler Pr 00.040 sur 3 et appliquer le signal de déverrouillage (sur la borne 31) et le signal de marche (sur la borne 26 ou 27).

Apres avoir réalisé le test d'autocalibrage, I'état du variateur devient Verrouillé. Le variateur doit alors étre en condition de verrouillage contrélé avant de
pouvoir le mettre en fonctionnement a la référence requise. Pour placer le variateur en condition de verrouillage contrdlé, il suffit de supprimer le signal
d'ABSENCE SURE DU COUPLE (Safe Torque Off) au niveau de la borne 31, de régler le paramétre de déverrouillage du variateur (06.015) sur OFF (0)
ou de verrouiller le variateur en utilisant le mot de commande (Pr 06.042 et Pr 06.043).
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Pr 00.033 {05.016} Sélection de I'optimisation de la vitesse

s (En cas d'utilisation d'un module optionnel SI-Encoder)
nominale

Le parametre de vitesse nominale moteur (00.045) en conjonction avec le paramétre de fréquence nominale moteur (00.047) définit le glissement du moteur
a pleine charge. Le glissement sert a établir le contréle RFC-A dans le modéle du moteur. Le glissement du moteur a pleine charge varie en fonction de la
résistance du rotor, qui dépend sensiblement de la température du moteur. Quand Pr 00.033 {05.016} est réglé sur 1 ou 2, le variateur peut automatiquement
détecter si la valeur du glissement définie par Pr 00.047 et Pr 00.045 a été mal réglée ou si elle a subi une variation en fonction de la température du moteur.
Si la valeur est incorrecte, le paramétre Pr 00.045 est réglé automatiquement. Pr 00.045 n'est pas sauvegardé a la mise hors tension du systeme,

donc quand le variateur est mis de nouveau sous tension, il utilise la derniere valeur sauvegardée. S'il est nécessaire d'utiliser la nouvelle valeur a la
prochaine mise sous tension, I'utilisateur doit la sauvegarder.

Le systéme de controle adaptatif n'est activé que quand la |Fréquence de sortie Pr 00.011 {05.001}| est supérieure a la Fréquence nominale Pr 00.047
{05.006} / 8, et que le |Pourcentage de charge (04.020)| est supérieur a 60 %. Le systéme de controle adaptatif est de nouveau désactivé si le
|Pourcentage de charge (04.020)| passe en dessous de 50 %. Pour optimiser au mieux les résultats, il faut utiliser les valeurs correctes des paramétres
Résistance statorique (05.017), Inductance transitoire (05.024), Inductance statorique (05.025), Point d’inflexion 1 (05.029), Point d’inflexion 2 (05.062),
Point d’inflexion 3 (05.030) et Point d'inflexion 4 (05.063).

Si la Sélection de I'optimisation de la vitesse nominale Pr 00.033 {05.016} = 1, le gain du systéme de controle adaptatif est faible, donc la vitesse a laquelle il
converge est lente. Si la Sélection de I'optimisation de la vitesse nominale Pr 00.033 {05.016} = 2, le gain est augmenté par un facteur de 16 et la vitesse de
convergence est accrue.

Pr 00.038 {04.013} / Pr 00.039 {04.014} Gains de boucle de courant

Les gains proportionnel (Kp) et intégral (Ki) de la boucle de courant contrélent la réponse de la boucle de courant en fonction d'une variation de la demande
de courant (couple). Le fonctionnement est satisfaisant avec les valeurs par défaut pour la plupart des moteurs. Cependant, pour obtenir des performances
optimales dans les applications dynamiques, il peut étre nécessaire de modifier les gains. Le Gain Kp de la boucle de courant Pr 00.038 {04.013} est |la valeur
la plus critique dans le contréle des performances. Les valeurs des gains de la boucle de courant peuvent étre calculées en effectuant un autocalibrage a
I'arrét ou avec rotation (voir Autocalibrage Pr 00.040 plus haut dans ce tableau). Le variateur mesure la Résistance statorique (05.017) et I'Inductance
transitoire (05.024) du moteur, puis calcule les gains de boucle de courant.

Ce réglage donne une réponse transitoire avec un overshoot minimum aprés une variation de la référence de courant. Le gain proportionnel peut étre
augmenté par un facteur de 1,5 donnant une augmentation similaire en bande passante ; cependant, cela donne une réponse de pas avec un
sur-dépassement d'environ 12,5 %. L'équation de calcul du gain intégral donne une valeur modérée. Dans certaines applications, ou il est nécessaire pour
le variateur de suivre dynamiquement le flux de trés prés (par exemple, dans les applications utilisant un moteur asynchrone en mode RFC-A sans capteur
a haute vitesse), le gain intégral peut exiger I'utilisation d'une valeur beaucoup plus élevée.
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Gains de la boucle de vitesse (Pr 00.007 {03.010}, Pr 00.008 {03.011}, Pr 00.009 {03.012})

Les gains de la boucle de vitesse contrdlent la réponse du variateur a une demande de variation de vitesse. La boucle de vitesse se base sur les gains
proportionnel (Kp) et intégral (Ki) d'anticipation, et sur le gain différentiel (Kd) de retour. Le variateur conserve deux séries de ces gains et sélectionne I'une

ou l'autre série pour la boucle de vitesse conjointement a Pr 03.016. Si Pr 03.016 = 0O, le variateur prend en compte les gains Kp1, Ki1 et Kd1 (Pr 00.007 a

Pr 00.009) ; si Pr 03.016 = 1, il prend en compte les gains Kp2, Ki2 et Kd2 (Pr 03.013 & Pr 03.015). Il est possible de modifier Pr 03.016 au déverrouillage ou au
verrouillage du variateur. Si la charge est principalement une inertie et un couple constants, le variateur calcule les gains Kp et Ki nécessaires pour donner un
angle de compensation ou une bande passante adéquate en fonction du réglage de Pr 03.017.

Gain proportionnel de la boucle de vitesse (Kp), Pr 00.007 {03.010} et Pr 03.013

Si le gain proportionnel a une certaine valeur et le gain intégral est réglé sur zéro, la boucle n'aura qu'un gain proportionnel et il y aura une erreur de vitesse
pour produire une référence de couple. Donc, a mesure qu'augmente la charge du moteur, il y aura une différence entre la vitesse de référence et la vitesse
effective. Cet effet, appelé régulation, dépend du niveau du gain proportionnel ; plus le gain est élevé plus I'erreur de vitesse est faible pour une charge donnée.
Si le gain proportionnel est trop élevé, soit le bruit produit par la quantification du retour de vitesse devient inacceptable, soit la limite de stabilité est atteinte.
Gain intégral de la boucle de vitesse (Ki), Pr 00.008 {03.011} et Pr 03.014

Le gain intégral sert a empécher la régulation de la vitesse. L'erreur est accumulée sur un laps de temps et utilisée pour produire la demande de couple
nécessaire sans aucune erreur de vitesse. L'augmentation du gain intégral réduit le temps de montée en vitesse pour atteindre le point de consigne et
augmente la raideur du systéme ; par exemple, il réduit I'écart de trainage de position lorsqu'un couple est appliqué au moteur. Malheureusement,
I'augmentation du gain intégral réduit également I'amortissement du systéme et produit un overshoot a la suite d'un délestage. Pour un gain intégral donné,
I'amortissement peut étre amélioré en augmentant le gain proportionnel. Il faut arriver a un compromis ou la réponse du systéme, la raideur et I'amortissement
deviennent tous satisfaisants pour I'application. En mode RFC-A sans capteur, le gain intégral ne doit généralement pas dépasser 0,50.

Gain différentiel (Kd), Pr 00.009 {0 3.012} et Pr 03.015

Le gain différentiel du retour de la boucle de vitesse sert a obtenir un amortissement supplémentaire. Le terme différentiel est réalisé de maniéere a ne pas
introduire un bruit excessif normalement associé a ce type de fonction. L'augmentation du gain différentiel réduit I'overshoot produit par une baisse du niveau
d'amortissement. Cependant dans la plupart des applications, les gains proportionnel et intégral seuls sont suffisants.

Six méthodes sont disponibles pour I'autocalibrage des gains de boucle de
vitesse en fonction du réglage de Pr 03.017 :
1. Pr03.017 = 0, Réglage de I'utilisateur.
Ceci implique la connexion d'un oscilloscope a la sortie analogique 1 pour
surveiller le retour de vitesse.
Appliquer au variateur une variation de la référence de vitesse et surveiller
la réponse sur l'oscilloscope.
Le gain proportionnel (Kp) doit étre défini au départ. Augmenter la valeur
{gsgu'au pct>int ou un dépassement de la vitesse se produit puis, la réduire o 00/000]
égérement.
Augmenter le gain intégral (Ki) jusqu'au point ou la vitesse devient instable
puis, le réduire légérement.
Il est alors possible d'augmenter le gain proportionnel. Répéter la Gain proportionnel
procédure jusqu'a ce que la réponse du systéme corresponde a la excessif [00.007]
réponse idéale.
Le schéma montre I'effet d'un réglage incorrect des gains P et |, ainsi que
la réponse idéale.
2. Pr03.017 = 1, Réglage de la bande passante Gain intégral excessif
S'il est nécessaire d'effectuer un réglage basé sur la bande passante, 100.008]
le variateur pourra calculer Kp et Ki si les parameétres suivants sont réglés
correctement :
Pr 03.020 - Bande passante requise, Réponse idéale
Pr 03.021 - Facteur d'amortissement requis,
Pr 03.018 - Inertie charge et moteur.
Le variateur peut mesurer l'inertie du moteur et de la charge en effectuant
un autocalibrage de la mesure d'inertie (voir Autocalibrage Pr 00.040,

Demande de vitesse

P 0r

plus haut dans ce tableau). 5.Pr03.017=4-6
3. Pr03.017 = 2, Reglage de l'angle de compensation Si la Méthode de paramétrage de la boucle de vitesse (03.017) est réglée sur
S'il est nécessaire d'effectuer un réglage de I'angle de compensation, une valeur comprise entre 4 et 6, le Gain proportionnel de la boucle de
le variateur pourra calculer Kp et Ki si les paramétres suivants sont réglés  vitesse Kp7 Pr 00.007 {03.010} et le Gain intégral de la boucle de vitesse Ki1
correctement : Pr 00.008 {03.011} sont paramétrés automatiquement pour obtenir les
Pr 03.019 - Angle de compensation requis, bandes passantes reportées dans le tableau ci-dessous et un facteur
Pr 03.021 - Facteur d'amortissement requis, d'amortissement d'unité. Ces réglages donne des performances basses,
Pr 03.018 - Inertie du moteur et de la charge. Le variateur peut standard ou élevées.
mesurer le moteur et l'inertie de charge en performant un Pr03.017 Perf Band t
autocalibrage de la mesure d'inertie (voir Autocalibrage Pr 00.040, ros. erformances ande passante
plus haut dans ce tableau). 4 Basse 5Hz
4. Pr03.017 = 3, gain Kp égal a 16 fois
Si la Méthode de paramétrage de la boucle de vitesse (03.017) = 3, le gain 5 Stanc'iard 25 Hz
proportionnel utilisé par le variateur est multiplié par 16. 6 Elevée 100 Hz
6.Pr03.017=7
Si la Méthode de paramétrage de la boucle de vitesse (03.017) =7, alors le
Gain proportionnel de la boucle de vitesse Kp1 Pr 00.007 {03.010}, le Gain
intégral de la boucle de vitesse Ki1 Pr 00.008 {03.011} et le Gain différentiel
de retour vitesse de la boucle de vitesse Kd1 Pr 00.009 {03.012} are sont
paramétrés afin de donner une réponse de la boucle de vitesse en boucle
fermée qui se rapproche d'un systéme de premier ordre avec une fonction de
transfert de 1/ (st + 1), ol 1= 1/mbw et wbw = 27 x Largeur de bande
(03.020). Dans ce cas, le facteur d'amortissement est insignifiant et le
Facteur d'amortissement (03.021) ainsi que I'Angle de compensation
(03.019) n'ont aucun effet.
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8.1.3 Mode RFC-A sans capteur
Moteur asynchrone sans retour de position

Pr 00.046 {05.007} Courant nominal moteur Définit le courant permanent maximum du moteur.

Le parameétre courant nominal du moteur doit étre réglé au courant permanent maximum du moteur. (Voir la section 8.2 Courant nominal moteur maximum a
la page 94 pour de plus amples informations sur la configuration de ce parameétre a une valeur supérieure a celle de la valeur nominale maximum de courant
en surcharge forte.) Le courant nominal du moteur est utilisé dans les cas suivants :

* Limites de courant (voir la section 8.3 Limites de courant a la page 94, pour de plus amples informations).
«  Protection de surcharge thermique du moteur (voir la section 8.4 Protection thermique du moteur a la page 94, pour de plus amples informations).
«  Algorithme de contrdle vectoriel.

Pr 00.044 {05.009} Tension nominale Définit la tension appliquée au moteur a la fréquence nominale.
Pr 00.047 {05.006} Fréquence nominale Définit la fréquence a laquelle la tension nominale est appliquée.
La Tension nominale (00.044) et la Fréquence nominale (00.047)

sont utilisées pour définir la caractéristique tension/fréquence appliquée au Tension Caractéristiques de la tension

moteur (voir Mode de contréle Boucle ouverte (00.007) plus loin dans ce de sortie A de sortie

tableau). La fréquence nominale moteur est également utilisée avec la Pr00.04d | mooeoeereeieniis

vitesse nominale moteur, pour calculer le glissement nominal servant a la
compensation de glissement (voir vitesse nominale moteur (00.045) plus loin
dans ce tableau).

Pr00.044 /2 f---------- /
Pr00.047 /2 Pr00.047 Fré'quence
de sortie
Pr 00.045 {05.008} Vitesse nominale Définit la vitesse nominale du moteur a pleine charge.
Pr 00.042 {05.011} Nombre de péles moteur Définit le nombre de poles du moteur.

La vitesse nominale moteur et la fréquence nominale moteur servent a déterminer le glissement a pleine charge du moteur qui, a son tour, sert dans le calcul
de I'algorithme de contréle vectoriel.

Un mauvais réglage de ce paramétre a les effets suivants :

*  Une diminution du rendement moteur.

*  Une réduction du couple moteur maximal.

*  Une réduction des performances transitoires.

* Une imprécision du contrdle du couple absolu dans les modes de contréle du couple.

La valeur de la plague signalétique correspond normalement a la valeur d'un moteur a chaud. Toutefois, certains réglages peuvent étre nécessaires pendant
la mise en service du variateur si les valeurs de plaque signalétique sont inexactes. Soit une valeur fixe peut étre réglée dans ce paramétre soit un systéme
d'optimisation peut-étre utilisé pour régler automatiquement ce paramétre (voir Sélection de I'optimisation de la vitesse nominale Pr 00.033 {05.016} plus loin
dans ce tableau).

Lorsque le Pr 00.042 est réglé sur « Automatique », le nombre de pdles du moteur est automatiquement calculé a partir de la Fréquence nominale moteur
(00.047) et de la Vitesse nominale moteur (00.045).

Nombre de péles = 120 x (Fréquence nominale moteur (00.047) / Vitesse nominale moteur (00.045)) arrondie au nombre pair le plus proche.

Pr 00.043 {5.010} Facteur de puissance nominal Définit le déphasage entre la tension et le courant du moteur.

Le facteur de puissance est le facteur de puissance réel du moteur, c'est-a-dire le déphasage entre la tension et le courant du moteur. Si l'inductance
statorique (05.025) est réglée sur zéro, alors le facteur de puissance est utilisé avec le courant nominal moteur (00.046) et d'autres paramétres moteur dans
le calcul des courants magnétisant et actif du moteur, qui sont utilisés dans I'algorithme de contréle vectoriel. Si l'inductance statorique est réglée sur une
valeur différente de zéro, ce parametre n'est pas utilisé par le variateur, mais est écrit avec une valeur de facteur de puissance calculée en permanence.
L'inductance statorique peut étre mesurée par le variateur en faisant un autocalibrage avec rotation (voir Autocalibrage (Pr 00.040), plus loin dans ce
tableau).

Unidrive M600 Guide de mise en service - Contrdle 89
Edition : 2



Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en |Paramétres|Mise en marche [o]JJiuil Fonctionnement de API Paramétres [Diagno-|Informations sur la
a la sécurité sur le produit| mécanique| électrique | service | de base du moteur EEULIM |a carte média NV |embarqué| avancés stics conformité UL

Pr 00.040 {05.012} Autocalibrage

Trois tests d'autocalibrage sont disponibles en mode RFC-A, un test a I'arrét, un test en rotation et un test de mesure d'inertie. Un autocalibrage a I'arrét
fournira des performances moyennes, alors qu'un autocalibrage en rotation offrira des performances supérieures car celui-ci mesure les valeurs réelles des
paramétres moteur requises par le variateur. Le test de mesure d'inertie doit étre exécuté séparément d'un autocalibrage a I'arrét ou avec rotation.

Il est fortement recommandé d'effectuer un autocalibrage avec rotation (Pr 00.040 réglé sur 2).

» L'autocalibrage a I'arrét peut se faire quand le moteur est chargé et que la charge ne peut pas étre retirée de I'arbre du moteur. L'autocalibrage a I'arrét
permet de mesurer la résistance statorique (05.017) et I'inductance transitoire (05.024) du moteur. Ces deux mesures sont utilisées pour calculer les
gains de la boucle de courant et, a la fin du test, les valeurs de Pr 00.038 {04.013} et Pr 00.039 {04.014} sont mises a jour. La Compensation temps mort
maximum (05.059) et le Courant a la compensation temps mort maximum (05.060) pour le variateur sont également mesurées. De plus, si la Validation
de compensation statorique (05.049) = 1, la Température de base du stator (05.048) sera égale a la Température du stator (05.046). L'autocalibrage a
I'arrét ne mesure pas le facteur de puissance du moteur, c'est pourquoi il convient d'entrer dans Pr 00.043 la valeur correspondante figurant sur la plaque
signalétique. Pour effectuer un autocalibrage a I'arrét, régler Pr 00.040 sur 1 et donner un signal de déverrouillage (sur la borne 31) et un signal de
marche (au niveau de la borne 26 ou 27).

« L'autocalibrage avec rotation ne doit étre effectué que lorsque le moteur n'est pas chargé. Un autocalibrage avec rotation commence par effectuer un
autocalibrage a l'arrét ; un test en rotation est effectué ensuite au cours duquel le moteur accélére avec les rampes actuellement sélectionnées jusqu'a la
Fréquence nominale Pr 00.047 {05.006} x 2/3, et la fréquence est maintenue pendant 40 secondes. Au cours de 'autocalibrage avec rotation,
I'Inductance statorique (05.025) et les points d’interruption de saturation du moteur (Pr 05.029, Pr 05.030, Pr 06.062 et Pr 05.063) sont modifiés par le
variateur. Le facteur de puissance aussi est modifié uniquement a titre d'information pour I'utilisateur, mais n'est pas utilisé ultérieurement car c'est
I'inductance statorique qui est utilisée dans I'algorithme de controle vectoriel. Pour effectuer un autocalibrage avec rotation, régler Pr 00.040 sur 2 et
donner un signal de déverrouillage (sur la borne 31) et un signal de marche (au niveau de la borne 26 ou 27).

* Le test de mesure d'inertie mesure l'inertie totale de la charge et du moteur. Cette mesure sert a régler les gains de la boucle de vitesse (voir Gains de
boucle de vitesse) et a appliquer une anticipation de couple durant I'accélération, si nécessaire.

Couple appliqué (mode sans capteur) Ce test peut donner des résultats imprécis si la vitesse nominale du moteur n'est pas réglée sur la valeur
correcte ou si le mode de rampe standard est activé. Pendant le test de mesure de I'inertie, une série de niveaux de couple de plus en plus importants est
appliquée au moteur (20 %, 40 % ... 100 % du couple nominal) pour accélérer le moteur jusqu'aux 3/4 x Vitesse nominale Pr 00.045 {05.008} afin de
déterminer l'inertie a partir du temps d'accélération/décélération. Ce test essaie d'atteindre la vitesse requise dans les 5 s mais, en cas d'échec, le niveau
de couple suivant est utilisé. Lorsque 100 % du couple est appliqué, le test autorise un délai de 60 s pour atteindre la vitesse requise mais, en cas
d'échec, une mise en sécurité Autocalibrage est déclenchée. Pour réduire le temps du test, il est possible de définir le niveau de couple a utiliser pour
effectuer le test en paramétrant Niveau de test de charge mécanique (05.021) sur une valeur différente de zéro. Lorsque le niveau de test a été défini,
celui-ci est effectué uniquement au niveau de test défini et un délai de 60 s est accordé pour que le moteur atteigne la vitesse requise. Il faut remarquer
que, si la vitesse maximale permet un affaiblissement du flux, il ne sera pas possible d'atteindre le niveau de couple requis pour que l'accélération du
moteur soit suffisamment rapide. Dans ce cas, il faut réduire la référence de vitesse maximale. Pour faire un autocalibrage de mesure d'inertie,

régler Pr 00.040 sur 4 et appliquer le signal de déverrouillage (sur la borne 31) et le signal de marche (sur la borne 26 ou 27).

Apreés avoir réalisé le test d'autocalibrage, I'état du variateur devient Verrouillé. Le variateur doit alors étre en condition de verrouillage contrélé avant de
pouvoir le mettre en fonctionnement a la référence requise. Pour placer le variateur en condition de verrouillage contrélé, il suffit de supprimer le signal

d'Absence sire du couple (Safe Torque Off) au niveau de la borne 31, de régler le paramétre de déverrouillage du variateur (06.015) sur OFF (0) ou de
verrouiller le variateur en utilisant le mot de commande (Pr 06.042 et Pr 06.043).

Pr 00.038 {04.013} / Pr 00.039 {04.014} Gains de boucle de courant

Les gains proportionnel (Kp) et intégral (Ki) de la boucle de courant contrélent la réponse de la boucle de courant en fonction d'une variation de la demande
de courant (couple). Le fonctionnement est satisfaisant avec les valeurs par défaut pour la plupart des moteurs. Cependant, pour obtenir des performances
optimales dans les applications dynamiques, il peut étre nécessaire de modifier les gains. Le Gain Kp de la boucle de courant Pr 00.038 {04.013} est la valeur
la plus critique dans le contrdle des performances. Les valeurs des gains de la boucle de courant peuvent étre calculées en effectuant un autocalibrage a
I'arrét ou avec rotation (voir Autocalibrage Pr 00.040 plus haut dans ce tableau). Le variateur mesure la Résistance statorique (05.017) et I'Inductance
transitoire (05.024) du moteur, puis calcule les gains de boucle de courant.

Ce réglage donne une réponse transitoire avec un overshoot minimum aprés une variation de la référence de courant. Le gain proportionnel peut étre
augmenté par un facteur de 1,5 donnant une augmentation similaire en bande passante ; cependant, cela donne une réponse de pas avec un
sur-dépassement d'environ 12,5 %. L'équation de calcul du gain intégral donne une valeur modérée. Dans certaines applications, ou il est nécessaire pour
le variateur de suivre dynamiquement le flux de tres prés (par exemple, dans les applications utilisant un moteur asynchrone en mode RFC-A sans capteur a
haute vitesse), le gain intégral peut exiger I'utilisation d'une valeur beaucoup plus élevée.
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Gains de la boucle de vitesse (Pr 00.007 {03.010}, Pr 00.008 {03.011}, Pr 00.009 {03.012})

Les gains de la boucle de vitesse contrdlent la réponse du variateur a une demande de variation de vitesse. La boucle de vitesse se base sur les gains
proportionnel (Kp) et intégral (Ki) d'anticipation, et sur le gain différentiel (Kd) de retour. Le variateur conserve deux séries de ces gains et sélectionne I'une
ou l'autre série pour la boucle de vitesse conjointement a Pr 03.016. Si Pr 03.016 = 0, le variateur prend en compte les gains Kp1, Ki1 et Kd1 (Pr 00.007 a
Pr00.009) ; si Pr 03.016 = 1, il prend en compte les gains Kp2, Ki2 et Kd2 (Pr 03.013 a Pr 03.015). Il est possible de modifier Pr 03.016 au déverrouillage ou
au verrouillage du variateur. Si la charge est principalement une inertie et un couple constants, le variateur calcule les gains Kp et Ki nécessaires pour donner
un angle de compensation ou une bande passante adéquate en fonction du réglage de Pr 03.017.

Gain proportionnel de la boucle de vitesse (Kp), Pr 00.007 {03.010} et Pr 03.013

Si le gain proportionnel a une certaine valeur et le gain intégral est réglé sur zéro, la boucle n'aura qu'un gain proportionnel et il y aura une erreur de vitesse
pour produire une référence de couple. Donc, a mesure qu'augmente la charge du moteur, il y aura une différence entre la vitesse de référence et la vitesse
effective. Cet effet, appelé régulation, dépend du niveau du gain proportionnel ; plus le gain est élevé plus I'erreur de vitesse est faible pour une charge
donnée. Si le gain proportionnel est trop élevé, soit le bruit produit par la quantification du retour de vitesse devient inacceptable, soit la limite de stabilité est
atteinte.

Gain intégral de la boucle de vitesse (Ki), Pr 00.008 {03.011} et Pr 03.014

Le gain intégral sert @ empécher la régulation de la vitesse. L'erreur est accumulée sur un laps de temps et utilisée pour produire la demande de couple
nécessaire sans aucune erreur de vitesse. L'augmentation du gain intégral réduit le temps de montée en vitesse pour atteindre le point de consigne et
augmente la raideur du systeme ; par exemple, il réduit I'écart de trainage de position lorsqu'un couple est appliqué au moteur. Malheureusement,
I'augmentation du gain intégral réduit également I'amortissement du systéme et produit un overshoot a la suite d'un délestage. Pour un gain intégral donné,
I'amortissement peut étre amélioré en augmentant le gain proportionnel. Il faut arriver a un compromis ou la réponse du systéme, la raideur et
I'amortissement deviennent tous satisfaisants pour I'application. En mode RFC-A sans capteur, le gain intégral ne doit généralement pas dépasser 0,50.
Gain différentiel (Kd), Pr 00.009 {0 3.012} et Pr 03.015

Le gain différentiel du retour de la boucle de vitesse sert a obtenir un amortissement supplémentaire. Le terme différentiel est réalisé de maniére a ne pas
introduire un bruit excessif normalement associé a ce type de fonction. L'augmentation du gain différentiel réduit I'overshoot produit par une baisse du niveau
d'amortissement. Cependant dans la plupart des applications, les gains proportionnel et intégral seuls sont suffisants.

Six méthodes sont disponibles pour 'autocalibrage des gains de boucle de
vitesse en fonction du réglage de Pr 03.017 :

1. Pr03.017 = 0, Réglage de I'utilisateur.
Ceci implique la connexion d'un oscilloscope a la sortie analogique 1
pour surveiller le retour de vitesse.
Appliquer au variateur une variation de la référence de vitesse et
surveiller la réponse sur l'oscilloscope.
Le gain proportionnel (Kp) doit étre défini au départ. Augmenter la valeur
jusqu'au point ou un dépassement de la vitesse se produit puis, la réduire
légerement.
Augmenter le gain intégral (Ki) jusqu'au point ou la vitesse devient
instable puis, le réduire [égerement.
Il est alors possible d'augmenter le gain proportionnel. Répéter la
procédure jusqu'a ce que la réponse du systéeme corresponde a la
réponse idéale.
Le schéma montre I'effet d'un réglage incorrect des gains P et |, ainsi que
la réponse idéale.

2. Pr03.017 = 1, Réglage de la bande passante
S'il est nécessaire d'effectuer un réglage basé sur la bande passante,
le variateur pourra calculer Kp et Ki si les paramétres suivants sont réglés
correctement :

Pr 03.020 - Bande passante requise,

Demande de vitesse

Gain proportionnel
insuffisant [00.007]

Gain proportionnel
excessif [00.007]

Gain intégral excessif
[00.008]

Réponse idéale

RRadl

5.Pr03.017=4-6

Pr 03.021 - Facteur d'amortissement requis,
Pr 03.018 - Inertie charge et moteur.
Le variateur peut mesurer I'inertie du moteur et de la charge en effectuant
un autocalibrage de la mesure d'inertie (voir Autocalibrage Pr 00.040,
plus haut dans ce tableau).
3. Pr03.017 = 2, Réglage de l'angle de compensation
S'il est nécessaire d'effectuer un réglage de I'angle de compensation,
le variateur pourra calculer Kp et Ki si les paramétres suivants sont réglés
correctement :
Pr 03.019 - Angle de compensation requis,
Pr 03.021 - Facteur d'amortissement requis,
Pr 03.018 - Inertie du moteur et de la charge. Le variateur peut
mesurer le moteur et l'inertie de charge en performant un
autocalibrage de la mesure d'inertie (voir Autocalibrage Pr 00.040,
plus haut dans ce tableau).
4. Pr03.017 = 3, gain Kp égal a 16 fois
Si la Méthode de paramétrage de la boucle de vitesse (03.017) = 3,
le gain proportionnel utilisé par le variateur est multiplié par 16.

Si la Méthode de paramétrage de la boucle de vitesse (03.017) est réglée
sur une valeur comprise entre 4 et 6, le Gain proportionnel de la boucle de
vitesse Kp1 Pr 00.007 {03.010} et le Gain intégral de la boucle de vitesse Ki1
Pr 00.008 {03.011} sont paramétrés automatiquement pour obtenir les
bandes passantes reportées dans le tableau ci-dessous et un facteur
d'amortissement d'unité. Ces réglages donne des performances basses,
standard ou élevées.

Pr 03.017 Performances Bande passante
4 Basse 5Hz
5 Standard 25Hz
6 Elevée 100 Hz
6.Pr03.017=7

Si la Méthode de paramétrage de la boucle de vitesse (03.017) = 7, alors le
Gain proportionnel de la boucle de vitesse Kp1 Pr 00.007 {03.010}, le Gain
intégral de la boucle de vitesse Ki1 Pr 00.008 {03.011} et le Gain différentiel
de retour vitesse de la boucle de vitesse Kd1 Pr 00.009 {03.012} are sont
paramétrés afin de donner une réponse de la boucle de vitesse en boucle
fermée qui se rapproche d'un systéme de premier ordre avec une fonction de
transfert de 1/ (st + 1), ou 1= 1/wbw et wbw = 2r x Largeur de bande
(03.020). Dans ce cas, le facteur d'amortissement est insignifiant et le
Facteur d'amortissement (03.021) ainsi que I'Angle de compensation
(03.019) n'ont aucun effet.
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8.1.4 Mode sans capteur RFC-S
Moteur a aimants permanents sans retour de position

Pr 00.046 {05.007} Courant nominal Définit le courant permanent maximum du moteur.

Le paramétre courant nominal du moteur doit étre réglé au courant permanent maximum du moteur. Le courant nominal du moteur est utilisé dans les cas
suivants :

* Limites de courant (voir la section 8.3 Limites de courant a la page 94, pour de plus amples informations).

«  Protection de surcharge thermique du moteur (voir la section 8.4 Protection thermique du moteur a la page 94, pour de plus amples informations).

Pr 00.042 {05.011} Nombre de péles moteur Définit le nombre de péles du moteur.

Le paramétre du nombre de pdles moteur définit le nombre de révolutions électriques dans un tour mécanique du moteur. Ce parameétre doit étre réglé
correctement pour que les algorithmes de contrdle puissent fonctionner correctement. Quand Pr 00.042 est réglé sur « Auto », le nombre de pdles est 6.

Pr 00.040 {05.012} Autocalibrage

Trois tests d'autocalibrage sont disponibles en mode RFC-S sans capteur, un test d'autocalibrage a l'arrét et un test de mesure de l'inertie.

*  Autocalibrage a l'arrét (Pr 00.040 {05.012} = 1)

Cet autocalibrage a I'arrét peut servir a mesurer tous les paramétres nécessaires a un contrdle de base. Les tests mesurent la Résistance statorique (05.017),
Ld (05.024), Lq a vide, Pr 00.056 {05.072}, Compensation temps mort maximum (05.059) et le Courant a la compensation temps mort maximum (05.060).

Si la Compensation statorique activée (05.049) = 1, la Température de base du stator (05.048) sera égale a la Température du stator (05.046). La Résistance
statorique (05.017) et Ld (05.024) sont ensuite utilisés pour configurer le Gain Kp de la boucle de courant Pr 00.038 {04.013} et le Gain Ki de la boucle de
courant Pr 00.039 {04.014}. Pour effectuer un autocalibrage a I'arrét, régler Pr 00.040 sur 1 et donner un signal de déverrouillage (sur la borne 31) et un signal
de marche (au niveau de la borne 26 ou 27).

» Autocalibrage avec rotation (Pr 00.040 {05.012} = 2)
En mode sans capteur, si I'’Autocalibrage avec rotation est sélectionné (Pr 00.040 = 2), un autocalibrage a I'arrét est effectué.

*  Test de mesure de l'inertie (Pr 00.040 {05.012} = 4)
REMARQUE : Il est impossible d'effectuer ce test si, apres un autocalibrage, le rapport Lq a vide Pr 00.056 {05.072} / Ld (05.024) < 1,1 et Pr 00.054 {05.064}
a été réglé sur non saillant.

Le test de mesure d'inertie mesure l'inertie totale de la charge et du moteur. Cette mesure sert a régler les gains de la boucle de vitesse (voir Gains de boucle
de vitesse) et a appliquer une anticipation de couple durant I'accélération, si nécessaire. Ce test peut donner des résultats inexacts si la valeur nominale du
moteur n'est pas réglée sur la valeur correcte ou si le mode rampe standard est activé. Pendant le test de mesure de l'inertie, une série de niveaux de couple
de plus en plus importants est appliquée au moteur (20 %, 40 % ... 100 % du couple nominal) pour accélérer le moteur jusqu'aux 3/4 x Vitesse nominale

Pr 00.045 {05.008} afin de déterminer l'inertie a partir du temps d'accélération/décélération. Ce test essaie d'atteindre la vitesse requise dans les 5 s mais, en
cas d'échec, le niveau de couple suivant est utilisé. Lorsque 100 % du couple est appliqué, le test autorise un délai de 60 s pour atteindre la vitesse requise
mais, en cas d'échec, une mise en sécurité Autocalibrage est déclenchée. Pour réduire le temps du test, il est possible de définir le niveau de couple a utiliser
pour effectuer le test en paramétrant Niveau de test de charge mécanique (05.021) sur une valeur différente de zéro. Lorsque le niveau de test a été défini,
celui-ci est effectué uniquement au niveau de test défini et un délai de 60 s est accordé pour que le moteur atteigne la vitesse requise. Il faut remarquer que,
si la vitesse maximale permet un affaiblissement du flux, il ne sera pas possible d'atteindre le niveau de couple requis pour que I'accélération du moteur soit
suffisamment rapide. Dans ce cas, il faut réduire la référence de vitesse maximale. Pour faire un autocalibrage de mesure d'inertie, régler Pr 00.040 sur 4 et
appliquer le signal de déverrouillage (sur la borne 31) et le signal de marche (sur la borne 26 ou 27).

Apres avoir réalisé le test d'autocalibrage, I'état du variateur devient Verrouillé. Le variateur doit alors étre en condition de verrouillage contrélé avant de
pouvoir le mettre en fonctionnement a la référence requise. Pour placer le variateur en condition de verrouillage contrélé, il suffit de supprimer le signal
d'Absence sire du couple (Safe Torque Off) au niveau de la borne 31, de régler le paramétre de déverrouillage du variateur (06.015) sur OFF (0) ou de
verrouiller le variateur en utilisant le mot de commande (Pr 06.042 et Pr 06.043).

Pr 00.038 {04.013} / Pr 00.039 {04.014} Gains de boucle de courant

Les gains proportionnel (Kp) et intégral (Ki) de la boucle de courant contrélent la réponse de la boucle de courant en fonction d'une variation de la demande
de courant (couple). Le fonctionnement est satisfaisant avec les valeurs par défaut pour la plupart des moteurs. Cependant, pour obtenir des performances
optimales dans les applications dynamiques, il peut étre nécessaire de modifier les gains. Le gain proportionnel Pr 00.038 {04.013} est la valeur la plus
critique dans le controle des performances. Les valeurs des gains de la boucle de courant peuvent étre calculées en effectuant un autocalibrage a I'arrét ou
avec rotation (voir Autocalibrage Pr 00.040 plus haut dans ce tableau). Le variateur mesure la Résistance statorique (05.017) et I'Inductance transitoire
(05.024) du moteur, puis calcule les gains de boucle de courant.

Ce réglage donne une réponse transitoire avec un overshoot minimum aprés une variation de la référence de courant. Le gain proportionnel peut étre
augmenté par un facteur de 1,5 donnant une augmentation similaire en bande passante ; cependant, cela donne une réponse de pas avec un
sur-dépassement d'environ 12,5 %. L'équation de calcul du gain intégral donne une valeur modérée. Dans certaines applications, ou il est nécessaire pour
le cadre de référence utilisé par le variateur de suivre dynamiquement le flux de trés pres, le gain intégral peut exiger I'utilisation d'une valeur beaucoup plus
élevée.
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Gains de la boucle de vitesse (Pr 00.007 {03.010}, Pr 00.008 {03.011}, Pr 00.009 {03.012})

Les gains de la boucle de vitesse contrblent la réponse du variateur a une demande de variation de vitesse. La boucle de vitesse se base sur les gains
proportionnel (Kp) et intégral (Ki) d'anticipation, et sur le gain différentiel (Kd) de retour. Le variateur conserve deux séries de ces gains et I'une ou l'autre série
sélectionnée par Pr 03.016 sera utilisée pour la boucle de vitesse. Si Pr 03.016 = 0, le variateur prend en compte les gains Kp1, Ki1 et Kd1 (Pr 00.007 a

Pr 00.009) ; si Pr03.016 = 1, il prend en compte les gains Kp2, Ki2 et Kd2 (Pr 03.013 a Pr 03.015). |l est possible de modifier Pr 03.016 lorsque le variateur
est verrouillé ou déverrouillé. Si la charge est principalement une inertie et un couple constants, le variateur calcule les gains Kp et Ki nécessaires pour
donner un angle de compensation ou une bande passante adéquate en fonction du réglage de Pr 03.017.

REMARQUE : En mode sans capteur, il faudra peut-étre limiter la bande passante de la boucle de vitesse a 10 Hz au plus pour que le
fonctionnement soit stable.

Gain proportionnel de la boucle de vitesse (Kp), Pr 00.007 {03.010} et Pr 03.013

Si le gain proportionnel a une certaine valeur et le gain intégral est réglé sur zéro, le contréleur n'aura qu'un gain proportionnel et il y aura une erreur de
vitesse pour produire une référence de couple. Donc, @ mesure qu'augmente la charge du moteur, il y aura une différence entre la vitesse de référence et
la vitesse effective. Cet effet, appelé régulation, dépend du niveau du gain proportionnel ; plus le gain est élevé plus I'erreur de vitesse est faible pour une
charge donnée. Si le gain proportionnel est trop élevé, soit le bruit produit par la quantification du retour de vitesse devient inacceptable, soit la limite de
stabilité est atteinte.

Gain intégral de la boucle de vitesse (Ki), Pr 00.008 {03.011} et Pr 03.014

Le gain intégral sert @ empécher la régulation de la vitesse. L'erreur est accumulée sur un laps de temps et utilisée pour produire la demande de couple
nécessaire sans aucune erreur de vitesse. L'augmentation du gain intégral réduit le temps de montée en vitesse pour atteindre le point de consigne et
augmente la raideur du systeme ; par exemple, il réduit I'écart de trainage de position lorsqu'un couple est appliqué au moteur. Malheureusement,
'augmentation du gain intégral réduit également I'amortissement du systéme et produit un overshoot a la suite d'un délestage. Pour un gain intégral donné,
I'amortissement peut étre amélioré en augmentant le gain proportionnel. Il faut arriver a un compromis ou la réponse du systéme, la raideur et
I'amortissement deviennent tous satisfaisants pour I'application. En mode RFC-S sans capteur, le gain intégral ne doit généralement pas dépasser 0,50.
Gain différentiel (Kd), Pr 00.009 {0 3.012} et Pr 03.015

Le gain différentiel du retour de la boucle de vitesse sert a obtenir un amortissement supplémentaire. Le terme différentiel est réalisé de maniére a ne pas
introduire un bruit excessif normalement associé a ce type de fonction. L'augmentation du gain différentiel réduit I'overshoot produit par une baisse du niveau
d'amortissement. Cependant dans la plupart des applications, les gains proportionnel et intégral seuls sont suffisants.

Six méthodes sont disponibles pour 'autocalibrage des gains de boucle de
vitesse en fonction du réglage de Pr 03.017 :

1. Pr03.017 = 0, Réglage de I'utilisateur. Demande de vitesse
Ceci implique la connexion d'un oscilloscope a la sortie analogique 1
pour surveiller le retour de vitesse.

Appliquer au variateur une variation de la référence de vitesse et
surveiller la réponse sur l'oscilloscope. Gain proportionnel
Le gain proportionnel (Kp) doit étre défini au départ. Augmenter la valeur suffisant [00.007]
jusqu'au point ou un dépassement de la vitesse se produit puis, la réduire
légerement.

Augmenter le gain intégral (Ki) jusqu'au point ol la vitesse devient il
instable puis, le réduire [égerement.

Il est alors possible d'augmenter le gain proportionnel. Répéter la
procédure jusqu'a ce que la réponse du systeme corresponde a la
répOnSe idéale. Bgi.ra‘i)rg]égra\ excessif
Le schéma montre I'effet d'un réglage incorrect des gains P et |, ainsi que

la réponse idéale.

2. Pr03.017 = 1, Réglage de la bande passante Reéponse idéale
S'il est nécessaire d'effectuer un réglage basé sur la bande passante,
le variateur pourra calculer Kp et Ki si les paramétres suivants sont réglés

RRadl

correctement : B
Pr 03.020 - Bande passante requise, 5.Pr03.017=4-6
Pr 03.021 - Facteur d'amortissement requis, Sila Méthode de paramétrage de la boucle de vitesse (03.017) est réglée sur

une valeur comprise entre 4 et 6, le Gain proportionnel de la boucle de
vitesse Kp1 Pr 00.007 {03.010} et le Gain intégral de la boucle de vitesse Ki1
Pr 00.008 {03.011} sont paramétrés automatiquement pour obtenir les
bandes passantes reportées dans le tableau ci-dessous et un facteur
d'amortissement d'unité. Ces réglages donne des performances basses,
standard ou élevées.

Pr 03.018 - Inertie charge et moteur.
Le variateur peut mesurer l'inertie du moteur et de la charge en effectuant
un autocalibrage de la mesure d'inertie (voir Autocalibrage Pr 00.040,
plus haut dans ce tableau).
3. Pr03.017 = 2, Réglage de l'angle de compensation
S'il est nécessaire d'effectuer un réglage de I'angle de compensation,

le variateur pourra calculer Kp et Ki si les paramétres suivants sont réglés Pr 03.017 Performances Bande passante
correctement : 4 Basse 5Hz

Pr 03.019 - Angle de compensation requis, 5 Standard 25 Hz

Pr 03.021 - Factgur d'amortissement requis, . 6 Elevée 100 Az

Pr 03.018 - Inertie du moteur et de la charge. Le variateur peut

mesurer le moteur et l'inertie de charge en performant un 6.Pr03.017 =7

autocalibrage de la mesure d'inertie (voir Autocalibrage Pr 00.040, Si la Méthode de paramétrage de la boucle de vitesse (03.017) = 7, alors le

plus haut dans ce tableau). Gain proportionnel de la boucle de vitesse Kp1 Pr 00.007 {03.010}, le Gain

4. Pr03.017 = 3, gain Kp égal a 16 fois intégral de la boucle de vitesse Ki1 Pr 00.008 {03.011} et le Gain différentiel

Si la Méthode de paramétrage de la boucle de vitesse (03.017) = 3, de retour vitesse de la boucle de vitesse Kd1 Pr 00.009 {03.012} are sont

paramétrés afin de donner une réponse de la boucle de vitesse en boucle
fermée qui se rapproche d'un systéme de premier ordre avec une fonction de
transfertde 1/ (st + 1), ot 7= 1/wbw et wbw = 2 x Bande passante (03.020).
Dans ce cas, le facteur d'amortissement est insignifiant et le Facteur
d'amortissement (03.021) ainsi que I'Angle de compensation (03.019) n'ont
aucun effet.

le gain proportionnel utilisé par le variateur est multiplié par 16.
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8.2 Courant nominal moteur maximum

Le courant nominal maximum du moteur autorisé par le variateur est
supérieur au Courant nominal maximum en surcharge maximum

Pr 00.032 {11.032}. Le rapport entre la valeur nominale a surcharge
réduite (11.060) et le Courant nominal maximum a surcharge maximum
Pr 00.032 {11.032} varie selon les tailles du variateur. Les valeurs
nominales en surcharge réduite et en surcharge maximum sont
indiquées dans le Guide d’installation - Puissance du variateur. Si le
Courant nominal moteur (00.046) est réglé au-dessus du Courant
nominal maximum a surcharge forte Pr 00.032 {11.032}, les limites de
courant et le schéma de protection thermique du moteur sont modifiés
(voir la section 8.3 et la section 8.4 pour plus d'informations).

8.3 Limites de courant

Le réglage par défaut des paramétres de limite du courant est le
suivant :

* 165 % x courant nominal actif du moteur pour le mode boucle
ouverte.

* 175 % x courant nominal actif du moteur en mode RFC-A et RFC-S
Trois parameétres permettent de contréler les limites de courant :

* Limite de courant moteur : puissance transmise du variateur vers le
moteur

» Limite de courant régénératif : puissance transmise du moteur vers
le variateur

* Limite de courant symétrique : limite de courant pour les
fonctionnements en moteur et en régénération

La limite de courant la plus faible entre la limite d'entrainement,

régénération ou de courant symétrique est appliquée.

Le réglage maximum pour ces paramétres dépend des valeurs du
courant nominal moteur, du courant nominal du variateur et du facteur
de puissance.

L'augmentation du courant nominal du moteur (Pr 00.046 {05.007})
au-dessus de la valeur nominale en Surcharge maximum (valeur par
défaut) réduira automatiquement les limites de courant dans les
parameétres Pr 04.005 a Pr 04.007. Si le courant nominal moteur est
ensuite réglé a ou en dessous de la valeur nominale en surcharge
maximum, les limites de courant sont laissées a leur valeur réduite.

Le variateur peut étre surdimensionné pour permettre un réglage plus
élevé du courant et fournir un couple d'accélération supérieur, selon le
besoin, jusqu'a un maximum de 1000 %.

8.4  Protection thermique du moteur

Un modéle thermique avec deux constantes de temps est fourni pour
évaluer la température du moteur sous la forme d'un pourcentage de sa
température maximum autorisée.

La protection thermique du moteur est modélisée a partir des pertes
dans le moteur. Les pertes moteur sont calculées sous forme de
pourcentage, ce qui signifie que dans ces conditions, I'accumulateur de
protection moteur (04.019) peut atteindre 100 %.

Pertes en pourcentage = 100 % x [Pertes relatives a la charge +
Pertes fer]

Ou:

Pertes relatives a la charge = (1 - Kgg) X (I/ (K1 X Inominal))?

Pertes fer = Kg X (W / Wominal) '

Ou:

| = Courant total Pr 00.012 {04.001}

INominal = Courant nominal Pr 00.046 {05.007}

Kse = Pertes fer nominales en pourcentage des pertes (04.039) / 100 %
L'Accumulateur de protection du moteur (04.019) est donné par :

Pr 04.019 = Pertes en pourcentage x [(1 - Kp) (1 - e-¥t) + K, (1 - e-¥%2)]

Ou:
T = Accumulateur de protection du moteur (04.019)

Ky = Mise a I'échelle de la constante de temps thermique moteur 2
(04.038) / 100 %

s Constante de temps thermique moteur 1 Pr 00.053 {04.015}

22 Constante de temps thermique moteur 2 (04.037)
K4 = Varie, voir ci-dessous

Si Courant nominal Pr 00.046 {05.007} < Courant maximum surcharge
forte Pr 00.032 {11.032}

Figure 8-1 Protection thermique du moteur (Surcharge maximum)
1
100 fF—— 05
070 = — Pr04.025=0
------- Pr 04.025 = 1
K
0,00 T T
50 % de la fréquence/ Fréquence/
vitesse de base vitesse de base

Pr 04.025 réglé sur 0 convient a un moteur pouvant fonctionner avec un
courant nominal sur toute la plage de vitesse. Les moteurs asynchrones
présentant ce type de caractéristique sont généralement des moteurs
avec ventilation forcée. Si Pr 04.025 réglé sur 1 convient aux moteurs
dont le refroidissement diminue lorsque la vitesse du moteur tombe
au-dessous de 50 % de la vitesse/fréquence de base. La valeur K1
maximale est 1,05, de sorte qu'au-dessus du coude des
caractéristiques, le moteur peut fonctionner en permanence jusqu'a un
courant de 105 %.

Figure 8-2 Protection thermique du moteur (Surcharge réduite)

1,00 —= 1,01
0,70 £ —— Pro04.025=0
------- Pr 04.025 = 1
K
TR
15 % de la 50 % de la Fréquence/
fréquence/ fréquence/ vitesse de base

vitesse de base vitesse de base

Les deux réglages de Pr 04.025 conviennent aux moteurs dont le
refroidissement produit par le ventilateur diminue lorsque la vitesse du
moteur diminue, mais avec différentes vitesses au-dessous desquelles
cet effet de refroidissement diminue. Si Pr 04.025 est réglé sur 0,

les caractéristiques appliquées conviennent aux moteurs dont l'effet de
refroidissement diminue lorsque la vitesse du moteur tombe au-dessous
de 15 % de la vitesse/fréquence de base. Si Pr 04.025 est réglé sur 1,
les caractéristiques appliquées conviennent aux moteurs dont l'effet de
refroidissement diminue lorsque la vitesse du moteur tombe au-dessous
de 50 % de la vitesse/fréquence de base. La valeur K1 maximale est
1,01, de sorte qu'au-dessus du coude des caractéristiques, le moteur
peut fonctionner en continu jusqu'a un courant de 101 %.

Quand la température prévue dans Pr 04.019 atteint 100 %, le variateur
prend des mesures selon le réglage en Pr 04.016. Si Pr 04.016 est égal
a 0, le variateur se met en sécurité quand Pr 04.019 atteint 100 %.
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Si Pr 04.016 est égal a 1, la limite du courant est réduite a (K - 0,05)
x 100 % quand Pr 04.019 atteint 100 %.

La limite de courant est remise au niveau défini par I'utilisateur quand
Pr 04.019 tombe en dessous de 95 %. L'accumulateur de température
du modéle thermique accumule la température du moteur pendant tout
le temps que le variateur reste sous tension. Par défaut, I'accumulateur
est réglé pour s’arréter a la mise sous tension. Si le courant nominal
défini par Pr 00.046 {05.007} est modifié, 'accumulateur est remis

a zéro.

La valeur par défaut de la constante de temps thermique Pr 00.053
{04.015} est 89 s, ce qui correspond a une surcharge de 150 % pour
60 s a partir d’'un moteur froid.

8.5 Fréquence de découpage

La fréquence de découpage par défaut est de 3 kHz, mais il est possible
de I'augmenter a une valeur maximale de 16 kHz par Pr 00.041 {05.018}
(suivant la taille de variateur). Les fréquences de découpage disponibles
sont indiquées ci-dessous.

Tableau 8-1 Fréquences de découpage disponibles
Taille du Modéle 2 3 4 6 8 12 16
variateur kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz
3
4
5
6
7 Toutes v v v v v v v
8
9
10
11 400V 4 4 4 v v
11 575et690V | v v v

Si la fréquence de découpage est augmentée par rapport a la valeur de
3 kHz, les régles suivantes s'appliquent :
1. Les pertes dans le variateur augmentent, il est donc nécessaire de

déclasser le courant de sortie.
Voir les tableaux de déclassement des fréquences de découpage et

de la température ambiante dans le Guide d’installation - Puissance.

2. Reéduction de I'échauffement du moteur en raison d'une meilleure
qualité de la forme d'onde en sortie.

3. Reéduction du bruit généré par le moteur.

4. Augmentation du temps d'échantillonnage des boucles de courant et
de vitesse. Une étude doit étre faite entre I'échauffement du moteur,
I'échauffement du variateur et les demandes de I'application par
rapport au temps d'échantillonnage nécessaire.

Tableau 8-2 Temps d’échantillonnage pour diverses taches de
contréle a chaque fréquence de découpage

8.6 Fonctionnement a haute vitesse

8.6.1 Fonctionnement en zone de défluxage

(puissance constante)
(mode Boucle ouverte ou RFC-A uniquement)
Le variateur peut étre utilisé pour faire fonctionner une machine
asynchrone au-dessus de la vitesse de synchronisme dans la zone de
puissance constante. La vitesse continue a augmenter et le couple
disponible sur I'arbre diminue. Les graphiques ci-dessous montrent le
couple et la tension de sortie @ mesure que la vitesse augmente
au-dessus de la valeur nominale.

Figure 8-3 Couple et tension nominale en fonction de la vitesse
A

Couple

Vitesse

Tension
nominale

L
|
1
1
1
|
1
1
|
1
1
1
1
1

A 1
1
1
1
1
1
|
1
1
1
1
1
1
|
1

v

Vitesse nominale Vitesse

Il faut s'assurer que le couple disponible au-dessus de la vitesse de
base est suffisant pour un bon fonctionnement de I'application.

Les parameétres des points d’inflexion (Pr 05.029, Pr 05. 030, Pr 05.062
et Pr 05.063) trouvés pendant I'autocalibrage en mode RFC-A assurent
la réduction du courant magnétisant dans I'exacte proportion pour le
moteur spécifique. (En mode Boucle ouverte le courant magnétisant
n'est pas contr6lé activement.)

8.6.2 Fonctionnement haute vitesse d'un moteur a

aimants permanents

Le mode haute vitesse est activé en réglant Pr 05.022 =1. || faut faire
attention en cas d'utilisation de ce mode avec des moteurs a aimants
permanents pour éviter d'endommager le variateur. La tension produite
par les aimants des moteurs a aimants permanents est proportionnelle a
la vitesse. Pour un fonctionnement a haute vitesse, le variateur doit
appliquer des impulsions de courant au moteur afin d'opposer un flux au
flux produit par les aimants. Il est possible de faire fonctionner le moteur
a de trés hautes vitesses qui génerent une tension trés élevée aux
bornes du moteur, mais le variateur n'autorise pas une telle tension.

Si toutefois le variateur est verrouillé (ou mis en sécurité) lorsque la
tension du moteur est supérieure a la valeur nominale du variateur, sans
que des impulsions de courant ne s'opposent au flux produit par les
aimants, le variateur peut étre endommageé. Si le mode Haute vitesse
est activé, la vitesse du moteur doit étre limitée aux niveaux indiqués
dans le tableau ci-dessous, a moins qu'un systéme de protection
supplémentaire ne soit utilisé pour limiter la tension appliquée aux
bornes de sortie du variateur a un niveau qui ne présente aucun danger.

Boucle RFC-A
3,6,12 kHz 2,4,8,16 kHz ouverte RFC-S
3kHz =167 ps | 2 (H2=250ms | R
. 4 kHz =125 ps | Limite Controleur
Niveau 1 6 kHz = 83 us A
12 kHz = 83 us 8 kHz = 62,5 us | créte de courant
TOOHS | 46 kHz = 62,5 s
2KkHz-500 s | 5o de | Boucle de
Niveau 2 250 us 4 kHz - 250 ps courant et | vitesse et
" BkHz-125ps | oes | rampes
16 kHz - 125 pis P P
Niveau 3 1ms Boucle de tension
Niveau 4 4ms Interface ’ut|I|s_a.teur
avec durée critique
Tache de Interface 'ut|||§ateur
dont la durée n'est pas
fond "
critique

Tension Vitesse maximale Tension phase a phase
nominale du du moteur maximale aux bornes
variateur (min'1) du moteur (V rms)
200 400 x 1000 / (Ke x V2) 400 /2
400 800 x 1000 / (Ke x \2) 800 /2
575 955 x 1000 / (Ke x V2) 955 /\2
690 1145 x 1000 / (Ke x V2) 1145 /\2
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Ke correspond au rapport qui existe entre la tension efficace phase a

phase produite par le moteur et la vitesse exprimée en V/1 000 min”".
Il faut également veiller a ne pas démagnétiser le moteur. Le fabriquant
du moteur doit toujours étre consulté avant d'utiliser ce mode.

Par défaut, le fonctionnement a haute vitesse est désactivé
(Pr 05.022 = 0).

Il est également possible d'activer le fonctionnement a haute vitesse et
de permettre au variateur de limiter automatiquement la vitesse du
moteur aux niveaux indiqués dans les tableaux et de provoquer une
Mise en sécurité de survitesse.1 en cas de dépassement des niveaux
(Pr 05.022 = -1)

8.6.3 Vitesse/fréquence maximale

Quel que soit le mode de fonctionnement (Boucle ouverte, RFC-A et
RFC-S), la fréquence de sortie maximum est limitée a 550 Hz. Toutefois,
en mode RFC-S, |a vitesse est également limitée par la constante de
tension (Ke) du moteur. Ke est une constante spécifique du moteur a
aimants a utiliser. On la trouve normalement sur la fiche technique du

moteur en V/k t/min (volts par 1 000 min™").

8.6.4 Fréquence de découpage

Avec une fréquence de découpage par défaut de 3 kHz, la fréquence de
sortie maximale doit étre limitée a 250 Hz. Idéalement, un rapport
minimal de 12:1 doit étre maintenu entre la fréquence de sortie et la
fréquence de découpage. Ceci garantit que le nombre de commutations
par cycle est suffisant pour obtenir un niveau minimum de qualité de

la forme d'onde de sortie. Si cela n’est pas possible, une modulation
quasi-carrée doit étre activée (Pr 05.020 =1). La forme d'onde de sortie
sera trapézoidale au-dessus de la vitesse de base, ce qui garantit une
forme d’onde de sortie symétrique fournissant une sortie de meilleure
qualité.

8.6.5 Onde quasi carrée (Boucle ouverte seulement)

Le niveau de tension de sortie maximale du variateur est normalement
limité a une valeur équivalente a la tension d'entrée moins la chute de
tension dans le variateur (le variateur retient également un certain
pourcentage de la tension de fagon a maintenir le contrdle du courant).
Si la tension nominale du moteur est réglée au méme niveau que la
tension d'alimentation, une modification de MLI se produit quand la
tension de sortie du variateur s'approche du niveau de tension nominale.
Si Pr 05.020 (validation de la modulation quasi-carrée) est réglé sur 1,
le modulateur permet une sur-modulation, de fagon a ce que la
fréquence de sortie augmente au-dela de la fréquence nominale ;

la tension continue a augmenter au-dessus de la tension nominale.

Le taux de modulation augmentera au-dela de l'unité et produira d'abord
des formes d'onde trapézoidales puis quasi-paraboliques.

Cette fonction peut étre utilisée par exemple :

* pour obtenir de hautes fréquences de sortie avec une basse
fréquence de découpage qui ne serait pas possible avec une
modulation du type vectoriel standard,

ou

*  pour maintenir une tension de sortie plus élevée avec une tension
d'alimentation basse.

L'inconvénient est que le courant de la machine subira une distorsion

a mesure que le taux de modulation augmente au-dessus de un,

et contiendra une quantité significative d'harmoniques impaires de rang

faible multiples de la fréquence de sortie fondamentale.

Ces harmoniques provoquent l'augmentation des pertes et

I'échauffement moteur.
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8.7  Spécification CT du protocole Modbus RTU
Cette section décrit 'adaptation du protocole MODBUS RTU fournit sur les produits Control Techniques.
La catégorie de logiciels portables qui met en ceuvre ce protocole est également définie.

MODBUS RTU est un systéme de communication maitre/esclave qui utilise 'échange de messages bi-directionnel alterné (half-duplex).
L'implémentation Control Techniques (CT) prend en charge les codes des fonctions principales pour les opérations de lecture et d’écriture dans les
registres. Un schéma de correspondance entre les registres MODBUS et les paramétres CT est défini. L'implémentation CT définit également une
extension 32 bits du format de données de registre 16 bits standard.

8.7.1 MODBUS RTU
Couche physique

Attribut Description

ﬁzn?;;nazysmue normale pour fonctionnement EIA 485 deux fils

Chaine de bits Symboles asynchrones UART standard avec Non-Retour a Zéro (NRZ)
Chaque symbole est constitué de :

Symbole ! b?t start A C . .
8 bits de données (dernier bit significatif transmis en premier)
2 bits stop*

Vitesse de transmission 300, 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400, 57600, 76800, 115200

* Le variateur accepte un paquet de 1 ou 2 bits stop, mais transmet toujours 2 bits stop.

Structure RTU
La structure (ou trame) utilise le format de base décrit ci-dessous.

ADRESSE S V’ S Intervalle entre
DE CODE données du message CRC 16 bits les périodes
L'ESCLAVE | FONCTION de silence

Données du message

La trame est terminée par une période de silence minimum équivalente au temps de transmission pour 3,5 caractéres (par exemple, a 19200 bauds,
la période de silence minimum est de 2 ms). Les nceuds utilisent I'intervalle de silence de fin pour détecter la fin de la trame et commencer son
traitement. Toutes les trames doivent donc étre transmises sous forme de flux continu sans intervalle supérieur ou égal a la période de silence.

Si un intervalle erroné est inséré, les noeuds récepteurs peuvent démarrer le traitement plu t6t, auquel cas le CRC générera une erreur et la trame
sera ignorée.

Le protocole MODBUS RTU est un protocole de type maitre-esclave. Toutes les demandes du maitre (a I'exception des demandes de diffusion)
améneront la réponse d'un seul esclave. L'esclave répondra (c.-a-d., commencera a transmettre sa réponse) dans le temps maximum qui lui est
imparti (ce temps est spécifié dans la fiche technique de tous les produits Control Techniques). Le temps de réponse minimum est également spécifié
et ne sera jamais inférieur a la période de silence, correspondant au temps de transmission pour 3,5 caractéres.

Si la demande du maitre est une demande de diffusion, le maitre peut transmettre une nouvelle demande aprés I'expiration du temps maximum de
réponse de I'esclave.

Le maitre doit mettre en ceuvre un délai de dépassement des messages pour gérer les erreurs de transmission. Ce délai de dépassement doit étre
réglé au temps maximum de réponse de I'esclave + le temps de transmission de la réponse.

Période minimum Période minimum

/ de silence / de silence

| I
N ‘ | Traitement de la . N
Demande maitre — Femporelle %} structure esclave Réponse esclave Demande maitre
: ¢ Temps de réponse ) : Une nouvelle demande
esclave du dispositif maitre

peut commencer ici

Détection »
de structure w

8.7.2 Adresse de I'esclave

Le premier octet de la trame correspond a I'adresse du nceud de I'esclave. Les adresses de nceud d’esclave vont de 1 a 247. Dans la demande
du maitre, cet octet indique le noeud d’esclave cible ; dans la réponse de I'esclave, cet octet indique I'adresse de I'esclave qui envoie la réponse.

Adressage global
L'adresse zéro s’adresse a tous les noeuds d’esclave sur le réseau. Les nceuds d’esclave suppriment les messages de réponse aux demandes de
diffusion générale.
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8.7.3 Registres MODBUS

La plage d’adresses de registre MODBUS est une plage 16 bits (65536 registres), qui au niveau du protocole, est représentée par des index de 0
a 65535.

Registres API
Les API de Modicon définissent généralement 4 « fichiers » contenant chacun 65536 registres. Habituellement, les registres sont référencés de 1
a 65536 et non de 0 a 65535. L'adresse du registre est donc décrémentée au niveau du dispositif maitre avant d’étre transmise au protocole.

Type de fichier Description
1 Bits lecture seule
2 Bits lecture/écriture
3 Lecture seule sur le registre 16 bits
4 Lecture/Ecriture sur le registre 16 bits

Le code du type de registre n’est PAS transmis par MODBUS et tous les fichiers de registre peuvent étre pris en compte pour une mise en
correspondance avec un seul espace d’adresses de registre. Cependant, des codes spécifiques de fonction sont définis dans MODBUS pour assurer
la prise en charge de I'acces aux fichiers de registre 1 et 2. Tous les parametres des variateurs CT standard correspondent au fichier de registre « 4 »
et les autres fonctions ne sont pas nécessaires.

Correspondance des paramétres CT

L'adresse de registre Modbus est une adresse 16 bits, dont les deux bits supérieurs sont utilisés pour la sélection du type de données, les 14 bits
restants servant a représenter 'adresse des parameétres, en tenant compte du fait que I'esclave incrémente la valeur de I'adresse d’une unité, ce qui
résulte en une adresse théorique maximum de paramétre de 163.84 (limitée a 162.99 dans le logiciel) lorsque le mode d’adressage standard par
défaut (voir Mode série Pr 00.035 {11.024}) est utilisé.

Pour accéder a un numéro de parameétre supérieur a 99 dans n’importe quel menu de variateur, le mode d’adressage modifié doit étre utilisé

(voir Mode série Pr 00.035 {11.024}), Il est ainsi possible d’accéder aux numéros de parameétres supérieurs a 255 et de limiter le numéro de menu
maximum a 63.

Le dispositif esclave Modbus incrémente I'adresse du registre d’une unité avant de traiter la commande, ce qui empéche I'accés au paramétre

Pr 00.000 du variateur ou au module optionnel.

Le tableau ci-dessous indique comment I'adresse de registre de début est calculée pour les deux modes d’adressage.

Parametre Mode d’adressage Registre du protocole
Standard mm x 100 + ppp - 1
0.mm.ppp
Modifié mm x 256 + ppp - 1
Exemples
16 bits 32 bits
Décimal Hexadécimal (0x) Décimal Hexadécimal (0x)
Standard 120 0078 16504 4078
0.01.021
Modifié 276 0114 16660 4114
Standard 99 00 63 16483 40 63
0.01.000
Modifié 255 00 FF 16639 40 FF
Standard S/O S/O S/0 S/0
0.03.161
Modifié 928 03 A0 17312 43 AO

Type de données

La spécification du protocole MODBUS définit les registres sous la forme d’entiers signés 16 bits. Tous les appareils CT prennent en charge cette
taille de données. Se reporter a la section 8.7.7 Types de données étendues a la page 101 pour des informations détaillées concernant I'accés aux
données de registres 32 bits.

8.7.4 Cohérence des données

Tous les appareils CT prennent en charge une cohérence minimum des données pour un paramétre (16 ou 32 bits). Certains appareils prennent en
charge la cohérence pour une transaction compléte sur plusieurs registres.

8.7.5 Codage des données

MODBUS RTU utilise une représentation « big-endian » pour les adresses et les informations de données (sauf pour le CRC qui est « little-endian »).
C'est-a-dire que lorsqu'une quantité numérique, plus « large » qu'un octet est transmise, l'octet le PLUS significatif est envoyé en premier.
Par exemple :

16 bits 0x1234 devrait étre 0x 12 0x 34
32 bits 0 x 12345678 devraitétre 0x 12 0x34 0x56 0x78

98 Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle
Edition : 2



ala sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur

la carte média NV [embarqué| avancés stics

Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en | Paramétres |Mise en marche Fonctionnementde API Paramétres|Diagno-
sation

8.7.6 Codes fonctions

Informations sur
la conformité UL

Le code fonction détermine le contexte et le format des données du message. Le bit 7 du code fonction est utilisé dans la réponse de I'esclave pour

indiquer une exception.

Les codes fonctions suivants sont pris en charge :

Code Description
3 Lecture multiple sur les registres 16 bits
6 Ecriture d’un seul registre
16 Ecriture multiple sur les registres 16 bits
23 Lecture et écriture multiples sur les registres 16 bits

Code fonction 03 : Lecture multiple
Lecture d’'une série contigué de registres. L'esclave impose une limite supérieure au nombre de registres pouvant étre lus.
Si cette limite est dépassée, I'esclave envoie un code d’exception 2.

Tableau 8-3 Demande maitre

Octet

Description

0

L'adresse du nceud d’esclave de destination entre 1 et 247,0 est globale.

Code de fonction 0x03

Bit le plus significatif de I'adresse du registre de début

Bit le moins significatif de I'adresse du registre de début

Bit le plus significatif du nombre de registres 16 bits

Bit le moins significatif du nombre de registres 16 bits

Bit le moins significatif du CRC

N O O B W N —~

Bit le plus significatif du CRC

Tableau 8-4 Réponse esclave

Octet Description
0 Adresse du nceud de la source de I'esclave
1 Code de fonction 0x03
2 Longueur des données du registre dans le bloc de lecture (en octets)
3 Bit le plus significatif 0 des données du registre
4 Bit le moins significatif 0 des données du registre

3+Nombre d’octets

Bit le moins significatif du CRC

4+Nombre d’octets

Bit le plus significatif du CRC

Code fonction 06 : Ecriture d’un seul registre

Ecrit une valeur dans un seul regi

stre 16 bits. La réponse normale est un « écho » de la demande, aprés I'écriture dans le registre.

L'adresse du registre peut correspondre a un paramétre 32 bits, mais seulement 16 bits de données peuvent étre envoyées.

Tableau 8-5 Demande maitre

Octet

Description

0

L’adresse du nceud d’esclave entre 1 et 247,0 est globale

Code de fonction 0x06

Bit le plus significatif de I'adresse du registre

Bit le moins significatif de 'adresse du registre

Bit le plus significatif des données du registre

Bit le moins significatif des données du registre

Bit le moins significatif du CRC

N O O B W N

Bit le plus significatif du CRC

Tableau 8-6 Réponse esclave

Octet

Description

0

Adresse du nceud de la source de 'esclave

Code de fonction 0x06

Bit le plus significatif de I'adresse du registre

Bit le moins significatif de I'adresse du registre

Bit le plus significatif des données du registre

Bit le moins significatif des données du registre

Bit le moins significatif du CRC

N O O B[ W N~

Bit le plus significatif du CRC
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Code fonction 16 : Ecriture

multiple

Ecriture d’une zone contigué de registres. L'esclave impose une limite supérieure au nombre de registres pouvant étre écrits.
Si cette limite est dépassée, I'esclave supprime la demande et le délai de réponse au maitre est dépassé.

Tableau 8-7 Demande maitre

Octet

Description

0

L'adresse du nceud d’esclave entre 1 et 247,0 est globale

Code de fonction 0x10

Bit le plus significatif de I'adresse du registre de début

Bit le moins significatif de I'adresse du registre de début

Bit le plus significatif du nombre de registres 16 bits

Bit le moins significatif du nombre de registres 16 bits

Longueur des données du registre a écrire (en octets)

N| O Of B W N

Bit le plus significatif 0 des données du registre

8

Bit le moins significatif 0 des données du registre

7+Nombre d’octets

Bit le moins significatif du CRC

8+Nombre d’octets

Bit le plus significatif du CRC

Tableau 8-8 Réponse esclave

Octet

Description

0

Adresse du nceud de la source de I'esclave

Code de fonction 0x10

Bit le plus significatif de I'adresse du registre de début

Bit le moins significatif de I'adresse du registre de début

Bit le plus significatif du nombre de registres 16 bits écrits

Bit le moins significatif du nombre de registres 16 bits écrits

Bit le moins significatif du CRC

N| O O | W N =

Bit le plus significatif du CRC

Code fonction 23 : Lecture/Ecriture multiples
Ecriture et lecture de deux zones contiglies de registres. L'esclave impose une limite supérieure au nombre de registres pouvant étre écrits.
Si cette limite est dépassée, I'esclave supprime la demande et le délai de réponse au maitre est dépassé.

Tableau 8-9 Demande maitre

Octet Description
0 L’adresse du nceud d’esclave entre 1 et 247,0 est globale
1 Code de fonction 0x17
2 Bit le plus significatif de I'adresse du registre de début a lire
3 Bit le moins significatif de I'adresse du registre de début a lire
4 Bit le plus significatif du nombre de registres 16 bits a lire
5 Bit le moins significatif du nombre de registres 16 bits a lire
6 Bit le plus significatif de I'adresse du registre de début a écrire
7 Bit le moins significatif de I'adresse du registre de début a écrire
8 Bit le plus significatif du nombre de registres 16 bits a écrire
9 Bit le moins significatif du nombre de registres 16 bits a écrire
10 Longueur des données du registre a écrire (en octets)
11 Bit le plus significatif 0 des données du registre
12 Bit le moins significatif 0 des données du registre

11+Nombre d’octets

Bit le moins significatif du CRC

12+Nombre d’octets

Bit le plus significatif du CRC

Tableau 8-10 Réponse esclave

Octet Description
0 Adresse du nceud de la source de I'esclave
1 Code de fonction 0x17
2 Longueur des données du registre dans le bloc de lecture (en octets)
3 Bit le plus significatif 0 des données du registre
4 Bit le moins significatif 0 des données du registre
3+Nombre d’octets Bit le moins significatif du CRC
4+Nombre d’octets Bit le plus significatif du CRC
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Les registres MODBUS standard sont des registres 16 bits et le schéma de correspondance standard affecte un seul paramétre de type numéro X.Y
a un seul registre MODBUS. Pour prendre en charge les types de données 32 bits (entiers et décimaux), les services de lecture et écriture multiples
MODBUS sont utilisés pour transférer une zone contigué de registres 16 bits.

Les dispositifs esclaves contiennent généralement un ensemble mixte de registres 16 bits et 32 bits. Pour permettre au maitre de sélectionner 'accés
16 ou 32 bits souhaité, les deux bits supérieurs de I'adresse du registre sont utilisés pour indiquer le type de données sélectionné.

NOTE

La sélection est appliquée a I'accés au bloc complet.

bit 15
TYP1

bit 14
TYPO

b

its 0 - 13

Sélection du type

Adresse du paramétre
X x 100+Y-1

Le champ de type 2 bits sélectionne le type de données en fonction du tableau ci-dessous :

Champ de type

Type de données sélectionné

Commentaires

bits 15-14
00 INT16 Compatible avec les versions antérieures
01 INT32
10 Float32 Eg;rgz IrJIErEsE7e5n4charge sur tous les esclaves
11 Réservé

Si un type de données 32 bits est sélectionné, I'esclave utilise deux registres MODBUS 16 bits consécutifs (en « big-endian »).
Le maitre doit également définir le « nombre correct de registres 16 bits ».

Par exemple, lecture de Pr 20.021 a Pr 20.024 sous forme de paramétres 32 bits en utilisant le code fonction 03 a partir du nceud 8 :

Tableau 8-11 Demande maitre
Octet Valeur Description
0 0x08 Adresse du nceud de destination de I'esclave
1 0x03 Code fonction 03 : lecture multiple
2 0x47 Adresse du registre de début Pr 20.021
3 OxE4 (16384 + 2021 - 1) = 18404 = 0x47E4
4 0x00 Nombre de registres 16 bits a lire
5 0x08 Pr 20.021 a Pr 20.024 correspond a 4 registres 32 bits = 8 registres 16 bits
6 Bit le moins significatif
du CRC
7 Bit le plus significatif
du CRC
Tableau 8-12 Réponse esclave
Octet Valeur Description
0 0x08 Adresse du nceud de destination de 'esclave
1 0x03 Code fonction 03 : lecture multiple
2 0x10 Longueur des données (octets) = 4 registres 32 bits = 16 octets
3-6 Données de Pr 20.021
7-10 Données de Pr 20.022
11-14 Données de Pr 20.023
15-18 Données de Pr 20.024
19 Bit le moins significatif
du CRC
20 Bit le plus significatif du
CRC

Lecture quand le type de paramétre courant est différent du type sélectionné
L’esclave envoie le mot ou registre le moins significatif d’'un paramétre 32 bits si ce paramétre est lu dans le cadre d’'un accés 16 bits.

L'esclave ajoute un signe au mot le moins significatif en cas d’accés a un parameétre 16 bits en tant que parametre 32 bits.
Le nombre de registres 16 bits doit étre impair au cours d’un accés 32 bits.

Par exemple, si Pr 01.028 est un paramétre 32 bits avec une valeur de 0x12345678, Pr 01.029 est un paramétre 16 bits signé avec une valeur de
0xABCD et Pr 01.030 est un paramétre 16 bits signé avec une valeur de 0x0123.
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Read Adresse du Nombre de Réponse Commentaires
registre de début registres 16 bits P

L’accés 16 bits standard a un registre

Pr 01.028 127 1 0x5678 32 bits retourne un mot 16 bits faible de
données tronquées.
Pr01.028 16511* 2 0x12345678 Acces 32 bits complet.
Pr01.028 16511* 1 Exception 2 ITe ngmbre Qe mots doit étre impair pour
'acces 32 bits.
L’accés 16 bits standard a un registre
Pr 01.029 128 1 0xABCD 32 bits retourne un mot 16 bits faible de
données.
L'acces 32 bits a un registre 16 bits
Pr 01.029 16512* 2 0xFFFFABCD retourne des données 32 bits associées
aun signe.
L'acces 32 bits a un registre 16 bits
Pr 01.030 16513* 2 0x00000123 retourne des données 32 bits associées
aun signe.
L'acces 16 bits standard a un registre
Pr 01.028 a Pr 01.029 127 2 0x5678, OXABCD 32 bits retourne un mot 16 bits faible de
données tronquées.
Pr 01.028 a Pr 01.029 16511* 4 0x12345678, OXFFFFABCD | Accés 32 bits complet.

* Le bit 14 est réglé pour permettre I'acces 32 bits.

Ecriture quand le type de paramétre courant est différent du type sélectionné
L'esclave autorise I'écriture d’une valeur 32 bits dans un paramétre 16 bits tant que la valeur 32 bits reste dans la plage normale du paramétre
16 bits.

L’esclave autorise une écriture 16 bits dans un parametre 32 bits. L’esclave ajoute un signe a la valeur écrite, de sorte que la plage effective de ce
type d’écriture devient -32768 a +32767.

Par exemple, si Pr 01.028 a une plage de +100000 et que Pr 01.029 a une plage de +10000.

Ecriture Adresse du Nombre de registres Données Commentaires
registre de début 16 bits

Ecriture 16 bits standard dans un registre

Pr01.028 127 ! 0x1234 32 bits. Valeur écrite = 0x00001234
Ecriture 16 bits standard dans un registre

Pr01.028 127 ! OxABCD 32 bits. Valeur écrite = OXFFFFABCD

Pr 01.028 16511 2 0x00001234 Valeur écrite = 0x00001234

Pr 01.029 128 1 0x0123 Valeur écrite = 0x0123

Pr 01.029 16512 2 0x00000123 Valeur écrite = 0x00000123

* Le bit 14 est réglé pour permettre 'acces 32 bits.

8.7.8 Exceptions

L'esclave envoie une réponse d’exception si une erreur est détectée dans la demande du maitre. Si un message est corrompu et que la trame n’est
pas recue ou en cas d’échec du CRC, I'esclave n’émet pas d’exception. Dans ce cas, le maitre n'aura pas de réponse de l'esclave (« timeout »).

Si une demande d'écriture multiple (code fonction 16 ou 23) excéde la taille maximum acceptée par I'esclave, alors I'esclave rejettera le message.
Aucune exception ne sera transmise et le maitre n'aura pas de réponse.

Format de message d’exception
Le message d’exception de I'esclave utilise le format suivant.

Octet Description
0 Adresse du nceud de la source de I'esclave
1 Code fonction d’origine avec bit 7 réglé
2 Code d’exception
3 Bit le moins significatif du CRC
4 Bit le plus significatif du CRC

Codes d’exception
Les codes d’exception suivants sont pris en charge.

Code Description
1 Code fonction non pris en charge
2 Adresse de registre hors plage ou demande de lecture d’'un nombre trop élevé de registres
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Dépassement de plage de paramétre pendant I’écriture d’un bloc code fonction 16
L’esclave traite le bloc d’écriture dans I'ordre de réception des données. Si une écriture échoue en raison d’une valeur hors plage, le bloc d’écriture
prend fin. Toutefois, I'esclave n’émet pas de réponse d’exception et la condition d’erreur est signalée au maitre par le champ du nombre d’écritures

réussies dans la réponse.

Dépassement de plage de paramétre pendant la lecture/I’écriture d’un bloc code fonction 23
Aucune indication n’est fournie concernant I'existence d’'une valeur hors plage lors d’'un accés de code fonction 23.

8.79 CRC

Le CRC est un contréle de redondance cyclique 16 bits qui utilise le polyndme CRC-16 standard x16 + x15 + x2 + 1.
Le CRC 16 bits est ajouté au message et transmis avec le bit le moins significatif en premier.

Le CRC est calculé a partir de TOUS les octets de la trame.

8.7.10 Parameétres de compatibilité d’appareil
Tous les appareils ont les paramétres de compatibilité suivants définis :

Parameétre

Description

ID appareil

Code d'identification unique de l'appareil.

Temps minimum de réponse esclave

Intervalle minimum entre la fin d’'un message du maitre et le moment ou le maitre est
prét a recevoir une réponse de I'esclave.

Temps maximum de réponse esclave

Lors d’'un adressage global, le maitre doit attendre que ce délai soit écoulé avant
d’émettre un nouveau message. Dans un réseau d’appareils, la réponse temporelle la
plus lente doit étre utilisée.

Vitesse de transmission

Vitesse de transmission utilisée par Modbus RTU.

Type de données flottantes 32 bits pris en charge

Si ce type de données n’est pas pris en charge, une erreur de dépassement de plage
est générée lorsque ce type de données est utilisé.

Taille de tampon maximum

Détermine la taille de bloc maximum.
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9 Fonctionnement de la carte
média NV

9.1 Présentation

La fonction de la carte média non volatile permet d'effectuer une simple
configuration des parametres, de sauvegarder les paramétres,

de stocker/lire des programmes API et de copier les paramétres

du variateur ou des programmes API a I'aide d'une SMARTCARD ou
d'une carte SD. Le variateur offre une rétro-compatibilité avec une
SMARTCARD Unidrive SP.

La carte média NV peut étre utilisée pour les opérations suivantes :
» Copie de parameétres entre plusieurs variateurs.

» Enregistrement des groupes de parameétres du variateur.
* Sauvegarde du programme utilisateur intégré.

La carte média NV se trouve dans la partie supérieure du module,
a gauche, sous l'afficheur du variateur (si installé).

Vérifier que la carte média NV est correctement insérée, les contacts
devant étre orientés vers le c6té gauche du variateur.

Le variateur communique uniquement avec la carte média NV lorsqu'il
regoit une commande de lecture ou d'écriture, ce qui signifie que la carte
peut étre enfichée en fonctionnement.

& Faire attention aux bornes éventuellement sous tension lors

i 1 .
de l'installation de la carte média NV.

Figure 9-1 Installation de la carte média NV

1. Installation de la carte média NV
2. Carte média NV installée

Carte média NV Référence
Adaptate'ur dg carte SD 3130-1212
(carte mémoire exclue)

SMARTCARD 8 Ko 2214-4246
SMARTCARD 64 Ko 2214-1006

9.2 Support de la carte média NV

La carte média NV peut servir a stocker le réglage des parameétres du
variateur et/ou les programmes API élaborés a partir de I'Unidrive M
dans des blocs de données 001 a 499 sur la carte.

L'Unidrive M est compatible avec une SMARTCARD Unidrive SP et est
capable de lire et de traduire le groupe de paramétres de I'Unidrive SP
en un groupe de paramétres compatible avec I'Unidrive M. Cela n'est
possible que si le groupe de parametres de I'Unidrive SP a été transféré
vers la SMARTCARD en utilisant la différence par rapport a la méthode
de transfert par défaut (c.-a-d. transfert 4yyy).

L'Unidrive M n'est pas capable de lire un autre type de bloc de données
de I'Unidrive SP sur la carte. Bien qu'il soit possible de transférer les
valeurs différentes des données par défaut depuis I'Unidrive SP vers
I'Unidrive M, il faut noter ce qui suit :

1. Siun paramétre du variateur source n'existe pas dans le variateur
de destination, alors aucune donnée n'est transférée pour ce
paramétre.

2. Silavaleur transférée dans un paramétre du variateur de
destination est en dehors de sa plage de variation, la valeur est alors
limitée a la plage du paramétre de destination.

3. Siles valeurs nominales du variateur de destination sont différentes
de celles du variateur source, les régles normales pour ce type de
transfert s'appliquent.
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Figure 9-2 Fonctionnement de base de la carte média NV

Le variateur charge
tous les paramétres
a partir de la carte
média NV

Pr 00.030 = Read + @D

Mémorisation de tous
les paramétres du
variateur dans la carte
média NV

REMARQUE

Ecrase toutes les données
déja stockées dans le bloc
de données 1

AT
]

Le variateur écrit
automatiquement les
parametres dans la
carte média NV lors
d'une sauvegarde

-

Sauvegarde
automatique

-

a
z
s

o]

Pr 00.030 = Auto +

Le variateur charge
les données de la
carte média NV a la
mise sous tension et

-
£ écrit automatiquement
E
les parameétres dans
la carte média NV lors
Sauvegarde d’'une sauvegarde des
N arameétres
automatique P

Pr 00.030 = Boot +
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La SMARTCARD peut étre protégée contre les opérations d'écriture ou d'effacement via la validation du registre de lecture seule, comme indiqué
dans la section 9.3.9 9888 /9777 - Réglages et effacement du registre de lecture seule de la carte média NV a la page 108.

Il ne faut pas retirer la carte pendant le transfert de données, sinon le variateur se met en sécurité. Si cela venait a se produire, le transfert doit étre
relancé ou, dans le cas du transfert des données de la carte dans le variateur, les paramétres par défaut doivent étre chargés.

9.3 Transfert de données

Les fonctions de transfert de données, de suppression et de protection des informations sont accessibles via la saisie d'un code dans Pr mm.000

suivi du reset du variateur, comme expliqué dans le Tableau 9-1.

Tableau 9-1 Codes SMARTCARD et carte SD

Code Action SMARTCARD | Carte SD
2001 Transfert des parametres du variateur dans le fichier de parameétres 001 et réglage de ce bloc de v v
données en mode boot. Cela comprend les paramétres des modules optionnels installés.
Transfert des parameétres du variateur dans le fichier de paramétres yyy.
4yyy X . . . v v
Cela comprend les parametres des modules optionnels installés.
5yyy Transfert du programme utilisateur embarqué dans le fichier programme embarqué yyy. v v
6 Chargement des paramétres du variateur a partir du fichier de paramétres yyy, ou du programme v v
yyy utilisateur embarqué a partir du fichier programme embarqué yyy.
7yyy | Suppression du fichier yyy. v v
Comparaison des données du variateur avec le fichier yyy. Si les fichiers sont les mémes, Pr mm.000
8 (mm.000) est tout simplement remis a zéro a la fin de la comparaison. Si les fichiers sont différents, v v
wy une mise en sécurité « Comparaison carte » est déclenchée. Toutes les autres mises en sécurité de la
carte média NV s'appliquent également.
9555 Effacement du registre de suppression d'avertissement. v v
9666 Valide le registre de suppression d'avertissement. 4 v
9777 | Effacement de l'indicateur de lecture seule. v v
9888 | Valide l'indicateur de lecture seule. v v
9999 Suppression des données et formatage de la carte média NV. v

Ou yyy correspond aux blocs numérotés de 001 a 999.

NOTE

Si le registre de lecture seule est validé, seuls les codes 6yyy ou 9777
sont opérationnels.

9.3.1 Installation de la carte média NV

4yyy - Ecriture des paramétres dont la valeur n'est pas

la valeur par défaut dans la carte média NV

Le bloc de données contient uniquement les paramétres dont la valeur
par défaut a été modifiée depuis le dernier chargement des valeurs par
défaut.

Tous les parameétres, a I'exception de ceux munis d'un groupe binaire de
codage NC (Not copied) sont transférés vers la carte média NV.

En plus de ces paramétres, tous les paramétres du menu 20

(excepté Pr 20.000), peuvent étre transférés vers la carte média NV.

Ecriture d'un groupe de paramétres dans la carte média NV
(Pr 11.042 = Programme (2))

Le réglage de Pr 11.042 sur Programme (2) suivi du reset du variateur
permet d'enregistrer les parameétres dans la carte média NV, ce qui
équivaut a entrer 4001 dans Pr mm.000. Toutes les mises en sécurité
Carte média NV s'appliquent, excepté la mise en sécurité
«Changement carte». Si le bloc de données existe déja, il est
automatiquement remplacé. Une fois I'opération terminée, la valeur du
parameétre est automatiquement réglée sur Aucun (0).

9.3.2 Lecture depuis la carte média NV

6yyy - Lecture depuis la carte média NV

Lorsque des données sont retransférées sur le variateur, en utilisant
6yyy dans Pr mm.000, elles sont transférées dans la mémoire RAM

et EEPROM. La sauvegarde des paramétres n'est pas obligatoire pour
conserver les données aprés une coupure d'alimentation. Les données
de paramétrage de tout module optionnel installé stockées sur la carte
sont transférées vers le variateur. Si les modules en option installés sur
le variateur source et celui de destination sont différents, les menus pour
I'emplacement des module en option, ou les catégories de modules en
option sont différents, ne sont pas actualisés a partir de la carte et
comportent leurs valeurs par défaut aprés I'opération de copie.

Le variateur déclenche une mise en sécurité « Carte Option » si les
modules en option installés dans les variateurs source et de destination
sont différents ou s'ils sont montés a des emplacements différents.

Si les données sont transférées sur le variateur avec des valeurs
nominales de tension ou de courant différentes, une mise en sécurité

« Valeur nominale carte » se produit.

Les parameétres suivants, dépendant des valeurs nominales du variateur
(avec bit de codage DP), ne sont pas écrits sur le variateur de
destination par la carte média NV lorsque la valeur nominale de tension
du variateur de destination est différente de celle du variateur source et
que le fichier est un fichier de parametres.

Cependant, les paramétres dépendant des valeurs nominales du
variateur seront transférés si le courant nominal seulement est différent.
Si les parameétres dépendant des valeurs nominales du variateur ne sont
pas écrits sur le variateur de destination, ils conservent leurs valeurs
par défaut.
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Pr 02.008 Tension de rampe standard

Pr 04.005 a Pr 04.007 et Pr 21.027 a Pr 21.029 Limites de courant
d’entrainement

Pr 04.024 Mise a I'échelle utilisateur du courant maximum
Pr 05.007, Pr 21.007 Courant nominal

Pr 05.009, Pr 21.009 Tension nominale

Pr 05.010, Pr 21.010 Facteur de puissance nominal
Pr 05.017, Pr 21.012 Résistance statorique

Pr 05.018 Fréquence de découpage maximum

Pr 05.024, Pr 21.014 Inductance transitoire

Pr 05.025, Pr 21.024 /Inductance statorique

Pr 06.006 Niveau de freinage par injection de courant
Pr 06.048 Niveau de détection de perte d'alimentation
Pr 06.065 Seuil de sous-tension standard

Pr 06.066 Seuil de sous-tension basse

Lecture d'un groupe de paramétres depuis la carte

média NV (Pr 11.042 = Lecture (1))

Le réglage de Pr 11.042 sur lecture (1) et le reset du variateur permet
de transférer les paramétres de la carte au groupe de paramétres du
variateur et a la mémoire EEPROM du variateur, ce qui équivaut a entrer
6001 dans Pr mm.000.

Toutes les mises en sécurité de la carte média NV s'appliquent. Une fois
les parameétres copiés avec succes, la valeur du paramétre est
automatiquement réglée sur Aucun (0). Les paramétres sont enregistrés
dans la mémoire EEPROM du variateur une fois I'opération terminée.

9.3.3 Mémorisation automatique des changements

de paramétres (Pr 11.042 = Auto (3))

Ce parameétre force le variateur a enregistrer automatiquement dans la
carte média NV toute modification apportée aux paramétres du menu 0
sur le variateur. Le groupe de parametres du menu 0 le plus récent du
variateur est, par conséquent, toujours sauvegardé dans la carte média
NV. Le réglage de Pr 11.042 sur Auto (3) suivi du reset du variateur
permet d'enregistrer immédiatement le groupe complet de paramétres
du variateur sur la carte, autrement dit, tous les paramétres,

a I'exception des parametres dont le bit de codage NC est validé.

Une fois le groupe de parameétres complet stocké, seul le réglage des
paramétres individuels modifiés du menu 0 est actualisé.

Les changements effectués au niveau des parameétres avancés sont
uniquement enregistrés sur la carte média NV lorsque Pr mm.000
est réglé sur «Enregistrer les parametres» ou 1001 et qu'un reset du
variateur est effectué.

Toutes les mises en sécurité Carte média NV s'appliquent, excepté la
mise en sécurité «Changement carte». Si le bloc contient déja des
données, celles-ci sont automatiquement remplacées.

Si la carte est retirée alors que Pr 11.042 est réglé sur 3, Pr 11.042
est automatiquement réglé sur Aucun (0).

Lorsqu'une nouvelle carte média NV est installée, I'utilisateur doit
ramener la valeur de Pr 11.042 sur Auto (3) et procéder au reset du
variateur pour que le groupe complet de paramétres puisse étre
réécrit dans la nouvelle carte média NV, si le mode Auto est
toujours nécessaire.

Lorsque Pr 11.042 est réglé sur Auto (3) et que les parameétres du
variateur sont enregistrés, la carte média NV est également mise a
jour et devient donc une copie de la configuration mémorisée dans
les variateurs.

A la mise sous tension, si Pr 11.042 est réglé sur Auto (3), le variateur
enregistre le groupe de paramétres complet dans la carte média NV.
Le variateur affiche alors « Ecriture carte » pendant toute la durée de
I'opération. Cela permet de s'assurer que si I'utilisateur installe une
nouvelle carte média NV pendant la mise hors tension, celle-ci
contiendra les données appropriées.

Lorsque Pr 11.042 est réglé sur Auto (3), le réglage de Pr 11.042
est enregistré dans la mémoire EEPROM du variateur, mais pas dans
la carte média NV.

9.3.4 Mode boot a partir de la carte média NV
a chaque mise sous tension
(Pr 11.042 = Boot (4))

Lorsque Pr 11.042 est réglé sur Boot (4), le variateur se comporte
comme si le mode Auto était activé, excepté pendant la mise sous
tension du variateur. Les paramétres stockés dans la carte média NV
sont automatiquement transférés sur le variateur lors de la mise sous
tension si les conditions suivantes sont satisfaites :

* Une carte est insérée sur le variateur
* Le bloc de données 1 existe sur la carte
* Lebloc de données 1 estde type 1 a 4
(tel que défini dans Pr 11.038)
* Le paramétre Pr 11.042 sur la carte est réglé sur Boot (4)

Le variateur affiche alors « Boot paramétres » pendant toute la durée de
I'opération. Sile mode du variateur est différent de celui de la carte,

le variateur déclenche une mise en sécurité « Mode carte du variateur »
et les données ne sont pas transférées.

Sile mode « Boot » est stocké dans la carte média NV de copie,
celle-ci devient le dispositif maitre. Cette fonctionnalité constitue un
moyen trés rapide et efficace pour reprogrammer plusieurs variateurs.

NOTE

Le mode « Boot » est enregistré sur la carte, mais lorsque la carte est
lue, la valeur de Pr 11.042 n'est pas transférée sur le variateur.

9.3.5 Mode Boot a partir de la carte média NV a
chaque mise sous tension (Pr mm.000 = 2001)

Il est possible de créer un bloc de données de parameétres « bootable »
en réglant Pr mm.000 sur 2001 et en faisant un reset du variateur.

Ce bloc de données est créé en une opération et n'est pas mis a jour
quand des changements de paramétres sont effectués ultérieurement.

Le réglage de Pr mm.000 sur 2001 écrase le bloc de données 1 sur la
carte, si ce bloc existe déja.

9.3.6 8yyy - Comparaison du groupe de paramétres

complet du variateur et des valeurs de la carte
média NV
Le réglage de Pr mm.000 sur 8yyy permet de comparer le fichier de la
carte média NV avec les données du variateur. Si la comparaison
réussit, Pr mm.000 est simplement réglé sur 0. En cas d’échec de la
comparaison, une mise en sécurité «Comparaison carte» est
déclenchée.

9.3.7 T7yyy /9999 - Suppression des données des

valeurs de la carte média NV
Les données stockées sur la carte média NV peuvent étre supprimées
bloc par bloc ou du bloc 1 a 499 en une seule opération.
* Leréglage de Pr mm.000 sur 7yyy supprime le bloc de données yyy
de la carte média NV.
* Leréglage de Pr mm.000 sur 9999 supprime tous les blocs de
données sur une SMARTCARD mais pas sur une carte SD.
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9.3.8 9666 / 9555 - Réglages et effacement du Ce paramétre affiche le numéro du bloc de données le plus récemment
registre de suppression d'avertissement transféré de la carte média NV dans le variateur. Si les valeurs par

L 4 &f; i hargé c &glé .
de la carte média NV défaut sont ensuite rechargées, ce parametre est réglé sur 0

Si les modules en option installés dans les variateurs source et de Numero fichier carte média NV
destination sont différents ou s'ils sont montés a des emplacements
différents, le variateur déclenche une mise en sécurité « Carte Option ». LE Num | | | | | |
Si les données sont transférées sur un variateur de tension ou de oL
courant nominal différent, une mise en sécurité « Valeur nominale .

carte » est générée. Il est possible de supprimer ces mises en sécurité RFC-A|{ 02999 = 0
en validant le registre de suppression d'avertissement. Lorsque ce RFC-S
registre est validé, le variateur ne déclenche pas de mise en sécurité si
le(s) module(s) en option ou les calibres variateur sont différents entre le La valeur spécifiée pour ce paramétre doit correspondre au numéro du

variateur source et le variateur de destination. Dans ce cas, bloc de données pour lequel I'utilisateur souhaite afficher les
les parameétres associés au module optionnel ou aux valeurs par défaut informations dans Pr 11.038, Pr 11.039 et Pr 11.040.
du variateur ne sont pas transférés.
» Leréglage de Pr mm.000 sur 9666 valide le registre de suppression Type de fichier carte média NV
d'aV(’artissement. ' . LS Txt | | ND | NC | PT | |
. I&e reglgge de Pr mm.000 sur 9555 efface le registre de suppression oL Aucun (0),
averlissement. Boucle ouverte (1),
9.3.9 9888/9777 - Réglages et effacement du RFC-A g| RFCA(.RFCS@), |
registre de lecture seule de la carte média NV Regen (4),
- . . N e RFC-S Prog utilisateur (5),
La carte média NV peut étre protégée contre les opérations d'écriture ou App option (6)
d'effacement via la validation du registre de lecture seule. Si une

tentative d'écriture ou d'effacement d'un bloc de données est effectuée Affiche le type/mode du bloc de données sélectionné via Pr 11.037.
alors que le registre de lecture seule est validé, une mise en sécurité
«Lecture seule carte» est déclenchée. Lorsque le registre de lecture Pr 11.038 Mnémonique Type/mode

seule est validé, seuls les codes 6yyy et 9777 sont opérationnels. ) None oo TG Seleotonne

* Leréglage de Pr mm.000 sur 9888 valide le registre de lecture seule Fichier de paramétres du mode

+ Leréglage de Pr mm.000 sur 9777 efface le registre de lecture seule 1 Boucle ouverte boucle ouverte
9.4 Informations sur les blocs de données 2 RFC-A ;i;’ge/: de paramétres du mode
Chaque bloc de données stocké sur une carte média NV comporte des Fichier de paramétres du mode
informations contenant les éléments suivants : 3 RFC-S RFC-S
*  Numéro fichier carte média NV (11.037) Fichier de parametres du mode
«  Type fichier carte média NV (11.038) 4 Régénératif Regen
* Version fichier carte média NV (11.039) Programme Fichier programme utilisateur
- Somme de contréle fichier carte média NV (11.040) 5 ut"igateur el prog
Les informations de tous les blocs de données qui ont été utilisés _ g —
peuvent étre visualisées dans les paramétres Pr 11.038 a Pr 11.040 6 Application Option Fichier application module en
en augmentant ou en réduisant le numéro du bloc de données défini option
dans Pr 11.037. S'il n'y a aucune donnée sur la carte, Pr 11.037 peut
uniquement avoir la valeur 0. Version du fichier carte média NV
9.5 Parameétres de la carte média NV LS | Num | ND [NC | PT | |
Tableau 9-2 Codes paramétres oL

LE |Lecture/Ecriture ND | Pas de valeur par défaut RFC-A|{ 029999 =

LS |Lecture seule NC | Non copié RFC-S

Num | Paramétre numérique PT | Paramétre protégé
Bit | Parametre binaire DP |Dépend du calibre Fournit le numéro de version du fichier sélectionné via Pr 11.037.
Txt | Mnémonique US | Sauvegarde par l'utilisateur
q YF g _ Ip =T Somme de contrdle de fichier carte média NV
Bin | Paramétre binaire PS emorise a fa mise hors LS Num ND | NC | PT
tension | | | | | |
FI | Filtré DE | Destination oL
-2147483648 a
— — —y RFC-A|$ 2147483647 =
(AR R(I Vi)l Fichier carte média NV chargé précédemment RFC-S
LS Num | | | NC | PT | |
oL Affiche la somme de contrdle (checksum) du bloc de données
sélectionné via Pr 11.037.

RFC-A|{} 0a999 = 0
RFC-S
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(N ZYR(IL K]} 3l Copie de paramétres Registre de suppression avertissement carte

LE | Ixt ] TNC] US| média NV
oL LS Bit | | ND | NC | PT | |

Aucun (0), Lecture (1), oL
RFC-A|{} Programme (2), = Aucune (0)
Auto (3), Boot (4 RFC-A OFF (0) ou On (1 =
RFC-S uto (3) 4) ¢ (0) ou On (1)
RFC-S

* Seule une valeur de 3 ou 4 est sauvegardée dans ce paramétre.
Le Registre de suppression d'avertissement de la carte média NV

Si la valeur de Pr 11.042 est égale a 1 ou 2, elle n'est pas transférée sur ;El'glz)n:';:?;ztﬁt:é du registre d'avertissement relatif a la carte
le variateur ni enregistrée dans la mémoire EEPROM. Si Pr 11.042 est '

réglé sur 3 ou 4, la valeur est enregistrée dans 'EEPROM - - — —
Version requise du fichier carte média NV
Aucun (0) = Inactif
LE Num | | ND | NC | PT | |
Lecture (1) = Lecture d'un groupe de parametres a partir de la carte
média NV oL
Programmation (2) = Programmation d'un groupe de paramétres sur la RFC-A|{} 0a 9999 =
carte média NV
RFC-S
Auto (3) = Enregistrement automatique
Boot (4) = Mode Boot La valeur Version requise du fichier carte média NV (11.077) sert de
numéro de version de fichier lorsqu'il est créé sur une carte média NV.
Fichier spécial de création carte média NV La Version requise du fichier de la carte média NV (11.077) est remise a
zéro lorsque le fichier est créé ou en cas d'échec du transfert.
LE Num | | | NC | | |
9.6 Mises en sécurité carte média NV

oL
Apres une tentative de lecture, d'écriture ou de suppression de données

RFC-A | {¢ 0a1 = 0
d'une carte média NV, une mise en sécurité peut étre déclenchée si un
RFC-S probléme a été rencontré avec la commande.
Si Fichier spécial de création carte média NV (11.072) = 1 lorsqu'un Voir le Chapitre 12 Diagnostics & la page 191 pour de plus amples
fichier de paramétre est transféré sur une carte média NV, le fichier est informations sur les mises en sécurité de la carte média NV.
créé comme un fichier macro. Le Fichier spécial de création carte média
NV (11.072) est remis a zéro apres la création du fichier ou en cas
d'échec du transfert.

Type de carte média NV
LS Txt | | ND | NC | PT | |

oL

Aucune (0),
RFC-A | {¢ carte SMART (1), =
carte SD (2)

RFC-S

Le type de carte média insérée s'affiche ; il contiendra I'une des valeurs
suivantes :
« Aucune » (0) - Aucune carte média NV n'a été insérée.

« Carte SMART » (1) - Une SMARTCARD a été insérée.
« Carte SD » (2) - Une carte SD formatée FAT a été insérée.

Registre de lecture seule carte média NV
LS Bit | | ND | NC | PT | |
oL
RFC-A|{} OFF (0) ou On (1) =
RFC-S

Le Registre de lecture seule carte média NV (11.075) indique I'état du
registre de lecture seule relatif a la carte actuellement installée.
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10 APl embarqué

10.1 APl embarqué et Machine

Control Studio

Le variateur est capable de stocker et d'exécuter un programme
utilisateur APl embarqué de 16 ko sans avoir a utiliser de matériel
supplémentaire sous la forme d'un module optionnel.

Machine Control Studio est un environnement de développement
conforme CEI 61131-3, congu pour étre utilisé avec I'Unidrive M et les
modules Application compatibles. Machine Control Studio est basé sur
le logiciel CODESYS de 3S-Smart Software Solutions.

Tous les langages de programmation stipulés par la norme CEI 61131-3
sont pris en charge dans I'environnement de développement Machine
Control Studio.

* Langage littéral structuré (ST).

+ Diagramme ladder (LD).

« Diagramme de blocs fonctionnels (FBD).

» Liste d'instructions (IL).

» Diagramme de fonctions séquentielles (SFC).

« Diagramme de fonctions continues (CFC) CFC est une extension
des langages de programmation CEIl standard.

Machine Control Studio offre un environnement complet,

parfaitement adapté au développement des programmes utilisateurs.
Les programmes peuvent étre créés, compilés et téléchargés dans un
Unidrive M via le port de communications situé a I'avant du variateur.
L'exécution du programme compilé sur la cible peut également étre
contr6lée via Machine Control Studio et, grace aux utilitaires fournis pour
interagir avec le programme, il est possible de spécifier de nouvelles
valeurs pour les variables et les paramétres cibles.

L'API embarqué et Machine Control Studio constituent le premier niveau
de fonctionnalités d'une grande gamme d'options programmables pour
I'Unidrive M.

Machine Control Studio peut étre téléchargé a I'adresse suivante :
www.controltechniques.com.

Consulter le fichier Aide du Machine Control Studio pour de plus amples
informations sur I'utilisation du Machine Control Studio, la création de
programmes utilisateurs et le téléchargement de programmes
utilisateurs sur le variateur.

10.2 Avantages

L'utilisation combinée du programme AP| embarqué et de Machine
Control Studio permet au variateur de se substituer a certains nano ou
micro APl dans de nombreuses applications.

Machine Control Studio bénéficie de I'accés aux fonctions standard de
CODESYS et a des bibliothéques de blocs fonctions ainsi qu'a celles de
tiers. Les fonctions et les blocs fonctions disponibles en standard dans
le Machine Control Studio sont les suivantes (mais ne se limitent pas
a celles-ci) :

» Blocs arithmétiques

* Blocs de comparaison

* Horloges

+  Compte-tours

*  Multiplexeurs

» Contacts a impulsions

* Manipulation des bits

Les applications standard de programme API intégré sont les suivantes :

*  Pompes auxiliaires

* Ventilateurs et vannes de régulation
* Logique de verrouillage

* Routines séquentielles

* Mots de contrble personnalisés

10.3  Caractéristiques générales

Le programme utilisateur APl embarqué de I'Unidrive M a les
caractéristiques suivantes :

10.3.1 Taches
L'APIl embarqué permet d'utiliser deux taches.

+ Clock : tache temps réel haute priorité. Lintervalle d’exécution de la
tache Clock peut étre réglé de 4 ms a 262 s en spécifiant des
multiples de 4 ms. Le paramétre Programme utilisateur intégré :
Temps de tache Clock utilisé (11.051) affiche le pourcentage de
temps disponible utilisé par la tdche Clock. Une lecture ou une
écriture d'un paramétre du variateur par le programme utilisateur
prend une durée déterminée. Il est possible de sélectionner jusqu’a
10 paramétres d’accés rapide, qui permettent de réduire le temps
nécessaire au programme utilisateur pour lire ou écrire dans un
parameétre du variateur. Cette fonction est utile en cas d'utilisation
d'une tache Clock avec un taux de mise a jour rapide étant donné
que la sélection d'un paramétre d'accés rapide diminue la quantité
de la ressource relative a la tache Clock pour accéder aux
paramétres.

* Tache de fond : La tache de fond est programmée pour une courte
période une fois toutes les 64 ms. La durée pendant laquelle la
tache est prise en compte peut varier en fonction de la charge du
processeur du variateur. Une fois le programme pris en compte,
plusieurs exécutions du programme utilisateur peuvent étre
effectuées. Certaines lectures peuvent étre exécutées en
microsecondes. Cependant, lorsque les fonctions principales du
variateur doivent étre exécutées, une pause est nécessaire dans le
programme, laquelle peut augmenter la durée d'exécution jusqu'a
plusieurs millisecondes. Le parameétre Programme utilisateur
intégré : Taches de fond par seconde (11.050) indique le nombre de
fois ou la tche de fond a démarré par seconde.

10.3.2 Variables

L'APIl embarqué prend en charge I'utilisation de variables avec les types
de données booléen, entier (8 bits, 16 bits et 32 bits, signé et non signé),
virgule flottante (64 bits uniquement), chaine et heure.

10.3.3 Menu personnalisé

Machine Control Studio peut élaborer un menu personnalisé du
variateur au menu 30 du variateur. Les propriétés suivantes de chaque
paramétre peuvent étre définies a I'aide de Machine Control Studio :

*  Nom du parametre.

* Nombre de décimales.

* Unité du paramétre a afficher sur la console.

*  Valeurs minimum, maximum et par défaut.

» Gestion de la mémoire (c.-a-d. sauvegarde a la mise hors tension,
sauvegarde par I'utilisateur ou volatile).

» Type de données. Le variateur offre un groupe limité de paramétres
entiers de 1 bit, 8 bits, 16 bits et 32 bits pour créer le menu de
l'utilisateur.

Les parametres dans ce menu utilisateur peuvent-étre accessible par le
programme utilisateur et s'afficheront sur le clavier.
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10.3.4 Limites
Le programme utilisateur APl embarqué a les limites suivantes :

* La mémoire flash allouée a 'API embarqué est de 16 Ko et
comprend le programme utilisateur et son en-téte, ce qui autorise
une taille maximum du programme utilisateur d’environ 12 Ko.

* L’API embarqué dispose de 2 Ko de mémoire RAM.

* Le variateur a été congu pour 100 téléchargements de programmes.
Cette limitation est imposée par la mémoire Flash utilisée pour
stocker le programme dans le variateur.

+ llIn'y aqu'une seule tache en temps réel avec une période minimum
de 4 ms.

+ La priorité d'exécution de la tache de fond est faible. Le variateur est
configuré pour donner la priorité a la tache Clock et a ses fonctions
principales, tel que le contrdle du moteur, et utilise seulement le
temps de traitement restant pour I'exécution de la tache en tache de
fond. Lorsque la charge du processeur du variateur augmente
considérablement, le temps d'exécution de la tche de fond est alors
réduit.

* La modification des points d'interruption, de I'exécution pas a pas et
des programmes en ligne n'est pas possible.

» Loutil Graphing n’est pas pris en charge.

* Les variables associées aux types de données REAL
(virgule flottante, 32 bits), LWORD (entier, 64 bits) et WSTRING
(chaine Unicode) et les variables conservées ne sont pas prises
en charge.

10.4 Parameétres APl embarqué

Les parameétres suivants sont associés au programme utilisateur API
intégré.

Programme utilisateur embarqué (PUE) :
Activation

LE Txt | us |

& Stop (0) ou Run (1) = Run (1)

Ce paramétre démarre et arrét le programme utilisateur.
0 - Arréter le programme utilisateur

Le programme utilisateur embarqué est arrété. S'il est redémarré en
réglant programme utilisateur intégré : Activation (11.047) a une valeur
différente de zéro, la tdche de fond commence au début.

1 - Exécuter le programme utilisateur
Le programme utilisateur est exécuté.

11.048 Programme utilisateur embarqué (PUE) : Etat
LS Txt NC PT |
-2147483648 a
g 2147483647 =

Ce parameétre est en lecture seule et indique I'état du programme
utilisateur dans le variateur. Le programme utilisateur écrit la valeur dans
ce parameétre.

0 : Arrét

1: En marche

2 : Exception

3 : Aucun programme utilisateur présent

Programme utilisateur embarqué (PUE) :
Evénements de programmation

| NC PT PS |

¢ 0 & 65535 =

Ce parameétre indique le nombre de fois qu'un programme utilisateur API
embarqué a été téléchargé et est réglé sur 0 a la sortie d'usine.

Le variateur a été congu pour 100 téléchargements de programmes.
Ce parameétre n'est pas modifié lorsque les parameétres par défaut sont
chargés.

Programme utilisateur embarqué (PUE) :
Taches de fond par seconde

LS Uni | NC PT |

4 0465535 =

Ce parameétre indique le nombre de fois ou la tache de fond a démarré
par seconde.

Programme utilisateur embarqué (PUE) :
Temps de tache Clock utilisé

LS | NC PT |

¢ 0,0 4100,0 % =

Ce paramétre affiche le pourcentage du temps disponible utilisé par la
tache Clock du programme utilisateur.

Programme utilisateur embarqué (PUE) :
Intervalle programmé de la tache Clock

LS | NC PT |

¢ 04262128 ms =

Ce parametre indique l'intervalle auquel I'exécution de la tache Clock est
programmée en ms.

10.5 Mises en sécurité API interne

Si le variateur détecte une erreur dans le programme utilisateur, il lance
une mise en sécurité du programme utilisateur. Le numéro de la
sous-mise en sécurité relatif a la mise en sécurité du programme
utilisateur détaille la raison de I'erreur. Voir le Chapitre 12 Diagnostics a
la page 191 pour de plus amples informations sur la mise en sécurité du
programme utilisateur.
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11 Parameétres avancés

Ce chapitre est une présentation rapide de tous les paramétres du
variateur avec les unités, les limites des plages de variation, etc.,
ainsi que les schémas qui illustrent leur fonction. Des descriptions
complétes des parametres sont disponibles dans le Guide des
parametres (Parameter Reference Guide).

Les paramétres avancés sont fournis a titre indicatif
& uniquement. Les listes figurant dans ce chapitre ne
contiennent pas toutes les informations permettant
d'ajuster ces paramétres. Des réglages incorrects
peuvent nuire a la sécurité du systéme et endommager
le variateur et/ou I'équipement externe.
Avant de procéder a un quelconque réglage de ces
paramétres, consulter le Guide des paramétres
(Parameter Reference Guide).
Tableau 11-1 Description des menus
Menu Description
0 Parametres indispensables au variateur pour une
programmation facile et rapide
1 Référence de fréquence/vitesse
2 Rampes
3 Retour de vitesse et boucle de vitesse
4 Régulation de couple et contrdle de courant
5 Contréle moteur
6 Séquenceur et horloge
7 E/S analogiques, surveillance de la température
8 E/S logiques
9 Logique programmable, potentiometre motorisé,
somme binaire, horloges et oscilloscope
10 Etat et mises en sécurité
1" Paramétl.'agg et ide’n.tification du variateur,
communications série
12 Comparateurs et sélecteurs de variables
13 Contréle des mouvements standard
14 Régulateur PID
15 Menu de paramétrage emplacement 1 du module optionnel
16 Menu de paramétrage emplacement 2 du module optionnel
17 Menu de paramétrage emplacement 3 du module optionnel
18 Menu d'application général du module optionnel 1
19 Menu d'application général du module optionnel 2
20 Menu d'application général du module optionnel 3
21 Parameétres du deuxiéme moteur
22 Configuration du menu 0
23 Non alloué
28 Menu réservé
29 Menu réservé
30 Menu d'application de la programmation utilisateur
embarqué (onboard)
cEr::ng\at-1 Menus option emplacement 1*
nggl‘at_z Menus option emplacement 2*
cEnr:grlwat-S Menus option emplacement 3*

* Affiché uniquement quand les modules sont installés.

Abréviations des modes de fonctionnement :

OL (Boucle ouverte) :
Contréle sans capteur pour les moteurs asynchrones.

RFC-A sans capteur :
Contréle sans capteur du flux de rotor asynchrone pour moteurs
asynchrones.

RFC-S sans capteur : Contréle sans capteur du flux de rotor
asynchrone pour moteurs synchrones, y compris moteurs a aimants
permanents.

Abréviations des réglages par défaut :
Valeur par défaut standard (fréquence de I'alimentation AC a 50 Hz).

Valeur par défaut américaine (USA) (fréquence de I'alimentation AC a
60 Hz).

NOTE

Les numéros de parameétres indiqués entre parenthéses (...)
correspondent aux parameétres équivalents du menu 0.

Certains parameétres du menu 0 peuvent apparaitre deux fois dans la
mesure ou leur fonction dépend du mode de fonctionnement.

Plage - La colonne RFC-A/S s'applique a RFC-A et RFC-S.
Pour certains paramétres, cette colonne s'applique uniquement a l'un de
ces modes. Dans ce cas, cela est indiqué dans les colonnes Défaut.

Dans certains cas, la fonction ou plage d’'un paramétre est affectée par
le réglage d’un autre parametre. Les informations fournies dans les
tableaux ci-aprés se rapportent aux valeurs par défaut des paramétres
concernés.
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Tableau 11-2 Codes parameétres
Légende Attribut
LE Lecture/écriture : peut étre écrit par I'utilisateur.
LS Lecture seule : peut étre uniqguement lu par I'utilisateur.
Bit Parametre binaire. « On » ou « Off » apparait sur
I'afficheur.
Num Numéro : peut étre unipolaire ou bipolaire.
Txt Texte : le parametre est constitué de chaines
mnémoniques de texte a la place de numéros.
Bin Parameétre binaire.
IP Parameétre de I'adresse IP.
Mac Parameétre de I'adresse Mac.
Date Parameétre de date.
Détectionde N ,
Parameétre d’heure.
structure
Chr Parametre de caractere.
Filtré : pour améliorer la visualisation, les paramétres
Fl dont les valeurs varient rapidement sont filtrés lors de
I'affichage sur le clavier du variateur.
DE Destination : ce paramétre définit la destination d'une
entrée ou d'une fonction logique.
Dépendant des valeurs nominales : ce paramétre peut
avoir des valeurs et des plages de valeurs qui différent
selon les tensions et courants nominaux des variateurs.
Ces parametres sont transférés vers le variateur de
destination par le média de stockage non volatile
DP lorsque le calibre du variateur de destination est
différent de celle du variateur source et que le fichier
est un fichier de parameétres. Toutefois, les valeurs sont
transférées si seulement le courant nominal est
différent et que le fichier est différent du fichier type par
défaut.
Indépendant du réglage par défaut : le paramétre n'est
ND pas modifié lorsque les paramétres par défaut sont
chargés.
Non copié : non transféré vers ou a partir de la carte
NC o )
média NV durant la copie.
Protégé : ne peut pas étre utilisé en tant que
PT o )
destination (cible).
Sauvegarde par I'utilisateur : sauvegardé dans la
us mémoire EEPROM du variateur quand I'utilisateur
lance une sauvegarde des parametres.
Sauvegarde a la mise hors tension : parametre
PS sauvegardé automatiquement dans la mémoire
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Tableau 11-3 Table de recherche des fonctions
Fonction Parameétres associés (T’r)
Activation 06.010 | 06.015 | 06.029 | 08.009 | 08.040
Alarme 10.019 | 10.012 | 10.017 | 10.018 | 10.040
Alimentation 06.044 | 05.005
Alimentation a basse tension 06.044
API embarqué 11.047 a2 11.051
Arrét en roue libre 06.001
Autocalibrage 05.010 | 05.012 | 05.017 | 05.024 | 05.025 | 05.029 | 05.030 | 05.059 | 05.060 | 05.062
Autocalibrage vitesse nominale 05.016 | 05.008
Boucle de courant 04.013 | 04.014
Boucle de tension 05.031
Boucle de vitesse 03.010 a 03.017 03.019 | 03.020 | 03.021
Carte média NV 11.036 a 11.040 11.042
Changement du filtre 06.019 | 06.018 | 06.021 | 06.022 | 06.023
Code de sécurite 11.030 | 11.044
Communication série 11.023 a 11.027 11.020
Communications 11.023 a 11.026
Comparateur 1 12.001 12.003 a 12.007
Comparateur 2 12.002 12.023 a 12.027
Compensation d'inertie 02.038 | 05.012 | 04.022 | 03.018
Compensation du glissement 05.027 | 05.008
Configuration du menu 0 Menu 22
Controle du freinage 12.040 a 12.055
Convertisseur binaire/décimale 09.029 | 09.030 | 09.031 | 09.032 | 09.033 | 09.034
Copie 11.042 11.036 a 11.040
Couple 04.003 | 04.026 | 05.032
Courant continu (DC) appliqué au 06.006 | 06.007 | 06.001
moteur
Co(t électrique par kWh 06.016 | 06.017 | 06.024 | 06.025 | 06.026 | 06.027 | 06.028
Détection de mise en sécurité 10.037 | 10.038 10.020 a 10.029
Direction 10.013 | 06.030 | 06.031 | 01.003 | 10.014 | 02.001 | 03.002 | 08.003 | 08.004 | 10.040
E/S analogiques Menu 7
E/S logique 1 T24 08.001 | 08.011 | 08.021 | 08.031
E/S logique 2 T25 08.002 | 08.012 | 08.022 | 08.032
E/S logique 3 T26 08.003 | 08.013 | 08.023 | 08.033
E/S logiques Menu 8
Entrée Absence slre du couple 08.009 | 08.040
Entrée analogique 1 07.001 | 07.007 | 07.008 | 07.009 | 07.010 | 07.025 | 07.026 | 07.028 | 07.030 | 07.040 | 07.043 | 07.051
Entrée analogique 2 07.002 | 07.011 | 07.012 | 07.013 | 07.014 | 07.022 | 07.023 | 07.027 | 07.031 | 07.041 | 07.044
Entrée analogique 3 07.003 | 07.015 | 07.016 | 07.017 | 07.018 | 07.032 | 07.042 | 07.045 | 07.046 | 07.047 | 07.048 | 07.049 | 07.050
Entrée de la sonde thermique 07.003 | 07.015 | 07.046 | 07.047 | 07.048 | 07.049 | 07.050
Entrée logique 4 de T27 08.004 | 08.014 | 08.024
Entrée logique 5 de T28 08.005 | 08.015 | 08.025
Entrée logique 6 T29 08.006 | 08.016 | 08.026
Fins de course 06.035 | 06.036
Fonction logique 1 09.001 | 09.004 | 09.005 | 09.006 | 09.007 | 09.008 | 09.009 | 09.010
Fonction logique 2 09.002 | 09.014 | 09.015 | 09.016 | 09.017 | 09.018 | 09.019 | 09.020
Fonctionnement en mode quasi carré | 05.020
Fonctions logiques Menu 9
Freinage 10.011 | 10.010 | 10.030 | 10.031 | 06.001 | 02.004 | 02.002 | 10.012 | 10.039 | 10.040
Fréquence de découpage 05.018 | 05.035 | 07.034 | 07.035
Fréquences d'échantillonnage 05.018
Gains anticipation vitesse 01.039 | 01.040
Indexage 13.010 13.013 2 13.015
Indicateur de vitesse atteinte 03.006 | 03.007 | 03.009 | 10.006 | 10.005 | 10.007
Indicateur de vitesse nulle 03.005 | 10.003
Journal des mises en sécurité 10.020 a 10.029 10.041 a 10.060 10.070 a 10.079
Kt 05.032
Limites de courant 04.005 | 04.006 | 04.007 | 04.018 | 04.015 | 04.019 | 04.016 | 05.007 | 05.010 | 10.008 | 10.009 | 10.017
Logique positive 08.029
Marche par impulsions relative 13.017 a 13.019
Menus d'application Menu 18 Menu 19 Menu 20
Mise en sécurité externe 10.032 | 08.010 | 08.007
Mode de fonctionnement 00.048 | 11.031 | 03.024 | 05.014
Mode de régulation de couple 04.008 | 04.011 | 04.009 | 04.010
Mode Rampe (accél. / décél.) 02.004 | 02.008 | 06.001 | 02.002 | 02.003 | 10.030 | 10.031 | 10.039
Mode régénératif 10.010 | 10.011 | 10.030 | 10,031 | 06.001 | 02.004 | 02.002 | 10.012 | 10.039 | 10.040
Mode Vectoriel boucle ouverte 05.014 | 05.017
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Fonction Parameétres associés (T’r)

Mod.u.le}tlf)n vgctonelle de I'espace de 05.019

stabilité élevé

Mot d'état 10.040

Mot d'état des E/S logiques 08.020

Nombre de modules 11.035

Paramétrage moteur 05.006 | 05.007 | 05.008 | 05.009 | 05.010 | 05.011

Paramétrage moteur 2 Menu 21 11.045

Parametre de mise sous tension 11.022 | 11.021

Performances dynamiques 05.026

Perte de I'alimentation réseau 06.003 | 10.015 | 10.016 | 05.005 | 06.048

Potentiometre motorisé 09.021 | 09.022 | 09.023 | 09.024 | 09.025 | 09.026 | 09.027 | 09.028

Protection thermique - Moteur 04.015 | 05.007 | 04.019 | 04.016 | 04.025 | 07.015

Protection thermique - Variateur 05.018 | 05.035 | 07.004 | 07.005 | 07.006 | 07.034 | 07.035 | 07.036 | 10.018

Rampe S 02.006 | 02.007

Rampes d'accélération 02.010 | 02.011 2 02.019 | 02.032 | 02.033 | 02.034 | 02.002

Rampes de décélération 02.020 | 02.021 a 02.029 | 02.004 | 02.035 a 02.037 | 02.002 | 02.008 | 06.001 | 10.030 | 10.031 | 10.039 | 02.009

Référence de I'offset de vitesse 01.004 | 01.038 | 01.009

Référence de marche par impulsions | 01.005 | 02.019 | 02.029

Référence de position locale 13.020 a 13.023

Référence de précision 01.018 | 01.019 | 01.020 | 01.044

Référence de vitesse analogique 1 01.036 | 07.010 | 07.001 | 07.007 | 07.008 | 07.009 | 07.025 | 07.026 | 07.030

Référence de vitesse analogique 2 01.037 | 07.014 | 01.041 | 07.002 | 07.011 | 07.012 | 07.013 | 07.028 | 07.031

Référence par clavier 01.017 | 01.014 | 01.043 | 01.051 | 06.012 | 06.013

Régulateur PID Menu 14

Reprise a la volée 06.009 | 05.040

Reset 10.033 | 08.002 | 08.022 | 10.034 | 10.035 | 10.036 | 10.001 | 10.038

Reset automatique 10.034 | 10.035 | 10.036 | 10.001

Retour de courant 04.001 | 04.002 | 04.017 | 04.004 | 04.012 | 04.020 | 04.023 | 04.024 | 04.026 | 10.008 | 10.009 | 10.017

Retour de vitesse 03.002 | 03.003 | 03.004

Retour de vitesse - Variateur 03.026 | 03.080

RFC-A sans capteur 03.024 | 03.042 | 04.012

Sauts de vitesse 01.029 | 01.030 | 01.031 | 01.032 | 01.033 | 01.034 | 01.035

Sélecteur de variables 1 12.008 a 12.016

Sélecteur de variables 2 12.028 a 12.036

Sélection de la référence de fréquence | 01.014 | 01.015

Sélection de la référence de vitesse | 01.014 | 01.015 | 01.049 | 01.050 | 01.001

Séquenceur E/S 06.030 | 06.031 | 06.032 | 06.033 | 06.034 | 06.042 | 06.043 | 06.041

Seuil de survitesse 03.008

Sortie 05.001 | 05.002 | 05.003 | 05.004

Sortie analogique 1 07.019 | 07.020

Sortie analogique 2 07.022 | 07.023

Sortie logique T22 08.008 | 08.018 | 08.028

Sortie relais 08.007 | 08.017 | 08.027

Sous-tension 05.005 | 10.016 | 10.015

Temps - Changement du filtre 06.019 | 06.018 | 06.021 | 06.022 | 06.023

Temps - Journal de fonctionnement | 06.019

Temps - Journal de mise sous tension| 06.019 | 06.020

Tension 05.015 | 05.017

Tension d'alimentation 06.044 | 05.005

Tension du bus DC 05.005 | 02.008

Tension nominale 11.033 | 05.009 | 05.005

U/F dynamique 05.013

Valeurs nominales a Surcharge forte | 05.007 | 11.032

Valeurs par défaut 11.043 | 11.046

Variateur actif 10.002 | 10.040

Variateur prét 10.001 | 08.027 | 08.007 | 08.017 | 10.036 | 10.040

Variateur spécifique 11.028

Verrouillage logique 13.010 13.001 a 13.009 13.011 | 13.012 | 13.016 | 03.022 | 03.023 13.019 a 13.023

Verrouillage rapide 06.029

Version du firmware 11.029 | 11.034 | 11.062

Vitesse bipolaire 01.010

Vitesse du ventilateur 06.045 | 07.036

Vitesse maximale 01.006

Vitesse minimum 01.007 | 10.004

Vitesses préréglés 01.015 01.021 a2 01.028 01.016 | 01.014 | 01.042 01.045 a 01.048 01.050

Zone défluxée - Moteur asynchrone | 05.029 | 05.030 | 01.006 | 05.028

Zone défluxée - Moteur PM 05.022 | 01.006 | 05.009
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1.1 Plages de parameétres et minimum/maximums variables

Certains paramétres du variateur se distinguent par une plage variable avec des valeurs minimum et maximum variables en fonction de I'un des

éléments suivants :

* des valeurs des autres parametres

* du calibre du variateur
* du mode du variateur

» toute combinaison de ce qui précede

Les tableaux ci-dessous fournissent la définition du minimum/maximum variables et de la plage maximum associée.

VM_AC_VOLTAGE

Plage appliquée aux paramétres affichant une tension AC

Unités \Y
Plage de [MIN] 0
Plage de [MAX] 0a930

VM_AC_VOLTAGE[MAX dépend de la valeur nominale de tension du variateur. Voir le Tableau 11-4.

Définition
VM_AC_VOLTAGE[MIN] =0
VM_AC_VOLTAGE_SET Plage appliquée aux paramétres de configuration de la tension AC
Unités V
Plage de [MIN] 0
Plage de [MAX] 02690

Définition

VM_AC_VOLTAGE_SET[MAX] dépend de la valeur nominale de tension du variateur. Voir le Tableau 11-4.
VM_AC_VOLTAGE_SET[MIN] =0

Unités

VM_ACCEL_RATE Maximum appliqué aux paramétres de rampe

s /100 Hz, s/ 1000 t/min‘1, s /1000 mm/s

Plage de [MIN]

Boucle ouverte : 0,0
RFC-A, RFC-S : 0,000

Plage de [MAX]

Boucle ouverte : 0,0 a 3200,0
RFC-A, RFC-S : 0,000 a 3200,000

Une valeur maximum doit étre appliquée aux parameétres de rampe car les unités permettent de modifier la vitesse

de zéro a un niveau défini ou a une valeur maximum. Le niveau défini est de 100 Hz en en mode Boucle ouverte et
1000 min”" ou 1000 mm/s pour les modes RFC-A et RFC-S. Si le changement de la vitesse consiste a régler la vitesse
maximum, toute modification de la vitesse maximum modifie la rampe courante pour une valeur de paramétre de rampe
donnée. Le calcul du maximum variable garantit que la rampe la plus longue (valeur maximum du paramétre) n’est pas
plus lente que celle associée au niveau défini, soit 3200,00 s / Hz en mode Boucle ouverte, et 3200,000 s / 1000 min~!
ou 3200,000 s / 1000 mm/s en modes RFC-A et RFC-S.

La fréquence/vitesse maximum reprend la valeur du parameétre Limite de référence maximum (01.006) si Sélection des
parametres du moteur 2 (11.045) = 0 ou celle du paramétre Limite de référence maximum du moteur 2 (21.001)

si Sélection des paramétres du moteur 2 (11.045) = 1.

Mode Boucle ouverte

Définition VM_ACCEL_RATE[MIN] = 0,0

Si Unités rampe (02.039) =0 :

VM_ACCEL_RATE[MAX] = 3200,0

Sinon :

VM_ACCEL_RATE[MAX] = 3200,0 x Fréquence maximum / 100,00

Modes RFC-A, RFC-S

VM_ACCEL_RATE[MIN] = 0,000

Si Unités rampe (02.039) =0 :

VM_ACCEL_RATE[MAX] = 3200,000

Sinon :

VM_ACCEL_RATE[MAX] = 3200,000 x vitesse maximum / 1000,0
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VM_DC_VOLTAGE Plage appliquée aux paramétres indiquant une tension DC

Vv

Unités
Plage de [MIN] 0
Plage de [MAX] 0a1190

Définition

VM_DC_VOLTAGE[MAX] correspond au retour vitesse de tension du bus DC a pleine échelle (niveau de mise en
sécurité de surtension) du variateur. Ce niveau dépend de la valeur nominale de tension du variateur.
Voir le Tableau 11-4.

VM_DC_VOLTAGE[MIN] = 0

VM_DC_VOLTAGE_SET Plage appliquée aux parametres de référence DC

Vv

Unités
Plage de [MIN] 0
Plage de [MAX] 0a 1150

Définition

VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX] dépend de la valeur nominale de tension du variateur. Voir le Tableau 11-4.

VM_DC_VOLTAGE_SET[MIN] = 0

Unités

VM_DRIVE_CURRENT Plage appliquée aux paramétres affichant un courant en ampéres

A

Plage de [MIN]

-99999,999 4 0,000

Plage de [MAX]

0,000 & 99999,999

Définition

VM_DRIVE_CURRENT[MAX] est équivalent a la pleine échelle (niveau de mise en sécurité de surintensité) ou a la
valeur Kc du variateur et est donné par Pleine échelle courant Kc (11.061).

VM_DRIVE_CURRENT[MIN] = - VM_DRIVE_CURRENT[MAX]

Unités

VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR

Version unipolaire de VM_DRIVE_CURRENT

A

Plage de [MIN]

0,000

Plage de [MAX]

0,000 a 99999,999

Définition

VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR[MAX] = VM_DRIVE_CURRENT[MAX]

VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR[MIN] = 0,000

VM_HIGH_DC_VOLTAGE Plage appliquée aux paramétres indiquant une tension DC élevée

Vv

Unités
Plage de [MIN] 0
Plage de [MAX] 0a 1500

VM_HIGH_DC_VOLTAGE[MAX] correspond au retour vitesse de tension du bus DC a pleine échelle pour la mesure
de tension élevée du bus DC qui peut mesurer la tension si elle passe au-dessus de la valeur normale a pleine échelle.

Définition Ce niveau dépend de la valeur nominale de tension du variateur. Voir le Tableau 11-4.
VM_HIGH_DC_VOLTAGE[MIN] =0
VM_LOW_UNDER_VOLTS Plage appliquée au seuil inférieure de sous-intensité
Unités Y
Plage de [MIN] 24
Plage de [MAX] 24 2 1150

Si Mode de sauvegarde activé (06.068) =0 :
VM_LOW_UNDER_VOLTS[MAX] = VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN]
Si Mode de sauvegarde activé (06.068) = 1 :

Définition VM_LOW_UNDER_VOLTS[MAX] = VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN]/ 1,1.
VM_LOW_UNDER_VOLTS[MIN] = 24.
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VM_MIN_SWITCHING_FREQUENCY

Plage appliquée au paramétre de fréquence de découpage minimum

Unités Unités utilisateur
Plage de [MIN] 0
Plage de [MAX] 0a6

Définition

VM_MIN_SWITCHING_FREQUENCY[MAX] = Fréquence de découpage maximum (05.018)

VM_MIN_SWITCHING_FREQUENCY[MIN] = 0 pour les modes de contréle moteur ou 1 pour le mode régénératif
(suivant la valeur maximum)

VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT
VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT

Plage appliquée aux paramétres de limite de courant

Unités %
Plage de [MIN] 0,0
Plage de [MAX] 0,0 a 1000,0

Définition

VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MIN] = 0,0

Boucle ouverte
VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX] = (I1jimite / 'Thominal) X 100 %

Ou:
Iimite = IRefMax X €OS(SIN” (Ivnominal / IRéfMax))
IMnominal = Pr 05.007 sin ¢
Hnominal = Pr 05.007 x cos ¢

Cos ¢ = Pr05.010
Imaxref coOrrespond a 0,7 x Pr 11.061 quand le courant nominal moteur réglé dans Pr 05.007 est inférieur ou égal

a Pr 11.032 (c.-a-d., surcharge maximum), sinon il correspond a la valeur la moins élevée entre ou 0,7 x Pr 11.061
ou 1,1 x Pr 11.060 (c.-a-d. surcharge réduite).

RFC-A
VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX] = (ITIimite / ITnominal) x 100 %
Ou:

Iimite = IRéfMax X €OS(SIN”™ (Innominal / IReMax))

IMnominal = Pr 05.007 x cosd4

Mnominal = Pr 05.007 x sind4

¢q = cos™ (Pr 05.010) + ¢,. ¢4 est calculé au cours d’un autocalibrage. Voir les calculs de minimum/maximum
variable dans le Guide des parameétres (Parameter Reference Guide) pour plus d'informations sur ¢,.
IMaxRref coOrrespond a 0,9 x Pr 11.061 quand le courant nominal moteur réglé dans Pr 05.007 est inférieur ou égal

a Pr 11.032 (c.-a-d., surcharge maximum), sinon il correspond a la valeur la moins élevée entre ou 0,9 x Pr 11.061
ou 1,1 x Pr 11.060 (c.-a-d. surcharge réduite).

RFC-S et Regen

VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX] = (Iyaxref/ Pr 05.007) x 100 %

Ou:
IMaxRref coOrrespond a 0,9 x Pr 11.061 quand le courant nominal moteur réglé dans Pr 05.007 est inférieur ou égal
a Pr 11.032 (c.-a-d., surcharge maximum), sinon il correspond a la valeur la moins élevée entre ou 0,9 x Pr 11.061
ou 1,1 x Pr 11.060 (c.-a-d. surcharge réduite).

Pour VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT[MAX], utiliser Pr 21.007 a la place de Pr 05.007 et Pr 21.010 a la place de
Pr 05.010.

118

Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle
Edition : 2



Informations relatives
a la sécurité

Informations
sur le produit| mécanique

Mise en
service

Installation
électrique

Installation

Paramétres |Mise en marche
de base du moteur

Optimi-
sation

Fonctionnement de
la carte média NV

embarqué

LEIEINEERY Diagno-
avancés stics |la conformité UL

Unités

Informations sur

VM_NEGATIVE_REF_CLAMP1 . N . o N . .
- - - Limites appliquées a la fréquence négative ou a la limite de vitesse
VM_NEGATIVE_REF_CLAMP2

Boucle ouverte : Hz

RFC-A, RFC-S : min™! ou mm/s

Plage de [MIN]

Boucle ouverte : -550,0 a4 0,0
RFC-A, RFC-S : -50000,0 a 0,0

Plage de [MAX]

Boucle ouverte : 0,0 a 550,0

RFC-A, RFC-S : 0,0 a4 50000,0

Définition

L’,',’(’égz t"."fe’ :ﬁ”f::e bips;fi‘;ge::t‘;’vée VM_NEGATIVE_REF _ VM_NEGATIVE_REF _
(01.008) (01.010) CLAMPA1[MIN] CLAMP1[MAX]
0 0 0,0 Pr01.006
0 1 0,0 0,0
1 X ~VM_POSITIVE_REF_CLAMP[MAX] 0,0

VM_NEGATIVE_REF_CLAMP2 est défini de la méme fagon, sauf que Pr 21.001 est utilisé a la place de Pr 01.006.
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VM_POSITIVE_REF_CLAMP1
VM_POSITIVE_REF_CLAMP2

Limites appliquées a la fréquence positive ou a la limite de référence de vitesse

Unité Boucle ouverte : Hz
nités
RFC-A, RFC-S : min™! ou mm/s
Boucle ouverte : 0,0
Plage de [MIN] RFC-A, RFC-S : 0.0
Boucle ouverte : 550,0
Plage de [MAX] RFC-A, RFC-S : 0,0 & 50000,0

VM_POSITIVE_REF_CLAMP1[MAX] définit la plage de limite de référence positive, Limite de référence maximum
(01.006), qui a son tour limite les références. En modes RFC-A et RFC-S, une limite est appliquée pour que le retour de
position ne dépasse pas la vitesse lorsque le variateur ne peut plus interpréter correctement le signal de retour vitesse
comme indiqué dans le tableau ci-dessous. La limite est basée sur le capteur de retour de position sélectionné sous
Retour vitesse de contréle moteur sélectionné (03.026). Il est possible de désactiver cette limite si le Mode retour
vitesse RFC (03.024) = 1 pour que le moteur puisse fonctionner a une vitesse supérieure au niveau auquel le variateur
peut interpréter le retour en mode sans capteur. A noter que le capteur de retour de position peut avoir une limite de
vitesse maximum inférieure aux valeurs reportées dans le tableau. Il faut donc veiller a ne pas dépasser une valeur de
vitesse susceptible d'endommager le capteur de retour de position.

Rétroaction VM_POSITIVE_REF_CLAMP1[MAX]
AB, (500 kHz x 60 / incréments rotatifs par tour) min"
AB Servo (500 kHz / pas de ligne linéaire en mm) mm/s
P FD, FR, (500 kHz x 60 / incréments rotatifs par tour)/2 min™’
Définition . .
FD Servo, FR Servo (500 kHz / pas de ligne linéaire en mm)/2 mm/s
SC,
SC Hiper, SC EnDat, (500 kHz x 60 / ond.es sir?u’so:fdales par tour) min™!
SC SSI, SC Servo (500 kHz x pas de ligne linéaire en mm) mm/s
Tout autre capteur 50000,0 min"! ou mm/s
En mode Boucle ouverte, VM_POSITIVE_REF_CLAMP1[MAX] est fixé a 550,0 Hz.
En mode RFC, une limite est appliquée a la référence de vitesse de 550 x 60 / paires de pdles moteur.
Par conséquent, avec un moteur 4 poles, la limite de VM_POSITIVE_REF_CLAMP1[MAX] sera de 16,500 min™".
VM_POSITIVE_REF_CLAMP1[MIN] = 0,0
VM_POSITIVE_REF_CLAMP2 est défini de la méme maniere que VM_POSITIVE_REF_CLAMP1, sauf que
VM_POSITIVE_REF_CLAMP2[MAX] définit la plage de limite de référence positive, Limite de référence maximum M2
(21.001), qui a son tour limite les références.
VM_POWER Plage appliquée aux parameétres de définition ou d’afﬁchage de la puissance
Unités kW

Plage de [MIN]

-99999,999 4 0,000

Plage de [MAX]

0,000 & 99999,999

VM_POWER[MAX] dépend de la valeur nominale et est choisie de fagon a autoriser la puissance maximum pouvant
étre produite par le variateur, avec une tension a.c. de sortie maximum, a un courant maximum et un facteur de
puissance égale a 1.

Définition
VM_POWER[MAX] = V3 x VM_AC_VOLTAGE[MAX] x VM_DRIVE_CURRENT[MAX] / 1000
VM_POWER[MIN] = -VM_POWER[MAX]
VM_RATED_CURRENT Plage appliquée aux paramétres de courant nominal
Unités A
Plage de [MIN] 0,000

Plage de [MAX]

0,000 a 99999,999

Définition

VM_RATED_CURRENT [MAX] = La valeur Courant nominal maximum (11.060) et dépend des valeurs nominales du
variateur. Il s'agit du calibre en surcharge faible du variateur.

VM_RATED_CURRENT [MIN] = 0,00
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VM_REGEN_REACTIVE Plage appliquée a la référence de courant magnétisant en mode Regen

Unités %
Plage de [MIN] -1000,0 40,0
Plage de [MAX] 0,0 4 1000,0

Un maximum est appliqué au parametre de référence de courant magnétisant pour que la référence de courant
combiné des courants actif et magnétisant ne dépasse pas IMaxRef.

VM_REGEN_REACTIVE = v(VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT2 — ILimit2)
ou

ILimit donne le plus haut niveau de la référence de courant magnétisant susceptible de se produire. Cette valeur

Définition P o . L e s )
est définie par les valeurs limites de courant. Si les limites de courant sont toutes réglées a leurs valeurs maximum
(c.-a-d. VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT), il ne reste pas de capacité de courant pour le courant magnétisant.
Toutefois, si les limites de courant sont réduites, la marge correspondante peut servir au courant magnétisant.
ILimit est défini par une combinaison de toutes les limites de courant, excluant toute réduction de la limite de courant
due au modeéle thermique du moteur. Il faut remarquer que si le systéeme Détection d’ilot activé (03.030) = 1,
VM_REGEN_REACTIVE est réduit de 5 % pour permettre le courant d'injection du systeme d'llotage.
VM_REGEN_REACTIVE[MIN] = - VM_REGEN_REACTIVE[MAX]

VM_SPEED Plage appliquée aux paramétres indiquant une vitesse
Unités Boucle ouverte, RFC-A, RFC-S : min™! ou mm/s

Plage de [MIN]

Boucle ouverte, RFC-A, RFC-S : -50000,0 4 0,0

Plage de [MAX]

Boucle ouverte, RFC-A, RFC-S : 0,0 4 50000,0

Définition

Ce minimum/maximum variable définit la plage des parameétres de surveillance de la vitesse.
Afin de permettre des dépassements, la plage est réglée au double de la plage des références de vitesse.

VM_SPEED[MAX] = 2 x VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

VM_SPEED[MIN] = 2 x VM_SPEED_FREQ_REF[MIN]

Unités

VM_SPEED_FREQ_KEYPAD_REF Plage appliquée a la référence mode de contréle clavier (01.017)

Boucle ouverte : Hz RFC-A, RFC-S : min™" ou mm/s

Plage de [MIN]

Boucle ouverte : -550,0 a 550,0 RFC-A, RFC-S : -50000,0 4 50000,0

Plage de [MAX]

Boucle ouverte : 0,0 & 550,0 RFC-A, RFC-S : 0,0 4 50000,0

Définition

Ce maximum variable est appliqué a la Référence mode de contréle clavier (01.017). La valeur maximum appliquée
a ces parametres correspond a celle des autres parameétres de référence de fréquence.

VM_SPEED_FREQ_USER_REFS [MAX] = VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

Toutefois, la valeur minimum dépend de la valeur du parametre Limite de référence négative activée (01.008)
et du paramétre Activation de la référence bipolaire (01.010).

Limite de
référence négative
activée (01.008)

Référence bipolaire

activée (01.010) VM_SPEED_FREQ_USER_REFS[MIN]

Si Sélection des parametres du moteur 2 (11.045) = 0 Limite de

0 0 référence minimum (01.007), sinon Limite de référence minimum
moteur 2 (21.002)

0 1 -VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

1 0 0,0

1 1 -VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]
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VM_SPEED_FREQ_REF

Plage appliquée a la fréquence ou aux paramétres de référence de vitesse

Unité Boucle ouverte : Hz
nités
RFC-A, RFC-S : min™! ou mm/s
Boucle ouverte : -550,0 a4 0,0
Plage de [MIN] RFC-A, RFC-S : -50000,0 & 0,0
Boucle ouverte : 0,0 a 550,0
Plage de [MAX] RFC-A, RFC-S : 0,0 a 50000,0

Ce minimum/maximum variable est appliqué a I'échelle de tout le systéme de référence de fréquence et de vitesse
de sorte que les références peuvent varier dans la plage de la limite minimum a la limite maximum.

Limite de

référence négative
activée (01.008)

VM_SPEED_FREQ_REF[MAX] si
Sélection des paramétres du moteur 2
(11.045) =0

VM_SPEED_FREQ_REF[MAX] si Sélection
des parameétres du moteur 2 (11.045) = 1

Définition 0

Limite de référence maximum (01.006)

Limite de référence maximum M2 (21.001)

Limite de référence maximum (01.006)
ou |Limite de référence minimum
(01.007)| selon la valeur la plus élevée

Limite de référence maximum moteur 2 (21.001)
ou |Limite de référence minimum moteur 2
(21.002)| selon la valeur la plus élevée

VM_SPEED_FREQ_REF[MIN] = -VM_SPEED_FREQ_REF[MAX].

VM_SPEED_FREQ_REF_UNIPOLAR

Version unipolaire de VM_SPEED_FREQ_REF

Unité Boucle ouverte : Hz
nités
RFC-A, RFC-S : min™! ou mm/s
Boucle ouverte : 0,0
Plage de [MIN] RFC-A, RFC-S : 0.0
Boucle ouverte : 0,0 a 550,0
Plage de [MAX] RFC-A, RFC-S : 0,0 & 50000,0

Définition

VM_SPEED_FREQ_REF_UNIPOLAR[MAX] = VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

VM_SPEED_FREQ_REF_UNIPOLAR[MIN] = 0,0

VM_SPEED_FREQ_USER_REFS

Plage appliquée a certains paramétres de référence analogique

. Boucle ouverte : Hz
Unités .
RFC-A, RFC-S : min™' ou mm/s
Boucle ouverte : -550,00 a 550,00
Plage de [MIN] RFC-A, RFC-S : -50000,0 & 50000,0
Boucle ouverte : 0,00 a 550,00
Plage de [MAX] RFC-A, RFC-S : 0.0 4 50000,0

Définition

VM_SPEED_FREQ_USER_REFS[MAX] = VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

Limite de référence Reférence
PN g bipolaire activée VM_SPEED_FREQ_USER_REFS [MIN]
négative activée (01.008) (01.010)
0 0 Pr01.007
0 1 -VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]
! 0 0,0
! 1 -VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]

Si la projection du deuxiéme moteur est sélectionnée, (Pr 11.045 = 1) Pr 21.002 est utilisé a la place de Pr 01.007.

VM_STD_UNDER_VOLTS Plage appliquée au seuil standard de sous-intensité

Unités V
Plage de [MIN] 0a1150
Plage de [MAX] 0a1150

Définition

VM_STD_UNDER_VOLTS[MAX] = VM_DC_VOLTAGE_SET /1,1

VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN] dépend de la valeur nominale de tension. Voir le Tableau 11-4.
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VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL Plage appliquée au seuil de perte d’alimentation

Vv

Unités
Plage de [MIN] 0a 1150
Plage de [MAX] 0a 1150

Définition

VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL[MAX] = VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX]

VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL[MIN] dépend de la valeur nominale de tension du variateur. Voir le Tableau 11-4.

VM_SWITCHING_FREQUENCY

Plage appliquée aux paramétres de fréquence de découpage maximum

Unités Unités utilisateur
Plage de [MIN] 0
Plage de [MAX] 0aé6

Définition

VM_SWITCHING_FREQUENCY[MAX] = Dépendant de I'étage de puissance

VM_SWITCHING_FREQUENCY[MIN] = 0 pour les modes de contrdle moteur ou 1 pour le mode régénératif
(suivant la valeur maximum)

VM_TORQUE_CURRENT Plage ap’pllqueg aux parametr'es’de’ cquplg et’d? courant actif moteur.
(lors de I'utilisation en mode régénératif, fait référence au courant actif)

%

Unités
Plage de [MIN] -1000,0a 0,0
Plage de [MAX] 0,0 a 1000,0

Définition

Sélection des paramétres du moteur 2 (11.045) VM_TORQUE_CURRENT [MAX]
0 VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX]
1 VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT[MAX]

VM_TORQUE_CURRENT[MIN] = -VM_TORQUE_CURRENT[MAX]

VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR Version unipolaire de VM_TORQUE_CURRENT

%

Unités
Plage de [MIN] 0,0
Plage de [MAX] 0,0 a 1000,0

VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR[MAX] = VM_TORQUE_CURRENT[MAX]
VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR[MIN] =0,0
Mise a I'échelle utilisateur courant maximum (04.024) définit le maximum/minimum variable pour

VM_USER_CURRENT et VM_USER_CURRENT_HIGH_RES qui sont appliqués aux paramétres Charge en
pourcentage (04.020), Référence de couple (04.008) et Offset de couple (04.009). Ce paramétre est utile pour

Définition
I'acheminement de ces parametres vers une sortie analogique car il permet a I'utilisateur de définir la valeur de la sortie
a pleine échelle. Ce maximum est soumis a une limite MOTOR1_CURRENT_LIMIT ou MOTOR2_CURRENT_LIMIT
en fonction du parametre du moteur actif.
La valeur maximum (VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR [MAX] varie en fonction des tailles de variateur et des
parameétres par défaut chargés. Pour certaines tailles, la valeur par défaut peut étre diminuée et ramenée a une valeur
inférieure a celle donnée par le parametre des limites de plage.
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VM_USER_CURRENT

Plage appliquée aux paramétres de référence de couple et a la charge en pourcentage
avec une décimale

Unités %
Plage de [MIN] -1000,0a4 0,0
Plage de [MAX] 0,0 2 1000,0

Définition

VM_USER_CURRENT[MAX] = Mise a I'échelle utilisateur courant maximum (04.024)
VM_USER_CURRENTI[MIN] = -VM_USER_CURRENT[MAX]

Mise a I'échelle utilisateur courant maximum (04.024) définit le maximum/minimum variable pour
VM_USER_CURRENT et VM_USER_CURRENT_HIGH_RES qui sont appliqués aux paramétres Charge en
pourcentage (04.020), Référence de couple (04.008) et Offset de couple (04.009). Ce parametre est utile pour
I'acheminement de ces parametres vers une sortie analogique car il permet a I'utilisateur de définir la valeur de la sortie
a pleine échelle. Ce maximum est soumis a une limite MOTOR1_CURRENT_LIMIT ou MOTOR2_CURRENT_LIMIT
en fonction du parametre du moteur actif.

La valeur maximum (VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR [MAX] varie en fonction des tailles de variateur et des
paramétres par défaut chargés. Pour certaines tailles, la valeur par défaut peut étre diminuée et ramenée a une valeur
inférieure a celle donnée par le paramétre des limites de plage.

Unités

VM_USER_CURRENT_HIGH_RES

Plage appliquée aux paramétre de la référence de couple et au pourcentage de charge
avec deux décimales

%

Plage de [MIN]

-1000,00 a 0,00

Plage de [MAX]

0,00 a 1000,00

Définition

VM_USER_CURRENT_HIGH_RES[MAX] = Mise a I'échelle utilisateur du courant maximum (04.024)
avec une décimale supplémentaire

VM_USER_CURRENT_HIGH_RES[MIN] = -VM_USER_CURRENT_HIGH_RES[MAX]

Mise a I'échelle utilisateur courant maximum (04.024) définit le maximum/minimum variable pour
VM_USER_CURRENT et VM_USER_CURRENT_HIGH_RES qui sont appliqués aux paramétres Charge en
pourcentage (04.020), Référence de couple (04.008) et Offset de couple (04.009). Ce paramétre est utile pour
I'acheminement de ces parametres vers une sortie analogique car il permet a I'utilisateur de définir la valeur de la sortie
a pleine échelle. Ce maximum est soumis a une limite MOTOR1_CURRENT_LIMIT ou MOTOR2_CURRENT_LIMIT
en fonction du parametre du moteur actif.

La valeur maximum (VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR [MAX] varie en fonction des tailles de variateur et des
parameétres par défaut chargés. Pour certaines tailles, la valeur par défaut peut étre diminuée et ramenée a une valeur
inférieure a celle donnée par le parametre des limites de plage.

Tableau 11-4 Valeurs dépendant des valeurs de tension nominale

Niveau de tension (V)
Mini./max. variable

200V 400 V 575V 690 V
VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX] 400 800 955 1150
VM_DC_VOLTAGE[MAX] 415 830 990 1190
VM_AC_VOLTAGE_SET[MAX] 265 530 635 765
VM_AC_VOLTAGE[MAX] 325 650 780 930
VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN] 175 330 435 435
VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL[MIN] 205 410 540 540
VM_HIGH_DC_VOLTAGE 1500 1500 1500 1500

124

Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle
Edition : 2



Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en | Paramétres [Mise en marche | Optimi- | Fonctionnement de API L IETWENERE Diagno- | Informations sur
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV [embarqué EEVERTTES stics |la conformité UL

Unidrive M600 Guide de mise en service - Contrdle 125
Edition : 2



Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en |Parameétres |Mise en marche | Optimi- | Fonctionnement de API ;LI EUERY Diagno- | Informations sur
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV |embarqué JEEVERTL stics | la conformité UL
1.2 Menu 1 : Référence de fréquencel/vitesse
Figure 11-1 Schéma logique du menu 1
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Plage () Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A/S oL RFC-A | RFC-S
01.001 Référence sélectionnée VM_SPEED_FREQ_REF Hz | +VM_SPEED_FREQ_REF min-! LS | Num [ND [ NC | PT
01.002 | Référence de filtre avant saut VM_SPEED_FREQ_REF Hz | +VM_SPEED_FREQ_REF min™ LS |Num |ND|NC |PT
01.003 Référence avant rampe VM_SPEED_FREQ_REF Hz | +VM_SPEED_FREQ_REF min! LS [ Num |[ND | NC | PT
01.004 | Offset de référence VM_SPEED_FREQ_REF Hz | +VM_SPEED_FREQ_REF min 0,0 LE | Num us
01.005 |Référence de marche par impulsions 0,0 - 400,0 Hz 0,0 - 4000,0 min" 0,0 LE | Num us
01.006 | Limite de référence maximum 0.0a V'\é—LPA?AiT'_\{E—REF— 002 Vgﬂ;iﬂ%il:\iﬁerEF— gg :i ggg gg :i 12888 LE [ Num us
01.007 | Limite de référence minimum VM—(’:\‘EA%;—:\QE&%EF— VM—Q&%;:\QEaﬁEF— 0,0 LE | Num us
01.008 |Limite de référence négative activée OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
01.009 | Sélection de I'offset de référence OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
01.010 | Activation de la référence bipolaire OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
01.011 Référence active OFF (0) ou On (1) LS | Bit [ND|[NC|PT
01.012 | Sélection de marche arriére OFF (0) ou On (1) LS | Bit [ND|NC|PT
01.013 | Sélection de marche par impulsions OFF (0) ou On (1) LS | Bit |ND|NC |PT
01.014 |Sélection de la référence ATAZ(0), A1 préré%fégs)i 312(2;,ézglile(§)ié’r)r(2r)églé (3), clavier (4), A1A2(0) LE | Txt [ND us
01.015 | Sélecteur préréglé 0a9 0 LE | Num us
01.016 | Temps sélecteur préréglé 0,0a400,0s 10,0 s LE | Num us
01.017 Référence en mode clavier VM_SPEED_FREQ_KEYPAD_REF 0,0 LS | Num NC [ PT | PS
01.018 | Référence de précision (approchée) VM_SPEED_FREQ_REFS 0,0 LE [ Num us
01.019 Référence de précision (affinée) 0,000 a 0,099 Hz 0,000 a 0,099 min-! 0,000 Hz 0,000 min-! LE | Num us
01020 |DSvandation ‘;‘:ér;fsriifhisseme”‘ dela OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC
01.021 |Référence préréglée 1 VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 LE [ Num us
01.022 Référence préréglée 2 VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 LE | Num us
01.023 Référence préréglée 3 VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 LE [ Num us
01.024 |Référence préréglée 4 VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 LE [ Num us
01.025 Référence préréglée 5 VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 LE | Num us
01.026 Référence préréglée 6 VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 LE [ Num us
01.027 |Référence préréglée 7 VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 LE [ Num us
01.028 Référence préréglée 8 VM_SPEED_FREQ_REF 0,0 LE | Num us
01.029 |Référence de saut 1 0,0 4 550,0 Hz 0 a 33,000 min’’ 0,0 0 LE [ Num us
01.030 | Largeur de référence de saut 1 0,04 25,0 Hz 0 a 250 min™! 0,0 0 LE | Num us
01.031 Référence de saut 2 0,0 2 550,0 Hz 0 a 33,000 min! 0,0 0 LE | Num us
01.032 | Largeur de référence de saut 2 0,0a25,0Hz 04250 min" 0,0 0 LE | Num us
01.033 Référence de saut 3 0,0 &4 550,0 Hz 0 a 33,000 min" 0,0 0 LE | Num us
01.034 Largeur de référence de saut 3 0,0a25,0Hz 02250 min™! 0,0 0 LE | Num us
01.035 |Référence dans la zone de saut OFF (0) ou On (1) OFF (0) ou On (1) LS | Bit [ND|[NC|PT
01.036 | Référence analogique 1 VM_SPEI'ERDE_FI;RES_USER_ VM_SPERI’E;)':_;EI;S_USER_ 0,0 LS | Num NC
01.037 | Référence analogique 2 VM*SPEER?E*FFSRHES*USER* VM_SPE;;ESFEi%_USER_ 0,0 LS | Num NC
01.038 | Ajustement en pourcentage +100,00 % 0,00 % LE [ Num NC
01.039 | Gains anticipation vitesse VM_SPEED_FREQ_REF LS [Num [ND | NC | PT
01.040 | Sélection des gains anticipation vitesse OFF (0) ou On (1) LS | Bit [ND|[NC|PT
01.041 Registre de sélection de référence 1 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit [ND|NC |PT
01.042 | Registre de sélection de référence 2 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit [ND|NC |PT
01.043 | Registre de sélection de référence 3 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit [ND|[NC|PT
01.044 | Registre de sélection de référence 4 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit [ND|NC |PT
01.045 | Sélection du registre préréglé 1 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit [ND|NC |PT
01.046 | Sélection du registre préréglé 2 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit [ND|[NC|PT
01.047 | Sélection du registre préréglé 3 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit [ND|NC |PT
01.048 E%?Z;I’g'oge sélecteur référence OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit |ND|NC|PT
01.049 | Indicateur de la référence sélectionnée 1a6 LS | Num [ND | NC | PT
01.050 'S”e‘lj'ecgltsr‘:;:: la référence préréglée 148 LS |Num |ND|NC|PT
01.051 Ei;é;ecr}gji;'a mise sous tension en Reset (0), Last (1), Preset (2) Reset (0) LE | Txt uUs
01.057 | Forcer la direction de la référence Aucune (0), Avant (1), Arriére (2) Aucune (0) LE | Num
LE | Lecture/Ecriture | LS Lecture Num Pararn‘étre Bit P‘ara_métre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
seule numérique binaire
ND E:rs dc:éefavlileur NC | Non copié PT | Paramétre protégé DP E:;ﬁﬁgd du us g:rul\ﬁ%?sftiur PS mgg?{c')sr: Sal:lsion DE | Destination
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1.3 Menu 2 : Rampes
Figure 11-2 Schéma logique du menu 2
Lé d
Bits de sélection rampe d’accélération cgende
hd
02.034 02.033 02.032
| || || | » U8 Bomes Paramétre en
@ d’entrée lecture/écriture (LE)
rs
0 0 0 N - X B Parametre en
X ornes P
0 0 1 2 < @ @ de sortie lecture seule (LS)
0 1 o kK
Les paramétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Pourcentage rampe S
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Bits de sélection rampe de décélération
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Désactivation de la détection de défaillance d
Unités rampe
Pourcentage rampe S
Mode paramétrage rampe en S
Taux maximum de variation d'accélération 1
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Plage ($) Valeur par défaut (=)
Parameétre Type
oL RFC-A/S OL | RFC-A |RFC-S
02.001 | Référence apres rampe VM_SPEED_FREQ_REF Hz | +VM_SPEED_FREQ_REF min~! LS | Num | ND | NC | PT
02.002 | Activation des rampes OFF (0) ou On (1) On (1) LE | Bit us
02.003 | Maintien de la rampe OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
P Rapide (0), Standard (1), .
02.004 | Sélection du mode Boost standard (2) Rapide (0), Standard (1) Standard (1) LE | Txt us
02.005 | Désactiver la sortie de rampe OFF (0) ou On (1) ‘ OFF (0) LE | Bit us
02.006 |Activation de la rampe S OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
02.007 | Variation maximum d'accélération 0,0 a2 300,0 s¥100 Hz 0,000 & 100,000 s%1000 min-! 3,1 ‘ 1,500 LE | Num us
Variateur 200 V : 375V
Variateur 400 V 50 Hz : 750 V
02.008 | Tension de rampe standard 0aVM_DC_VOLTAGE_SET V Variateur 400 V 60 Hz : 775 V LE | Num DP us
Variateur 575V : 895 V
690V: 1075V
02.009 |Désactivation de la détection de défaillance OFF (0) ou On (1) OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
de décélération
02.010 | Sélection de la rampe d'accélération 0a9 0a9 0 LE | Num us
. & rati 0,0 a VM_ACCEL_RATE 0,000 a VM_ACCEL_RATE
02.011 | Rampe d'accélération 1 /100 Hz /1000 min-! 50s 2,000 s LE | Num us
PN 0,0 8 VM_ACCEL_RATE 0,000 a VM_ACCEL_RATE
02.012 | Rampe d'accélération 2 /100 Hz /1000 min-" 50s 2,000 s LE | Num us
. A &rati 0,0 a VM_ACCEL_RATE 0,000 a VM_ACCEL_RATE
02.013 | Rampe d'accélération 3 /100 Hz /1000 min-! 50s 2,000 s LE | Num us
P 0,0 48 VM_ACCEL_RATE 0,000 a VM_ACCEL_RATE
02.014 | Rampe d'accélération 4 /100 Hz /1000 min-! 50s 2,000s LE | Num us
. & rati 0,0 a VM_ACCEL_RATE 0,000 a VM_ACCEL_RATE
02.015 | Rampe d'accélération 5 /100 Hz /1000 min-! 50s 2,000 s LE | Num us
PN 0,0 8 VM_ACCEL_RATE 0,000 a VM_ACCEL_RATE
02.016 | Rampe d'accélération 6 /100 Hz /1000 min-! 50s 2,000 s LE | Num us
. A &rati 0,0 a VM_ACCEL_RATE 0,000 a VM_ACCEL_RATE
02.017 | Rampe d'accélération 7 /100 Hz /1000 min-! 50s 2,000 s LE | Num us
P 0,0 a VM_ACCEL_RATE 0,000 a VM_ACCEL_RATE
02.018 | Rampe d'accélération 8 /100 Hz /1000 min-" 50s 2,000 s LE | Num us
02.019 Rarr_lpe d'a_ccélération en mode de marche 0,0 8 VM_ACCEL_RATE 0,000 & VM_AC(?|E_|1-_RATE 02s 0,000s LE | Num us
par impulsions s/100 Hz s/1000 min
02.020 | Sélection de la rampe de décélération 0a9 0 LE | Num us
02.021 | Rampe de décélération 1 0,0 4 VM_ACCEL_RATE 0.000 & VM_ACCEL_RATE 100s 2,000 LE | Num us
s/100 Hz s/1000 min
02.022 | Rampe de décélération 2 0.0 VM_ACCEL_RATE 0.000a VM—AC(_:E_%—RATE 10,0s 2,000 s LE | Num us
s/100 Hz s/1000 min
02.023 | Rampe de décélération 3 0,0 4 VM_ACCEL_RATE 0.000 & VM_ACCEL_RATE 100s 2,000 LE | Num us
s/100 Hz s/1000 min
02.024 | Rampe de décélération 4 0.0 VM_ACCEL_RATE 0.000a VM—AC(_:E_%—RATE 10,0s 2,000 s LE | Num us
s/100 Hz s/1000 min
02.025 | Rampe de décélération 5 0,0 4 VM_ACCEL_RATE 0.000 & VM_ACCEL_RATE 100's 2,000 LE | Num us
s/100 Hz s/1000 min
02.026 | Rampe de décélération 6 0.0 VM_ACCEL_RATE 0.000a VM—AC(_:E_%—RATE 10,0s 2,000 s LE | Num us
s/100 Hz s/1000 min
02.027 | Rampe de décélération 7 0,0 4 VM_ACCEL_RATE 0.000 8 VM_ACCEL_RATE 100s 2,000 LE | Num us
s/100 Hz s/1000 min
3 0,000 a VM_ACCEL_RATE
02.028 | Rampe de décélération 8 0.0 8 VM_ACCEL_RATE a v L4 10,0s 2,000 s LE | Num us
s/100 Hz s/1000 min
02,029 | R@mpe de décélération en mode de marche 0,0 &8 VM_ACCEL_RATE 0,000 & VM,ACC.?E_L-,RATE 02s 0,000’ LE | Num us
par impulsions s/100 Hz s/1000 min
02.030 | Rampe d'accélération sélectionnée 0as8 LS | Num | ND | NC | PT
02.031 | Rampe de décélération sélectionnée 0a8 LS | Num | ND | NC | PT
02.032 | Bit 0 de sélection rampe d'accélération OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC
02.033 | Bit 1 de sélection rampe d'accélération OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC
02.034 | Bit 2 de sélection rampe d'accélération OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC
02.035 |Bit 0 de sélection rampe de décélération OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC
02.036 | Bit 1 de sélection rampe de décélération OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC
02.037 | Bit 2 de sélection rampe de décélération OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC
02.038 | Couple de compensation d'inertie +1000,0 % LS | Num | ND | NC | PT
- Off = 1000 min"! ou - -
L Off =100 Hz (0) ou Off =100 Hz | Off = 1000 min™' ou .
02.039 | Unités rampe On = fréquence maximum (1) 1000 mm/s (0) ou ©) 1000 mmis (0) LE | Bit us
On = vitesse maximum (1)
02.040 |Pourcentage rampe S 0,0a250,0 % 0,0% LE | Num us
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Plage ($) Valeur par défaut (=)
Parameétre Type
oL RFC-A/S oL ‘ RFC-A ‘ RFC-S
02.041 | Mode paramétrage rampe en S Simple (0), Pourcentage (1), Indépendant (2) Simple (0) LE | Txt us
02.042 | Taux maximum de variation d'accélération 1 0,0 a2 300,0 s¥100 Hz 0,000 & 100,000 s%1000 min~! 0,0 5100 Hz | 0,000 s% 1000 min~' | LE | Num us
02.043 | Taux maximum de variation d'accélération 2 0,0 a300,0 s%100 Hz 0,000 a 100,000 s3/1000 min" 0,0 s%/100 Hz | 0,000 s% 1000 min™' | LE | Num us
02.044 | Taux maximum de variation d'accélération 3 0,0 a 300,0 s%100 Hz 0,000 & 100,000 s%/1000 min~" 0,0 s2/100 Hz | 0,000 s% 1000 min' | LE | Num us
02.045 | Taux maximum de variation d'accélération 4 0,0 a2 300,0 s100 Hz 0,000 & 100,000 s%1000 min! 0,0 5100 Hz | 0,000 s% 1000 min~' | LE | Num us
LE | Lecture/Ecriture | LS Lecture Num F‘ara[nletre Bit F‘_ara_metre Txt | Mnémonique Bin | Parametre binaire | FI | Filtré
seule numérique binaire
ND Pas d,e valeur NC | Non copié¢ | PT |Parametre protégé DP Depend du us Sauyeggrde PS Mgmonse ala . DE | Destination
par défaut calibre par I'utilisateur mise hors tension
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11.4

Menu 3 : Retour de vitesse et boucle de vitesse

Figure 11-3 Schéma logique du menu 3 en Boucle ouverte
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Les parametres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Figure 11-4 Schéma logique du menu 3 RFC-A, RFC-S
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NOTE

* Changement automatique si le « bit » correspondant de Retour de position initialisé (03.076) est sur 0.
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Mode de calcul des gains
de la boucle de vitesse

Inertie du moteur et de
la charge

Angle de compensation
Sélection du gain de

Bande passante la boucle de vitesse
. 03.016
Facteur d'amortissement
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Sortie de la
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boucle de vitesse
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. Activation de
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03.005 +
»|— H Fonctionnement
H aousous la
i vitesse minimum
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»|—
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»
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X N
Y X Bornes Parametre en
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4 I dg?cnerZe S v lecture seule (LS)
Les paramétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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X Plage Valeur par défaut
Parametre Type
oL RFC-A RFC-S oL RFC-A | RFC-S
03.001 | Référence de vitesse finale VM_SPEED LS | Num |ND |NC | PT | FI
03.002 | Retour de vitesse VM_SPEED LS | Num |ND |NC | PT | FI
03.003 | Erreur de vitesse VM_SPEED LS | Num |ND |NC | PT | FI
03.004 | Sortie de la boucle de vitesse VM_TORQUE_CURRENT % LS | Num [ND [NC | PT | FI
03.005 | Seuil de vitesse nulle 0,0a20,0 Hz 04200 min! 1,0 Hz 5 min™ LE | Num us
03.006 | Limite inférieure de vitesse atteinte 55%%aHz 0 & 33000 min-"! 1,0 Hz 5 min™! LE | Num us
03.007 | Limite supérieure de vitesse atteinte 55%%aHz 0 a 33000 min~" 1,0 Hz 5 min™ LE | Num us
0,0a -
03.008 i i ’ 5 in-1 0,0 Hz 1 LE
Seuil de survitesse 550,0 Hz 0 4 40000 min 0 min Num us
03.009 | Sglection a vitesse préréglée absolue OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
03.010 | Gain proportionnel Kp1 de la boucle de vitesse 0,0000 & 200,0000 s/rad 0,0300 s/rad | 0,0100 s/rad | LE | Num us
03.011 | Gain intégral Ki1 de la boucle de vitesse 0,00 & 655,35 s%rad 0,10s%rad | 0,05s*rad | LE | Num us
03.012 | Gain Différentiel Kd1 de la Boucle de Vitesse 0,00000 & 0,65535 1/rad 0,00000 1/rad LE | Num us
03.013 | Gain proportionnel Kp2 de la boucle de vitesse 0,0000 & 200,0000 s/rad 0,0300 s/rad | 0,0100 s/rad | LE | Num us
03.014 | Gain intégral Ki2 de la boucle de vitesse 0,00 & 655,35 s%/rad 0,10 s*rad 0,05s%rad § LE | Num us
03.015 | Gain Différentiel Kd2 de la Boucle de Vitesse 0,00000 & 0,65535 1/rad 0,00000 1/rad LE | Num us
03.016 | Sglection du gain de la boucle de vitesse OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
Désactivé (0), bande passante (1),
Angle de comp. (2),
. Gain Kp 16 fois (3),
03.017 Mod.e de calcul des gains de la boucle Basse performance (4), Désactivé (0) LE | Txt us
de vitesse
Performance std (5),
Hautes performances (6),
Premier ordre (7)
03.018 | Inertie du moteur et de la charge 0,00000 & 1000,00000 kgm? 0,00000 kgm?* LE | Num us
03.019 | Angle de compensation 0,0 4 360,0° 4,0° LE | Num us
03.020 |Bande passante 541000 Hz 10 Hz LE | Num us
03.021 | Facteur d'amortissement 0.0210.0 1,0 LE | Num us
VM_SPEED
03.022 Slecti &fé i — - 0,0 LE
Sélection de référence de vitesse FREQ_REF VM_SPEED Num us
03.023 | Sglection de référence de vitesse « hard » OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
Retour vitesse (0),
sans capteur (1),
i Sans capteur
03.024 . retour vitesse P LE
Mode retour vitesse RFC NoMax (2), NoMax (3) Txt us
Sans capteur
NoMax (3)
Emplacement 1 P1(2),
Emplacement 1 P2 (3),
. . o Emplacement 2P1 (4), Emplacement
03.026 LE
Sélection de retour vitesse de contréle moteur Emplacement 2 P2 (5), 3P1(6) Txt us
Emplacement 3 P1 (6),
Emplacement 3 P2 (7)
03.075 | |nitialisation retour de position OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC
03.076 | Retour de position initialisé 0000000000 & 1111111111 0000000000 LS | Bin NC | PT
03.078 | Mode Sans capteur activé OFF (0) ou On (1) LS | Bit |ND|NC|PT
03.079 | Filtre mode sans capteur 4 (0), 8 (1), 16 (2),32 (3), 64 (4) ms 4(0) ms LE | Txt us
03.080 | Position sans capteur -2147483648 a 2147483647 LS | Num | ND |NC | PT
LE | Lecture/Ecriture | LS Lecture Num Para(n.etre Bit P.ara_metre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
seule numérique binaire
np | Pasdevaleur | o Non copié | PT | Parametre protége | Dp | Dépenddu | g | Sauvegarde par | o | Mémoriséala | pe | pegiination
par défaut calibre I'utilisateur mise hors tension
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11.5

Menu 4 : Régulation de couple et contréle de courant

Figure 11-5 Schéma logique du menu 4 en Boucle ouverte
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Les parameétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Figure 11-6 Schéma logique du menu 4 RFC-A
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Les paramétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Figure 11-7 Schéma logique du menu 4 RFC-S
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Les parameétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Plage (§) Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A/S oL RFC-A | RFC-S

04.001 | Courant moteur total 0,000 a VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR LS | Num | ND | NC | PT | FI
04.002 | Courant actif moteur /Iq VM_DRIVE_CURRENT LS | Num | ND | NC | PT | FI
04.003 |Référence de couple final VM_TORQUE_CURRENT LS | Num | ND | NC | PT | FI
04.004 | Référence de courant final VM_TORQUE_CURRENT LS | Num | ND | NC | PT | FI
04.005 |Limite de courant moteur 0,0 8 VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT 165,0 % * 175,0 % ** LE | Num DP us
04.006 | Limite de courant régénératif 0,0 8 VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT 165,0 % * 175,0 % ** LE | Num DP us
04.007 |Limite de courant symétrique 0,0 8 VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT 165,0 % * 175,0 % ** LE | Num DP us
04.008 | Référence de couple VM_USER_CURRENT_HIGH_RES 0,00 % LE | Num us
04.009 | Offset de couple VM_USER_CURRENT 0,0 % LE | Num us
04.010 | Validation de I'offset de couple OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
04.011 | Sélection du mode de régulation de couple oat 0ab 0 LE | Num us
04012 | Sonstante detemps dufilre de référence 0.0 4250 ms 1,0 ms 20ms | LE | Num uUs
04.013 | Gain Kp de la boucle de courant 0 a 30000 20 150 LE | Num us
04.014 | Gain Ki de la boucle de courant 0 a 30000 40 2000 LE | Num us
04.015 | Constante de temps thermique du moteur 1 1,0 2 3000,0 s 89,0s LE | Num us
04.016 | Mode de protection thermique o0an 00 LE | Bin us
04.017 | Courant magnétisant /Id VM_DRIVE_CURRENT LS | Num | ND | NC | PT | FI
04.018 | Limite de courant final VM_TORQUE_CURRENT LS | Num | ND | NC | PT
04.019 | Accumulateur de protection moteur 0,04 100,0 % LS | Num | ND | NC | PT | PS
04.020 | Charge en pourcentage VM_USER_CURRENT LS | Num | ND [ NC | PT | FI
04.021 | Désactivation filtre de retour courant OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
04.022 | Validation de la compensation d'inertie OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
04.023 gg)l:\rsatstn;e de temps du filtre de référence de 00250 ms 1.0 ms LE | Num us
04.024 | Mise a I'échelle utilisateur courant maximum 0,0 a VM_TORQUE_CURRENT_UNIPOLAR 165,0 % * 175,0 % ** LE | Num DP us
04.025 | Mode de protection thermique basse vitesse 0at 0 LE | Num us
04.026 | Couple en pourcentage 0,0 8 VM_USER_CURRENT % LS | Num | ND | NC | PT | FI
04.033 | Temps d'inertie 1000 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
04.036 ﬂ:ﬂri”i“a'e de I'accumulateur de protection Hors tension (0), Zéro (1), Temps réel (2) Hors tension (0) LE | Txt Us
04.037 | Constante de temps thermique du moteur 2 1,02 3000,0 s 89,0s LE | Num us
04.038 gﬂds&i:&hglle constante de temps thermique 04100 % 0% LE | Num us
04.039 | Pertes fer nominales en pourcentage des pertes 02100 % 0% LE | Num us
04.041 | Couple nominal 0,00 a 50000,00 Nm 0,00 Nm LE | Num us
04.049 |Limite de courant magnétisant 0,0 2100,0 % 100,0 % LE | Num us

* La valeur par défaut est 141,9 % pour les variateurs taille 9 et supérieures

* La valeur par défaut est 150,0 % pour les variateurs taille 9 et supérieures
LE | Lecture/Ecriture | LS Is.gﬁltgre Num E:rfg:i?}:i Bit Eiir:i:;étre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
ND E:rs dc:éefavuatleur NC | Non copié¢ | PT |Parametre protégé DP Ejﬁﬁgd du us ﬁiﬁi\g?;;?e par| pg m;ésrgzisrsé feLasion DE | Destination
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~
11.6  Menu 5 : Contréle moteur
Figure 11-8 Schéma logique du menu 5 en Boucle ouverte
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Figure 11-9 Schéma logique du menu 5 RFC-A, RFC-S

Fréquence
de sortie

05.001)«

Calculateur de flux
RFC-S
Retour de Courant Rampe de courant
Retour de Nglmbre 15 Mode basse
iti pbles moteur vitesse RFC s
position o Angle du flux Réfeérence
» Reésistance Sélection du contrdle p| dépendante |—p
statorique du couple saillant du calibre
Inductance Mode couple y
transitoire saillant actif p
Niveau de mise en sécurité
de surintensité requis
Fréquence Niveau de mise en sécurité
nominale de surintensité
Vitesse Caractéristique de saturation
nominale inversée
Tension Limite du mode sans
nominale capteur basse vitesse
Fa_cteur de . Lq a vide
puissance nominal
Inductance Courant de test Iq pour
statorique mesure de l'inductance
- X Offset de phase au courant
Point d'inflexion 1 de test Iq
L t de test |
Point d'inflexion 3 Gomcourant defestlq
o . Courant de test Id pour
Point dinflexion 2 mesure de l'inductance
Point d'inflexion 4 Lq au courant de test Iq défini
Lq estimé
Angle du couple
nominal
3
Références Magnitude
de courant du flux
Sortie de la v
boucle de
vitesse
Menu 4 <
Limites de courant
03.00. > <

Détection de surcharge
Gains de boucle de courant
Filtre de demande de courant
Référence de couple

A
Autocalibrage Retour de courant
Boost de tension a basse fréquence
Validation des performances
dynamiques élevées
Gain de la boucle de tension -
X R
N x Bornes Paramétre en
@ d’entrée m lecture/écriture (LE)
rs
Parametre en
4 I gg?;?ie lecture seule (LS)
Les parametres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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X Plage () Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A RFC-S oL RFC-A | RFC-S
. . VM_SPEED_
05.001 |Fréquence de sortie FREQ_REF Hz +2000,0 Hz LS [ Num | ND | NC | PT | FI
05.002 |Tension de sortie 0aVM_AC_VOLTAGE V LS [ Num | ND | NC | PT | FI
05.003 | Puissance de sortie VM_POWER kW LS [ Num | ND | NC | PT | FI
05.004 | Vitesse moteur min™' 4180000 min™' LS | Num | ND | NC | PT | FI
05.005 |Tension du bus DC 0aVM_DC_VOLTAGE V LS [ Num | ND | NC | PT | FI
. . N 50 Hz : 50,0
05.006 |Fréquence nominale 0,0 a 550,0 Hz 60 Hz - 60.0 LE | Num us
05.007 | Courant nominal 0,000 & VM_RATED_CURRENT Valeur nominale mx'(g;’)“ Surcharge forte || ¢ |\, DP us
50 Hz - 50 Hz -
i i 1500 min™! | 1450,00 min"'|  3000,00
N .4 N -4 )
05.008 | Vitesse nominale 0 & 33000 min 0,00 a 33000,00 min 60 Hz - 60 Hz - min-" LE | Num us
1800 min™! | 1750,00 min""!
Variateur 200 V : 230 V
Variateur 50 Hz - 400 V : 400 V
05.009 | Tension nominale 0aVM_AC_VOLTAGE_SET V Variateur 60 Hz - 400 V : 460 V LE | Num DP us
Variateur 575V : 575V
Variateur 690 V : 690 V
05.010 |Facteur de puissance nominal 0.000 a 1.000 0,850 LE | Num DP us
05.011 | Nombre de pdles moteur Automatique (0) a 480 pdles (240) Automatique (0) 8 poles (4) J LE | Txt us
05.012 | Autocalibrage 0a2 0ab 0a6 0 LE | Num NC
Sélection U/F dynamique OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
05.013
Sélection optimisation du flux OFF (0) OFF (0) LE | Bit uUs
ou On (1)
Ur S (0), Ur (1),
05.014 | Mode de contréle boucle ouverte Fixe (2L)J,rl|JE4A)uto @) Url4) LE | Txt us
Parabolique (5)
Boost de tension a basse fréquence 0,0225,0% 3,0 % LE | Num us
05.015 ['Courant du test de mise en ph 1,2,3,6,12
phase avec ,2,3,6,12, o
mouvement minimum 25, 50, 100 % 1% LE | Num us
Désactivé (0)
Classique lent (1)
Classique
Sélection optimisation de la vitesse rapide (2)
h Combiné (3) Désactivé (0) LE | Num us
nominale
05.016 VARs
uniquement (4)
Tension
uniquement (5)
Angle du test c'Iel mise en phase avec 0,00 & 25,00° 0,00° LE | Num us
mouvement minimum
05.017 | Résistance statorique 0,000000 & 1000,000000 Q 0,000000 Q LE | Num DP us
. . ) 2 (0) kHz, 3 (1) kHz, 4 (2) kHz, 6 (3) kHz, 8 (4) kHz,
05.018 |Fréquence de découpage maximum 12 (5) kHz, 16 (6) kHz 3(1)kHz LE | Txt DP us
Modulation de stabilité élevée OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
05.019 Fréquence minimum d’optimisation de la
red ! P 04100 % 10% LE | Num us
vitesse nominale
Validation modulation quasi-carrée OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
05.020 = 'optimisati
Qharge minimum de I'optimisation de la 02100% 50 % LE | Num us
vitesse nominale
05.021 | Niveau de test de la charge mécanique 04100 % 0% LE | Num us
Limite (-1),
05.022 | Validation mode de vitesse élevée désactivé (0), Limite (-1) LE | Txt us
activé (1)
05.023 | Plage tension élevée Bus DC 0 a VM_HIGH_DC_VOLTAGE LS [ Num | ND | NC | PT | FI
05.024 | Inductance transitoire/Ld 0,000 a 500,000 mH 0,000 mH LE | Num DP us
05.025 | Inductance statorique 0,00 a 5000,00 mH 0,00 mH LE | Num DP us
05.026 \./alld’anon des performances dynamiques OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit DP us
élevées
Valid_ation de la compensation OFF (0) ou On (1) on (1) LE | Bit DP us
05.027 |de glissement
Gain controle de flux 0.1a10.0 1,0 LE | Num us
Compensation de flux 0az2 0 LE | Num us
05.028 Off (0)
Dévalidation de la linéarisation du couple OFF (0) LE | Bit us
ou On (1)
05.029 | Point d'inflexion 1 50,0 % LE | Num us
0,0 a2 100,0 %
05.030 | Point d'inflexion 3 75,0 % LE | Num us
05.031 | Gain de la boucle de tension 1a30 1 LE | Num us
05.032 | Couple par ampére 0,00 a 500,00 Nm/A LS | Num | ND | NC | PT
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Plage () Valeur par défaut (=)
Parametre Type
oL ‘ RFC-A RFC-S oL RFC-A RFC-S
05.033 | Volts par 1000 min™' 0a 10000 V 98V LE | Num us
05.034 | Flux en pourcentage ‘ 0,0 a2 150,0 % LS | Num | ND | NC | PT
05.035 | Désactivation du changement de Activé (0), Désactivé (1), Détection absence oscillations (2) Activé (0) LE | Txt us
fréquence de découpage automatique
05.036 Rgpport appliqt{é au changementAde 1a2 Py LE | Num us
fréquence de découpage automatique
] ] 2 (0) kHz, 3 (1) kHz, 4 (2) kHz, 6 (3) kHz,
05.037 |Fréquence de découpage 8 (4) kHz, 12 (5) kHz, 16 (6) kHz LS | Txt | ND | NC | PT
05.038 | Fréquence de découpage minimum 0 a VM_MIN_SWITCHING_FREQUENCY kHz 2 (0) kHz LE | Txt us
05.039 'Oscﬂlatlon maximum de température de 20460 °C 60 °C LE | Num us
I'onduleur
05.040 |Boost de démarrage a la volée 0.0a10.0 1,0 LE | Num us
05.041 | Marge de tension 0a20 % 0% 10 % LE | Num us
05.042 | Inverser séquence de phase en sortie OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
05.059 | Compensation temps mort maximum 0,000 a 10,000 ps LS | Num NC | PT | US
05.060 Cou_rant a la compensation temps mort 0,00 & 100,00 % Ls | Num Ne | pT | us
maximum
05.061 Désactivation de la Compensation OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
temps mort
05.062 | Point d'inflexion 2 0,04 100,0 % 0,0 % LE | Num us
Point d'inflexion 4 0,04 100,0 % 0,0 % LE | Num us
05.063
Rampe de courant mode sans capteur 0,00a1,00s 0,20 s LE | Num us
Injection (0),
Non-
. saillant (1) Non-
05.064 | Mode basse vitesse RFC Courant (2) saillant (1) LE | Txt us
Courant sans
parcage (3)
Désactivé (0)
P N . Faible (1) . o
05.065 | Sélection du controle du couple saillant Elevé (2) Désactivé (0)] LE | Txt us
Auto (3)
Désactivé (0)
05.066 | Mode couple saillant actif Faible (1) LS | Txt | ND | NC | PT | US
Elevé (2)
05.067 | NNiveau de mise en sécurité de 04100 % 0% LE | Num us
surintensité requis
05.068 | Niveau de mise en sécurité de 04500 % LS |Num | ND | NC | PT
surintensité
05.070 | Caractéristique de saturation inversée Ogé‘%’“ OofFF (0) | LE | Bit us
05.071 Limite dle courant de mode sans capteur 0,0 4 1000,0 % 20,0 % LE | Num DP us
basse vitesse
a 0,000 a
05.072 |Lq avide 500,000 mH 0,000 mH LE | Num DP us
05.075 | Sourant de testIq pour mesure 04200 % 100% | LE | Num us
de l'inductance
05.077 | Offset de phase au courant de test Iq +90,0° 0,0° LE | Num DP us
. 0,000 a
05.078 |Lq au courant de test Iq défini 500,000 mH 0,000 mH LE | Num DP us
05.082 Coul_rant de test |d pour mesure 10040 % 50 % LE | Num us
de l'inductance
05.084 |Lq au courant de test Iq défini 0,000a 0,000 mH LE | Num DP us
: q q 500,000 mH :
L 0,000 a
05.088 |Lq estimé 500,000 mH LS | Num | ND | NC | PT | FI
05.089 | Angle du couple nominal 0a90° LS | Num | ND | NC | PT
LE | Lecture/Ecriture | LS Lecture Num Para[’n‘etre Bit P_ara_metre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
seule numérique binaire
Pas de valeur ” N o Dépend du Sauvegarde par Mémorisé a la N
ND par défaut NC | Non copié¢ | PT | Parametre protégé DP calibre us Iutilisateur PS mise hors tension DE | Destination
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11.7 Menu 6 : Séquenceur et horloge
Figure 11-10 Schéma logique du menu 6
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Les paramétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Les paramétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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X Plage (§) Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A/S OL | RFC-A | RFC-S
Roue libre (0), Rampe (1), Roue libre (0),
06.001 | Mode d'arrét Rampe dc | (2), dc | (3), Rampe (1), Rampe (1) LE | Txt us
dc temp | (4), Désactivé (5) Pas de rampe (2)
06.002 | Mode d’arrét du contact fin de course Arrét (0) ou Rampe (1) ‘ Arrét (0) LE | Txt us
Verrouillage (0),
- . Désactivé (0), Arrét rampe (1), Arrét rampe (1), .
06.003 | Mode Perte d'alimentation Maintien (2) Maintien (2), Verrouillage (0) LE | Txt us
Arrét limite (3)
06.006 | Niveau de freinage par injection de courant 0,0 2150,0 % 100,0 % LE | Num DP us
06.007 | Temps de freinage par injection de courant 0,0a100,0s 10s LE | Num us
06.008 | Activation du maintien de la vitesse nulle OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
s . Verrouillage (0), Activation (1), uniquement M-AV (2), .
06.009 | Reprise a la volée uniquement M-AR (3) Verrouillage (0) LE | Txt us
06.010 | Validation des conditions 000000000000 a 111111111111 LS | Bin | ND | NC | PT
06.011 | Entrées machine état du séquenceur 0000000 a 1111111 LS Bin | ND | NC | PT
06.012 | Validation de la touche Arrét OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
06.013 | Validation touche auxiliaire Désactivé (0), Avant/Arriere (1), Fonctionnement arriere (2) Désactivé (0) LE | Txt us
06.015 | Déverrouillage du variateur OFF (0) ou On (1) On (1) LE Bit us
06.016 |Date 00-00-00 a 31-12-99 00-00-00 LE | Date | ND | NC | PT
Détec
tion
06.017 | Détection de structure 00:00:00 a 23:59:59 LE de | ND | NC | PT
struct
ure

Dimanche (0), Lundi (1), Mardi (2), Mercredi (3), Jeudi (4),

Vendredi (5), Samedi (6) LS | Txt | ND | NC | PT

06.018 | Jour de la semaine

Paramétrage (0), Mise sous tension (1),
Mise en marche (2), Acc sous tension (3), Clavier local (4),

06.019 | Sélection date/heure Clavier & distance (5), Emplacement 1 (6), Sous tension (1) LE | Txt us
Emplacement 2 (7), Emplacement 3 (8), Emplacement 4 (9)

06.020 | Format date Std (0) ou US (1) Std (0) LE | Txt us

06.021 |Intervalle de remplacement du filtre 0 a 30000 heures 0 heure LE | Num us

06.022 2";;2:323”“ nécessaire/Changement OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit | ND | NC

06.023 | Temps restant avant maintenance 0 a 30000 heures LS | Num | ND | NC | PT | PS

06.024 | Réinitialisation du compteur d'énergie OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit

06.025 | Compteur d'énergie : MWh +999,9 MWh LS | Num | ND | NC | PT | PS

06.026 | Compteur d’énergie : kWh +99,99 kWh LS | Num | ND | NC | PT | PS

06.027 | Cout électrique par kWh 0.0 2 600.0 0,0 LE | Num us

06.028 | Cout de fonctionnement +32000 LS | Num | ND | NC | PT

06.029 | Validation hardware OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT

06.030 | Marche avant OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC

06.031 | Marche par impulsions avant OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC

06.032 | Marche arriere OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC

06.033 | Avant/Arriere OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC

06.034 | Mise en marche OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC

06.035 | Fin de course Marche avant OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC

06.036 | Fin de course Marche arriere OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC

06.037 | Marche par impulsions arriere OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC

06.039 |Pas a l'arrét OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC

06.040 | ya'dation auto-maintien des ordres OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us

06.041 | Registres d'événements sur le variateur o0an 00 LE Bin NC

06.042 | Mot de commande 000000000000000 a 111111111111111 000000000000000 LE | Bin NC

06.043 | Validation du mot de commande OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us

06.044 | Alimentation active OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND | NC | PT

06.045 | Sommande du ventiateur 0at 10 LE | Num us

06.047 | Mode de détection de perte de phase Complet (0), Oscillations uniquement (1), Désactivé (2) Complet (0) LE | Txt us

Variateur 200 V : 205 V
. . . - . N Variateur 400 V: 410 V
06.048 | Niveau de détection de perte d'alimentation 0aVM_SUPPLY_LOSS_LEVEL Variateur 575 V - 540 V/ LE | Num DP us

Variateur 690 V : 540 V

06.051 | Maintien de perte d’alimentation actif OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC
06.052 | Courant total de préchauffage du moteur 02100 % 0% LE | Num us
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Plage (§) Valeur par défaut (=)
Parameétre Type
oL RFC-A/S oL RFC-A ‘ RFC-S
0,5s(0)
06.058 Temps lde détection de perte de phase 1,0s (1) 055 (0) LE | Txt us
en sortie 2,0s(2)
4,0s(3)
06.059 | Validation de détection de perte de phase Désactivé (0), activé (1) Désactivé (0) LE | Tt us
en sortie
06.060 | Validation du mode Stand-by OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
06.061 | Masque du mode Stand-by 0000000 & 1111111 0000000 LE | Bin us
Variateur 200 V: 175V
. . N Variateur 400 V : 330 V
06.065 | Seuil standard de sous-tension 0aVM_STD_UNDER_VOLTS Variateur 575 V/ - 435 V/ LE | Num DP us
Variateur 690 V : 435 V
Variateur 200 V: 175V
. ) N Variateur 400 V : 330 V
06.066 | Seuil bas de sous-tension 24 3 VM_LOW_UNDER_VOLTS Variateur 575 V - 435 V LE | Num DP us
Variateur 690 V : 435 V
06.067 | Sélection du seuil bas de sous tension OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
06.068 :j/alldatlon du mode d'alimentation OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
e secours
06.069 Ze’met”'e du contacteur du systéme OFF (0) ou On (1) Ls | Bit |ND|NC|PT
e sous-tension
06.070 g:rr:]t:cteur du systeme de sous-tension OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
06.071 Validation de la rampe de charge du OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
redresseur bas
06.072 | Sélection de I'alimentation utilisateur OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
Variateur 200 V : 390 V
Sl . N Variateur 400 V : 780 V
06.073 | Seuil inférieur IGBT de freinage 0aVM_DC_VOLTAGE_SET V Variateur 575 V - 930 V LE | Num DP us
Variateur 690 V: 1120 V
Variateur 200 V : 390 V
. - . N Variateur 400 V : 780 V
06.074 | Seuil supérieur IGBT de freinage 0aVM_DC_VOLTAGE_SETV Variateur 575 V - 930 V LE | Num DP us
Variateur 690 V: 1120 V
06.075 | Seuil IGBT de freinage tension basse 0aVM_DC_VOLTAGE_SET V ov LE | Num DP us
06.076 Sii(;non du seuil IGBT de freinage tension OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit
06.084 | Offset date et heure 24,00 heures 0,00 heure LE | Num us
. Parametre . . . . . . . . e
LE | Lecture/Ecriture LS | Lecture seule | Num numérique Bit Paramétre binaire | Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire Fl | Filtré
ND | Pas de valeur NC | Non copié PT | Paramétre protégé DP Dépend du calibre | Us | Sauvegarde par ps |Mémoriséala DE | Destination
par défaut I'utilisateur mise hors tension
IP | Adresse IP Mac | Adresse Mac Date | Parametre de date Détection P‘arametre SMP Rarametre demenu Chr Paramgtre de Ver Num.em de
de structure | d’heure d’emplacement caractére version
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1.8 Menu 7 : E/S analogiques

Figure 11-12 Schéma logique du menu 7 des entrées analogiques
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Les paramétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Figure 11-13 Schéma du menu 7 des sorties analogiques
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Les paramétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.

Figure 11-14 Schéma de la surveillance thermique - Menu 7
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Les paramétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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R Plage (§) Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A/S OL | RFC-A | RFC-S
07.001 | Entrée analogique 1 +100,00 % LS [Num | ND | NC | PT | FI
07.002 | Entrée analogique 2 +100,00 % LS [Num | ND | NC | PT | FI
07.003 | Entrée analogique 3 +100,00 % LS [Num | ND | NC | PT | FI
07.004 | Température surveillée 1 +250 °C LS | Num | ND | NC | PT
07.005 | Température surveillée 2 +250 °C LS [Num | ND | NC | PT
07.006 | Température surveillée 3 +250 °C LS | Num | ND | NC | PT
4-20 mA faible (-4), 20-4 mA faible (-3), 4-20 mA Maintien (-2),
S . 20-4 mA Maintien (-1), 0-20 mA (0), 20-0 mA (1),
07.007 | Mode de I'entrée analogique 1 4-20 mA Sécurité (2), 20-4 mA Sécurité (3), 4-20 mA (4), Volt (6) LE | Txt us
20-4 mA (5), Volt (6)
07.008 | Mise a échelle de I'entrée analogique 1 0.000 a 10.000 1,000 LE | Num us
07.009 | Inversion de I'entrée analogique 1 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
07.010 | Destination de I'entrée analogique 1 0,000 a 59,999 1,036 LE | Num | DE PT | US
4-20 mA faible (-4), 20-4 mA faible (-3), 4-20 mA Maintien (-2),
N . 20-4 mA Maintien (-1), 0-20 mA (0), 20-0 mA (1),
07.011 | Mode de I'entrée analogique 2 4-20 mA Sécurité (2), 20-4 mA Sécurité (3), 4-20 mA (4), Volt (6) LE | Txt us
20-4 mA (5), Volt (6)
07.012 | Mise a échelle de I'entrée analogique 2 0,000 a 10,000 1,000 LE | Num us
07.013 | Inversion de I'entrée analogique 2 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
07.014 | Destination de I'entrée analogique 2 0,000 a 59,999 1,037 LE | Num | DE PT | US
07.015 | Mode de l'entrée analogique 3 Volt (6), Cet sonde Th (7), Sonde thermique (8), Volt (6) LE | Txt Us
Pas de mise sécu Th (9)
07.016 | Mise a échelle de I'entrée analogique 3 0,000 a 10,000 1,000 LE | Num us
07.017 | Inversion de I'entrée analogique 3 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
07.018 | Destination de I'entrée analogique 3 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num | DE PT | US
07.019 | Source de la sortie analogique 1 0,000 a 59,999 5,001 | 3,002 LE | Num PT | US
07.020 | Mise a I'échelle de la sortie analogique 1 0,000 a 10,000 1,000 LE | Num us
07.022 | Source de la sortie analogique 2 0,000 a 59,999 4,002 LE | Num PT | US
07.023 | Mise a I'échelle de la sortie analogique 2 0,000 a 10,000 1,000 LE | Num us
07.025 Callbrage pleine échelle de I'entrée OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC
analogique 1
07.026 Mige 'a jour rapide entrée analogique 1 OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
activée
07.027 |Mise & jour rapide entrée analogique 2 OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND | NC | PT
activée
07.028 Perte bpucle de courant sur 'entrée ts | Bt | ND | NPT
analogique 1
5 boucie d ; _ OFF (0) ou On (1)
07.029 erte oucle de courant sur l'entrée Ls Bit | ND | NC | PT
analogique 2
07.030 | Offset de I'entrée analogique 1 +100,00 % 0,00 % LE | Num us
07.031 | Offset de I'entrée analogique 2 +100,00 % 0,00 % LE | Num us
07.032 | Offset de I'entrée analogique 3 +100,00 % 0,00 % LE | Num us
07.033 | Sortie puissance +100,0 % LS | Num | ND | NC | PT
07.034 | Température onduleur +250 °C LS [Num | ND | NC | PT
Pourcentage du niveau de mise en sécurité
07.035 | niveau de mise en sécurité thermique 0a 100 % LS | Num | ND | NC | PT
Bus DC
07.036 Pourclentage Qe niveau de mise en sécurité 04100 % ts |Nnum | ND | NC | PT
thermique variateur
07.037 | 1empérature la plus proche du niveau de 0 & 20999 LS |Num | ND | NC | PT
mise en sécurité
07.038 Selec}lon de la surveillance de 041999 1001 LE | Num us
température 1
Sélection de la surveillance de N
07.039 t A 041999 1002 LE | Num us
empérature 2
07.040 | Minimum de 'entrée analogique 1 +100,00 % -100,00 % LE | Num us
07.041 | Minimum de I'entrée analogique 2 +100,00 % -100,00 % LE | Num us
07.042 | Minimum de I'entrée analogique 3 +100,00 % -100,00 % LE | Num us
07.043 | Maximum de I'entrée analogique 1 +100,00 % 100,00 % LE | Num us
07.044 | Maximum de I'entrée analogique 2 +100,00 % 100,00 % LE | Num us
07.045 | Maximum de I'entrée analogique 3 +100,00 % 100,00 % LE | Num us
Type de sonde thermique de l'entrée DIN44082 (0), KTY84 (1), PT100 (4W) (2), PT1000 (4W) (3),
07.046 analogique 3 PT2000 (4W) (4), 2.0 mA (4W) (5), PT100 (2W) (6), DIN44082 (0) LE | Txt us
919 PT1000 (2W) (7), PT2000 (2W) (8), 2.0 mA (2W) (9)
07.047 Relour.de sonde thermique de l'entrée 05000 Q Ls |Num | ND | NC | PT
analogique 3
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Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en | Paramétres [Mise en marche | Optimi- | Fonctionnement de API L IETWENERE Diagno- | Informations sur
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV [embarqué EEVERTTES stics |la conformité UL
Plage () Valeur par défaut (=)
Parametre Type
oL RFC-A/S oL ‘ RFC-A ‘ RFC-S
07.04g | Seuil de mise en sécurité de sonde 045000 Q 3300 Q LE | Num us
thermique de I'entrée analogique 3
07.049 | Seuil de reset de sonde thermique de 045000 Q 1800 Q LE | Num uUs
I'entrée analogique 3
07.050 Temperature de sonde thermique de I'entrée 502300 °C Ls |Nnum | ND | NC | PT
analogique 3
07.051 |Pleine échelle de I'entrée analogique 1 0 a 65535 LS [Num | ND | NC | PT | PS
07.052 Selec’tlon de la surveillance de 041999 LE | Num us
température 3
LE | Lecture/Ecriture | LS Lecture Num Pararnletre Bit P_ara_metre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
seule numérique binaire
ND | Pasdevaleur | o | Non copis | PT | Parametre protége | Dp |Dépenddu | ;g | Sauvegardepar | g |Mémoriséala | he | pocination
par défaut calibre I'utilisateur mise hors tension

Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle
Edition : 2



Informations sur
la conformité UL

Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en |Parameétres |Mise en marche | Optimi- | Fonctionnement de API REIET R Diagno-
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV |embarqué JEEVERTL stics
1.9 Menu 8 : E/S logiques
Figure 11-15 Schéma logique du menu 8
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Les paramétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en | Paramétres [Mise en marche | Optimi- | Fonctionnement de API LEIETNENERE Diagno-
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV [embarqué EEVERTTES stics
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Reéférence PID1 d'alimentation 24 V
08.043 08.053 Tout
! parametre
| binaire non
""""" protégé

Entrée logique de T2

Etat de 'entrée
logique 4 de T27 /48 004

Entrée logique 4 de T27

Entrée logique 4 Sélection Destination de
de T27 logique I'entrée logique 4
Référence PID1  arrét/marche de T27
[08.014] [ 06.004 —{ 08.024] .,
! ! paramétre
1 binaire non

Logique de commande
des entrées E/S

Etat de I'entrée
logique 5 de T28 ¢08.00

Entrée logique 5 de T28

> [ | . .
> 1 08.029 I -

Entrée logique 5

1
H ire
1 protégé
H
1

22.2?27? .
., Marche arriére

Destination de

de T28 I'entrée logique 5
Référence PID1 de T28 Tout
parametre
08.015 08.025 binaire non
protégé Sélection de I'entrée

> I | >
- 1 08.029 I >

Logique de commande
des entrées E/S

Entrée logique 6

analogique 1/entrée
analogique 2

Destination de

de T29 I'entrée logique 6
Etat de l'entrée Référence PID1 de T29
logique 6 de T29 ¢08.006 08.026
Tout
parametre
- - binaire non
Entrée logique 6 de T29 protégé Marche
avant par
o MNaroal g impulsions
- 1 08.029 I -

Logique de commande
des entrées E/S

Source sortie 24 V de T22
Référence PID1

Etat de sortie
24V de T22 ¢08.008

\$---

Etat de I'entrée STO 1

G

Tout
parametre
binaire non
protégé

?2?2.2??

—

\

T

Un module optionnel
avec fonctions de
sécurité peut ouvrir ces

Mode de mise
en sécurité
externe

08.010,

Générateur de mise en
sécurité externe

Mise en sécurité
externe 1
Mise en sécurité
externe 2

commutatfurs

oz}

AN

A combiner avec
entrée de 'E/S 06.029
(Menu 6)
Validation
hardware

—

N

Etat de I'entrée STO 2

Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle
Edition : 2

<
N




Parameétres |BIE]yle8
embarqué EEVELTEH stics

Informations sur
la conformité UL

] 41 [y @

N 42

oV

Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en |Parameétres |Mise en marche | Optimi- | Fonctionnement de
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV
Figure 11-16 Schéma logique du menu 8 de sortie de relais
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Figure 11-17 Schéma logique des boutons du clavier du menu 8
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Les parametres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en | Paramétres [Mise en marche | Optimi- | Fonctionnement de API Diagno- | Informations sur
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV |embarqué JEEVERTH] stics |la conformité UL
Plage (§) Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A/S oL RFC-A | RFC-S
08.001 | Etat E/S logique 01 OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND|NC | PT
08.002 | Etat E/S logique 02 OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND|NC | PT
08.003 | Etat E/S logique 03 OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND|NC | PT
08.004 | Etat de I'entrée logique 04 OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
08.005 | Etat de I'entrée logique 05 OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND | NC | PT
08.006 | Etat de I'entrée logique 06 OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND | NC | PT
08.007 | Etat de sortie de relais OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND | NC | PT
08.008 | Etat de sortie d'alimentation 24 V OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND | NC | PT
08.009 | Etat de I'entrée STO 01 OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND|NC | PT
08.010 | Mode de mise en sécurité externe Désactivaéigno(:))(,)ﬁTSQré(; )(’38)T0 2, Verrouillage (0) LE | Txt us
08.011 Inversion E/S logique 01 Non inversion (0) ou inversion (1) Non inversion (0) LE | Txt us
08.012 | Inversion E/S logique 02 Non inversion (0) ou inversion (1) Non inversion (0) LE | Txt us
08.013 | Inversion E/S logique 03 Non inversion (0) ou inversion (1) Non inversion (0) LE | Txt us
08.014 | Inversion de I'entrée logique 04 Non inversion (0) ou inversion (1) Non inversion (0) LE | Txt us
08.015 | Inversion de I'entrée logique 05 Non inversion (0) ou inversion (1) Non inversion (0) LE | Txt us
08.016 | Inversion de I'entrée logique 06 Non inversion (0) ou inversion (1) Non inversion (0) LE | Txt us
08.017 | Inversion de relais Non inversion (0) ou inversion (1) Non inversion (0) LE | Txt us
08.018 | Inversion de sortie d'alimentation 24 V Non inversion (0) ou inversion (1) Inversion (1) LE | Txt us
08.020 | Mot d'état des E/S logiques 0as5M LS | Num | ND | NC | PT
08.021 Source/Destination E/S logique 01 0,000 a 59,999 10.003 LE | Num | DE PT | US
08.022 | Source/Destination E/S logique 02 0,000 a 59,999 10,033 LE | Num | DE PT | US
08.023 Source/Destination E/S logique 03 0,000 a 59,999 6,030 LE | Num | DE PT | US
08.024 Destination de I'entrée logique 04 0,000 a 59,999 6,032 LE | Num | DE PT | US
08.025 Destination de I'entrée logique 05 0,000 a 59,999 1.041 LE | Num | DE PT | US
08.026 Destination de I'entrée logique 06 0,000 a 59,999 6.031 LE | Num | DE PT | US
08.027 Source de sortie de relais 0,000 a 59,999 10.001 LE | Num PT | US
08.028 Source de sortie d'alimentation 24 V 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
08.029 |Logique de commande des entrées Logique négative (0) ou logique positive (1) Logique positive (1) LE | Txt us
08.031 | Sélection de I'E/S logique 01 en sortie OFF (0) ou On (1) On (1) LE | Bit us
08.032 | Sélection de I'E/S logique 02 en sortie OFF (0) ou On (1) LE | Bit us
08.033 | Sélection de I'E/S logique 03 en sortie OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
08.040 | Etat de I'entrée STO 02 OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND|NC | PT
08.041 | Etat de la touche Marche du clavier OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND | NC | PT
08.042 | Etat de la touche auxiliaire du clavier OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
08.043 | Etat d'entrée d'alimentation 24 V/ OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
08.044 | Etat de la touche Arrét du clavier OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
08.051 Lnuvilrasilzingr/commutation touche Marche Non inversion (0), inversion (1) ou commutation (2) Non inversion (0) LE | Txt us
08.052 Lnuvi:‘asi/?;]:commutalion touche auxiliaire Non inversion (0), inversion (1) ou commutation (2) Non inversion (0) LE | Txt us
08.053 | Inversion d'entrée d'alimentation 24 V Non inversion (0) ou inversion (1) Non inversion (0) LE | Txt us
08.061 stctlg‘\ig‘r’” de la touche Marche 0,000 & 59,999 0.000 LE | Num | DE PT | US
08.062 g’fscﬁ:\ig‘r’“ de la touche auxiliaire 0,000 & 59,999 0.000 LE | Num | DE PT | US
08.063 Destination d'entrée d'alimentation 24 V 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num | DE PT | US
08.071 | Registre de validation sortie DI/O 1 0000000000000000 & 1111111111111111 0000000000000000 LE | Bin PT | US
08.072 | Registre entrée DI/O 1 0000000000000000 & 1111111111111111 LS | Bin | ND | NC | PT
08.073 | Registre sortie DI/O 1 0000000000000000 & 1111111111111111 0000000000000000 LE | Bin PT
LE | Lecture/Ecriture | LS I;:S}gre Num ﬁiﬁgiitﬂz Bit Eiiggétre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
ND E:f d‘ffa"j‘t'e“r NC |Noncopié | PT |Parameétre protégé | DP Eaé“’i)ergd du | ys s:rul‘,’li“i’"asr:tzur PS m’;“r’gsrg f‘e Las ion | DE | Destination
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Informations sur
la conformité UL

11.10 Menu 9 : Logique programmable, potentiométre motorisé, somme binaire
et horloges

Figure 11-18 Schéma logique du menu 9 : Fonctions logiques

Tout Inversion de la

gﬁ]r:ir;;etre source 1 de la 09.005 s
ortie

fonction logique 1

fonction

Inversion de la sortie

de la fonction logique 1 09.00 09.010
09.008

1
1
1
1
1
1
1
1
1
Source 1 de la
09.004 fonction logique 1
N Inversion de la
g%r:irgetre source 2 de la 09.007

Tout

o
Yamnar®

“,

fonction logique 1

b,.

Source 2 de la
09.006 fonction logique 1

??.2?2?

b

??.27?

‘ JUCTTING '
e *

Tout Inversion de la

ggra.metre source 1de la m
Inaire Sortie

fonction logique 2
fonction

Inversion de la sortie

de la fonction logique 2 09.00 09.020
09.018

o

Source 1 de la
09.014 fonction logique 2
Tout Inversion de la
Eﬁ]r:i?;e"e source 2 de la 09.017

fonction logique 2

emmns®

.

Légende
Bornes Paramétre en
d’entrée lecture/écriture (LE)
09.016| Source 2dela
fonction logique 2 = st
¥ Bornes aramétre en
4 @ de sortie lecture seule (LS)

Les parameétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Figure 11-19 Schéma logique du menu 9 : Potentiométre motorisé et somme binaire
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Les parametres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Les parametres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Figure 11-20 Schéma logique du menu 9 : Horloges
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Figure 11-21 Schéma logique du menu 9 : Fonction Oscilloscope
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Paramétre en
lecture/écriture (LE)

Paramétre en
lecture seule (LS)

Les parametres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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X Plage (§) Valeur par défaut (=)
Parametre Type
oL RFC-A/S OL | RFC-A | RFC-S
09.001 | Sortie fonction logique 1 OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
09.002 | Sortie fonction logique 2 OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
09.003 | Sortie du potentiometre motorisé +100,00 % LS | Num | ND | NC | PT | PS
09.004 | Source 1 de la fonction logique 1 0,000 a 59,999 0.000 LE DE PT | US
09.005 lInvgrsmn de la source 1 de la fonction OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
ogique 1
09.006 | Source 2 de la fonction logique 1 0,000 a 59,999 0.000 LE | DE PT | US
09.007 Inv_erswn de la source 2 de la fonction OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
logique 1
09.008 Invgrsmn de la sortie de la fonction OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
logique 1
09.009 | Temporisation de la fonction logique 1 +250s 0,0s LE | Num us
09.010 Destination de la fonction logique 1 0,000 a 59,999 0.000 LE DE PT | US
09.014 | Source 1 de la fonction logique 2 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
09.015 lInvgrsmn de la source 1 de la fonction OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
ogique 2
09.016 | Source 2 de la fonction logique 2 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
09.017 Invgrsion de la source 2 de la fonction OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
logique 2
09.018 Inv_ersmn de la sortie de la fonction OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
logique 2
09.019 | Temporisation de la fonction logique 2 +250s 0,0s LE | Num us
09.020 | Destination de la fonction logique 2 0,000 a 59,999 0.000 LE | DE PT | US
09.021 | Mode du potentiometre motorisé 0a4 0 LE | Num us
09.022 Selectllo’n bipolarité du potentiometre OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
motorisé
09.023 | Rampe du potentiometre motorisé 0a250s 20s LE | Num us
09.024 | Mise a léchelle du potentiométre 0.000 & 4.000 1,000 LE | Num us
motorisé
09.025 | Destination du potentiometre motorisé 0,000 a 59,999 0.000 LE DE PT | US
09.026 |+ vite du potentiometre motorisé OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC
09.027 |- vite du potentiométre motorisé OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC
09.028 | Reset potentiométre motorisé OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC
09.029 | Somme binaire des uns OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC
09.030 | Somme binaire des deux OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC
09.031 | Somme binaire des quatre OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC
09.032 | Sortie de la somme binaire 0a255 LS [ Num | ND | NC | PT
09.033 | Destination de la somme binaire 0,000 a 59,999 0.000 LE DE PT | US
09.034 | Offset de la somme binaire 0a248 0 LE | Num us
09.035 |Date de démarrage horloge 1 00-00-00 a 31-12-99 00-00-00 LE | Date us
Détec
tion
09.036 | Heure de démarrage horloge 1 00:00:00 a 23:59:59 00:00:00 LE de us
struct
ure
09.037 |Date d’arrét horloge 1 00-00-00 a 31-12-99 00-00-00 LE | Date us
Détec
tion
09.038 | Heure d’arrét horloge 1 00:00:00 a 23:59:59 00:00:00 LE de us
struct
ure
. o Aucune (0), Heure (1), Jour (2), Semaine (3), Mois (4), Année (5),
09.039 | Fonction de répétition horloge 1 Une off (6), Minute (7) Aucune (0) LE | Txt us
09.040 | Activation horloge 1 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
09.041 | Inversion horloge 1 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
09.042 | Sortie horloge 1 OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND | NC | PT
09.043 | Destination horloge 1 0,000 a 59,999 0.000 LE | DE PT | US
09.045 |Date de démarrage horloge 2 00-00-00 a 31-12-99 00-00-00 LE | Date us
Détec
tion
09.046 | Heure de démarrage horloge 2 00:00:00 a 23:59:59 00:00:00 LE de us
struct
ure
09.047 | Date d’arrét horloge 2 00-00-00 a 31-12-99 00-00-00 LE | Date us
Détec
tion
09.048 | Heure d'arrét horloge 2 00:00:00 a 23:59:59 00:00:00 LE | de us
struct
ure
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Plage (§) Valeur par défaut (=)
Parameétre Type
oL RFC-A/S OL | RFC-A | RFC-S

09.049 | Fonction de répétition horloge 2 Aucune (0), Heure (1)'UJH‘;“2§2()(’3)§‘:AT${‘: ((73))’ Mois (4), Année (5), Aucune (0) LE | Txt us
09.050 | Validation horloge 2 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
09.051 | Inversion horloge 2 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
09.052 | Sortie horloge 2 OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND |NC | PT
09.053 | Destination horloge 2 0,000 a 59,999 0.000 LE | DE PT | US
09.055 | Source tracé 1 oscilloscope 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
09.056 | Source tracé 2 oscilloscope 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
09.057 | Source tracé 3 oscilloscope 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
09.058 | Source tracé 4 oscilloscope 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
09.059 | Déclenchement oscilloscope OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit
09.060 | Source déclenchement oscilloscope 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
09.061 | Seuil déclenchement oscilloscope -2147483648 a 2147483647 0 LE | Num us
09.062 | Inversion déclenchement oscilloscope OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
09.063 | Mode Oscilloscope Simple (0), Normal (1), Auto (2) Simple (0) LE | Txt us
09.064 | Arm. oscilloscope OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC
09.065 | Données oscilloscope non prétes OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
09.066 | Données d'enregistrement oscilloscope OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
09.067 | Temps d'échantillonnage oscilloscope 14200 1 LE | Num us
09.068 | Délai de déclenchement oscilloscope 02100 % 0% LE | Num us
09.069 | Période de temps oscilloscope 0,00 a 200000,00 ms LS [ Num [ ND | NC | PT
09.070 | Mode Enregistrement auto oscilloscope Désactivé (0), Ecrasement (1), Maintien (2) Désactivé (0) LE | Txt us
09.071 zl:gir;lir;g;;ichier enregistrement auto 02499 0 s | Num PS
09.072 | Reset enregistrement auto oscilloscope OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit
09.073 | Etat enregistrement auto oscilloscope Désactivé (0), Actif (1), Arrété (2), Echec (3) Désactivé (0) LS | Txt PS
LE | Lecture/Ecriture LS | Lecture seule | Num Ejrfg?iitz Bit Paramétre binaire | Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire Fl | Filtré
ND E:rs d‘f;;ﬁ'e“r NC | Non copié PT | Paramétre protégé DP Dépend du calibre | US lstiﬁl‘;zi’;‘r’e par PS mg’:‘:\'{'ﬁz f‘efsion DE | Destination
IP | Adresse IP Mac | Adresse Mac Date | Parametre de date (?jt:tfggtzre S’ir;:?:tre SMP ;Zﬁng:ni:r?enu Chr E:rfé?g;e de Ver C‘:;;i;o de
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1.1 Menu 10 : Etat et mises en sécurité
Plage (§) Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL ‘ RFC-A/S oL ‘ RFC-A ‘ RFC-S

10.001 | Variateur prét OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.002 | Variateur actif OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.003 | Vitesse nulle OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.004 | Fonctionnement a ou sous [a vitesse OFF (0) ou On (1) Ls Bit ND | NC | PT
10.005 | Vitesse inférieure a la vitesse réglée OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.006 | Vitesse atteinte OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.007 | Vitesse supérieure a la vitesse réglée OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.008 | Charge nominale atteinte OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.009 | Limite de courant activée OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.010 | Mode régénératif OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.011 | Freinage sur résistance actif OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.012 | Alarme de la résistance de freinage OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.013 | Commande de direction marche arriére OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.014 | Fonctionnement de direction marche arriere OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.015 | Perte d'alimentation OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.016 | Détection sous-tension active OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.017 | Alarme de surcharge moteur OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.018 | Alarme de surchauffe du variateur OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.019 | Alarme du variateur OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.020 | Mise en sécurité 0 0a255 LS Txt ND | NC | PT | PS
10.021 | Mise en sécurité 1 0a255 LS Txt ND | NC | PT | PS
10.022 | Mise en sécurité 2 0a255 LS Txt ND | NC | PT | PS
10.023 | Mise en sécurité 3 0a255 LS Txt ND | NC | PT | PS
10.024 | Mise en sécurité 4 0a255 LS Txt ND | NC | PT | PS
10.025 | Mise en sécurité 5 0a255 LS Txt ND | NC | PT | PS
10.026 | Mise en sécurité 6 0a255 LS Txt ND | NC | PT | PS
10.027 | Mise en sécurité 7 0a255 LS Txt ND | NC | PT | PS
10.028 | Mise en sécurité 8 0a255 LS Txt ND | NC | PT | PS
10.029 | Mise en sécurité 9 0a255 LS Txt ND | NC | PT | PS
10.030 | Puissance nominale résistance de freinage 0,000 a 99999,999 kW Voir Tableau 11-5 LE Num us
10,031 | Constante de ‘ffe’?np:g:‘ermiq”e dela 0,000 & 1500,000 s Voir Tableau 11-5 LE | Num Us
10.032 | Mise en sécu ext OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC
10.033 | Reset du variateur OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC
10.034 | Nombre de tentatives de reset automatique Aucun (0), 1, 2, 3, 4, 5, Infini (6) Aucune (0) LE Txt us
10.035 | Temporisation de reset automatique 1,0a600,0s 10s LE Num us
10.036 5;?;;3?‘;2?““”5 de maintien OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
10.037 | Action sur détection de mise en sécurité 00000 a 11111 00000 LE Bin us
10.038 | Mise en sécurité déclenchée par |'utilisateur 0a255 0 LE Num ND | NC
10.039 Q:Cf;’;‘nua'gfur thermique de résistance 0,04 100,0 % Ls| Num |ND|NC|PT
10.040 | Mot d'état 000000000000000 & 111111111111111 LS Bin ND | NC | PT
10.041 | Date de mise en sécurité 0 00-00-00 a 31-12-99 LS Date ND | NC | PT | PS
10.042 | Durée depuis la mise en sécurité 0 00:00:00 & 23:59:59 LS dgiﬁfﬁg&’:e ND | NC | PT | PS
10.043 | Date de mise en sécurité 1 00-00-00 a 31-12-99 LS Date ND | NC | PT | PS
10.044 |Durée depuis la mise en sécurité 1 00:00:00 & 23:59:59 LS dgiﬁfﬁgﬂe ND | NC | PT | PS
10.045 | Date de mise en sécurité 2 00-00-00 a 31-12-99 LS Date ND | NC | PT | PS
10.046 | Durée depuis la mise en sécurité 2 00:00:00 & 23:59:59 Ls | D¢ecton | Np | NG | PT | Ps
10.047 | Date de mise en sécurité 3 00-00-00 a 31-12-99 LS Date ND | NC | PT | PS
10.048 | Durée depuis la mise en sécurité 3 00:00:00 & 23:59:59 Ls dgesttffgt‘fﬂe ND | NC | PT | Ps
10.049 | Date de mise en sécurité 4 00-00-00 a 31-12-99 LS Date ND | NC | PT | PS
10.050 | Durée depuis la mise en sécurité 4 00:00:00 & 23:59:59 LS dgiﬁfﬁg&’:e ND | NC | PT | PS
10.051 | Date de mise en sécurité 5 00-00-00 a 31-12-99 LS Date ND | NC | PT | PS
10.052 | Durée depuis la mise en sécurité 5 00:00:00 & 23:59:59 LS dgiﬁfﬁgﬂe ND | NC | PT | PS
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Plage () Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A/S oL ‘ RFC-A ‘ RFC-S
10.053 | Date de mise en sécurité 6 00-00-00 a 31-12-99 LS Date ND | NC | PT | PS
10.054 |Durée depuis la mise en sécurité 6 00:00:00 & 23:59:59 LS dDe’ed"’” ND | NC | PT | PS
e structure
10.055 | Date de mise en sécurité 7 00-00-00 a 31-12-99 LS Date ND | NC | PT | PS
10.056 | Durée depuis la mise en sécurité 7 00:00:00 & 23:59:59 Ls | D%ecton | Np | NG | PT | Ps
e structure
10.057 | Date de mise en sécurité 8 00-00-00 a 31-12-99 LS Date ND | NC | PT | PS
10.058 | Durée depuis la mise en sécurité 8 00:00:00 & 23:59:59 Ls | Détection | \pl Nc | pT | PS
de structure
10.059 | Date de mise en sécurité 9 00-00-00 a 31-12-99 LS Date ND | NC | PT | PS
10.060 |Durée depuis la mise en sécurité 9 00:00:00 & 23:59:59 Ls | Détection | \p | Nc | pT | PS
de structure
10.061 | Résistance de la résistance de freinage 0,00 a 10000,00 Q Voir Tableau 11-5 LE Num us
10.062 | Alarme de charge faible détectée OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.063 | Batterie basse clavier local OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.064 | Batterie basse clavier a distance OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.065 | Autocalibrage activé OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.066 | Contact de fin de course activé OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.068 Mair?lien du variateur actif en cas de sous- OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
tension
10.069 | Bits d'état supplémentaires 0000000000 a 1111111111 LS Bin ND | NC | PT
10.070 Num'ero _dg: sous-mise en sécurité de mise 0465535 Ls Num ND | N | PT | Ps
en sécurité 0
10.071 | Numéro de sous-mise en sécurité de mise 0465535 LS Num ND | NC | PT | PS
en sécurité 1
10.072 | Numéro de sous-mise en sécurité de mise 0465535 LS Num ND | NC | PT | PS
en sécurité 2
10.073 Numéro de sous-mise en sécurité de mise 0 4 65535 s Num ND | N | PT | Ps
en sécurité 3
10.074 Num'éro QE; sous-mise en sécurité de mise 0 465535 s Num ND | N | PT | Ps
en sécurité 4
10.075 Num'éro Q§3 sous-mise en sécurité de mise 0265535 Ls Num ND | Ne | PT | Ps
en sécurité 5
10.076 Num'éro _dg: sous-mise en sécurité de mise 0465535 Ls Num ND | N | PT | Ps
en sécurité 6
10.077 | Numéro de sous-mise en sécurité de mise 0465535 LS Num ND | NC | PT | PS
en sécurité 7
10.078 | Numéro de sous-mise en sécurité de mise 0465535 LS Num ND | NC | PT | PS
en sécurité 8
10.079 Numgro de sous-mise en sécurité de mise 0 4 65535 s Num ND | N | PT | Ps
en sécurité 9
10.080 | Arrét moteur OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
10.081 | Perte de phase OFF (0) ou On (1) LS Bit ND | NC | PT
Verrovuillé (0), Prét (1), Arrét (2), Scan (3),
} Mise en marche (4), Perte alimentation (5), Décélération(6),
10.101 | Etat variateur Injection dc (7), Position (8), Mise en sécurité (9), Actif (10), LS Txt ND | NC | PT
Off (11), Manuel (12), Auto (13), Chauffe (14),
Sous-tension (15), Mise en phase (16)
10.102 | Source de reset de mise en sécurité 0a 1023 LS Num ND | NC | PT | PS
10.103 | Identifiant du temps de mise en sécurité -2147483648 a 2147483647 ms LS Num ND | NC | PT
Aucune (0), Résistance de frein (1), Surcharge moteur (2),
Surcharge Ind (3), Surcharge variateur (4),
. Autocalibrage (5), Contact de fin de course (6),
10.104 | Alarme active Mode marche d'urgence (7), Charge faible (8), Ls Tt ND | NC | PT
Emplacement Option 1 (9), Emplacement Option 2 (10),
Emplacement Option 3 (11), Emplacement Option 4 (12)
10.106 | Conditions de dommages potentiels 0000 & 1111 Ls Bin ND | NC | PT | Ps
variateur
s Parametre . R . . . . . . i
LE | Lecture/Ecriture LS | Lecture seule | Num numérique Bit Paramétre binaire | Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire Fl | Filtré
ND | Pas de valeur NC | Non copié PT | Paramétre protégé DP Dépend du calibre | Us | Sauvegarde par pg |Mémoriséala DE | Destination
par défaut I'utilisateur mise hors tension
IP | Adresse IP Mac | Adresse Mac | Date | Paramétre de date Détection P’arametre SMP Pfarametre de menu Chr Paramfetre de Ver Num.em de
de structure | d’heure d’emplacement caractére version
Tableau 11-5 Valeurs par défauts de Pr 10.030, Pr 10.031 et Pr 10.061
Taille du variateur Pr 10.030 Pr 10.031 Pr 10.061
3 50 W 33s 75Q
4eth 100 W 20s 38Q
Toutes les autres puissances et
es p 0.000 0,00
tailles
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11.12 Menu 11 : Configuration générale du variateur
. Plage (§) Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL ‘ RFC-A/S oL ‘ RFC-A ‘ RFC-S
—
- . ) Non activé (0), Emplacement 1 (1), Emplacement 2 (2),
11.001 | Sélection de synchronisation en option Emplacement 3 (3), Emplacement 4 (4), Automatique (5) Emplacement 4 (4) LE | Txt us
- . o Non activé (0), Emplacement 1 (1), Emplacement 2 (2),
11.002 | Synchronisation en option activée Emplacement 3 (3), Emplacement 4 (4) LS Txt | ND | NC | PT
11,018 | Paramétre mode d'état 1 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
11,019 | Paramétre mode d'état 2 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
11,020 | Reset communications série OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit | ND | NC
11,021 | Mise a I'échelle paramétre 00.030 0.000 a 10.000 1,000 LE | Num us
11.022 | Paramétre affiché a la mise sous tension 0.000 a 0.080 0,010 LE | Num PT | US
11,023 | Adresse Série 1a247 1 LE | Num us
82 NP (0),81NP(1),81EP (2),810P (3),
82NP M (4),81NP M (5),81EPM(6),810PM(7),
11.024 | Mode Série 72NP(8),71NP (9),7 1EP (10), 7 1 OP (11), 82 NP (0) LE | Txt us
72NP M (12), 71 NP M (13), 7 1 EP M (14),
7 10P M (15)
) . - 300 (0), 600 (1), 1200 (2), 2400 (3), 4800 (4), 9600 (5),
11,025 | Vitesse de Transmission Série 19200 (6), 38400 (7), 57600 (8), 76800 (9), 115200 (10) 19200 (6) LE | Txt us
11.026 | Délai de transmission minimum des communications 0a250 ms 2ms LE | Num us
11.027 | Période de silence 02250 ms 0ms LE | Num us
11.028 | Variateur spécifique 0a255 LS | Num | ND | NC | PT
11,029 | Version du logiciel 00.00.00.00 & 99.99.99.99 LS | Num | ND | NC | PT
11,030 | Code de sécurité utilisateur 0 a 2147483647 0 LE | Num | ND |NC | PT | US
11,031 | Mode utilisateur du variateur Boucle ouverte (1), RFC-A (2), RFC-S (3), Boucle | prc.a(2)|RFC-s(3)| LE | Txt |ND|NC|PT
Mode régénératif (4) ouverte (1)
11,032 | Courant nominal en surcharge maximum 0,000 a 99999,999 A LS | Num [ ND | NC | PT
11.033 | Tension nominale 200V (0), 400 V (1), 575 V (2), 690 V (3) LS | Txt |ND |NC | PT
11.034 | Sous-version du logiciel 0a99 LS | Num | ND | NC | PT
11.035 | Nombre de Test de Modules de Puissance -1a20 -1 LE | Num us
11.036 | Fichier carte média NV chargé précédemment 04999 LS | Num NC | PT
11.037 | Numéro fichier carte média NV 02999 0 LE | Num
. - Aucun (0), Boucle ouverte (1), RFC-A (2), RFC-S (3),
11.038 | Type de fichier carte média NV Regen (4), Prog utilisateur (5), App option (6) LS | Txt |ND|NC | PT
11.039 | Version du fichier carte média NV 029999 LS | Num | ND | NC | PT
11.040 | Somme de contrdle du fichier carte média NV -2147483648 a 2147483647 LS | Num | ND | NC | PT
11.042 | Copie de parameétres Aucune (0), Lire (1), Programme (2), Auto (3), Boot (4) A ) LE | Txt NC us
ucune
11.043 | Chargement des parametres par défaut Aucun (0), Standard (1), US (2) LE | Txt NC
i Menu 0 (0), Tous les menus (1),
11.044 | Etat de sécurité utilisateur Menu lecture seule 0 (2), lecture-seule (3), Menu 0 (0) LE | Txt |ND PT
état uniquement (4), pas d'acces (5)
11.045 | Sélection des parametres du moteur 2 Moteur 1 (0) ou Moteur 2 (1) Moteur 1 (0) LE | Txt us
11.046 | Valeurs par défaut précédemment chargées 0 a 2000 LS | Num | ND | NC | PT | US
11.047 | Programme utilisateur embarqué (PUE) : Activation Stop (0) ou Run (1) Run (1) LE | Txt us
11.048 | Programme utilisateur embarqué (PUE) : Etat -2147483648 a 2147483647 LS | Num | ND | NC | PT
11.049 Erqgramme utilisateur emba.rqué (PUE): 065535 ts | num [ND I NC | PT
Evénements de programmation
11.050 P[ogramme utilisateur embarqué (PUE) : 0465535 ts | num [ ND I NC | PT
Téaches de fond par seconde
11,051 | Programme utilisateur embarqué (PUE) : 0,04100,0 % LS [ Num [ND|NC | PT
Temps de tache Clock utilisé
11.052 | Numéro de série LS 000000000 a 999999999 LS | Num | ND | NC | PT
11.053 | Numéro de série MS 0 4 999999999 LS | Num | ND | NC | PT
11.054 | Code date du variateur 0465535 LS | Num | ND | NC | PT
11.085 | Programme utilisateur embarqué (PUE) : 04262140 ms LS | Num |ND | NC | PT
Intervalle programmé de la tache Clock
1234 (0), 1243 (1), 1324 (2), 1342 (3), 1423 (4), 1432 (5),
4123 (6), 3124 (7), 4132 (8), 2134 (9), 3142 (10),
11.056 | Identifiants emplacement options 2143 (11), 3412 (12), 4312 (13), 2413 (14), 4213 (15), 1234 (0) LE | Txt PT
2314 (16), 3214 (17), 2341 (18), 2431 (19), 3241 (20),
3421 (21), 4231 (22), 4321 (23)
11.060 | Courant nominal maximum 0,000 a 99999,999 A LS | Num | ND | NC | PT
11.061 | Kc courant pleine échelle 0,000 a 99999,999 A LS | Num | ND | NC | PT
11.062 | Version logicielle de la carte de puissance 0.00 4 99.99 LS | Num | ND | NC | PT
11.063 | Type de produit 04255 LS | Num | ND | NC | PT
11.064 | Caractéres identifiant produit M600 M600 LS | Chr |ND |NC | PT
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Plage ($) Valeur par défaut (=)
Parameétre Type
oL RFC-A/S OL | RFC-A | RFC-S
11.065 | Calibre et configuration variateur 00000000 a 99999999 LS | Num | ND | NC | PT
11.066 | Identifiant de I'étage de puissance 0a255 LS | Num | ND | NC | PT
11.067 | Identifiant de la carte de controle 0.000 a 65.535 LS | Num | ND | NC | PT
11.068 | Identifiant E/S internes 0a255 LS | Num | ND | NC | PT
11.069 | Identifiant interface de retour de position 0a255 LS | Num | ND | NC | PT
11.070 Vgrspn de la base de données des paramétres 0.00 4 99.99 ts | num [ ND I NC | PT
principaux
11.071 | Nombre de modules de puissance détectés 0az20 LS | Num | ND | NC | PT | US
11.072 | Fichier spécial de création carte média NV 0at 0 LE | Num NC
11.073 | Type de carte média NV Aucun (0), SMARTCARD (1), Carte SD (2) LS | Num | ND | NC | PT
11.075 | Registre de lecture seule carte média NV OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
11.076 Rggl_stre de suppression avertissement carte OFF (0) ou On (1) LS Bit |ND|NC !PT
média NV
11.077 | Version requise du fichier carte média NV 0a 9999 0 LE | Num | ND | NC | PT
11.079 | Caracteres nom du variateur 1-4 ----(-2147483648) a - - - - (2147483647) ----(0) LE | Chr PT | US
11.080 | Caracteres nom du variateur 5-8 ----(-2147483648) a - - - - (2147483647) ----(0) LE | Chr PT | US
11.081 | Caracteres nom du variateur 9-12 ----(-2147483648) a - - - - (2147483647) ----(0) LE | Chr PT | US
11.082 | Caracteres nom du variateur 13-16 ----(-2147483648) a - - - - (2147483647) ----(0) LE | Chr PT | US
11.084 | Mode utilisateur du variateur Boucle ouverte (1), RFC-A (2), RFC-S (3), Ls | Txt |ND |[NC | PT|US
Mode régénératif (4)
11.085 | Etat de sécurité Aucun (0), Lecture seule (1), Etat seul (2), Ls | Txt |ND|NC|PT|PS
Pas d'accés (3)
11.086 | Etat accés menu Menu 0 (0) ou tous les menus (1) LS | Txt | ND|NC | PT | PS
11.090 | Adresse port série du clavier 1416 1 LE | Num us
11.091 | Caractéres identifiant produit 1 ----(-2147483648) a - - - - (2147483647) LS | Chr | ND |NC | PT
11.092 | Caractéres identifiant produit 2 ----(-2147483648) a - - - - (2147483647) LS | Chr | ND |NC | PT
11.093 | Caracteres identifiant produit 3 ----(-2147483648) a - - - - (2147483647) LS | Chr | ND |NC | PT
11.095 | Nombre de redresseurs détectés 0a9 LS | Num | ND | NC | PT
11.096 | Nombre de redresseurs attendus 0a9 0 LE | Num us
< Parametre . . L . . . R . I
LE | Lecture/Ecriture LS | Lecture seule | Num numérique Bit Paramétre binaire | Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire Fl | Filtré
ND | Pas de valeur NC | Non copié PT | Paramétre protégé DP Dépend du calibre | Us | Sauvegarde par ps |Mémoriséala DE | Destination
par défaut l'utilisateur mise hors tension
P | Adresse IP Mac | Adresse Mac Date | Parametre de date Détection P‘arametre SMP Rarametre demenu Chr Paramgtre de Ver Numero de
de structure | d’heure d’emplacement caractére version
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Figure 11-22 Schéma logique du menu 12
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la conformité UL

Menu 12 : Comparateurs, sélecteurs de variables et fonction de contréle de freinage
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Figure 11-23 Schéma logique du menu 12 (suite)
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Les parametres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.

Les fonctions de la commande de frein sont prévues pour bien synchroniser le fonctionnement d'un frein externe avec le variateur.

Bien que le hardware et le software soient tous les deux congus selon des normes de qualité et de robustesse de haute performance, ils ne

sont pas destinés a étre des fonctions de sécurité, c'est-a-dire pour palier a un risque de dommage corporel éventuel lors d'un défaut ou
d'une panne. C'est pourquoi des systémes de protection indépendants et d'une intégrité éprouvée doivent étre également intégrés dans

toute application ou un fonctionnement incorrect du mécanisme de desserrage du frein peut engendrer un dommage corporel.

programmation pourrait desserrer le frein.

|AVERTISSEMENT|

Le relais de commande peut étre utilisé comme sortie pour le desserrage du frein. Si un variateur est configuré de cette maniére et s'il est
remplacé ou si les paramétres par défaut sont restaurés, la mise sous tension du nouveau variateur avant de commencer sa

Lorsque les bornes du variateur sont réglées a des valeurs autres que les valeurs par défaut, il convient de prendre en considération les
conséquences liées a une programmation incorrecte ou décalée. L'utilisation d'une carte média NV en mode Boot permet de s'assurer de
la programmation immédiate des parameétres du variateur afin d'éviter ces problemes.
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Figure 11-24 Fonction de freinage en boucle ouverte
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Figure 11-25 Séquence de freinage en boucle ouverte
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Figure 11-26 Mode RFC-A avec mode régulateur de frein (12.052) = 1 (Mode RFC-A sans capteur)
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Les paramétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.

Figure 11-27 Séquence de freinage sans capteur RFC-A
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Figure 11-28 Mode RFC-A avec mode régulateur de frein (12.052) = 0 (Mode RFC-A (avec retour de position))
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Les paramétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.

Figure 11-29 Mode RFC-A avec séquence de freinage de retour de position

Pr 12.045 Contréle du frein : Temporisation de serrage du frein

___________ Pr 10.002 Variateur actif 2. Temporisation de vitesse desserrage

Tt FTTTATTTTTTTTTTT 5. Temporisation de serrage du frein

e T T
. .
! .
_____________________________ S S
!
1
! ! !
! |
.
!
. .
.
1
1
1
. !
! i !
_ - R
.
1 1
_________________ A o
! 1
i 1
| : : '
i | T
1 2! 131415
| ' ' M ! 1
+—> —> —>
Pr12.047 Pr12.046 Pr12.048

Pr 03.002 Retour de vitesse

Pr 04.001 Courant moteur total

1. Attente flux moteur

aprés freinage
3. Attente seuil vitesse

Pr01.011 Référence active 4. Attente temporisation de serrage du frein

__ Pr12.040 Controle du frein : Desserrage du frein
Pr 02.003 Maintien de la rampe

_- Pr13.010 Mode Controle deposition

Pr 06.008 Activation du maintien de la vitesse nulle

Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle
Edition : 2



o
b4 Bornes Dy Paramétre en
bl X @ de sortie lecture seule (LS)

Les paramétres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Figure 11-30 Fonction de freinage RFC-S
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NOTE

Le mode sans capteur RFC-S ne peut étre utilisé qu'avec la fonction de freinage quand Mode basse vitesse RFC Pr 05.064 = (0) Injection.

Figure 11-31
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X Plage () Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A/S OL | RFC-A | RFC-S
12.001 | Inversion de la sortie du comparateur 1 OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
12.002 | Sortie du comparateur 2 OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
12.003 | Source du comparateur 1 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
12.004 | Niveau du comparateur 1 0,00 a 100,00 % o LE | Num us
0,00 %
12.005 | Hystérésis du comparateur 1 0,00 a 25,00 % LE | Num us
12.006 | Inversion de la sortie du comparateur 1 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
12.007 | Destination du comparateur 1 LE | Num | DE PT | US
12.008 | Source 1 du sélecteur de variables 1 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
12.009 | Source 2 du selecteur de variables 1 LE | Num PT | US
Entrée 1 (0), Entrée 2 (1), Ajout (2), Soustraction (3),
12.010 | Mode du sélecteur de variables 1 Multiplication (4), Division (5), Const temps (6), Entrée 1 (0) LE | Txt us
Rampe (7), Modules (8), Puissances (9), Section (10)
12.011 | Destination du sélecteur de variables 1 0,000 a 59,999 0.000 LE |Num | DE PT | US
12.012 | Sortie du sélecteur de variables 1 +100,00 % LS |[Num |ND | NC | PT
12.013 Mise § I'échelle de la source 1 du sélecteur +4.000 1,000 LE | Num us
de variables 1
12.014 Misle a I'échelle de la source 2 du sélecteur de +4,000 1,000 LE |Num us
variables 1
12.015 | Contréle du sélecteur de variables 1 0.00 a 100.00 0,00 LE | Num us
12.016 | Validation du sélecteur de variables 1 OFF (0) ou On (1) On (1) LE Bit us
12.023 | Source du comparateur 2 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
12.024 | Niveau du comparateur 2 0,00 a 100,00 % o LE | Num us
0,00 %
12.025 | Hystérésis du comparateur 2 0,00 a 25,00 % LE | Num us
12.026 | Inversion de la sortie du comparateur 2 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
12.027 | Destination du comparateur 2 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num | DE PT | US
12.028 | Source 2 du sélecteur de variables 1 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
12.029 | Source 2 du sélecteur de variables 2 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num PT | US
Entrée 1 (0), Entrée 2 (1), Ajout (2), Soustraction (3),
12.030 | Mode du sélecteur de variables 2 Multiplication (4), Division (5), Const temps (6), Entrée 1 (0) LE Txt us
Rampe (7), Modules (8), Puissances (9), Section (10)
12.031 | Destination du sélecteur de variables 2 0,000 a 59,999 0.000 LE | Num | DE PT | US
12.032 | Sortie du sélecteur de variables 2 +100,00 % LS |[Num | ND | NC | PT
12.033 Ml;e a I'échelle de la source 1 du sélecteur de +4.000 1,000 LE | Num us
variables 2
12.034 Mise z‘1 I'échelle de la source 2 du sélecteur +4.000 1,000 LE | Num us
de variables 2
12.035 | Contréle du sélecteur de variables 2 0.00 a 100.00 0,00 LE | Num us
12.036 | Validation du sélecteur de variables 2 OFF (0) ou On (1) On (1) LE Bit us
12.040 | Controle du frein : Ouverture du frein OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND | NC | PT
12.041 | Controle du frein : Activation OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
12.042 Contrgle du frein : Seuil de courant d’ouverture 04200 % 50 % ‘ LE | Num us
du frein
12.043 gontrgle du frein : Seuil de courant de retombée 02200 % 10% LE | Num us
u frein
OL: Qontréle du frein : Fréquence d’ouverture 0,0 4200 Hz 1,0 Hz LE | Num us
du frein
12044 RFC-A : Contréle du frein : Te isation de vit
-A : Contréle du frein : Temporisation de vitesse . . .1
desserrage du frein 0a 200 min 10 min ‘ LE | Num us
OL: Qontrole du frein : Fréquence de retombée 0.0 4200 Hz 2.0 Hz LE | Num us
du frein
12048 RFC-A/S : Contréle du frein : Vit de retombé
-A/S : Contréle du frein : Vitesse de retombée 0 3 200 min-! 5 min-! LE | Num us
du frein
12.046 Contr@le du frein : Temporisation avant ouverture 004250s 10s LE | Num us
du frein
12.047 Contrgle du frein : Temporisation aprés desserrage 004250s 10s LE | Num us
du frein
12.048 dContrqu du frein : Temporisation de retombée 0024250s 10s LE | Num us
u frein
12.049 Contrdle du frein : Activation gu contrdle de position OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
pendant le desserrage du frein
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12.050 | Contréle du frein : Direction initiale Référence (0), Avant (1), Arriere (2) Ref (0) LE Txt us
Controle du frein : Retombée du frein par seuil 5 \ L P
12.051 vitesse nulle 0,0 220,0 Hz 0 4200 min 1,0 Hz 5 min LE | Num us
12.052 | Contréle du frein : Mode OFF (0) ou On (1) On (1) LE Bit us
12.054 | Indicateur d'ouverture du frein externe OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit NC
12.055 | Source d'ouverture du frein OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit
LE | Lecture/Ecriture | LS Lecture Num Para['nletre Bit P'ara'metre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
seule numérique binaire
ND | Pasdevaleur | o | Non copie | PT | Parametre protége | Dp |Dépenddu | g | Sauvegarde pg |Meémoriséala DE | Destination
par défaut calibre par Il'utilisateur mise hors tension
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11.14 Menu 13 : Contréleur de mouvement standard
Figure 11-32 Schéma logique du menu 13
Inversion de Marche par
marche par impulsions relative

Emplacement 1
module optionnel
Retour vitesse P1

module optionnel
Retour vitesse P2

Emplacement 2
module optionnel
Retour vitesse P1

1t
module optionnel
Retour vitesse P2

Emplacement 3
module optionnel
Retour vitesse P1

it 3

module optionnel
Retour vitesse P2

Référence locale de
mouvement
standard

Tours de référence locale

Position

Tours Position

dignorance

Emplacement 1
module optionnel

[1028]

Retour vitesse P1

1

module optionnel
Retour vitesse P2

Emplacement 2
module optionnel
Retour vitesse P1

Emplacement 2
module optionnel
Retour vitesse P2

Emplacement 3
module optionnel
Retour vitesse P1

3
module optionnel
Retour vitesse P2

Source de .
référence de Référence de marche
mouvement par impulsions
standard relative de

mouvement standard

13.004

Référence locale
023 | de mouvement
standard
Verrouillage

Boucle
ouverte

Position sans capteur {03.080;

RFC-A/S uniquement

Source de retour
vitesse de mouvement

standard

impulsions relative

de mouvement
standard

Inversion de
référence de

de mouvement
standard
Activation

13.018

Reset erreur de
position de
mouvement
standard

[

e
|

Limité a + %
tour ou pas
du pole

1

13.013

Référence de position
dindexage de
mouvement standard

x|
o]

Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle

Edition : 2



Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en | Paramétres [Mise en marche | Optimi- | Fonctionnement de API L IETWENERE Diagno- | Informations sur
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV [embarqué EEVERTTES stics |la conformité UL
Indicateur de
la référence Référence Référence
avant rampe aprés rampe Référence de
0 ™ vitesse finale
lenu 2 +
2 Géné 02.001
- : de rampe
Gains
anticipation A
vitesse Sélection des gains
01.040> anticipation vitesse
H Sélection de
Mode du contréleur de A _:éiérenche dg
mouvement standard H vitesse « hard »
13.010 = 13.010 = 13.010=| o Toroom b
13.010 5006 1ous a6 [

Boucle de position
désactivée

Activation du
oA |

vitesse nulle

Fenétre
d'acceptation
dindexage de
mouvement standard

&

Indexage de
mouvement
standard terminé

Référence de
vitesse « hard »

[moz]

Erreur de mouvement standard

Cavevs

Tours  Position  Position
fine

Gain proportionnel
Kp de mouvement
standard

e —=—

Boucle de
position a

Limite de vitesse de
mouvement standard

Légende

2
VE32) B sores

d'entrée
2
X D
L@l - Fet «@

Paramétre en
lecture/écriture (LE)

Paramétre en
lecture seule (LS)

Ce schéma logique s’applique uniquement lorsque tous les

paramétres sont réglés a leur valeur par défaut

* La synchronisation est désactivée et l'intégrateur d'erreur est également réinitialisé dans les conditions suivantes :

Si le variateur est déverrouillé (c'est-a-dire, que son état est inhibé, prét ou mis en sécurité).
Si le mode de synchronisation (Pr 13.010) est modifié. La synchronisation est désactivée de fagon transitoire pour réinitialiser l'intégrateur

1.

d'erreur.

Le paramétre de mode absolu (Pr 13.011) est modifié. La synchronisation est désactivée de fagon transitoire pour réinitialiser I'intégrateur

d'erreur.

L'une des sources de position n'est pas valide.
Le parameétre d'initialisation de retour de position (Pr 03.048) est réglé sur zéro.
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. Plage ($) Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A/S OL | RFC-A|RFC-S
13.001 | Erreur de tours de mouvement standard -32768 a 32767 tours LS | Num | ND | NC | PT
13.002 | Erreur de position de mouvement standard -32768 a 32767 LS [ Num | ND | NC | PT
13.003 | Erreur de position fine de mouvement standard -32768 a 32767 LS [ Num | ND | NC | PT
Emplacement 1 P1 (2), Emplacement 1 P2 (3),
e Emplacement 2 P1 (4), Emplacement 2 P2 (5),
13.004 | Source de référence de mouvement standard Emplacement 3 P1 (6), Emplacement 3 P2 (7). Emplacement 3 P1 (6) LE | Txt us
Local (10)
Emplacement 1 Emplacement 1 P1 (2),
P1 (2), Emplacement 1 Emplacement 1 P2 (3),
P2 (3), Emplacement 2 Emplacement 2 P1 (4), P2 Emplace-
13.005 | Source de retour vitesse de mouvement standard P1 (4), Emplacement 2 Emplacement 2 P2 (5), ment 3 Sans capteur (10) | LE | Txt us
P2 (5), Emplacement 3 Emplacement 3 P1 (6), P1(6)
P1 (6), Emplacement 3 Emplacement 3 P2 (7),
P2 (7) Sans capteur (10)
13.006 | Inversion de référence de mouvement standard OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit
13.007 | Numérateur de rapport de mouvement standard 0.000 a 10.000 1,000 LE | Num us
13.008 | Dénominateur de rapport de mouvement standard 0.000 a 4.000 1,000 LE | Num us
13.009 | Gain proportionnel Kp de mouvement standard 0.00 a 100.00 25,00 LE | Num us
. s Désactivé (0),
Désactivé (0), Rigid Spd FF (1), Rigide (2),
Rigid Spd PF (1), Non-rigid Spd FF (3)
13.010 | Mode du contréleur de mouvement standard Rigide (2), L ’ Désactivé (0) LE | Txt us
L Non-rigide (4),
Non-rigid Spd FF (3), Ind &t (5
Non rigide (4) ndexage arrét (5),
Indexage (6)
13.011 | Validation du mode absolu de mouvement standard OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
13.012 |Limite de vitesse de mouvement standard 0 a 250 min~! 150 min™! LE | Num us
13.013 Référence de position d'indexage de mouvement 0465535 0 LE | Num us
standard
13.014 Fenétre d'acceptation d'indexage de mouvement 0 44096 256 LE | Num us
standard
13.015 | Indexage de mouvement standard terminé OFF (0) ou On (1) LS | Bit | ND |NC | PT
13.016 | Reset erreur de position de mouvement standard OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC
Référence de marche par impulsions relative de N L4 .1
13017 | ouvement standard 0,0 & 4000,0 min 0,0 min LE | Num us
13.018 Validation de marche par impulsions relative de OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC
mouvement standard
13.019 Inversion de marche par impulsions relative de OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC
mouvement standard
13.020 | Tours de référence locale de mouvement standard 0 a 65535 tours 0 tour LE | Num NC
13.021 | Position de référence locale de mouvement standard 0 a 65535 0 LE | Num NC
13.022 Position fine de référence locale de mouvement 0 465535 0 LE | Num NC
standard
13.023 Désactivation de référence locale de mouvement OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit NC
standard
13.024 Tours de référence locale d'ignorance de mouvement OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE | Bit us
standard
13.026 | Rampe Echantillon de Mouvement Standard Non activé (0), 4 ms (1) Non activé (0) LS | Txt us
LE | Lecture/Ecriture | LS Lecture Num Param_etre Bit F‘_ara_metre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
seule numérique binaire
np | Pasdevaleur | o o copié | PT | Parametre protége | pp | Dépenddu | g | Sauvegardepar | o | Mémoriséala | pe | beghination
par défaut calibre I'utilisateur mise hors tension
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11.15 Menu 14 : Régulateur PID
Figure 11-33 Schéma logique du menu 14
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Les parametres sont tous indiqués avec leur valeur par défaut.
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Plage (§) Valeur par défaut (=)
Parametre Type
oL RFC-A/S oL RFC-A | RFC-S
14.001 | Sortie PID1 +100,00 % LS Num | ND | NC | PT
14.002 | Source référence anticipation PID1 0,000 a 59,999 0.000 LE Num PT us
14.003 | Source de référence PID1 0,000 a 59,999 0.000 LE Num PT us
14.004 | Source du retour vitesse PID1 0,000 a 59,999 0.000 LE Num PT us
14.005 | Inversion de référence PID1 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
14.006 | Inversion du retour PID1 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
14.007 |Rampe de référence PID1 0.0 4 3200.0 00s LE Num us
14.008 | Validation PID1 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
14.009 | Source de validation 1 PID1 0,000 a 59,999 0.000 LE Num PT | US
14.010 | Gain proportionnel PID1 0.000 a 4.000 1,000 LE Num us
14,011 | Gain intégral PID1 0.000 & 4.000 0,500 LE Num us
14.012 | Gain différentiel PID1 0.000 & 4.000 0.000 LE Num us
14.013 | Limite supérieure de la sortie PID1 0,00 a 100,00 % 100,00 % LE Num us
14.014 | Limite inférieure de la sortie PID1 +100,00 % -100,00 % LE Num us
14.015 |Mise a échelle de sortie PID1 0.000 a 4.000 1,000 LE Num us
14.016 | Destination PID1 0,000 a 59,999 0.000 LE Num | DE PT | US
14.017 | Verrouillage intégration PID1 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit
14.018 | Activation des limites symétriques PID1 OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
14.019 | Référence anticipation PID1 +100,00 % LS Num | ND | NC | PT
14.020 |Référence PID1 +100,00 % LS Num | ND | NC | PT
14.021 |Retour PID1 +100,00 % LS Num | ND | NC | PT
14.022 |Erreur PID1 +100,00 % LS Num | ND | NC | PT
14.023 | Mise a échelle de référence PID1 0.000 & 4.000 1,000 LE Num us
14.024 | Mise a échelle de retour PID1 0.000 a 4.000 1,000 LE Num us
14.025 | Référence logique PID1 +100,00 % 0,00 % LE Num us
14.026 | Retour logique PID1 +100,00 % 0,00 % LE Num us
14.027 | Source de validation 2 PID1 0,000 a 59,999 0.000 LE Num PT | US
LE | Lecture/Ecriture | LS é:ﬁltsre Num ﬁjr:?é?iitsz Bit Eiiraairrgétre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
ND E:f dd(.ffa"j‘t'e“r NC |Noncopié | PT |Paramétre protégé | DP Eji‘frgd du | us S:fl‘,’jtﬂf‘sr:tzur PS mrg%r('j_z f‘e 'nasion DE | Destination
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11.16

Menus 15, 16 et 17 : Modules optionnels configurés

Figure 11-34 Position des emplacements pour les modules optionnels et numéros de menu correspondants

1. Emplacement 1 module Solutions - Menu 15
2. Emplacement 2 module Solutions - Menu 16
3. Emplacement 3 module Solutions - Menu 17

11.16.1 Paramétres communs a toutes les catégories
Parametre Plage ({}) Valeur par défaut (=) Type

mm.001 |ID du module 0 a 65535 LS | Num [ND|NC|PT
mm.002 | Version du logiciel 00.00.00.00 & 99.99.99.99 LS | Ver [ND|NC|PT
mm.003 | Version hardware 0.00 & 99.99 LS | Num |[ND|NC |PT
mm.004 | Numéro de série LS R LS | Num [ND|NC|PT
mm.005 | Numéro de série MS 0499999999 LS | Num [ND|NC|PT
mm.006 | Etat du module -2a3 LS [ Num |[ND|NC |PT
mm.007 | Reset du module Off (0) a On (1) OFF (0) LE | Bit NC

Le code ID du module optionnel indique le type de module installé dans I'emplacement correspondant. Voir le guide de mise en service
correspondant du module optionnel pour de plus amples informations sur le module.

ID du module optionnel

Module

Catégorie

0 Aucun module installé
209 SI-1/0 Automation (extension E/S)
443 SI-PROFIBUS
447 Sl-DeviceNet
448 SI-CANopen
433 Sl-Ethernet Bus de terrain
432 SI-PROFINET RT
434 SI-PROFINET V2
431 SI-EtherCAT
105 SI-Encoder
106 Sl-Universal Encoder Retour
0* Sl-Safety Sécurité

* 1l n'y a pas de communication entre le module optionnel SI-Safety et le variateur héte via le connecteur du module optionnel, c'est la raison pour
laquelle I'ID du module SI-Safety affiché correspond a zéro.
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11.17 Menu 18 : Menu application 1
Plage (§) Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A/S oL ‘ RFC-A | RFC-S
18.001 Pa_lramétre d'application menu 1 mémorisé a la 32768 & 32767 0 LE | Num PS
mise hors tension
18.002 & R BT N
18.010 Paramétre d'application menu 1 en lecture seule -32768 a 32767 LS | Num [ ND | NC us
18.011 a N . - - N
18.030 Paramétre d'application menu 1 en lecture/écriture -32768 a 32767 0 LE | Num us
18.031 a N . - - .
18.050 Paramétre d'application menu 1 en lecture/écriture OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
18.051 a Pgramétre d'application menu 1 mémorisé a la 0147483648 3 2147483647 0 LE | Num PS
18.054 | mise hors tension longue
LE | Lecture/Ecriture | LS Lecture Num Para[n.etre Bit P'ara'metre Txt | Mnémonique Bin | Parametre binaire | FI | Filtré
seule numérique binaire
np | Pasdevaleur | o Non copié | PT | Parametre protége | pp | PéPenddu | g | Sauvegardepar | g | Mémorisé ala DE | Destination
par défaut calibre I'utilisateur mise hors tension
11.18 Menu 19 : Menu application 2
Plage () Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A/S OL | RFC-A | RFC-S
19.001 :aramétrfe d'application menu 2 mémorisé a la mise 32768 & 32767 0 LE | Num PS
ors tension
19.002 a .\ . S N
19.010 Paramétre d'application menu 2 en lecture seule -32768 a 32767 LS | Num [ ND [ NC us
19.011 a N . S - N
19.030 Paramétre d'application menu 2 en lecture/écriture -32768 a 32767 0 LE | Num us
19.031a R B - .
19.050 Paramétre d'application menu 2 en lecture/écriture OFF (0) ou On (1) OFF (0) LE Bit us
19.051 a Paramétrfe d'application menu 2 mémorisé a la mise 2147483648 3 2147483647 0 LE | Num PS
19.054 | hors tension longue
LE | Lecture/Ecriture | LS Lecture Num Para(n.etre Bit P.ara_metre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
seule numérique binaire
np | Pasdevaleur | ol Non copis | PT | Paramétre protége | Dp | Dépenddu | \,q | Sauvegardepar | oo |Mémoriséala | pe | pogtination
par défaut calibre I'utilisateur mise hors tension
11.19  Menu 20 : Menu application 3
Plage () Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A/S oL ‘ RFC-A ‘ RFC-S
20.001 a . o o .
20.020 Parametre d'application menu 3 en lecture/écriture -32768 a 32767 0 LE | Num
20.021 a | Parametre d'application menu 3 en lecture/écriture 2147483648 3 2147483647 0 LE | Num
20.040 | longue
LE | Lecture/Ecriture | LS Lecture Num Para[n.etre Bit P.ara_metre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
seule numérique binaire
np | Pasdevaleur | ol Non copié | PT | Parametre protége | pp | Pépenddu | g | Sauvegardepar | g | Mémorisé ala DE | Destination
par défaut calibre I'utilisateur mise hors tension
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11.20 Menu 21 : Parameétres du deuxiéme moteur

. Plage (§) Valeur par défaut (=)
Parametre Type
oL \ RFC-A \ RFC-S oL RFC-A \ RFC-S
- it . ; 50 Hz : 50,0 50 Hz : 1500,0
21.001 |Limite de référence maximum M2 0,0 a VM_POSITIVE_REF_CLAMP2 60 Hz : 60.0 60 Hz : 1800.0 LE | Num us
21.002 |Limite de référence minimum M2 VM_NEGATIVE_REF_CLAMP2 2 0,0 0,0 LE | Num us
21.003 | Sélecteur de référence M2 A1AZ(0), Al préréglé (1), A2 préréglé (2), A1 A2 (0) LE | Txt us
préréglé (3), clavier (4), précision (5), réf. clavier (6)
00a A
. VM_ACCEL_RATE
21.004 |Rampe d'accélération 1 M2 VM_ACCEL_RATE 0,000a - C(,: P 5,0 2,000 LE | Num us
$/100 Hz s/1000 min
00a 0,000 4 VM_ACCEL_RATE
21.005 | Rampe de décélération 1 M2 VM_ACCEL_RATE — 10.0 2,000 LE | Num us
$/100 Hz s/1000 min
] ) X . 50 Hz : 50,0
21.006 |Fréquence nominale M2 0,0 2 550,0 Hz 0,0 a 550,0 Hz 60 Hz - 60.0 LE Num us
21.007 | Courant nominal M2 0,000 4 VM_RATED_CURRENT Valeur nominale 'm"gg;;“ Surcharge forte §\ £ | Num DP us
50 Hz :
50 Hz : 1450,00
i i 1500 min""! min”! 3000,00
5 -1 5 -
21.008 | Vitesse nominale M2 0 & 33000 min 0 & 33000,0 min 60 Hz : 60 Hz : min-! LE | Num us
1800 min""! 1750,00
min™!

Variateur 200 V : 230 V
Eur - Variateur 400 V : 400 V
21.009 | Tension nominale M2 0 aVM_AC_VOLTAGE_SET USA - Variateur 400 V : 460 V LE | Num DP us
Variateur 575V : 575 V
Variateur 690 V : 690 V

21.010 | Facteur de puissance nominal M2 0.000 a 1.000 | 0,850 LE Num DP us
21.011 | Nombre de pbles moteur M2 Automatique (0) a 480 pdles (240) Automatique (0) 8 poles (4) LE Txt us
21.012 |Résistance statorique M2 0,000000 & 1000,000000 Q 0,000000 O LE | Num DP us
21.014 | Inductance transitoire M2/Ld 0,000 a 500,000 mH 0,000 mH LE Num DP us
21.015 | Moteur 2 actif OFF (0) ou On (1) LS Bit | ND| NC | PT
21.016 Constante de temps thermique 1 du 1,043000,0s 89.0s LE | Num us
moteur M2
21,017 | &ain proportionnel Kp1 de la boucle de 0,0000 & 200,0000 s/rad 0,0300 s/rad | 0,0100 s/rad | LE | Num us
vitesse M2
21,018 | Gain intégral Kit de la boucle de 0,00 & 655,35 s?/rad 0,10s%rad | 0,05s%rad | LE | Num us
vitesse M2
21,019 | Gain difiérentiel Kd1 de retour vitesse de 0,00000 & 0,65535 1/rad 0,00000 1/rad LE | Num us
la boucle de vitesse M2
Emplacement 1
P1(2),
Emplacement 1
P2 (3),
Emplacement 2
Sélection de retour vitesse de contrdle P1(4), Emplacement
21.021 moteur M2 Emplacement 2 3 P1(6) LE ™ us
P2 (5),
Emplacement 3
P1(6),
Emplacement 3
P2 (7)
21.022 | Gain Kp de la boucle de courant M2 0 430000 20 150 LE | Num us
a
21.023 | Gain Ki de la boucle de courant M2 40 2000 LE | Num us
21.024 | Inductance statorique M2 0,00 a4 5000,00 mH 0,00 mH LE | Num DP us
21.025 | Point d'inflexion 1 du moteur 2 50,0 % LE | Num us
0,0 2 100,0 %
21.026 | Point d'inflexion 3 du moteur 2 75,0 % LE Num us
21.027 |Limite de courant moteur M2 0,0 a VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT 165,0 % * 175,0 % ** LE | Num DP us
21.028 |Limite de courant Mode régénératif M2 0,0 a VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT 165,0 % * 175,0 % ** LE | Num DP us
21.029 |Limite de courant symétrique M2 0,0 8 VM_MOTOR2_CURRENT_LIMIT 165,0 % * 175,0 % ** LE | Num DP us
21.030 | Volts M2 par 1000 min™! 04 10000 V 98V LE | Num us
21.032 Constante de temps 1 du filtre de référence 0.04250ms 1.0 ms LE | Num us
de courant M2
21.033 Mode de protection thermique basse 0a1 0 LE | Num us
vitesse M2
21.039 Constante de temps thermique 2 du 1,0 430000 s 89.0s LE | Num us
moteur M2
Mise a I'échelle constante de temps N o o
21.040 thermique 2 du moteur M2 02100 % 0% LE | Num us
21.041 | Point d'inflexion 2 du moteur 2 0,02 100,0 % 0,0 % LE | Num us
21.042 | Point d'inflexion 4 du moteur 2 0,0 2 100,0 % 0,0 % LE Num us
RFC-A> Couple par ampére M2 0,00 a 500,00 LS | Num | ND | NC | PT
21.043 . 0,00 a
RFC-S> Couple par ampére M2 500,00 Nm/A 1,60 Nm/A LE | Num us
21.044 | Pertes fer a vide M2 0.000 a 99999.999 0.000 LE | Num us
21.045 |Pertes fer nominales M2 0.000 a 99999.999 0.000 LE | Num us
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. Plage () Valeur par défaut (=)
Parameétre Type
oL | RFC-A RFC-S OL | RFC-A | RFC-S
_Caract'erlsthue de saturation moteur Off (0) ou OFF (0) LE Bit us
21.046 |inversé M2 On (1)
Limite de courant magnétisant M2 | 0,02 100,0 % | 100,0 % LE Num us
21.047 Limite dfe courant de mode sans capteur 0,02 1000,0 % 20,0 % LE Num DP us
basse vitesse M2
- 0,000 a
21.048 |Lq avide M2 500,000 mH 0,000 mH LE | Num DP us
21.051 | Courant de test lq M2 de mesure 024200 % 100% | LE | Num us
de l'inductance
21.053 | Offset de phase M2 au courant de test Iq +90,0° 0,0° LE | Num DP us
P 0,000 a
21.054 |Lq M2 au courant de test Iq défini 500,000 mH 0,000 mH LE | Num DP us
21.058 Coullrant de test Id M2 de mesure 10040 % 50 % LE | Num us
de l'inductance
21.060 |Lq M2 au courant de test Id défini 0,000a 0000mH | LE | Num DP us
: q 500,000 mH ’
* La valeur par défaut est 141,9 % pour les variateurs taille 9 et supérieures
* La valeur par défaut est 150,0 % pour les variateurs taille 9 et supérieures
LE | Lecture/Ecriture | LS Lecture Num Para[n.etre Bit P.ara_metre Txt | Mnémonique Bin | Paramétre binaire | FI | Filtré
seule numérique binaire
np | Pasdevaleur | o Non copié | PT | Parametre protége | Dp | Dépenddu |\, | Sauvegarde pg |Mémoriséala DE | Destination
par défaut calibre par l'utilisateur mise hors tension
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11.21  Menu 22 : Configuration de parameétres supplémentaires du Menu 0
Plage ($) Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL ‘ RFC-A ‘ RFC-S oL ‘ RFC-A | RFC-S
22.001 Réglage du paramétre 00.001 01,007 LE | Num PT | US
22.002 Réglage du paramétre 00.002 01,006 LE | Num PT | US
22.003 Réglage du paramétre 00.003 02,011 LE | Num PT | US
22.004 Réglage du paramétre 00.004 02,021 LE | Num PT | US
22.005 Réglage du paramétre 00.005 01,014 LE | Num PT | US
22.006 Réglage du paramétre 00.006 04,007 LE | Num PT | US
22.007 Réglage du paramétre 00.007 05,014 03,010 LE | Num PT | US
22.008 Réglage du paramétre 00.008 05,015 03,011 LE | Num PT | US
22.009 Réglage du paramétre 00.009 05,013 03,012 LE | Num PT | US
22.010 Réglage du paramétre 00.010 05,004 03,002 LE | Num PT | US
22.011 Réglage du parameétre 00.011 05,001 03,029 LE | Num PT | US
22.012 Réglage du paramétre 00.012 04,001 LE | Num PT | US
22.013 Réglage du paramétre 00.013 04,002 LE | Num PT | US
22.014 Réglage du paramétre 00.014 04,011 LE | Num PT | US
22.015 Réglage du paramétre 00.015 02,004 LE | Num PT | US
22.016 Réglage du paramétre 00.016 00,000 02,002 LE | Num PT | US
22.017 Réglage du paramétre 00.017 08,026 04,012 LE | Num PT | US
22.018 Réglage du paramétre 00.018 00,000 LE | Num PT | US
22.019 Réglage du paramétre 00.019 07,011 LE | Num PT | US
22.020 Réglage du paramétre 00.020 07,014 LE | Num PT | US
22.021 Réglage du paramétre 00.021 07,015 LE | Num PT | US
22.022 Réglage du paramétre 00.022 01,010 LE | Num PT | US
22.023 Réglage du paramétre 00.023 01,005 LE | Num PT | US
22.024 Réglage du paramétre 00.024 01,021 LE | Num PT | US
22.025 Réglage du paramétre 00.025 01,022 LE | Num PT | US
22.026 Réglage du paramétre 00.026 01,023 03,008 LE | Num PT | US
22.027 Réglage du paramétre 00.027 01,024 03,034 LE | Num PT | US
22.028 Réglage du paramétre 00.028 06,013 LE | Num PT | US
22.029 Réglage du parameétre 00.029 00,000 a 59,999 11,036 LE | Num PT | US
22.030 Réglage du paramétre 00.030 11,042 LE | Num PT | US
22.031 Réglage du paramétre 00.031 11,033 LE | Num PT | US
22.032 Réglage du paramétre 00.032 11,032 LE | Num PT | US
22.033 Réglage du paramétre 00.033 06,009 05,016 00,000 LE | Num PT | US
22.034 Réglage du paramétre 00.034 11,030 LE | Num PT | US
22.035 Réglage du paramétre 00.035 11,024 LE | Num PT | US
22.036 Réglage du paramétre 00.036 11,025 LE | Num PT | US
22.037 Réglage du paramétre 00.037 11,023 LE | Num PT | US
22.038 Réglage du paramétre 00.038 04,013 LE | Num PT | US
22.039 Réglage du paramétre 00.039 04,014 LE | Num PT | US
22.040 Réglage du parameétre 00.040 05,012 LE | Num PT | US
22.041 Réglage du parametre 00.041 05,018 LE | Num PT | US
22.042 Réglage du paramétre 00.042 05,011 LE | Num PT | US
22.043 Réglage du paramétre 00.043 05,010 00,000 LE | Num PT | US
22.044 Réglage du paramétre 00.044 05,009 LE | Num PT | US
22.045 Réglage du paramétre 00.045 05,008 LE | Num PT | US
22.046 Réglage du paramétre 00.046 05,007 LE | Num PT | US
22.047 Réglage du paramétre 00.047 05,006 05,033 LE | Num PT | US
22.048 Réglage du paramétre 00.048 11,031 LE | Num PT | US
22.049 Réglage du paramétre 00.049 11,044 LE | Num PT | US
22.050 Réglage du paramétre 00.050 11,029 LE | Num PT | US
22.051 Réglage du paramétre 00.051 10,037 LE | Num PT | US
22.052 Réglage du paramétre 00.052 11,020 LE | Num PT | US
22.053 Réglage du paramétre 00.053 04,015 LE | Num PT | US
22.054 Réglage du paramétre 00.054 00,000 05,064 LE | Num PT | US
22.055 Réglage du parameétre 00.055 00,000 05,071 LE | Num PT | US
22.056 Réglage du parameétre 00.056 00,000 05,072 LE | Num PT | US
22.057 Réglage du parameétre 00.057 00,000 05,075 LE | Num PT | US
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Plage () Valeur par défaut (=)
Paramétre Type
oL RFC-A RFC-S oL RFC-A RFC-S
22.058 Réglage du paramétre 00.058 00,000 05,077 LE | Num PT | US
22.059 Réglage du parameétre 00.059 00,000 05,078 LE | Num PT | US
22.060 Réglage du parameétre 00.060 00,000 05,082 LE | Num PT | US
22.061 Réglage du paramétre 00.061 00,000 05,084 LE | Num PT | US
22.062 Réglage du parameétre 00.062 LE | Num PT | US
22.063 Réglage du parameétre 00.063 LE | Num PT | US
22.064 Réglage du parameétre 00.064 LE | Num PT | US
22.065 Réglage du paramétre 00.065 LE | Num PT | US
22.066 Réglage du paramétre 00.066 LE | Num PT | US
22.067 Réglage du paramétre 00.067 LE | Num PT | US
22.068 Réglage du paramétre 00.068 LE | Num PT | US
22.069 Réglage du paramétre 00.069 00,000 a 59,999 LE | Num PT | US
22.070 Réglage du parameétre 00.070 LE | Num PT | US
22.071 Réglage du paramétre 00.071 00,000 LE | Num PT | US
22.072 Réglage du parameétre 00.072 LE | Num PT | US
22.073 Réglage du parameétre 00.073 LE | Num PT | US
22.074 Réglage du parameétre 00.074 LE | Num PT | US
22.075 Réglage du parameétre 00.075 LE | Num PT | US
22.076 Réglage du paramétre 00.076 LE | Num PT | US
22.077 Réglage du parametre 00.077 LE | Num PT | US
22.078 Réglage du parametre 00.078 LE | Num PT | US
22.079 Réglage du paramétre 00.079 LE | Num PT | US
22.080 Réglage du paramétre 00.080 LE | Num PT | US
LE | Lecture/Ecriture LS Is_gﬁfgre Num | Paramétre numérique Bit | Parameétre binaire Txt | Mnémonique Bin Paramétre binaire Fl Filtré

ND Zg; Ste valeur par NC | Non copié PT | Parametre protégé DP | Dépend du calibre us i:rul\'lliﬁiasradti;ur PS hMO(ér??;fse}oila mise DE | Destination
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12  Diagnostics

L'afficheur de la console du variateur fournit différentes informations
relatives a son état. Celles-ci se divisent en plusieurs catégories,
indiquées ci-dessous :

* Indications de mise en sécurité
* Indications d'alarme
* Indications d'état

L'utilisateur ne doit pas tenter de réparer un variateur
défectueux, ni effectuer des diagnostics de panne autrement
que par les fonctions de diagnostic décrites dans le présent
chapitre.

Si le variateur est défectueux, il doit étre ramené a un
distributeur Nidec Industrial Automation agréé a des fins de
réparation.

12.1

Figure 12-1

Modes d'état (état clavier et LED)

Modes d'état de la console

Trip
Over Volts.1

rive Overload :
I150040 rpml

1. Etat de fonctionnement du variateur
2. Mise en sécurité
3. Etatd'alarme

Figure 12-2 Emplacement de la LED d'état

1. Non clignotante : Etat normal
2. Clignotante : Mise en sécurité

12.2 Indications de mise en sécurité

Lorsqu'une mise en en sécurité est déclenchée, la sortie du variateur est
désactivée de maniére a ce que le variateur cesse de contréler le
moteur. Sile moteur est en fonctionnement quand une mise en sécurité
se produit, il s'arrétera en roue libre.

Pendant une mise en sécurité, lorsqu'un clavier Kl est utilisé, la ligne
supérieure de I'afficheur indique qu'une mise en sécurité s'est produite
et la ligne inférieure affiche le mnémonique de la mise en sécurité.
Certaines mises en sécurité sont associées a un numéro de sous-mise
en sécurité afin de donner des informations supplémentaires sur la mise
en sécurité. Si une mise en sécurité est associée a un numéro de
sous-mise en sécurité, celui-ci clignote alternativement avec le
mnémonique de la mise en sécurité sauf si s'il y a de la place sur la
deuxiéme ligne pour afficher les deux. Dans ce cas I3, l'affichage des
informations sur le mnémonique de la mise en sécurité et la sous-mise
en sécurité est séparé par une décimale.

Le rétroéclairage de I'afficheur du Kl-Keypad clignotera aussi pendant
une condition de mise en sécurité. Si I'afficheur n'est pas utilisé, la LED
d'état du variateur clignote si le variateur se met en sécurité toutes les
0,5 s. Voir la Figure 12-2.

Les mises en sécurité sont répertoriées par ordre alphabétique dans le
Tableau 12-3 selon l'indication de la mise en sécurité présentée sur
I'afficheur du variateur. L'état du variateur peut également étre lu dans
Pr 10.001 « Variateur en fonctionnement » a l'aide des protocoles de
communication. La mise en sécurité la plus récente peut étre lue dans
Pr 10.020 en fournissant son numéro. Noter que les mises en sécurité
hardware (HF01 a HF20) n’ont pas de numéro de mise en sécurité.

Il faut vérifier le numéro de la mise en sécurité dans le Tableau 12-4
pour identifier la mise en sécurité spécifique.

Exemple

1. Le code 2 de mise en sécurité est lu dans Pr 10.020 via les
communications série.

2. En vérifiant le Tableau 12-3, cela montre que la Mise en sécurité 2
est une mise en sécurité de surtension.

Code
- Communication

Mise en
sécurité

Afficheur

Numéro du clavier

3. Rechercher Surtensions dans le Tableau 12-3.
4. Procédez aux vérifications indiquées sous la rubrique Diagnostic.
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12.3 Identification d'une mise en sécurité/

source de mise en sécurité

Certaines mises en sécurité ne contiennent qu'un mnémonique de mise
en sécurité tandis que d'autres sont associées a un mnémonique et a un
numéro de sous-mise en sécurité qui donnent a l'utilisateur des
informations supplémentaires sur la mise en sécurité.

Une mise en sécurité peut étre générée par un systéme de contrble ou
un systéme de puissance. Le numéro de sous-mise en sécurité associé
aux mises en sécurité répertoriées dans le Tableau 12-1 se présente

sous la forme xxyzz et sert a identifier la source de la mise en sécurité.

Par exemple, si le variateur s'est mis en sécurité et que la ligne
inférieure de I'afficheur indique « OHt Control.2 », avec l'aide du
Tableau 12-2 ci-dessous, la mise en sécurité peut étre interprétée
comme suit : une surchauffe a été détectée ; la mise en sécurité a été
provoquée par un défaut du module de contrble, surchauffe de la sonde
thermique de la carte de contrdle 2.

Tableau 12-2 Identification de la sous-mise en sécurité
Source | xx |y | zz Description
Systeme Surchauffe de la sonde thermique de la carte
N 00 [0 | O1 N
de contrdle de contrdle 1
Systeme Surchauffe de la sonde thermique de la carte
N 00 | 0| 02 N
de contréle de contrdle 2
Systeme Surchauffe de la sonde thermique de la carte
N 00 | 0| 03 N
de contrdle de contrble 3

Tableau 12-1 Mises en sécurité associées a un numéro de sous-
mise en sécurité xxyzz
Surtension Bus dc OHt
Ol ac Perte de phase
Ol freinage Comm puissance
PSU Atténuateur Ol
Onduleur OHt Retour temp.
Puissance OHt Données Puis
Controle OHt

Les chiffres correspondant a xx sont 00 pour une mise en sécurité
générée par le systeme de contréle. Dans le cas d'un seul variateur
(ne faisant pas partie d'un variateur de module multi-puissance), si la
mise en sécurité est lié au systéme de puissance, alors la valeur de xx
sera 01.

Lorsqu'ils sont affichés, les premiers zéros sont supprimés. Le chiffre y
sert a identifier I'emplacement d'une mise en sécurité qui est générée
par un module redresseur relié a un module de puissance (si xx est
différent de zéro). Pour une mise en sécurité du systéme de contrble
(xx est égal a zéro), le chiffre y est défini, s'il est pertinent, pour chaque
mise en sécurité. S'il n'est pas pertinent, la valeur du chiffre y sera égale
a zéro.

Les chiffres correspondant a zz donnent la raison de la mise en sécurité
et sont définis dans chaque description de mise en sécurité.

Figure 12-3 Légende du numéro de sous-mise en sécurité

X X|\ylz z
i el

00 - Généré par le module de contréle

01 - Généré par le module de puissance

0 Supérieures - Identifie 'empl it
de la mise en sécurité

00

- Motif de la mise en sécurité

07
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12.4 Numéros de mises en sécurité, sous-mise en sécurité

Tableau 12-3 Indications de mise en sécurité

Mise en sécurité Diagnostic
Perte Ana 1 Perte de courant d'entrée analogique 1

Une mise en sécurité Perte d'entrée 1 indique qu'une perte de courant a été détectée en mode courant sur I'entrée
analogique 1 (Borne 5, 6). En mode 4-20 mA et 20-4 mA, une perte du signal est détectée si le courant passe en dessous
de 3 mA.

Actions recommandées :

»  Vérifier si la télécommande est correcte.

«  Vérifier que la télécommande n'est pas endommagée.
«  Vérifier le Mode entrée analogique 1 (07.007).

* Le signal de courant est présent et supérieur a 3 mA.

Perte Ana 2 Perte de courant d'entrée analogique 2

Une perte d'entrée 2 indique qu'une perte de courant a été détectée en mode courant sur I'entrée analogique 2 (Borne 7).
En mode 4-20 mA et 20-4 mA, une perte du signal est détectée si le courant passe en dessous de 3 mA.

Actions recommandées :
29 »  Vérifier si la télécommande est correcte.
»  Vérifier que la télécommande n'est pas endommagée.

« Vérifier le Mode entrée analogique 2 (07.011).
* Le signal de courant est présent et supérieur a 3 mA.

Un étalonnage Echec d'étalonnage de sortie analogique
de sortie

L’étalonnage d’offset zéro de I'une ou des deux sorties analogiques a échoué. Cela indique un échec du hardware du
variateur ou une tension est appliquée a la sortie via une impédance basse, qui peut étre due a une erreur de cablage.
La sortie en échec peut étre identifiée par le numéro de la sous-mise en sécurité.

Sous-mise en sécurité Raison

Echec sortie 1 (borne 9)
219 2 Echec sortie 2 (borne 10)

Actions recommandées :

«  Vérifier le cablage associé aux sorties analogiques.

« Débrancher tous les cables reliés aux sorties analogiques et effectuer un nouvel étalonnage en éteignant puis
rallumant le variateur.

» Sila mise en sécurité persiste, remplacer le variateur.

LT B LB L e tableau de personnalisation d'un module d'application a été modifié

La mise en sécurité Menu app modifié indique que le tableau de personnalisation d'un menu d'application a été modifié.
Le menu qui a été modifié peut étre identifié par le numéro de la sous-mise en sécurité.

Sous-mise en sécurité Raison
1 Menu 18
2 Menu 19
217 3 Menu 20

Si plusieurs menus ont été modifiés, le plus bas a la priorité. Les parametres utilisateur du variateur doivent étre
sauvegardés pour empécher la survenue de cette mise en sécurité a la prochaine mise sous tension.

Actions recommandées :

« Faire un reset de la mise en sécurité et enregistrer les paramétres pour accepter les nouveaux réglages.
Autocalibrage 1 Le retour de position n'a pas été modifié ou la vitesse requise n'a pas pu étre atteinte

Le variateur s'est mis en sécurité pendant un autocalibrage. La cause de la mise en sécurité peut étre identifiée a partir du
numéro de la sous-mise en sécurité.

Sous-mise en .
J Raison
sécurité
1 Le retour de position n'a pas été modifié lorsque le retour de position a été utilisé pendant I'autocalibrage
avec rotation.
1" 2 Le moteur n'a pas atteint la vitesse requise pendant I'autocalibrage avec rotation ou la mesure de la
charge mécanique.

Actions recommandées :

* Veiller a ce que le moteur tourne librement, autrement dit le frein mécanique doit étre desserré.

» S’assurer que Pr 03.026 est correctement réglé (ou I'exactitude des parametres de la projection du deuxiéme moteur).
«  Vérifier le cablage du capteur de retour de vitesse.

»  Vérifier le couplage mécanique du codeur avec le moteur.
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Autocalibrage 2 Direction du retour de position incorrecte

Le variateur s'est mis en sécurité pendant un autocalibrage avec rotation.
La cause de la mise en sécurité peut étre identifiée a partir du numéro associé de la sous-mise en sécurité.

Sous-mise en .
S Raison
sécurité
1 La direction du retour de position n'est pas correcte lorsque le retour de position a été utilisé pendant un
12 autocalibrage avec rotation.
2 Un codeur SINCOS avec communication est utilisé pour le retour de position et la position de
communication tourne dans la position opposée a celle basée sur la voie sinus.

Actions recommandées :

«  Vérifier le cablage du moteur

«  Veérifier le cablage du retour de vitesse
* Intervertir deux phases moteur

. L'inertie mesurée a dépassé la plage de variation ou les signaux de commutation ont été modifiés dans la
Autocalibrage 3 R r .
mauvaise direction

Le variateur s'est mis en sécurité pendant un autocalibrage avec rotation ou un test de mesure de charge mécanique.
La cause de la mise en sécurité peut étre identifiée a partir du numéro associé de la sous-mise en sécurité.

Sous-mise en .
JR Raison
sécurité
1 L'inertie mesurée a dépassé la plage de variation pendant une mesure de charge mécanique.
2 Les signaux de commutation ont été modifiés dans la mauvaise direction pendant un autocalibrage avec
rotation.
13 3 Le test de charge mécanique n'a pas été capable d'identifier I'inertie du moteur.

Actions recommandées pour la sous-mise en sécurité 2 :

«  Vérifier le cablage du moteur.
* Veiller a raccorder correctement les signaux de commutation U, V et W du retour de vitesse.

Actions recommandées pour la sous-mise en sécurité 3 :

*  Augmenter le niveau du test.
« Sile test a été effectué a I'arrét, répéter le test avec le moteur en rotation dans la plage de vitesse recommandée.

Autocalibrage 7 Nombre de péles du moteur/résolution du retour de position réglés incorrectement

Une mise en sécurité Autocalibrage 7 est générée pendant un autocalibrage avec rotation si les pdles du moteur ou la
résolution du retour de position ont été réglés de maniére incorrecte en cas d'utilisation d'un retour de position.

17 Actions recommandées :

«  Vérifier les incréments par tour du capteur de retour de vitesse.
»  Vérifier le nombre de pdles dans Pr 05.011.

Autocal stoppé Arrét du test d'autocalibrage avant la fin d'exécution

Le variateur n'a pas pu terminer un test d'autocalibrage parce que le déverrouillage variateur ou le fonctionnement du
variateur ont été désactivés.

18 Actions recommandées :

»  Vérifier si le signal de déverrouillage variateur (borne 31) était actif pendant I'autocalibrage.
»  Vérifier si la commande de fonctionnement était active dans Pr 08.005 pendant l'autocalibrage.

RECR I CIL NG Ul Dépassement du niveau de surcharge de la résistance de freinage autorisé (I*t)

Le Frein R trop chaud indique un dépassement du délai de surcharge de la résistance de freinage. La valeur de
I'Accumulateur thermique de résistance de freinage (10.039) est calculée a l'aide de la Puissance nominale résistance de
freinage (10.030), la Constante de temps thermique de résistance de freinage (10.031) et la Résistance ohmique de la
résistance de freinage (10.061). La mise en sécurité Frein R trop chaud commence lorsque I'Accumulateur thermique

19 résistance de freinage (10.039) atteint 100 %.

Actions recommandées :

» S'assurer que les valeurs entrées dans Pr 10.030, Pr 10.031 et Pr 10.061 sont correctes.
« Siun dispositif de protection thermique externe est utilisé et qu'une protection thermique logicielle de résistance de
freinage n'est pas requise, régler Pr 10.030, Pr 10.031 ou Pr 10.061 sur O pour désactiver la mise en sécurité.
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Acces carte

Echec d'écriture sur la carte média NV

185

La mise en sécurité Acces carte indique que le variateur n'a pas pu accéder a la carte média NV. Si la mise en sécurité se
produit pendant le transfert de données a la carte, il se peut que le fichier en cours d'écriture soit corrompu. Si la mise en

sécurité s'est produite lors du transfert des données au variateur, il se peut que le transfert de données soit incomplet. Si un
fichier paramétre est transféré au variateur et que cette mise en sécurité se produit pendant le transfert, les parametres ne
sont pas enregistrés sur la mémoire non volatile et les paramétres d'origine peuvent étre restaurés en mettant le variateur
hors tension, puis sous tension.

Actions recommandées :

« Veérifier que la carte média NV est installée et correctement mise en place.
* Remplacer la carte média NV.

La modification des paramétres du Menu 0 ne peut pas étre sauvegardée sur la carte média NV

177

Les modifications du Menu 0 sont enregistrées automatiquement en quittant le mode de modification.

La mise en sécurité Boot carte se produira si une écriture vers un paramétre du Menu 0 a été initié a partir du clavier en

quittant le mode de modification et Pr 11.042 est réglé sur le mode Auto ou Boot, mais le fichier « boot » n'a pas été créé

sur la carte média NV pour acquérir la nouvelle valeur du paramétre. Cela se produit lorsque Pr 11.042 est modifié en

mode Auto (3) ou Boot (4), mais aucun reset du variateur n'est effectué par la suite.

Actions recommandées :

« S'assurer que Pr 11.042 est correctement paramétré et procéder au reset du variateur pour créer le fichier requis sur la
carte média NV.

* Relancer I'opération d'écriture dans le parameétre du Menu 0.

Il est impossible d'accéder a la carte média NV puisqu’elle est déja occupée par un module optionnel

178

Comp carte

La mise en sécurité Carte occupée indique qu'une tentative d'accés a un fichier sur la carte média NV a été effectuée mais
que la carte média NV est déja occupée par un module optionnel. Aucune donnée n'est transférée.

Actions recommandées :
« Attendre que le module optionnel termine son acceés a la carte média NV et relancer la commande voulue.

Le fichier/les données de la carte média NV sont différents de ceux du variateur

188

Une comparaison a été effectuée entre un fichier sur la carte média NV, une mise en sécurité Comp carte est lancée si les
paramétres sur la carte média NV sont différents au variateur.

Actions recommandées :

* Reégler Pr mm.000 sur O et faire un reset de la mise en sécurité.
« Veérifier que le bloc de données correct sur la carte média NV a été utilisé pour la comparaison.

Données carte

L'emplacement de la carte média NV contient déja des données

179

La mise en sécurité Données carte indique qu'une tentative a été faite pour stocker des données sur une carte média NV
dans un bloc de données qui contient déja des données. Pour empécher cette mise en sécurité, les données de la carte
doivent d’abord étre effacées.

Actions recommandées :

*  Supprimer les données dans cet emplacement.
» Ecrire les données a un autre emplacement.

Carte Mod Var

Le jeu de paramétres de la carte média NV n'est pas compatible avec le mode actuel du variateur

187

La mise en sécurité Carte Mod Var se produit pendant une comparaison si le mode du variateur dans le bloc de données
sur la carte média NV est différent du mode actuel du variateur. Cette mise en sécurité se produit également en cas de
tentative d'un transfert de paramétres a partir d’'une carte média NV vers le variateur si le mode de fonctionnement dans
le bloc de données est hors plage autorisée des modes de fonctionnement.

Actions recommandées :

»  Vérifier que le variateur de destination prend en charge le mode de fonctionnement du variateur dans le fichier
paramétre.

« Effacer la valeur dans Pr mm.000 et effectuer un reset du variateur.

» S'assurer que le mode de fonctionnement du variateur de destination est le méme que le fichier de paramétres source.
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Mise en sécurité

Diagnostic

Erreur de structure de données de la carte média NV

182

La mise en sécurité Erreur carte indique qu'une tentative d'accés a une carte média NV a été faite mais qu'une erreur a été
détectée dans la structure des données sur la carte. Si un reset de la mise en sécurité est effectué, le variateur supprimera
le dossier <MCDF> de la carte média NV (s'il existe), puis créera la structure correcte du dossier. Sur une carte SD,
lorsque cette mise en sécurité persiste, les répertoires manquants sont créés et si le fichier d’en-téte est manquant, il est
également créé. Les numéros de sous-mise en sécurité suivants sont utilisés avec cette mise en sécurité :

Sous-mise en sécurité Raison
1 Le dossier et la structure du fichier requis ne sont pas présents.
2 Le fichier <000> est corrompu.
3 Deux fichiers ou plus du dossier <MCDF\> ont le méme numéro d'identification du fichier.

Actions recommandées :

*  Supprimer tous les blocs de données et réessayer.
« S'assurer de la mise en place correcte de la carte.
* Remplacer la carte média NV.

Carte pleine

Carte média NV pleine

184

La mise en sécurité Carte pleine indique qu'une tentative de création d’un bloc de données sur une carte média NV a été
détectée, mais I'espace disponible sur la carte est insuffisant.

Actions recommandées :

*  Supprimer un bloc de données ou la totalité de la carte média NV pour libérer de I'espace.
« Utiliser une autre carte média NV.

Carte ss données

Les données de la carte média NV n'ont pas été trouvées

183

La mise en sécurité Carte ss données indique qu'une tentative d'accés a un fichier ou un bloc non existant a été faite sur
une carte média NV. Aucune donnée n'est transférée.

Actions recommandées :
«  S'assurer que le numéro du bloc de données est correct.

Option carte

-
Mise en sécurité de la carte média NV ; les modules optionnels installés sont différents entre le variateur source et

180

La mise en sécurité Option carte indique que les données de parametres ou les données différentes par défaut sont
transférées d'une carte média NV vers le variateur, mais les catégories de modules Options sont différents entre le
variateur source et destination. Cette mise en sécurité n’interrompt pas le transfert des données, mais signale que les
données des modules Options qui different prendront les valeurs par défaut et non les valeurs stockées sur la carte.
Cette mise en sécurité s’applique également en cas de tentative de comparaison entre le bloc de données et le variateur.

Actions recommandées :

»  Vérifier que les modules optionnels corrects sont installés.

«  Vérifier que les modules optionnels sont dans le méme emplacement du module optionnel que la configuration de
paramétres stockée.

*  Appuyer sur le bouton de reset rouge pour acquitter que les parametres d'un ou plusieurs modules optionnels installés
seront a leurs valeurs par défaut.

»  Pour supprimer cette mise en sécurité, régler Pr mm.000 sur 9666 puis effectuer un reset du variateur.

Produit carte

Les blocs de données de la carte média NV ne sont pas compatibles avec le modéle de variateur

175

Si le paramétre Variateur spécifique (77.028) ou Type de produit (77.063) est différent entre le variateur source et le
variateur cible, cette mise en sécurité est lancée a la mise sous tension ou lors de I'accés a la carte. Elle indique I'un des
numéros de sous-mise en sécurité suivants :

Sous-mise

. L Raison
en sécurité

Si le parametre Variateur spécifique (11.028) est différent entre le variateur source et le variateur cible,

cette mise en sécurité est lancée a la mise sous tension ou lors de I'acces a la carte SD. Les données sont

1 toujours transférées, étant donné qu’il s’agit d’'un avertissement de mise en sécurité ; la mise en sécurité peut
étre supprimée en saisissant le code 9666 dans le paramétre xx.000 et en effectuant le reset du variateur
(cette opération applique le registre de suppression d’avertissement a la carte).

Si le parametre Type de produit (11.063) est différent entre le variateur source et le variateur cible ou si
'endommagement du fichier de parametres est détecté, cette mise en sécurité est lancée a la mise sous

2 . BN . JRR X .
tension ou lors de I'accés a la carte SD. Un reset de cette mise en sécurité peut étre effectué et aucune
donnée n’est transférée dans les deux directions entre le variateur et la carte.
Une valeur de parametre Unidrive SP a été trouvée et n’a pas de parameétre équivalent sur le variateur de
3 destination. Les données sont toujours transférées, étant donné qu'il s’agit d’un avertissement de mise en

sécurité ; la mise en sécurité peut étre supprimée en saisissant le code 9666 dans Pr xx.000 et en effectuant
le reset du variateur (cette opération applique le registre de suppression d’avertissement a la carte).

Actions recommandées :

« Utiliser une autre carte média NV.
»  Pour supprimer cette mise en sécurité, régler Pr mm.000 sur 9666 puis effectuer un reset du variateur.
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Mise en sécurité

Diagnostic

Val nom carte

Mise en sécurité de la carte média NV ; la tension et/ou le courant nominal des variateurs source et destination
sont différents

186

La mise en sécurité des valeurs nominales de la carte indique que les données de parametre sont en cours de transfert
d'une carte média NV vers le variateur, mais que les valeurs nominales de courant et/ou de tension sont différentes entre le
variateur source et celui de destination. Cette mise en sécurité s'applique également si une tentative de comparaison

(en réglant Pr mm.000 sur 8yyy) est effectuée entre le bloc de données sur une carte média NV et le variateur. La mise
en sécurité des valeurs nominales de la carte n'interrompt pas le transfert de données mais il s'agit d'un avertissement
indiquant que des paramétres spécifiques a des valeurs nominales avec l'attribut DP sont susceptibles de ne pas étre
transférés sur le variateur de destination.

Actions recommandées :

« Effectuer un reset du variateur pour effacer la mise en sécurité.
» S'assurer que les parametres qui dépendent du calibre du variateur ont été transférés correctement.
«  Pour supprimer cette mise en sécurité, régler Pr mm.000 sur 9666 puis effectuer un reset du variateur.

Carte lect seule

La carte média NV est réglée sur lecture seule

181

La mise en sécurité Carte lect seule indique qu'une tentative a été effectuée pour modifier une carte média NV en lecture
seule ou un bloc de données en lecture seule. Une carte média NV est en lecture seule si le registre de lecture seule a été
configuré.

Actions recommandées :

*  Supprimer le registre de lecture seule en réglant Pr mm.000 sur 9777 puis effectuer un reset du variateur.
Cela supprimera le registre de lecture seule de tous les blocs de données dans la carte média NV.
«  Pour supprimer cette mise en sécurité, régler Pr mm.000 sur 9666 puis effectuer un reset du variateur.

Empl carte

Mise en sécurité de la carte média NV ; échec du transfert du programme d'application du module optionnel

174

La mise en sécurité Empl carte est lancée en cas d'échec du transfert d'un programme d'application du module optionnel
vers ou depuis un module d'application parce que le module optionnel ne répond pas correctement. Dans ce cas, la mise
en sécurité se produit avec la sous-mise en sécurité indiquant le numéro d'emplacement du module optionnel.

Actions recommandées :

«  Vérifier que le module optionnel source/destination est installé dans I'emplacement correct.

Configuration

Le nombre de modules de puissance installés est différent des modules attendus

111

La mise en sécurité Configuration indique que le Nombre de modules de puissance détectés (11.071) ne correspond pas
aux valeur enregistrées au préalable. La valeur de sous-mise en sécurité indique le nombre de modules de puissance
attendu.

Actions recommandées :

» S'assurer du branchement correct de tous les modules de puissance.

» S'assurer de la mise sous tension correcte de tous les modules de puissance.

»  Vérifier que la valeur dans Pr 11.071 est réglée au nombre de modules de puissance connectés.

» Régler Pr 11.035 sur 0 pour désactiver la mise en sécurité si elle n'est pas nécessaire.

Cette mise en sécurité survient également si le nombre de redresseurs externes connectés a chaque module de puissance
est inférieur au nombre défini par Nombre de redresseurs attendu (11.096). S'il s’agit de la raison de la mise en sécurité,
la sous-mise en sécurité est 10x, ou x est le nombre de redresseurs externes qui doivent étre connectés.

Actions recommandées :

» S’assurer que tous les redresseurs externes sont correctement raccordés.
» S’assurer que la valeur du parametre Nombre de redresseurs attendu (11.096) est correcte.

Mot de commande

Mise en sécurité provoquée par le Mot de commande (06.042)

35

La mise en sécurité Mot de commande est lancée en réglant le bit 12 sur le mot de commande dans Pr 06.042 lorsque le
mot de commande est activé (Pr 06.043 = On).

Actions recommandées :

»  Vérifier la valeur de Pr 06.042.
» Désactiver le mot de commande dans Mot de commande activé (Pr 06.043).
Le réglage du bit 12 du mot de commande sur un provoque la mise en sécurité du variateur sur le mot de commande.

Lorsque le mot de commande est activé, la mise en sécurité peut seulement étre supprimée en réglant le bit 12 sur zéro.
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Mise en sécurité Diagnostic

Erreur offset de retour de courant

225

L'offset de retour de courant est trop grand pour pouvoir étre ajusté correctement. La sous-mise en sécurité est liée a la
phase de sortie pour laquelle I'erreur d’'offset a été détectée.

Sous-mise en sécurité Phase
1 u
2 Vv
3 W

Actions recommandées :

« S'assurer qu'il n'y a pas de possibilité de débit de courant dans les phases de sortie du variateur quand il n'est
pas active.
« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

Données changées

Les parameétres du variateur sont en cours de modification

97

Une action de I'utilisateur ou une écriture dans le systéme de fichiers est active et change les paramétres du variateur alors
gu’une commande de déverrouillage du variateur a été lancée, c.-a-d. Variateur actif (10.002) = 1. Les actions de
I'utilisateur qui modifient les parameétres du variateur sont le chargement des valeurs par défaut, le changement de mode
du variateur, le transfert de données a partir d’'une carte SD ou d’un capteur de retour de position vers le variateur.

Les actions du systeme de fichiers qui déclenchent cette mise en sécurité si le variateur est déverrouillé pendant le
transfert sont I'écriture d’un fichier de parametres ou d'une macro dans le variateur ou le transfert d’'un modeéle ou d’un
programme utilisateur vers le variateur. Il faut remarquer qu’aucune de ces actions ne peut démarrer si le variateur est actif
et que, par conséquent, cette mise en sécurité ne se produit que si I'action est effectuée et qu’ensuite le variateur est
déverrouillé.

Actions recommandées :
Vérifier que le variateur n'est pas déverrouillé quand I'une des opérations suivantes est effectuée :

» Chargement des paramétres par défaut.

+ Changement de mode du variateur.

» Transfert de données depuis la carte média NV ou le capteur de retour de position.
» Transfert des programmes utilisateurs.

ID Modele

Un probléme lié a Tidentifiant associé a ﬁmage du modeéle qui personnalise le variateur a été détecté.

247

Un probléme lié a l'identifiant associé a I'image du modele qui personnalise le variateur a été détecté.
La raison de la mise en sécurité peut étre identifi€ée par la sous-mise en sécurité, comme suit :

Sous-mise en sécurité Raison
1 Il devrait y avoir une image du modele dans le produit mais elle a été effacée.
2 L'identifiant est hors plage.
3 L'image du modéle a été modifiée.
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Mise en sécurité Diagnostic

Erreur de ﬁmage du modele

La mise en sécurité Image du modéle indique qu'une erreur a été détectée dans I'image du modéle.
Le numéro de sous-mise en sécurité indique la raison de la mise en sécurité.

Image du modéle

Sous-mise . .
R Raison Commentaires
en sécurité
N Une erreur a été détectée dans I'image du modéle.
1a52 . .
Contacter le fournisseur du variateur.
61 Le module optionnel installé dans I'emplacement 1 n'est pas
autorisé avec I'image du modéle.
62 Le module optionnel installé dans I'emplacement 2 n'est pas | Cela se produit quand le variateur est mis
autorisé avec I'image du modéle. sous tension ou quand I'image est
63 Le module optionnel installé dans I'emplacement 3 n'est pas | programmeée. Les taches relatives a
autorisé avec l'image du modéle. limage ne seront pas exécutées.
64 Le module optionnel installé dans I'emplacement 4 n'est pas

autorisé avec I'image du modéle.
248 Un module optionnel requis par image du modéle n'est pas

70 installé dans un emplacement quelconque.
71 Un module optionnel devant étre installé spécifiquement
dans l'emplacement 1 n'est pas présent. Cela se produit quand le variateur est mis
72 Un module optionnel devant étre installé spécifiquement sous tension ou quand I'imagg est
dans I'emplacement 2 n'est pas présent. programmeée. Les taches relatives a
73 Un module optionnel devant étre installé spécifiquement limage ne seront pas exécutées.
dans I'emplacement 3 n'est pas présent.
74 Un module optionnel devant étre installé spécifiquement
dans I'emplacement 4 n'est pas présent.
80 4 81 Une erreur a été détectée dans limage du modéle.

Contacter le fournisseur du variateur.

Action recommandée :

Contacter le fournisseur du variateur

Destination Deux parameétres ou plus essaient d’écrire dans le méme paramétre de destination

La mise en sécurité Destination indique que les parametres de sortie de destination de deux fonctions logiques ou plus
(Menus 5, 7, 8, 9, 12 ou 14) dans le variateur sont en train d'écrire au méme parametre.

199 Actions recommandées :

* Régler Pr mm.000 sur « Destinations » ou 12001 et contréler tous les paramétres visibles dans tous les menus pour
identifier des conflits en écriture des parameétres

EUICXCTRVET (I Identification de I'étage de puissance : Taille de variateur non reconnue

La mise en sécurité Taille de variateur indique que le contréle PCB n'a pas reconnu la taille du variateur du circuit de
puissance auquel il est connecté.

224 Action recommandée :

«  Vérifier que le variateur est programmé a la derniére version du firmware.
« Défaillance du hardware - retourner le variateur au fournisseur.
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Diagnostic

Mise en sécurité
Déf EEPROM

Les paramétres par défaut ont été chargés

31

La mise en sécurité Déf EEPROM indique que les paramétres par défaut ont été chargés.
La cause/raison exacte de la mise en sécurité peut étre identifiée a partir du numéro de la sous-mise en sécurité.

Sous-mise en .
sécurité Raison

1 Le digit de poids fort de la version de la base de données des parameétres internes a été modifié

2 Le CRC appliqué aux données de parameétres stockées dans la mémoire interne non volatile indique qu'un
groupe valide de paramétres ne peut pas étre chargé

3 Le mode du variateur restauré depuis la mémoire interne non volatile est en dehors de la plage autorisée
du produit ou I'image du modele ne permet pas le mode précédent du variateur

4 L'image du modéle du variateur a été modifiée

5 Le hardware de I'étage de puissance a été modifié

6 Le hardware E/S interne a été modifié

7 Le hardware de l'interface de retour de position a été modifié

8 Le hardware de la carte de contrdle a été modifié

9 Echec de la somme de contrdle sur la zone non-paramétre de 'lEEPROM

Le variateur conserve deux groupes de paramétres sauvegardés par I'utilisateur et deux groupes de parameétres
sauvegardés automatiquement a la mise hors tension dans la mémoire non volatile. Si le dernier groupe de I'un des deux
jeux de parameétres sauvegardés est endommagé, une mise en sécurité Sauvegarde par I'utilisateur ou Sauvegarde a la
mise hors tension se produit. Si une de ces mises en sécurité se produit, les valeurs des paramétres qui ont été
correctement sauvegardés sont utilisées. La sauvegarde des paramétres peut prendre du temps lorsqu’elle est demandée
par I'utilisateur et si I'alimentation du variateur est interrompue pendant ce processus, les données conservées dans la
mémoire non volatile peuvent étre endommagées.

Si les deux groupes de parameétres sauvegardés par I'utilisateur ou les deux groupes de parametres sauvegardés a la mise

hors tension sont endommageés ou si 'une des autres conditions indiquées dans le tableau ci-dessus se produit, une mise

en sécurité EEPROM Fail.xxx survient. Si cette mise en sécurité se produit, les données qui ont été précédemment

sauvegardées ne peuvent pas étre utilisées et, dans ce cas, le variateur fonctionnera dans le mode du variateur le plus bas

autorisé avec les paramétres par défaut. Le reset ne peut étre effectué que si le Pr mm.000 (mm.000) est réglé sur 10, 11,

1233 ou 1244, ou si Défauts charge (11.043) est réglé sur une valeur différente de zéro.

Actions recommandées :

« Rétablir les valeurs par défaut du variateur et effectuer un reset

» Laisser assez de temps pour qu'un enregistrement puisse étre effectué avant que I'alimentation du variateur soit
coupée

« Sila mise en sécurité persiste - retourner le variateur au fournisseur

Le retour de position utilisé est sélectionné a partir d'un emplacement de module optionnel qui n'a pas de module
optionnel de retour vitesse installé

197

La mise en sécurité Codeur 9 indique que la source de retour de position sélectionnée sous Pr 03.026 (ou Pr 21.021 pour
la projection du deuxiéme moteur) n'est pas valide

Actions recommandées :

»  Vérifier le réglage de Pr 03.026 (ou Pr 21.021, si les paramétres du deuxieme moteur ont été activés)
«  Vérifier qu'un module optionnel de retour vitesse est installé dans I'emplacement de I'option sélectionné dans
Pr 03.026

Une mise en sécurité externe a été lancée

Mise en sécu ext
6

Une Mise en sécurité externe s'est produite. La cause de la mise en sécurité peut étre identifiée a partir du numéro de la
sous-mise en sécurité affiché aprés le mnémonique de la mise en sécurité. Voir le tableau ci-dessous. Une mise en
sécurité externe peut également étre déclenchée par I'écriture d'une valeur de 6 dans Pr 10.038.

Sous-mise en sécurité Raison
1 Mode de mise en sécurité externe (08.010) = 1 ou 3 et entrée Absence slre du couple 1 basse
2 Mode de mise en sécurité externe (08.010) = 2 ou 3 et entrée Absence slre du couple 2 basse
3 Mise en sécurité externe (10.032) = 1

Actions recommandées :

«  Vérifier que la tension du signal Absence slre du couple sur la borne 31 est égale a 24 V.
«  Vérifier la valeur de Pr 08.009 qui indique I'état logique de la borne 31, soit «on».
» Sila détection d'une mise en sécurité externe de I'entrée Absence slre du couple n'est pas nécessaire,
régler Pr 08.010 sur Off (0).
«  Vérifier la valeur de Pr 10.032.
»  Sélectionner « Destinations » (ou entrer 12001) dans Pr mm.000 et vérifier un paramétre qui contréle Pr 10.032.
» S'assurer que Pr10.032 ou Pr 10.038 (=6) n'est pas contrélé par la communication série.
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Mise en sécurité Diagnostic

{

Erreur de gestion des données : Erreur d'adresse de la CPU

La mise en sécurité HF01 indique qu'une erreur d'adresse de la CPU s'est produite.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :

» Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

HF02 Erreur de gestion des données : Erreur d'adresse DMAC

La mise en sécurité HF02 indique qu'une erreur d'adresse DMAC s'est produite.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :

» Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

HF03 Erreur de gestion des données : Instruction non autorisée

La mise en sécurité HF03 indique qu'une instruction non autorisée s'est produite.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.
Actions recommandées :

« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

HF04 Erreur de gestion des données : Instruction non autorisée d’emplacement

La mise en sécurité HF04 indique qu'une instruction non autorisée d’emplacement s'est produite.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :
« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

HFO05 Erreur de gestion des données : Exception non definie

La mise en sécurité HF05 indique qu'une erreur d'exception non définie s'est produite.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :
Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

HF06 Erreur de gestion des données : Exception réservée

La mise en sécurité HF06 indique qu'une erreur d'exception réservée s'est produite.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :
« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

HFO07 Erreur de gestion des données : Défaillance chien de garde

La mise en sécurité HF07 indique qu'une défaillance du chien de garde s'est produite.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :
« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

HFO08 Erreur de gestion des données : Interruption de la CPU

La mise en sécurité HF08 indique qu'une interruption de la CPU s'est produite.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :
Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

HF09 Erreur de gestion des données : Bépassement du stockage libre

La mise en sécurité HF09 indique qu'un dépassement de stockage libre s'est produit.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :
« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

HF10 Erreur de gestion des données : Erreur systéme de routage des parameétres

La mise en sécurité HF10 indique qu'une erreur systeme de routage des parameétres s'est produite.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :
« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

HF11 Erreur de gestion des données : Echec de l'acces a la mémoire EEPROM

La mise en sécurité HF11 indique une défaillance d'acces a 'EEPROM du variateur.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :
« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.
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Mise en sécurité

HF13

HF14

HF15

HF16

HF17

HF18

|

Diagnostic

Erreur de gestion des données : Bépassement de la pile du programme principal

La mise en sécurité HF12 indique qu'un dépassement de la pile du programme principal s'est produit. La pile peut étre
identifiée a partir du numéro de la sous-mise en sécurité. Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de
contrdle sur le variateur.

Sous-mise en sécurité Pile

1 Taches en arriere-plan

Taches programmées

Interruptions du systéme principal

Actions recommandées :
« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

—
Erreur de gestion des données : Firmware incompatible avec le hardware

La mise en sécurité HF13 indique que le firmware du variateur n'est pas compatible avec le hardware.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contréle sur le variateur.
Le numéro de sous-mise en sécurité fournit le code ID courant du hardware de la carte de contrdle.

Actions recommandées :

* Reprogrammer le variateur avec la derniére version du firmware du variateur.
» Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

Erreur de gestion des données : Erreur de banque d'enregistrement CPU

La mise en sécurité HF14 indique qu'une erreur de banque d'enregistrement de la CPU s'est produite.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :
» Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.
Erreur de gestion des données : Erreur de division de CPU

La mise en sécurité HF15 indique qu'une erreur de division de la CPU s'est produite.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :
Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.
Erreur de gestion des données : Erreur RTOS (Real Time Operating System)

La mise en sécurité HF16 indique qu'une erreur RTOS s'est produite.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :
» Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

Erreur de gestion des données : L'horloge fournie a la carte de controéle est hors spécif-ications

La mise en sécurité HF17 indique que I'horloge fournie a la carte de contréle est hors spécifications.
Cette mise en sécurité indique une défaillance du PCB de contrble sur le variateur.

Actions recommandées :
» Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

Erreur de gestion des données : Défaillance de la mémoire flash interne

La mise en sécurité HF18 indique une défaillance de la mémoire flash interne lors de I'écriture des paramétres du module
optionnel. La raison de la mise en sécurité peut étre identifiée a partir du numéro de la sous-mise en sécurité.

Sous-mise en sécurité Raison

Dépassement du délai d'initialisation du module optionnel

Erreur de programmation lors de I'écriture du menu dans la mémoire flash
Echec de suppression d'un bloc flash contenant des menus de configuration
Echec de suppression d'un bloc flash contenant des menus d'application

Menu de configuration CRC incorrect contenu dans la mémoire flash

Menu d'application CRC incorrect contenu dans la mémoire flash

Menu 18 CRC d'application commun incorrect contenu dans la mémoire flash

Menu 19 CRC d'application commun incorrect contenu dans la mémoire flash

©| 0o N O O &| W| N =

Menu 20 CRC d'application commun incorrect contenu dans la mémoire flash

Actions recommandées :
« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.
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Mise en sécurité

Diagnostic

Erreur de gestion des données : Echec de controle CRC sur le firmware

HF20 Erreur de gestion des données : ASIC n'est pas compatible avec le hardware

La mise en sécurité HF19 indique un échec de contréle CRC sur le firmware du variateur.
Actions recommandées :

* Reprogrammer le variateur.
» Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

HF23 a HF25 Défaillances Hardware

La mise en sécurité HF20 indique que la version de I'ASIC n'est pas compatible avec le firmware du variateur.
La version de I'ASIC peut étre identifiée a partir du numéro de la sous-mise en sécurité.

Actions recommandées :

» Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

Actions recommandées :
« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

Surcharge E/S

Surcharge au niveau de la sortie logique

La mise en sécurité Surcharge E/S indique que I'appel de courant total de I'alimentation 24 V des utilisateurs ou de la sortie
logique a dépassé la limite. Une mise en sécurité se déclenche si l'une ou plusieurs des conditions suivantes sont réunies :

»  Courant de sortie maximum d'une sortie logique égal a 100 mA.
»  Courant de sortie maximum combiné des sorties 1 et 2 égal a 100 mA.

26 *  Courant de sortie maximum combiné des sorties 3 et +24 V égal a 100 mA.
Actions recommandées :
«  Vérifier les charges totales au niveau des sorties logiques.
»  Vérifier si la télécommande est correcte.
«  Vérifier que le cablage de sortie n'est pas endommagé.
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Diagnostic

| Mise en sécurité

Cette mise en sécurité survient en mode RFC-S lorsque le variateur a détecté que 'inductance du moteur ne

Cette mise en sécurité survient en mode RFC-S lorsque le variateur a détecté que 'inductance du moteur ne convient pas
a I'opération effectuée. La mise en sécurité résulte du fait que le rapport ou la différence entre Ld et Lq est trop réduit ou du
fait que la caractéristique de saturation du moteur ne peut pas étre mesurée.

Si le rapport ou la différence d’inductance est trop réduit, cela est da au fait que I'une des conditions suivantes est remplie :
(Lg a vide (05.072) - Ld (05.024)) / Ld (05.024) < 0,1
(Lqg a vide (05.072) - Ld (05.024)) < (K / Kc courant pleine échelle (11.061))H

ou:
Tension nominale du variateur (11.033) K
200 V 0,0073
400V 0,0146
575V 0,0174
690 V 0,0209

Si la caractéristique de saturation du moteur ne peut pas étre mesurée, cela est da au fait que lorsque le flux du moteur
change, la valeur mesurée de Ld ne change pas suffisamment pour permettre la mesure de la saturation. Lorsque la moitié
de la valeur de Courant nominal (05.007) est appliquée a I'axe d du moteur dans toutes les directions, I'inductance doit
baisser d’au moins (K / (2 x Kc courant pleine échelle (11.061))) H.

Les raisons spécifiques de chacune des sous-mises en sécurité et les actions recommandées sont fournies dans le
tableau ci-dessous.

Sous-mise en

PRy Raison
sécurité
1 Le rapport ou la différence d’'inductance est trop faible lorsque le variateur a été démarré en mode sans
capteur.
2 La caractéristique de saturation du moteur ne peut pas étre mesurée lorsque le variateur a été démarré en

mode sans capteur.

Le rapport ou la différence d’'inductance est trop faible lors d’une tentative de détermination de
'emplacement du flux du moteur au cours d’un autocalibrage a I'arrét en mode RFC-S. Cette mise en
sécurité se produit également lorsque le rapport d’inductance ou la différence d'inductance est trop faible
3 lors de I'exécution d’un test de phase au démarrage en mode RFC-S. Si le retour de position est utilisé, la
valeur mesurée pour le Déphasage de retour de position (03.025) risque de ne pas étre fiable. Les valeurs
mesurées de Ld (05.024) et Lq a vide (05.072) peuvent également ne pas correspondre a I'axe d et q,
respectivement.

La direction du flux du moteur est détectée par le changement d’'inductance avec des courants différents.
Cette mise en sécurité survient si le changement ne peut pas étre détecté lors d’une tentative
d’autocalibrage a 'arrét lorsque le retour de position est utilisé ou en cas d’exécution d’un test de phase au
démarrage, en mode RFC-S.

Actions recommandées pour la sous-mise en sécurité 1 :

» S’assurer que Mode basse vitesse RFC (05.064) est réglé sur Sans saillance (1), Courant (2) ou Courant sans
parcage (3).

Actions recommandées pour la sous-mise en sécurité 2 :

» S’assurer que Mode basse vitesse RFC (05.064) est réglé sur Sans saillance (1), Courant avec parcage (2) ou Courant
sans parcage (3).

Actions recommandées pour la sous-mise en sécurité 3 :

* Aucune. La mise en sécurité est un avertissement.

Actions recommandées pour la sous-mise en sécurité 4 :

* Lautocalibrage a 'arrét est impossible. Effectuer un mouvement minimum ou un autocalibrage avec rotation.

*  L'exécution d'un test de phase au démarrage n’est pas possible. Utiliser capteur de retour de position avec signaux de
commutation ou position absolue.

(RGN CTT R (] N EUGE Surcharge de Tinducteur de régénération

En mode Regen, cette mise en sécurité indique une surcharge thermique de l'inducteur basée sur le Courant nominal
(Pr 05.007) et la Constante de temps thermique de l'inducteur (Pr 04.015). Pr 04.019 affiche la température de I'inducteur
sous la forme d'un pourcentage de la valeur maximum. Le variateur se mettra en sécurité en cas de Inducteur trop chaud
quand Pr 04.019 atteint 100 %.

Actions recommandées :

«  Vérifier que la charge/le courant qui passe par l'inducteur n'a pas été modifié.
»  Vérifier que le Courant nominal (Pr 05.007) n'est pas égal a zéro.

Inter-connexion Erreur liée au cable d’interconnexion du variateur et du module multi-puissance

103

La sous-mise en sécurité « xx.0.00 » indique quel module de puissance a détectée la défaillance, ou xx est le numéro du
module de puissance. Il convient de noter que cette mise en sécurité se produit également en cas d’échec de
communication lorsqu’un redresseur signale une défaillance ou qu’un reset de mise en sécurité est effectué. Dans ce cas,
la sous-mise en sécurité correspond au nombre de modules qui continuent de communiquer correctement.
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Diagnostic

| Mise en sécurité

Condition d'llot detecté en mode ﬁegen

160

La mise en sécurité llot indique que le réseau AC n'est plus présent et que I'onduleur serait en alimentation « ilotée »
s'il continuait a fonctionner.

Les sous-mises en sécurité indiquent la raison de la mise en sécurité :

Sous-mise en o
JE Description
sécurité
1 Le systéme de détection d'flot a été activé et a détecté une condition d’ilot
2 La tension de synchronisation minimum est différente de zéro et la tension d’alimentation est passée en
dessous de ce seuil et a simulé sa propre synchronisation d’alimentation pendant plus de 2 s.

Actions recommandeées :
»  Vérifier I'alimentation/les connexions d'alimentation du variateur de régénération.

Mode Clavier

Le clavier a été retiré alors que le variateur recevait la référence de vitesse via le clavier

Sync ligne Perte de la synchronisation avec I'alimentation

La mise en sécurité Mode clavier indique que le variateur est en mode clavier [Sélection de référence (01.014) =4 ou 6 ou
Sélection de référence moteur 2 (21.003 = 4 ou 6 si le moteur 2 est sélectionnée] et que le clavier a été enlevé ou
débranché du variateur.

Actions recommandées :

» Réinstaller le clavier et faire un reset.
« Changer la Sélection de référence (01.014) pour sélectionner la référence depuis une autre source.

La mise en sécurité Sync ligne indique que l'onduleur a perdu sa synchronisation avec I'alimentation ac en mode Regen.
Actions recommandées :

«  Vérifier I'alimentation/les connexions d'alimentation du variateur de régénération.

Dépassement de la surcharge du courant de sortie (Izt)

39
Moteur chaud
20

[LECTERILLEI M Echec du transfert de la plaque signalétique électronique

La mise en sécurité Moteur trop chaud indique une surcharge thermique du moteur basée sur le courant nominal

(Pr 05.007) et une constante de temps thermique du moteur (Pr 04.015). Pr 04.019 affiche la température du moteur sous
la forme d'un pourcentage de la valeur maximum. Le variateur se mettra en sécurité en cas de Moteur trop chaud quand
Pr 04.019 atteint 100 %.

Actions recommandées :

» S'assurer de |'absence de bourrage/adhérence occasionné par la charge.

« S'assurer que la charge du moteur n'a pas changé.

« Sicela se produit pendant un autocalibrage en mode RFC-S, vérifier que le courant nominal du moteur dans Pr 05.007
est < valeur nominale de courant en surcharge maximum du variateur.

* Régler le parametre de vitesse nominale (mode RFC-A uniquement).

« S'assurer de l'absence d'interférences au niveau du signal de retour vitesse.

«  S'assurer que le courant nominal du moteur n'est pas a zéro.

La mise en sécurité Plaque signalétique se déclenche en cas d'échec du transfert de la plaque signalétique électronique
entre le variateur et le moteur. La raison exacte de la mise en sécurité peut étre identifiée a partir du numéro de la sous-
mise en sécurité.

Sous-mise en sécurité Description
1 Espace mémoire insuffisant pour terminer le transfert
2 Echec communication avec codeur
3 Echec du transfert
176 4 Echec de la somme de controle de I'objet sauvegardé
Actions recommandées :
«  Vérifier que la mémoire du codeur du dispositif est d'au moins 128 octets pour sauvegarder les données de la plaque
signalétique.
* Pendant I'écriture de I'objet du moteur (xx.000 = 11000), vérifier que la mémoire du codeur est d'au moins 256 octets
pour sauvegarder toutes les données de la plaque signalétique.
« Lors du transfert entre le module optionnel et le codeur, vérifier qu'un module optionnel de retour vitesse est installé
dans I'emplacement de I'option.
«  Vérifier que le codeur a été initialisé a I'aide de I'Initialisation de retour de position (03.076).
»  Vérifier le cablage du codeur.
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Diagnostic

Mise en sécurité
Surchauffe du transistor de freinage IGBT

La mise en sécurité Frein OHt indique qu'une surchauffe du freinage IGBT a été détectée en fonction du modéle thermique
du logiciel.

Actions recommandées :

» S'assurer que la valeur de la résistance de freinage est supérieure ou égale a la valeur minimale de la résistance.

Controle OHt

Surchauffe de I'étage de controle

Cette mise en sécurité Contréle OHt indique qu'une surchauffe de I'étage de controle a été détectée.
A partir de la sous-mise en sécurité « xxyzz », 'emplacement de la sonde thermique est identifiée par « zz ».

Source XX y 2z Description
Systéme de 00 0 01 Surchauffe de la sonde thermique de la carte de contréle 1
Systéme de 00 0 02 Surchauffe de la sonde thermique de la carte de controle 2
Systéme de 00 0 03 Surchauffe de la sonde thermique de la carte E/S

Actions recommandées :

»  S'assurer du fonctionnement correct des ventilateurs de I'armoire et du variateur.
«  Vérifier la ventilation de I'armoire.

»  Vérifier les filtres de la porte de I'armoire.

* Augmenter la ventilation.

* Réduire la fréquence de découpage du variateur.

»  Vérifier la température ambiante.

Bus dc OHt

Surchauffe du bus DC

La mise en sécurité Bus dc OHt indique une surchauffe d'un composant du bus DC basée sur le modéle thermique du
logiciel. Le variateur est équipé d'un systéeme de protection thermique qui protége les composants du bus DC dans le
variateur. Ce systéme comprend les effets du courant de sortie et I'ondulation du bus DC. La température estimée est
affichée en pourcentage du niveau de mise en sécurité dans Pr 07.035. Si ce parameétre atteint 100 %, une mise en
sécurité Bus dc OHt est déclenchée. Le variateur tente de stopper le moteur avant la mise en sécurité. Si le moteur ne
s'arréte pas dans les 10 secondes, le variateur se met immédiatement en sécurité.

Source XX y zz Description
Systéme de 00 2 00 Le modéle thermique du bus DC déclenche une mise en
controle sécurité avec une sous-mise en sécurité 0.

Il est également possible dans un systeme de multi-modules de puissance que la surchauffe du bus DC soit détectée
a partir de I'étage de puissance. A partir de cette source, la température estimée sous forme de pourcentage de mise en
sécurité n’est pas disponible et la mise en sécurité est indiquée comme suit :

Source XX y zz Description
Systeme de 01 0 00 L'étage de puissance lance la mise en sécurité avec la
controle sous-mise en sécurité 0.

Actions recommandées :

»  Vérifier I'équilibrage et les niveaux de la tension d'alimentation AC.

»  Vérifier le niveau des ondulations du bus DC.

* Réduire le cycle de fonctionnement.

* Réduire la charge moteur.

»  Vérifier la stabilité du courant de sortie. En cas d'instabilité :
Vérifier les paramétres de projection du moteur par rapport a la plaque signalétique du moteur
(Pr 05.006, Pr 05.007, Pr 05.008, Pr 05.009, Pr 05.010, Pr 05.011) — (tous les modes)
Désactiver la compensation de glissement (Pr 05.027 = 0) — (boucle ouverte)
Désactiver le fonctionnement dynamique U/F (Pr 05.013 = 0) — (boucle ouverte)
Sélectionner le mode boost fixe (Pr 05.014 = Fixe) — (boucle ouverte)
Sélectionner la Validation de la modulation quasi-carré (Pr 05.020 = 1) — (boucle ouverte)
Déconnecter la charge et effectuer un autocalibrage avec rotation (Pr 05.012) — (RFC-A, RFC-S)
Régler automatiquement la valeur nominale de vitesse (Pr 05.016 = 1) — (RFC-A, RFC-S)
Réduire les gains de la boucle de vitesse (Pr 03.010, Pr 03.011, Pr 03.012) — (RFC-A, RFC-S)
Ajouter une valeur de filtre de retour de vitesse (Pr 03.042) — (RFC-A, RFC-S)
Ajouter un filtre de demande de courant (Pr 04.012) — (RFC-A, RFC-S)
S'assurer de I'absence d'interférences au niveau des signaux du codeur avec un oscilloscope (RFC-A, RFC-S)
Vérifier le couplage mécanique du codeur au moteur — (RFC-A, RFC-S)
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Mise en sécurité Diagnostic

Onduleur OHt

Surchauffe de I'onduleur basée sur un modéle thermique

Cette mise en sécurité indique qu'une surchauffe de jonction IGBT a été détectée basée sur un modele thermique du
firmware. La sous-mise en sécurité indique quel modele a initié la mise en sécurité sous la forme xxyzz, comme indiqué

ci-dessous :
Source XX y 2z Description
Systemfe de 00 1 00 Modéle thermique d'onduleur
controle
Systeme de 00 3 00 Modgle thermique du freinage IGBT
controle
21 Actions recommandées avec la sous-mise en sécurité 100 :

* Reéduire la fréquence de découpage sélectionnée du variateur.

« Vérifier que Changement de la fréquence de découpage automatique activé (05.035) est réglé sur Off.
» Réduire le cycle de fonctionnement.

* Augmenter les rampes d'accélération/de décélération.

* Reéduire la charge moteur.

»  Vérifier les ondulations du bus DC.

» S'assurer de la présence des trois phases d'entrée et de leur équilibrage.

Actions recommandées avec la sous-mise en sécurité 300 :
* Reéduire la charge moteur.

Puissance OHt Surchauffe de I'étage de puissance

Cette mise en sécurité indique qu'une surchauffe de I'étage de puissance a été détectée. La sous-mise en sécurité « xxyzz
0 » identifie la sonde thermique qui indique la surchauffe. La numérotation de la sonde thermique est différente pour un
variateur a un seul module (c.-a-d. sans carte paralléle installée) et un variateur a plusieurs modules (c.-a-d. Avec une
carte paralléle installée et un ou plusieurs modules de puissance), comme illustré ci-dessous :

Variateur a un seul module :

Source XX y zz Description
Systeme de 01 0 7z Emplacement de la sonde thermique défini par zz au niveau
puissance de la carte de puissance
Systéme de 01 Numéro du 7z Emplacement de la sonde thermique défini par zz au niveau
puissance redresseur du redresseur

Systéme a plusieurs modules :

Source XX y zz Description
Systéme de puissance Numéro du module de puissance 0 01 Dispositif de puissance a phase U
Systéme de puissance Numéro du module de puissance 0 02 Dispositif de puissance a phase V
22 Systéme de puissance Numeéro du module de puissance 0 03 Dispositif de puissance a phase W
Systéme de puissance Numéro du module de puissance 0 04 Redresseur
Systéme de puissance Numéro du module de puissance 0 05 Systéme de puissance général
Systeme de puissance Numéro du module de puissance 0 00 Freinage IGBT

Noter que le module de puissance qui a causé la mise en sécurité ne peut pas étre identifié, excepté pour la mesure de la

température du freinage IGBT.

Actions recommandées :

.

S'assurer du fonctionnement correct des ventilateurs de I'armoire et du variateur.
Forcer les ventilateurs du radiateur a fonctionner a pleine vitesse.
Vérifier la ventilation de I'armoire.

Vérifier les filtres de la porte de I'armoire.
Augmenter la ventilation.

Réduire la fréquence de découpage du variateur.
Réduire le cycle de fonctionnement.

Réduire les rampes d'accélération/de décélération.
Réduire la charge moteur.

Vérifier les tableaux de déclassement et s'assurer que la taille du variateur correspond a I'application.
Utiliser un variateur avec des valeurs nominales de courant/puissance supérieures.
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Mise en sécurité Diagnostic
Surintensité instantanée détectée en sortie

Le courant de sortie instantané du variateur a dépassé le VM_DRIVE_CURRENT_MAX. Il est impossible de faire un reset
de cette mise en sécurité jusqu'a ce que 10 s se soient écoulées apres le déclenchement de la sécurité.

Source XX y zz Description
Systéme de
contrdle 00 0

Mise en sécurité de surintensité instantanée quand le courant a.c.
mesuré dépasse VM_DRIVE_CURRENT[MAX].

00

Systéme de Numéro du module
puissance de puissance

Actions recommandées :

* Larampe d'accélération/de décélération est trop courte.

» Si cela se produit pendant un autocalibrage, réduire le boost de tension.

«  Vérifier I'absence de court-circuit au niveau du cablage de sortie.

»  Vérifier l'intégrité de l'isolement du moteur a I'aide d'un testeur d'isolement.

«  Vérifier le cablage du capteur de retour vitesse.

«  Vérifier le couplage mécanique du capteur de retour vitesse.

» S'assurer que les signaux de retour sont exempts de toute perturbation.

* Lalongueur du cable moteur ne dépasse-t-elle pas les limites autorisées pour la taille utilisée ?

* Réduire les valeurs des parametres de gain de la boucle de vitesse - (Pr 03.010, 03.011, 03.012)
ou (Pr03.013, 03.014, 03.015).

» L'autocalibrage de déphasage a-t-il été effectué ? (mode RFC-S uniquement).

* Réduire les valeurs des parametres de gain de la boucle de courant (modes RFC-A, RFC-S uniquement).

. Surintensité détectée au niveau du transistor de freinage IGBT : la protection contre les court-circuits pour le
Ol freinage R . .
transistor de freinage IGBT est activée

La mise en sécurité Ol freinage indique gqu'une surintensité a été détectée dans le freinage IGBT ou que la protection du
freinage IGBT s'est déclenchée. Il est impossible de faire un reset de cette mise en sécurité jusqu'a ce que 10 s se soient
écoulées apres le déclenchement de la sécurité.

Source XX y 2z Description
Systéme de Numéro du
4 Y ; module de 0 00 Mise en sécurité de surintensité instantanée de freinage IGBT
puissance ;
puissance

Actions recommandées :

«  Vérifier le cablage de la résistance de freinage.
» S'assurer que la valeur de la résistance de freinage est supérieure ou égale a la valeur minimale de la résistance.
»  Vérifier I'isolement de la résistance de freinage.

“ Surintensité du module de puissance détectée a la sortie du circuit IGBT au cours du contréle de la tension

La mise en sécurité Ol dc indique qu'une protection de court-circuit pour I'étage de sortie du variateur a été activée.
Le tableau ci-dessous indique 'emplacement ou la mise en sécurité a été détectée. Il est impossible de faire un reset de
cette mise en sécurité jusqu'a ce que 10 s se soient écoulées aprés le déclenchement de la sécurité.

Source XX y 2z
Systéme de contréle 00 0 00
109
Systeme de puissance Numéro du module de puissance 0 00
Actions recommandées :
» Débrancher le cable moteur a I'extrémité du variateur et vérifier l'isolement du moteur et du cable avec un testeur
d'isolement.
* Remplacer le variateur.
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Diagnostic

Mise en sécurité
Atténuateur Ol

Surintensité de I'atténuateur détectée

La mise en sécurité Atténuateur Ol indique qu'une condition de surintensité a été détectée dans le circuit de protection du
redresseur. La raison de la mise en sécurité peut étre identifiée a partir du numéro de la sous-mise en sécurité.

Source XX y 2z Description
Sygteme de 01 Numéro du 00 Mise en sécurité de surintensité de la protection du redresseur détectée.
puissance redresseur

* Pour un systéme de modules de puissance installés en paralléle, le numéro du redresseur sera 1 car il n’est pas possible
de déterminer quel redresseur a détecté la défaillance.

Actions recommandées :

« Veérifier que le filtre CEM interne est installé.

»  Vérifier que la longueur du cable moteur ne dépasse pas la valeur maximum pour la fréquence de découpage
sélectionnée.

«  Vérifier un éventuel déséquilibre de la tension d'alimentation.

» S'assurer de l'absence de perturbation d'alimentation, telle qu'une ondulation provenant d'un variateur DC.

*  Contréler l'isolement du moteur et des cables du moteur avec un testeur d'isolement.

* Monter une self de ligne de sortie ou un filtre sinusoidal.

Déval option

Le module optionnel ne répond pas pendant un changement de mode du variateur

215

Pendant un changement de mode du variateur, les modules optionnels doivent indiquer qu’ils ont arrété I'accés au systeme
de communication entre les emplacements d’option et le variateur. Si un module optionnel ne le fait pas dans le temps
imparti, cette mise en sécurité se produit.

Mise en sécurité recommandée :

» Faire un reset de la mise en sécurité.
» Sila mise en sécurité persiste, remplacer le module optionnel.

Perte ph sortie Perte de phase détectée en sortie

La mise en sécurité Perte ph sortie indique qu'une perte de phase a été détectée au niveau de la sortie du variateur.

Noter que si Inverser séquence de phase en sortie(05.042) = 1, les phases de sortie physiques sont inversées ;
par conséquent, la sous-mise en sécurité 3 se référe a la phase de sortie V et la sous-mise en sécurité 2 se référe a la
phase de sortie W.

Sous-mise en sécurité Raison
1 Phase U détectée comme déconnectée lorsque le variateur est autorisé a fonctionner.
2 Phase V détectée comme déconnectée lorsque le variateur est autorisé a fonctionner.
3 Phase W détectée comme déconnectée lorsque le variateur est autorisé a fonctionner.
4 Perte de phase de sortie détectée lorsque le variateur est en fonctionnement

Action recommandée :

»  Vérifier les connexions du moteur et du variateur.
» Pour désactiver la mise en sécurité, régler Validation de détection de perte de phase en sortie (06.059) = 0.

Survitesse

La vitesse du moteur a dépassé le seuil de survitesse

En mode Boucle ouverte, si la Fréquence de sortie (05.001) dépasse le seuil paramétré sous Seuil de survitesse (03.008)
dans n'importe quelle direction, une mise en sécurité de survitesse se produit. En mode RFC-A et RFC-S, si le retour
vitesse (03.002) dépasse le seuil de survitesse dans Pr 03.008 dans n'importe quelle direction, une mise en sécurité de
survitesse se produit. Si Pr 03.008 est réglé sur 0,0, le seuil est alors égal a 1,2 x la valeur de configuration de Pr 01.006.

En modes RFC-A et RFC-S, si un codeur SSI est utilisé et que Pr Mode incrémental SSI (03.047) est réglé sur Off,
une mise en sécurité de Survitesse se produira lorsque le codeur franchit la frontiére entre sa position maximum et zéro.

La description ci-dessus se réfere a une mise en sécurité de survitesse standard ; toutefois, en mode RFC-S, il est possible
de déclencher une mise en sécurité de Survitesse 1. Cet événement se produit si la vitesse est autorisée a dépasser le

7 niveau de sécurité en mode RFC-S avec défluxage. Pour plus de détails, voir Validation mode de vitesse élevée (05.022).
Actions recommandées :
«  Vérifier si le moteur n’est pas entrainé par une autre partie du systéme.
» Réduire le Gain proportionnel de la boucle de vitesse (03.010) pour réduire le dépassement de vitesse
(modes RFC-A, RFC-S uniquement).
* En cas d'utilisation d'un codeur SSI, régler Pr 03.047 sur 1.
La description ci-dessus se référe a une mise en sécurité de survitesse standard ; toutefois, en mode RFC-S, il est possible
de déclencher une mise en sécurité de Survitesse. 1. Cet événement se produit si la vitesse est autorisée a dépasser le
niveau de sécurité en mode RFC-S avec défluxage quand Validation mode de vitesse élevée (05.022) est réglé sur -1.
Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle 209

Edition : 2



la conformité UL

Informations relatives | Informations | Installation |Installation| Mise en | Paramétres |Mise en marche | Optimi- [ Fonctionnement de API Parameétres [MELRIE Informations sur
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV |embarqué | avancés stics

Diagnostic

| Mise en sécurité

La tension du bus DC a dépassé le niveau créte ou le niveau permanent maximum pendant 15 secondes

La mise en sécurité Surtensions indique que la tension du bus DC a dépassé la VM_DC_VOLTAGE[MAX] ou
VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX] pendant 15 s. Le seuil de mise en sécurité varie en fonction de la valeur nominale de
tension du variateur, comme indiqué ci-dessous.

Tension nominale | VM_DC_VOLTAGE[MAX] | VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX]
200 415 410
400 830 815
575 990 970
690 1190 175

Identification de la sous-mise en sécurité

Source XX y zz

01 : Mise en sécurité instantanée lorsque la tension du bus DC dépasse
VM_DC_VOLTAGE[MAX].

02 : Mise en sécurité décalée indiquant que la tension du bus DC dépasse
VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX].

Systeme de controle 00 0

Systéme de controle 00 0

Actions recommandées :

« Augmenter la rampe de décélération (Pr 00,004).

» Réduire la valeur de résistance de freinage (en restant au-dessus de la valeur minimale).
«  Vérifier le niveau de tension d'alimentation AC.

« Vérifier les interférences d'alimentation susceptibles de provoquer une hausse du bus DC.
»  Controler l'isolement du moteur a I'aide d'un testeur d'isolement.

Perte de phase Perte de phase d'alimentation

32

Cette mise en sécurité indique que le variateur a détecté une perte de phase en entrée ou un déséquilibrage d'alimentation
important. Une perte de phase peut étre détectée directement a partir de I'alimentation lorsque le variateur utilise un
systéme de charge basé sur thyristor (tailles 7 et supérieures). Si une perte de phase est détectée a I'aide de cette
méthode, la mise en sécurité du variateur se produit immédiatement et la partie xx de la sous-mise en sécurité est réglée
sur 01. Pour toutes les tailles de variateur, la perte de phase est également détectée en surveillant 'ondulation de tension
au niveau du bus DC et dans ce cas le variateur tente de s’arréter avant de se mettre en sécurité sauf si le bit 2 de Action
en cas de détection de mise en sécurité (10.037) est réglé sur un. Lorsqu’une perte de phase est détectée en surveillant
I'ondulation de tension au niveau du bus DC, la partie xx de la sous-mise en sécurité indique zéro.

Source XX y zz
Systéme de controle 00 0 00 : Perte de phase détectée a partir de I'ondulation du bus DC
Numéro du

Numéro du 00 : Une perte de phase a été détectée directement a partir de

Systéme de puissance (1) | module de redresseur (2) | Ialimentation

puissance

(1) La détection d'une perte de phase en entrée peut étre désactivée quand le variateur doit fonctionner avec une
alimentation DC ou une alimentation monophasée en Mode de détection de perte de phase en entrée (06.047).

(2) Pour un systeme de modules de puissance installés en paralléle, le numéro du redresseur sera 1 car il n’est pas
possible de déterminer quel redresseur a détecté la défaillance.

Cette mise en sécurité ne se produit pas en mode régénératif.
Actions recommandées :

«  Veérifier I'équilibrage et les niveaux de la tension d'alimentation AC a pleine charge.
»  Vérifier le niveau d'oscillation du bus DC avec un oscilloscope isolé.

»  Vérifier la stabilité du courant de sortie.

* Réduire le cycle de fonctionnement.

* Réduire la charge moteur.

» Désactiver la détection de perte de phase en réglant Pr 06.047 sur 2.

«  Vérifier la résonance mécanique avec la charge.
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Mise en sécurité Diagnostic

Erreur de phase Cela indique que Toffset de déphasage est incorrect

Cela indique que I'offset de déphasage dans Déphasage du retour de position (03.025) (ou M2 Déphasage du retour de
position (21.020) (si le deuxiéme moteur est utilisé) est incorrect si le retour de position est utilisé et que le variable est
incapable de contréle correctement le moteur.

Actions recommandées :

«  Vérifier le cablage du codeur.

« S'assurer de l'absence d'interférences au niveau des signaux du codeur avec un oscilloscope.

»  Vérifier le couplage mécanique du codeur.

» Effectuer un autocalibrage afin de mesurer le déphasage du codeur ou entrer manuellement le déphasage approprié

198 dans Déphasage du retour de position (03.025).

» Des mises en sécurité Erreur de phase parasites peuvent parfois se déclencher dans les applications trés dynamiques.
Il est possible de désactiver cette mise en sécurité en réglant le Seuil de survitesse spécifié (Pr 03.008) a une valeur
supérieure a zéro.

En cas d'utilisation du contrdle sans capteur, cela indique qu'une instabilité importante s'est produite et que le moteur a

accéléré sans contrdle.

Actions recommandées :

»  Vérifier que les parametres du moteur sont réglés correctement.
* Reéduire les gains de la boucle de vitesse.

. Une mise en sécurité Comm puissance indique un probléme de communication au niveau du systéme de
Comm puissance - .
puissance du variateur.

Une mise en sécurité Comm puissance indique un probléme de communication au niveau du systéme de puissance du
variateur. La raison de la mise en sécurité peut étre identifiée a partir du numéro de la sous-mise en sécurité.

Type de
y;? XX y zz
variateur
. Numéro du . . s . .
Systéme de Numéro du | 00 : Erreurs excessives de communication détectées par le module
90 ¥ N module de
contrble puissance redresseur | du redresseur.

* Pour un systéme de modules de puissance installés en paralléle, le numéro du redresseur sera 1 car il n’est pas possible
de déterminer quel redresseur a détecté la défaillance.

Actions recommandées :

« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

Données Puis Erreur des données de configuration du systéme de puissance

La mise en sécurité Données Puis indique la présence d'une erreur dans les données de configuration stockées dans le
systéme de puissance.

Source XX y zz Description
S);sotre]tr:laelede 00 0 02 |l n’y a pas de tableau de données a télécharger dans la carte de contréle.
Systéeme de Le tableau de données du systéme de puissance est plus grand que
. 00 0 03 |, ) . -
contrble I'espace disponible dans le module de contréle pour le stocker.
Systemﬁe de 00 0 04 | La taille du tableau reportée dans le tableau est incorrecte.
controle
Systéme de 00 0 | 05 |Ereur CRC dutableau.
controle
Le numéro de version du logiciel du générateur qui a produit le tableau est
Systéeme de trop bas, c.-a-d. qu’un tableau provenant d’'un générateur plus récent est
220 A 00 0 06 . . . . — .
contrble requis, qui contient les fonctions ajoutées au tableau susceptibles de ne
pas étre présentes.
. Le tableau des données de puissance utilisé en interne par le module
N Numéro du . . . N
Systeme de de puissance présente une erreur. (Pour un variateur a modules
; module de 0 00 L - L
puissance ; multi-puissance, ce tableau indique les erreurs liées aux tableaux de codes
puissance R :
du systeme de puissance).
Systeme de ':1%23{: 3: 0 01 Le tableau des données de puissance téléchargé dans le systéme de
puissance A contrdle lors de la mise sous tension présente une erreur.
puissance
N Numéro du Le tableau des données de puissance utilisé en interne par le module de
Systeme de . C P
issance module de 0 02 | puissance ne correspond pas a l'identification hardware du module de
P puissance puissance.
Actions recommandées :
« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.
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Mise en sécurité

Sauvegarde a la

mise hors tension

Diagnostic

Erreur de sauvegarde a la mise hors tension

37

La mise en sécurité Sauvegarde a la mise hors tension indique qu'une erreur a été détectée dans les parameétres
sauvegardés automatiquement a la mise hors tension dans la mémoire non volatile.

Actions recommandées :

» Effectuer une sauvegarde de 1001 dans Pr mm.000 pour s'assurer que la mise en sécurité ne se reproduira pas lors
de la prochaine mise sous tension du variateur.

Mise en sécurité de I'alimentation interne

La mise en sécurité PSU indique que un ou plusieurs rails d'alimentation internes sont en dehors des limites ou
surchargés.

Source XX y Description
SystemAe de 00 0 Surcharge de I'alimentation interne
contrble
N Numéro du .
Sygteme de module de Numero du Surcharge de l'alimentation interne du redresseur
puissance ; redresseur
puissance

*Pour un systéme de modules de puissance installés en paralléle, le numéro du redresseur sera 0 car il n’est pas possible
de déterminer quel redresseur a détecté la défaillance.

Actions recommandées :

* Enlever les modules optionnels et effectuer un reset.
« Débrancher la connexion du codeur et effectuer un reset.
« Défaillance du hardware dans le variateur — retourner le variateur au fournisseur.

PSU 24V

Surcharge de I'alimentation interne 24 V

La charge totale du variateur et des modules optionnels a dépassé la limite de I'alimentation 24 V interne.
La charge utilisateur est constituée d'entrées logiques du variateur et de I'alimentation principale du codeur.

Actions recommandées :

* Réduire la charge et effectuer un reset.
»  Fournir une alimentation externe 24 V sur la borne de contréle 2.
* Enlever tous les modules optionnels.

Non-
correspondance des

valeurs nominales

-
Identification de I'étage de puissance : Non-correspondance de la tension ou du courant nominal multimodule

223

La mise en sécurité Non-correspondance des valeurs nominales indique la présence d'une non-correspondance des
valeurs nominales de courant ou de tension dans un systéme de variateur multimodule. Cette mise en sécurité ne
s'applique qu'a des variateurs modulaires branchés en paralléle. Une association de modules de puissance ayant des
valeurs nominales de tension et de courant différentes dans le méme systeme de variateurs multimodule n'est pas autorisé
et provoquera une mise en sécurité de non-correspondance des valeurs nominales.

Action recommandée :

»  Vérifier que tous les modules du systéme de variateurs multi-modulaire sont de la méme taille et du méme calibre
(tension et courant).
« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

Configuration

du redresseur

Un redresseur n’a pas été correctement configuré dans un systéme de modules multi-puissances.

94

Un redresseur n’a pas été correctement configuré dans un systéme de modules multi-puissances.
Action recommandée :
«  Veérifier le cablage entre les modules de puissance différente.

Réservé

Mises en sécurité réservées

01

95

102
104 - 108
161 - 168
170 -173

222
228 - 246

Ces numéros de mise en sécurité sont réservés a un usage ultérieur.
Ces mises en sécurité ne doivent pas étre utilisées par les programmes d'application de I'utilisateur.
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Mise en sécurité

Résistance

33

216

204
209
214

Diagnostic

La résistance mesurée a dépassé la plage du parameétre

Cette mise en sécurité indique que la valeur utilisée pour la résistance statorique du moteur est trop élevée ou qu’une
tentative d’effectuer un test impliquant la mesure de la résistance statorique du moteur a échoué. La valeur maximum des
paramétres de résistance statorique est généralement supérieure a la valeur maximum qui peut étre utilisée dans les
algorithmes de contréle. Si la valeur dépasse (VFS / v2) / Kc courant pleine échelle (11.061), ou VFS est la tension du bus
DC pleine échelle, cette mise en sécurité se produit. Si la valeur est le résultat d’'une mesure effectuée par le variateur,

la sous-mise en sécurité 1 s’applique ou si le parameétre a été modifié par I'utilisateur, la sous-mise en sécurité 3 s’applique.
Au cours de la phase résistance statorique d’un autocalibrage, un test supplémentaire est effectué pour mesurer les
caractéristiques de I'onduleur du variateur afin de fournir la compensation nécessaire pour les temps morts. Si la mesure
des caractéristiques de I'onduleur échoue, la sous-mise en sécurité 2 s’applique.

Sous-mise en .
P Raison
sécurité
1 La résistance statorique mesurée a dépassé la plage autorisée.
2 La caractéristique du redresseur n’a pas pu étre mesurée.
3 La résistance statorique associée a la projection de moteur actuellement sélectionnée dépasse la plage
autorisée.

Actions recommandées :

»  Vérifier que la valeur spécifiée pour la résistance statorique ne dépasse pas la plage autorisée
(pour la projection du moteur actuellement sélectionnée).

»  Vérifier les cables/connexions du moteur.

»  Vérifier l'intégrité du bobinage statorique du moteur a I'aide d'un testeur d'isolement.

«  Vérifier la résistance phase a phase du moteur aux bornes du variateur.

« Vérifier la résistance phase a phase du moteur aux bornes du moteur.

»  Vérifier si la résistance statorique du moteur correspond a la plage du modele du variateur.

« Sélectionner le mode boost fixe (Pr 05.014 = Fixe) et vérifier la formes des ondes du courant de sortie avec un
oscilloscope.

* Remplacer le moteur.

Menu app Erreur de conflit de personnalisation des menus d'application
emplacement

La mise en sécurité Menu app emplacement indique que plus d'un emplacement d'option a demandé de personnaliser les
menus d'application 18, 19 et 20. Le numéro de la sous-mise en sécurité indique I'emplacement de I'option qui a été
autorisée a personnaliser les menus.

Actions recommandées :

«  Vérifier que seulement un des modules d'application est configuré pour personnaliser les menus d'application 18,
19 et 20.

Emplacement X
différent

Le module optionnel installé dans I'emplacement X d'option a été changé.

La mise en sécurité EmplacementX différent indique que le module optionnel dans I'emplacement d'option X sur le
variateur est différent de celui installé lorsque les derniers paramétres ont été sauvegardés dans le variateur.
La raison de la mise en sécurité peut étre identifiée a partir du numéro de la sous-mise en sécurité.

Sous-mise en .
o ex Raison
sécurité
1 Aucun module n'a été installé précédemment.
2 Un module avec le méme identifiant est installé mais le menu de paramétrage de cet emplacement
optionnel a été modifié ; par conséquent, des paramétres par défaut ont été chargés pour ce menu.
3 Un module avec le méme identifiant est installé mais le menu des applications de cet emplacement
optionnel a été modifié ; par conséquent, des parameétres par défaut ont été chargés pour ce menu.
Un module avec le méme identifiant est installé mais les menus de paramétrage et des applications de cet
4 emplacement optionnel ont été modifiés ; par conséquent, des paramétres par défaut ont été chargés pour
ces menus.
> 99 Indique l'identifiant du module installé précédemment.

Actions recommandées :

*  Couper l'alimentation, vérifier que les modules optionnels corrects sont installés dans les emplacements d'option
corrects puis rétablir I'alimentation.

« S'assurer que le module optionnel installé actuellement est correct, vérifier que les paramétres du module optionnel
sont configurés correctement et effectuer un enregistrement utilisateur dans Pr mm.000.
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Mise en sécurité Diagnostic

Erreur

EmplacementX

Le module optionnel installé dans I'emplacement X en option a détecté un dysfonctionnement

202
207
212

SOTJELTLEL DG |l Défaillance du hardware sur le Module optionnel X

La mise en sécurité Erreur EmplacementX indique que le module optionnel dans I'emplacement X d'option du variateur a
détecté une erreur. La raison de cette erreur peut étre identifiée a partir du numéro de la sous-mise en sécurité.

Actions recommandées :
* Voir le Guide de mise en service du module optionnel pour de plus amples informations sur la mise en sécurité.

200
205
210

La mise en sécurité EmplacementX HF indique que le module optionnel dans I'emplacement X d'option du variateur a
détecté une défaillance du hardware. Les causes possibles de la mise en sécurité peuvent étre identifiées grace au
numéro de la sous-mise en sécurité.

Sous-mise en .
e Raison
sécurité

1 La catégorie du module ne peut pas étre identifiée.

2 Toutes les informations requises du tableau de menu personnalisé n'ont pas été fournies ou les tableaux
fournis sont endommagés.

3 La mémoire disponible est insuffisante pour allouer les mémoires tampons de communication pour
ce module.

4 Ce module n'a pas indiqué qu'il fonctionne correctement pendant la mise sous tension du variateur.

5 Le module a été enlevé aprés la mise sous tension ou il a cessé de fonctionner.

6 Le module n'a pas indiqué qu'il a cessé d'accéder aux parameétres du variateur pendant un changement de
mode du variateur.

7 Le module n'a pas acquitté qu'une demande a été faite pour effectuer le reset du processeur du variateur.

8 Le variateur n'a pas lu correctement le tableau de menu depuis le module pendant la mise sous tension du
variateur.

9 Le variateur n'a pas chargé les tableaux de menu depuis le module et un dépassement du délai s'est
produit (5 s).

10 Tableau de menu CRC non valide.

Actions recommandées :

« Vérifier que le module optionnel est bien installé.
* Remplacer le module optionnel.
* Remplacer le variateur.

Emplacement X
non connecté

Le Module optionnel dans I'emplacement X d'option a été enlevé

203
208
213

Chien de garde Erreur du chien de garde du module optionnel
EmplacementX

La mise en sécurité EmplacementX non connecté indique que le module optionnel dans I'emplacement X d’option du
variateur a été enlevé depuis la derniére mise sous tension.

Actions recommandées :
« Vérifier que le module optionnel est bien installé.
* Réinstaller le module optionnel.

«  Pour vérifier que le module optionnel enlevé n'est plus nécessaire, effectuer une fonction d'enregistrement dans
Pr mm.000.

206
211

La mise en sécurité Chien de garde EmplacementX indique que le module optionnel installé dans I'emplacement X a
démarré la fonction de chien de garde en option puis qu'elle n'a pas géré correctement le chien de garde.

Actions recommandées :

* Remplacer le module optionnel.

Le relais de précharge ne s'est pas fermé, échec de surveillance de la précharge

226

La mise en sécurité Précharge indique que le relais de précharge dans le variateur ne s'est pas fermé ou qu'un échec du
circuit de surveillance de précharge s'est produit.

Actions recommandées :

» Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

Une mise en sécurité hardware s'est produite lors de la derniére mise hors tension

221

La mise en sécurité HF stocké indique qu'une mise en sécurité du hardware (HFO1 — HF19) s'est produite et que le
variateur a été éteint puis rallumé. Le numéro de la sous-mise en sécurité identifie la mise en sécurité HF c.-a-d. HF.17
stocké.

Actions recommandées :
» Saisir 1299 dans Pr mm.000 et appuyer sur reset pour supprimer la mise en sécurité.

214

Unidrive M600 Guide de mise en service - Controle
Edition : 2



Informations relatives | Informations | Installation | Installation | Mise en | Parameétres | Mise en marche | Optimi- |Fonctionnementde API Paramétres [MELLIE Informations sur
a la sécurité sur le produit| mécanique | électrique | service | de base du moteur sation | la carte média NV |embarqué| avancés ({3 |a conformité UL
Diagnostic

Mise en sécurité
L L Erreur dattribution RAM

227

La mise en sécurité RAM sous-matrice indique qu'un module optionnel, une image spécifique ou une image du programme
utilisateur a demandé davantage de parametre RAM que la quantité autorisée. L'allocation RAM est controlée dans I'ordre
des numéros des sous-mises en sécurité ; de ce fait, la défaillance dont le numéro de sous-mise en sécurité est le plus
élevé est donnée. La sous-mise en sécurité est calculée comme suit : (taille parametre) + (type parametre) + numéro
sous-matrice.

Taille paramétre Valeur Type de paramétre Valeur
1 bit 1000 Volatile 0
8 bits 2000 Sauvegarde par l'utilisateur 100
16 bits 3000 Mémorisé a la mise hors tension 200
32 bits 4000
64 bits 5000
Sous-matrice Menus Valeur
Menus d'applications 18-20 1
Image spécifique 29 2
Image programme utilisateur 30 3
Paramétrage emplacement 1 module optionnel 15 4
Applications emplacement 1 module optionnel 25 5
Paramétrage emplacement 2 module optionnel 16 6
Applications emplacement 2 module optionnel 26 7
Paramétrage emplacement 3 module optionnel 17 8
Applications emplacement 3 module optionnel 27 9

Retour temp. Défaillance de la sonde thermique interne

218

La mise en sécurité Retour temp. indique une défaillance de la sonde thermique interne.
L'emplacement de la sonde thermique peut étre identifié grace au numéro de la sous-mise en sécurité.

Source XX y 2z
Carte de 01 : Sonde thermique 1 carte de controle
contréle 00 00 02 : Sonde thermique 2 carte de controle
03 : Sonde thermique carte E/S
Systéeme de Numéro du Zeéro pour le retour de température fourni via la communication du systéme
. module de 0 . . .
puissance A de puissance 21, 22 et 23 pour le retour de température direct ELV
puissance
Systeme de Numéro du Numéro du . .
. module de Toujours zéro
puissance ; redresseur
puissance

* Pour un systéme de modules de puissance installés en paralléle, le numéro du redresseur sera 1 car il n’est pas possible
de déterminer quel redresseur a détecté la défaillance.

Actions recommandées :

« Défaut hardware - Contacter le fournisseur du variateur.

Th Rés. Freinage

Surchauffe résistance de freinage

10

La mise en sécurité Th Rés. Freinage est lancée si le hardware basé sur la surveillance thermique de la résistance de
freinage est connecté et que la résistance surchauffe. Si la résistance de freinage n'est pas utilisée, cette mise en sécurité
doit alors étre désactivée avec le bit 3 de Action en cas de détection de mise en sécurité (10.037) pour empécher cette
mise en sécurité.

Actions recommandées :

«  Vérifier le cablage de la résistance de freinage.
» S'assurer que la valeur de la résistance de freinage est supérieure ou égale a la valeur minimale de la résistance.
«  Vérifier I'isolement de la résistance de freinage.
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| Mise en sécurité

Diagnostic
Court-circuit de la sonde thermique du moteur

25

Cette mise en sécurité indique gqu’une sonde de température connectée a I'entrée analogique ou a la borne 15 de
l'interface de retour de position a une faible impédance (c.-a-d. < 50 Q). La cause de la mise en sécurité peut étre identifiée
a partir du numéro de la sous-mise en sécurité.

Sous-mise en Raison

3 Mode entrée analogique 3 (07.015) = 7 et la résistance de la sonde thermique connectée a I'entrée
analogique 3 est inférieure a 50 Q.

Court-circuit de la sonde thermique P1 détecté (03.123) = 1 et la résistance de la sonde thermique
connectée a l'interface de retour de position du variateur P1 est inférieure a 50 Q.

Actions recommandées :

« Vérifier la continuité de la sonde thermique.
* Remplacer le moteur ou la sonde thermique du moteur.

Sonde thermique

Surchauffe de la sonde thermique du moteur

La mise en sécurité Sonde thermique indique que la sonde thermique du moteur reliée a la borne 8 (entrée analogique 3)
sur les connexions de contrdle ou la borne 15 sur la borne du codeur (connecteur du type D a 15 voies) a signalé une
surchauffe du moteur. La cause de la mise en sécurité peut étre identifiée a partir du numéro de la sous-mise en sécurité.

Sous-mise en Raison
3 Mise en sécurité déclenchée par I'entrée analogique 3
4 Mise en sécurité déclenchée par l'interface de retour de position P1

Actions recommandées :

«  Vérifier la température du moteur.

»  Vérifier le niveau du seuil (07.048).

«  Vérifier la continuité de la sonde thermique.

24

-
Le variateur s'est mis en sécurité et la cause de cette mise en sécurité n'est pas définie

110

La mise en sécurité Non défini indique que le systéme de puissance a généré mais n'a pas identifié la mise en sécurité du
systéme de puissance. La cause de la mise en sécurité est inconnue.

Actions recommandées :
« Défaillance du hardware — retourner le variateur au fournisseur.

Utilisateur 24 V

L'alimentation 24 V utilisateur n'est pas présente sur les bornes de contréle (1, 2-)

Une mise en sécurité Utilisateur 24 V se déclenche si Sélection alimentation utilisateur (Pr 06.072) est réglé sur 1 ou
Sélection seuil de sous-tension basse (06.067) = 1 et qu'aucune alimentation 24 V utilisateur n'est présente sur les bornes
de contrdle 1 et 2.

Actions recommandées :

«  Vérifier que l'alimentation 24 V utilisateur est présente au niveau des bornes de contréle 1 (0 V) et 2 (24 V).
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Diagnostic

Mise en sécurité
Prgm utilisateur Erreur du programme utilisateur embarqué

249

La mise en sécurité Prgm utilisateur indique qu'une erreur a été détectée dans I'image du programme utilisateur embarqué.
La raison de la mise en sécurité peut étre identifiée a partir du numéro de la sous-mise en sécurité.
Sou§-m|.se' Raison Commentaires
en sécurité
1 Diviser par zéro.
2 Mise en sécurité non définie.
3 Tentative de configuration d'accés rapide paramétre
avec un parametre inexistant.
4 Tentative d'accés a un parametre inexistant.
5 Tentative d'écriture vers un paramétre en lecture
seule.
6 Tentative et écriture hors plage.
7 Tentative de lecture a partir d'un paramétre en écriture
seule.
Echec de I'image parce que son CRC est incorrect ou | Cela se produit quand le variateur est mis sous tension
30 il y a moins de 6 octets dans I'image ou la version de | ou quand l'image est programmée. Les taches
I'en-téte de I'image est inférieure a 5. relatives a I'image ne seront pas exécutées.
31 L |mage requiert davantr?lge de RAM pour le segment Comme 30
et la pile que celle fournie par le variateur.
32 L |m§ge reqwert u'n appel de fonction OS supérieur au Comme 30
maximum autorise.
33 Le code ID interne a I'image n'est pas valide. Comme 30
40 La tache programmée ne s'est pas déroulée a temps
et a été suspendue.
Appel de fonction non définie, c.-a-d. une fonction
41 dans le tableau vectoriel du systéeme héte qui n'a pas | Comme 40
été assignée.
52 Echec de .co'ntrole CRC du tableau de menu Comme 30
personnalisé.
Cela se produit quand le variateur est mis sous tension
ou quand l'image est programmée et que le tableau a
53 Modification du tableau de menu personnalisé. été modifié. Les valeurs par défaut sont chargées pour
le menu spécifique et la mise en sécurité se poursuit
jusqu'a l'enregistrement des parameétres du variateur.
61 L'e module optllon’nel |nst'§|Ie dans Iemplacement 1 Comme 30
n'est pas autorisé avec I'image du modele.
62 L'e module optllonlnel mstﬂalle dans Iemp‘lacement 2 Comme 30
n'est pas autorisé avec I'image du modéle.
63 L'e module optllon’nel |nst'§|Ie dans Iemplacement 3 Comme 30
n'est pas autorisé avec I'image du modele.
64 L'e module optllonlnel mstﬂalle dans Iemp‘lacement 4 Comme 30
n'est pas autorisé avec I'image du modele.
70 U'n modulg optl(?nnel requis par l'image spécifique Comme 30
n'est pas installé dans un emplacement quelconque.
Un module optionnel devant étre installé
71 spécifiquement dans I'emplacement 1 n'est Comme 30
pas présent.
Un module optionnel devant étre installé
72 spécifiquement dans I'emplacement 2 n'est Comme 30
pas présent.
Un module optionnel devant étre installé
73 spécifiquement dans I'emplacement 3 n'est Comme 30
pas présent.
Un module optionnel devant étre installé
74 spécifiguement dans I'emplacement 4 n'est Comme 30
pas présent.
80 Limage [] est pas compatible avec la carte Lancement depuis le code de l'image
de contrdle.
81 L'image n'est pas ccgmpatlble avec le numéro de série Comme 80
de la carte de contrdle.
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Diagnostic

Mise en sécurité
Sécu prog util

Mise en sécurité générée par un programme utilisateur embarqué

96

Cette mise en sécurité peut étre lancée depuis un programme utilisateur embarqué a I'aide d'un appel de fonction qui
définit le numéro de la sous-mise en sécurité.

Actions recommandées :

»  Controler le programme utilisateur.

Sauvegarde Util Erreur ou interruption de la sauvegarde par I'utilisateur

La mise en sécurité Sauvegarde Util indique qu'une erreur a été détectée dans les paramétres sauvegardés par I'utilisateur
dans la mémoire non volatile. Par exemple, aprés une commande de sauvegarde de |'utilisateur, si I'alimentation du
variateur est interrompue lorsque les paramétres utilisateur étaient en cours de sauvegarde.

Actions recommandées :

«  Effectuer une sauvegarde utilisateur dans Pr mm.000 pour s'assurer que la mise en sécurité ne se reproduira pas lors
de la prochaine mise sous tension du variateur.
»  Vérifier que le variateur a assez de temps pour effectuer la sauvegarde avant d'interrompre I'alimentation du variateur.

Mise en sécurité
déclenchée par

I'utilisateur

L'utilisateur a généré une mise en sécurité

41 -89
112 -159

Ces mises en sécurité ne sont pas générées par le variateur et doivent étre utilisées par I'utilisateur pour mettre en sécurité
le variateur par le biais d'un programme d'application.

Actions recommandées :
»  Contréler le programme utilisateur.

Courant nominal moteur Pr 05.007 ou Vitesse nominale du moteur Pr 05.008 non reconnu valide pour un moteur
LSRPM

Mise en sécurité
utilisateur 40
40

Si une mise en sécurité Utilisateur 40 survient, cela indique que le courant nominal ou la vitesse nominale du moteur n’a
pas été reconnue comme une valeur valide pour un moteur Dyneo LSRPM.
Actions recommandées :
*  Siun moteur Dyneo LSRPM est utilisé, vérifier la vitesse nominale (Pr 00.045) et le courant nominal (Pr 00.046)
entrés dans le variateur par rapport aux moteurs Dyneo LSRPM listés dans le Tableau 7-3 au Tableau 7-9.
Corriger les valeurs et effectuer de nouveau un autocalibrage.
»  Siun autre moteur est utilisé, régler Pr 29.200 = 0 pour désactiver le systéme de configuration rapide LSRPM.

Plage de tension Tension d'alimentation hors plage détectée en mode ﬁegen

169

La mise en sécurité Plage de tension est déclenchée si la Tension minimum de Regen (03.026) est réglée sur une valeur
différente de zéro et que la tension d'alimentation est en dehors de la plage définie par Tension maximum de Regen
(03.027) et Tension minimum de Regen (03.026) pendant plus de 100 ms.

Actions recommandées :

«  Vérifier que la tension d'alimentation est conforme aux spécifications du variateur.
» S'assurer que Pr 03.026 et Pr 03.027 sont correctement paramétrés.

»  Vérifier la forme d'onde de la tension d'alimentation a I'aide d'un oscilloscope.

* Diminuer le niveau d'interférences de I'alimentation.

» Régler Tension maximum (03.027) sur zéro pour désactiver la mise en sécurité.

Chien de garde Dépassement du délai du chien de garde du mot de contréle

30

La mise en sécurité Chien de garde indique que le mot de contréle a été activé et que le délai a été dépassé.
Actions recommandées :

Une fois que le bit 14 de Pr 06.042 a été changé et est passé de 0 a 1 pour activer le chien de garde, cette opération doit
étre répétée toutes les 1 s ou une mise en sécurité Chien de garde se produit. Le chien de garde est désactivé lorsque la
mise en sécurité se produit et doit étre réactivé, le cas échéant, lors du reset de la mise en sécurité.
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Tableau 12-4 Table de recherche pour la communication série
Non Mise en sécurité Non Mise en sécurité Non Mise en sécurité
1 Réservé 001 Inducteur trop chaud Codeur 9
2 Surtension m Erreur de phase
3 Ol ac W Destination
4 Ol freinage “ Sécu prog util 200 Slot1 HF
5 PSU Données changées 201 Chien de garde
6 Mise en sécu ext “W 202 Erreur Slot1
7 Survitesse “W 203 Emplacement1 Non installé
8 Inductance Reset 204 Emplacement1 différent
9 PSU 24 Frein OHt 205 Slot2 HF
10 Th Rés. Freinage Réservé 102 206 Chien de garde Slot2
11 Autocalibrage 1 Inter-connexion 207 Erreur Slot2
12 Autocalibrage 2 m 208 Emplacement2 non installé
13 Autocalibrage 3 * 209 Emplacement2 différent
14 Autocalibrage 4 Non défini Slot3 HF
15 Autocalibrage 5 Configuration 211 Chien de garde Slot3
16 Autocalibrage 6 m Erreur Slot3
17 Autocalibrage 7 flot Emplacement3 non installé
18 Autocal stoppé m 214 Emplacement3 différent
19 Res Frein chaude Plage de tension Déval option
20 Moteur chaud Réservés 170 et 173 Menu app emplacement
21 Onduleur OHt Empl carte Menu App modifié
22 Puissance OHt Produit carte Retour temp.
23 Controle OHt W Un étalonnage de sortie
24 Sonde thermique W Données Puis
25 Th Court-circuit Carte occupée HF stocké
26 Surcharge E/S Données carte Réservé 222
27 Bus dc OHt Option carte Non-correspondance des
28 Perte entrée 1 Carte lect seule 224 Taille du variateur
29 Perte entrée 2 Erreur carte 225 Offset courant
30 Chien de garde W 226 Précharge
31 Déf EEPROM Carte pleine 227 RAM sous-matrice
32 Perte de phase Acces carte Réservés 228 et 246
33 Résistance Val nom carte 247 ID Modele
34 Mode Clavier Carte Mod Var 248 Image du modéle
35 Mot de commande W 249 Prgm utilisateur
36 Sauvegarde Util T 250 Emplacement4 HF
37 m Codeur 2 251 Chien de garde
38 Charge faible Codeur 3 252 Erreur Emplacement4
39 Sync ligne Codeur 4 253 Emplacement4 Non installé
40 -89 m Codeur 5 254 Emplacement4 différent
90 Comm puissance Codeur 6 255 Reset journaux
91 Utilisateur 24 V T_
92 Atténuateur Ol Codeur 8 ]
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Les mises en sécurité peuvent étre réparties dans les catégories suivantes. Il convient de noter qu'une mise en sécurité ne peut se produire que
lorsque le variateur n'est pas déja mis en sécurité ou qu'il est déja mis en sécurité mais avec une mise en sécurité de niveau de priorité inférieur.

Tableau 12-5 Catégories de mises en sécurité

Priorité Catégorie Mises en sécurité Commentaires
Ces mises en sécurité signalent des problémes internes et ne peuvent
pas étre réinitialisées. Toutes les fonctions du variateur sont inactives
1 Défauts internes HFxx apres qu'une de ces mises en sécurité s'est produite. Si un afficheur
Kl-Keypad est installé, il affichera la mise en sécurité mais ne
fonctionnera pas.
Mise en sécurité HF A Cette mise en sécurité ne peut pas étre supprimée sauf si 1299 est saisi
1 X {HF stocké} N \ .
stocké dans Parametre (mm.000) et qu'un reset est lancé.
Mise en sécurité numéros 218
. s a 247, {Emplacement1 HF},
Mises en sécurité non . s . .
2 PRV . . {Emplacement2 HF}, Le reset de ces mises en sécurité est impossible.
réinitialisables réservées
{Emplacement3 HF} ou
{Emplacement4 HF}
Défaillance de la mémoire Le reset ne peut étre effectué que si le Paramétre mm.000 est réglé sur
3 volatile {Défaillance EEPROM} 1233 ou 1244, ou si Défauts charges (11.043) est réglé sur une valeur
différente de zéro.
3 Alimentation interne 24 V | {PSU 24V}
4 Mises en sécurité carte Mise en sécurité numéros 174, Ces mises en sécurité ont une priorité 5 a la mise sous tension
média NV 175et 177 2 188 P '
5 M}se.s en sécurité ave(? {Ol ac}, {Ol Frein} et {Ol dc} Il est |mp035|blg de'falre }m rese‘t de ce§ mises en sécurité jl{squ.a’ ce
délai de reset prolongé que 10 s se soient écoulées apres le déclenchement de la sécurité.
Le variateur tentera d'arréter le moteur avant la mise en sécurité en cas
Perte de phase et de {Perte de phase}. Une mise en sécurité 000 se produit sauf si cette
) e {Perte de phase} et . crs - . . o , :
5 protection du circuit de {Bus dc Oh} fonction a été désactivée (voir Action en cas de détection d'une mise en
puissance du bus DC sécurité (10.037). Le variateur tentera toujours d'arréter le moteur avant
la mise en sécurité si un {Bus dc Oht} se produit.
5 Mises en sécurité Toutes les autres mises
standard en sécurité
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12.5 Mises en sécurité internes / hardware 12.7 In

Les mises en sécurité {HF01} a {HF25} sont des défaillances internes Tableau 12-7
qui ne sont pas associées a des numéros de mise en sécurité. Si 'une

dications d'état

Indications d'état

de ces mises en sécurité survient, le processeur principal du variateur a
détecté une erreur irrécupérable. Toutes les fonctions du variateur sont
arrétées et le message de mise en sécurité sera affiché sur le clavier du
variateur. Si une mise en sécurité non permanente se produit, il est
possible d’effectuer son reset en arrétant, puis en redémarrant le
variateur. Lors de la prochaine mise sous tension aprés l'avoir éteint puis
rallumé, le variateur se mettra en sécurité sur HF stocké. Le numéro de
la sous-mise en sécurité est le code de la mise en sécurité HF d'origine.
Saisir 1299 dans mm.000 pour supprimer la mise en sécurité HF stocké.

de la ligne
supérieure

Verrouillé

12.6 Indications d'alarme

Sur n'importe quel mode, une alarme est une indication donnée sur
I'afficheur en alternant le mnémonique de I'alarme avec celui de I'état du
variateur sur la premiére ligne, indiquant le symbole d'alarme au niveau
du dernier caractere de la premiére ligne. Si aucune mesure n'est prise
pour supprimer I'alarme, excepté « Autocalibrage » et « Fin de course »,
le variateur peut se mettre en sécurité. Les alarmes ne sont pas
affichées quand un paramétre est en cours de modification mais
I'utilisateur verra toujours le symbole de I'alarme sur la ligne supérieure.

Mise en
marche

Perte
Tableau 12-6 Indications d'alarme d'alimentatio

Mnémonique

d'alarme Description

Surcharge résistance de freinage.

Résistance L'accumulateur thermique de résistance de freinage
de freinage (10.039) du variateur a atteint 75,0 % de la valeur a
laquelle le variateur se mettra en sécurité.
L'accumulateur de protection moteur (04.019) dans le
Surcharge variateur a atteint 75,0 % de la valeur a laquelle le Position
du moteur variateur sera mis en sécurité et la charge sur le
variateur est > 1 00 %.

Surcharge de l'inducteur Régen. L'accumulateur de Mise en
protection de l'inducteur (04.019) dans le variateur a sécurité
I ENGCTALT M atteint 75,0 % de la valeur a laquelle le variateur sera
mis en sécurité et la charge sur le variateur est

> 100 %.

Surcharge du variateur. Le pourcentage du niveau de
mise en sécurité thermique du variateur (07.036)

est supérieur a 90 %.

Injection cc

Limite

Surcharge
variateur

L'autocalibrage a été initialisé et un autocalibrage est
en cours.

Autocalibrage

SN RN ET-W de fin de course est activé, ce qui provoque I'arrét du
moteur.

Décélération

Température

Mnémonique

Description

Sortie du
variateur

Le variateur est verrouillé et ne peut pas
étre mis en marche. L'entrée Absence Sare
du Couple (STO) est inactive ou Pr 06.015
estréglé sur 0.

Désactivée

Le variateur est prét pour la mise en
marche. Le déverrouillage du variateur est
actif mais I'onduleur du variateur n'est pas
actif parce que le signal de marche (Run)
n'est pas actif.

Désactivée

Le variateur est arrété/maintient le moteur
a vitesse nulle.

Activée

Le variateur est actif et en régime établi.

Activée

Le variateur est activé en mode Regen et
essaie de se synchroniser avec
I'alimentation.

Activée

Une condition de perte d'alimentation a été
Ll détectée.

Activée

Le moteur a été décéléré jusqu'a la vitesse/
fréquence nulle parce que la mise en
marche finale du variateur a été
désactivée.

Activée

Le variateur applique un freinage par
injection de courant dc.

Activée

Le positionnement/contréle de position est
activé pendant un arrét indexé (arrét de
I'arbre moteur a une position souhaitée).

Activée

Le variateur s'est mis en sécurité et ne
contréle plus le moteur. Le code de mise
en sécurité apparait sur I'affichage
inférieur.

Désactivée

Le dispositif Regen est activé et
synchronisé a I'alimentation.

Activée

Le variateur a détecté un niveau de tension
d'alimentation trop bas.

Sous-tension

Désactivée

La fonction de préchauffage du moteur
est activée.

Activée

Le variateur est en train d'effectuer un

Contact de fin de course activé. Indique qu'un contact (\IENY WL EET-W « test de mise en phase en condition

activée ».

Activée
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Tableau 12-8 Module optionnel, carte média NV et autres
indications d'état a la mise sous tension

Mnémonique
de la Mnémonique de la
premiére deuxiéme ligne
ligne

Etat

Les paramétres sont en cours
de chargement

Mode Boot

Parameétres

12.8 Indications d'erreur

de programmation

Les messages d'erreur ci-dessous apparaissent sur I'afficheur du
variateur lorsqu'une erreur de produit pendant la programmation du
firmware du variateur.

Les paramétres du variateur sont en cours de chargement depuis une carte
média NV.

Prgm
utilisateur

Programme utilisateur en cours

Mode Boot de chargement

Le programme utilisateur est en cours de chargement sur le variateur
depuis une carte média NV.

Programme
option

Programme utilisateur en cours

Mode Boot de chargement

Le programme utilisateur est en cours de chargement dans le module en
option depuis une carte média NV sur I'emplacement X.

Données en cours d'écriture sur

Carte NV carte média NV

Ecriture sur

Les données sont en cours d'écriture sur une carte média NV pour garantir
que sa copie des parametres du variateur soit correcte parce que le
variateur est en mode Auto ou Boot.

Systéme de
puissance

Attente de

En attente de I'étage de puissance

Le variateur attend que le processeur de I'étage de puissance réponde
aprés une mise sous tension.

Attente de Options Attente d'un module optionnel

Le variateur attend que les modules optionnels répondent aprés une mise
sous tension.

Chargement
depuis

Chargement de la base de
données des paramétres

A la mise sous tension, il sera peut-étre nécessaire de mettre a jour la base
de données des paramétres du variateur parce qu'un module optionnel a
été modifié ou parce qu'un module d'applications a requis des modification
de la structure des paramétres. Cela peut impliquer le transfert de données
entre le variateur et les modules d'option. Pendant cette phase,

« Chargement depuis Options » s'affiche.

Tableau 12-9 Indications d'erreur de programmation
Mnelmonlque Raison Solution
d'erreur

IIn'y a pas assez de mémoire | Eteindre le variateur et
par rapport a la demande de | enlever certains modules
tous les modules optionnels | optionnels jusqu'a ce que
dans le variateur. le message disparaisse.

Erreur 1

Au moins un module d'option | Mettre le variateur hors
n'a pas acquitté la demande | tension puis de nouveau
de réinitialisation. sous tension.

Erreur 2

Mettre le variateur hors
tension puis de nouveau
sous tension et réessayer.
Si le probleme persiste,
renvoyer le variateur.

Le chargeur boot n'a pas
réussi a effacer la mémoire
flash du processeur.

Erreur 3

Mettre le variateur hors
Le chargeur boot n'a pas tension puis de nouveau
réussi a programmer la sous tension et réessayer.
mémoire flash du processeur. | Si le probléme persiste,
renvoyer le variateur.

Erreur 4

Un module optionnel ne s'est
pas initialisé correctement.
Le module optionnel n'a pas
paramétré le registre Prét
pour la mise en marche.

Enlever le module
optionnel défectueux.

Erreur 5

12.9 Affichage de I’historique des mises

en sécurité

Le variateur conserve un journal des 10 derniéres mises en sécurité qui
se sont produites. Mise en sécurité 0 (10.020) a Mise en sécurité 9
(10.029) stocke les 10 mises en sécurité les plus récentes qui se sont
produites, ou Mise en sécurité 0 (10.020) est la plus récente et Mise en
sécurité 9 (10.029) la plus ancienne. Quand une nouvelle mise en
sécurité se produit, elle est écrite sur Mise en sécurité 0 (10.020)

et toutes les autres mises en sécurité se déplacent vers le bas dans le
journal, et donc la plus ancienne est perdue. La date et I'heure de
chaque mise en sécurité sont également stockées dans le journal de la
date et I'heure, c.-a-d. Date de mise en sécurité 0 (10.041) a Heure mise
en sécurité 9 (10.060). La date et I'heure sont prises sur Date (06.016)
et Heure (06.017). La source date/heure peut étre sélectionnée via le
Sélecteur de date/heure (06.019). Certaines mises en sécurité sont
associées a des numéros de sous-mise en sécurité qui donnent
davantage de détails sur la raison de la mise en sécurité. Si une mise en
sécurité est associée a un numéro de sous-mise en sécurité, sa valeur
est stockée dans le journal de la sous-mise en sécurité, c.-a-d.Numéro
de sous-mise en sécurité de mise en sécurité 0 (10.070) a Numéro de
sous-mise en sécurité de mise en sécurité 9 (10.079). Si la mise en
sécurité n'est pas associée a un numéro de sous-mise en sécurité,
zéro est alors stocké dans le journal de la sous-mise en sécurité.

Si la communication série lit les paramétres compris entre Pr 10.020
et Pr 10.029 inclus, la valeur transmise correspond au numéro de la
mise en sécurité indiqué dans le Tableau 12-4.

NOTE

Un reset du journal des mises en sécurité peut également étre effectué
par I'écriture d'une valeur de 255 dans Pr 10.038.
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1210 Comportement du variateur mis
en sécurité

Lorsqu'une mise en sécurité est déclenchée, la sortie du variateur est
désactivée de sorte que la charge s’arréte en roue libre. Si une mise en
sécurité est déclenchée, les paramétres en lecture seule suivants sont
« gelés » jusqu'a la suppression de la mise en sécurité. Cela facilite
I'identification de I'origine de la mise en sécurité.

Parametre Description
01.001 Référence de fréquence/vitesse
01.002 Référence de filtre avant saut
01.003 Référence avant rampe
02.001 Référence aprés rampe
03.001 Référence de vitesse finale

03.002 Retour de vitesse
03.003 Erreur de vitesse
03.004 Sortie de la boucle de vitesse

04.001 Courant total

04.002 Courant actif

04.017 Courant magnétisant
05.001 Fréquence de sortie

05.002 Tension de sortie
05.003 Systeme

05.005 Tension du bus DC
07.001 Entrée analogique 1

07.002 Entrée analogique 2

07.003 Entrée analogique 3

S’il n'est pas nécessaire de geler les paramétres, il est possible de
désactiver ce comportement en réglant le bit 4 de Pr 10.037.
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13 Informations sur la conformité UL
13.1 Référence de fichier UL

Tous les produits présentés dans le présent guide sont conformes UL pour les exigences canadiennes et américaines.
La référence de fichier UL est : NMMS/7.E171230.
Les produits dotés de la fonction Absence sire du couple (Safe Torque Off) ont été évalués par I'UL. La référence de fichier UL est : FSPC.E171230.

13.2 Modules optionnels, kits et accessoires

Tous les modules optionnels, modules de contréle et kits d'installation fournis par Nidec Industrial Automation pour étre utilisés avec ces variateurs
sont conformes UL.

13.3 Indices de coffrets

Les variateur fournis sont UL Open Type.
Les variateurs dotés d'un boitier de raccordement sont UL Type 1.

Les variateurs sont classés dans la catégorie de Type 12 en cas de montage encastré avec la protection IP élevé (si fournie) et le kit d’étanchéité
Type 12 pour les protéger de la poussiére et de I'eau.

Les claviers Remote Keypad sont UL Type 12.
13.4  Fixation

Les variateurs peuvent étre montés directement sur une surface verticale. Il s'agit du montage en surface ou standard.
Consulter le Guide de mise en service - Puissance correspondant pour de plus amples informations.

Les variateurs peuvent étre montés cote a cote en respectant I'espace de séparation recommandé. Il s'agit du montage latéral.
Consulter le Guide de mise en service - Puissance correspondant pour de plus amples informations.

Certains variateurs peuvent étre montés sur le c6té. Il s'agit du montage latéral. Des kits de montage latéral adaptés sont disponibles auprés
de Nidec Industrial Automation. Consulter le Guide de mise en service - Puissance correspondant pour de plus amples informations.

Les variateurs équipés d'un boitier de raccordement peuvent étre montés directement sur un mur ou une autre surface verticale sans installer
de protection. Des boitiers de raccordement sont disponibles auprés de Nidec Industrial Automation.

Certains variateurs peuvent étre montés encastrés. Des supports de montage et des kits d'étanchéité sont disponibles aupres de Nidec Industrial
Automation. Consulter le Guide de mise en service - Puissance correspondant pour de plus amples informations.

Les claviers Remote Keypad peuvent étre installés a I'extérieur d'un coffret UL Type 12. Un kit de montage et d'étanchéité est fourni avec le clavier.

13.5 Environnement
Les variateurs doivent étre installés dans un environnement de pollution de degré 2 ou supérieur (uniquement pollution seche, non conductrice).
Tous les variateurs peuvent fournir le courant de sortie nominal a une température ambiante jusqu'a 40 °C.

Les variateurs dont le numéro de modéle commence par M100, M101, M200, M201, M300 ou M400, de tailles 1 a 4, peuvent étre utilisés a une
température de l'air environnant jusqu'a 50 °C aprés déclassement du courant. Tous les autres variateurs (par exemple, M600, M700, M701, M702
etc.) peuvent étre utilisés a une température de I'air environnant jusqu'a 55 °C aprés déclassement du courant.

13.6 Installation électrique
COUPLE DE SERRAGE DES BORNES

Les bornes doivent étre serrées conformément au couple de serrage nominale indiqué dans les instructions d'installation. Consulter le Guide de mise
en service - Puissance correspondant pour de plus amples informations.

BORNES DE RACCORDEMENT
Les variateurs doivent étre installés en utilisant uniquement des cébles en cuivre congus pour fonctionner a 75 °C.
INSTRUCTIONS CONCERNANT LE RACCORDEMENT A LA TERRE

Des connecteurs en boucle fermée conformes UL dimensionnés en fonction du cablage d'excitation doivent étre utilisés pour la mise a la terre.
Consulter le Guide de mise en service - Puissance correspondant pour de plus amples informations.

PROTECTION D'UN DEPART DE LIGNE
Les fusibles et les disjoncteurs nécessaires pour la protection d'un départ de ligne sont indiqués dans les instructions d'installation.
OUVERTURE D'UN DEPART DE LIGNE

L'ouverture du dispositif de protection du départ de ligne peut indiquer qu'une défaillance a été interrompue. Pour réduire les risques d'incendie ou de
choc électrique, il faut examiner I'équipement et le remplacer s'il a été endommagé. Si I'élément de courant d'un relais de surcharge a été grillé, il faut
remplacer l'intégralité du relais de surcharge.

Une protection statique intégrale contre les courts-circuits ne protége pas le départ de ligne. La protection du départ de ligne doit étre effectuée
conformément au NEC (National Electrical Code) et aux « codes » locaux supplémentaires éventuels.

FREINAGE DYNAMIQUE

Les variateurs dont le numéro de modéle commence par M100, M101, M200, M201, M300 ou M400, de tailles 1 a 4 ont été évalués pour les
applications de freinage dynamique.

Les autres variateurs n'ont pas été évalués pour le freinage dynamique.
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13.7  Protection contre les surcharges du moteur et protection par mémorisation de I'état

thermique

Tous les variateurs sont dotés d'une protection interne contre les surcharges moteur qui n'exigent pas l'usage d'un dispositif de protection externe
ou distant.

Le niveau de protection est configurable et la méthode utilisée pour I'ajuster est indiquée a la section 8.4 Protection thermique du moteur a la
page 94. La surcharge de courant maximum dépend des valeurs spécifiées dans les paramétres de limite de courant (limite de courant
d'entrainement, limite de courant régénératif et limite de courant symétrique, exprimées en pourcentage) et dans le paramétre de courant nominal
du moteur (exprimé en ampéres).

La durée admissible de surcharge dépend de la constante de temps thermique du moteur (variable jusqu'a 3000 secondes maximum).
La protection thermique est réglée de maniére a ce que le produit puisse supporter 150 % de la valeur de courant saisie dans le parametre de
courant nominal du moteur pendant 60 secondes.

Les variateurs sont équipés de bornes utilisateur qui peuvent étre raccordées a une sonde thermique moteur pour protéger celui-ci des températures
élevées en cas de dysfonctionnement du ventilateur de refroidissement du moteur.

La méthode d'ajustement de la protection contre les surcharges est indiquée dans les instructions d'installation fournies avec le produit.
Tous les variateurs sont fournis avec une protection par mémorisation de I'état thermique.

13.8  Alimentation électrique

Les variateurs peuvent étre utilisés dans un circuit capable de délivrer au maximum 100 000 ampéres symétriques de courant efficace, a une tension
nominale, lorsgu'ils sont protégés par des fusibles comme indiqué dans les instructions d'installation.

Des variateurs de capacité réduite peuvent étre utilisés dans un circuit capable de délivrer au maximum 10 000 ampéres symétriques de courant
efficace, a une tension nominale, lorsqu'ils sont protégés par des fusibles comme indiqué dans les instructions d'installation.
13.9 Alimentation externe de classe 2

L'alimentation externe utilisée pour alimenter le circuit de contréle 24 V doit étre étiqueté : « UL Class 2 ».
La tension d'alimentation ne doit pas dépasser 24 Vdc.

13.10 Exigence concernant les écréteurs de tension

Cette exigence s'applique aux variateurs qui ont une tension d'entrée nominale = 575V, de taille 7 uniquement.

UN ECRETEUR DE TENSION SERA INSTALLE COTE LIGNE DE CET EQUIPEMENT ET SA VALEUR NOMINALE SERA DE 575 Vac (PHASE /
TERRE), 575 Vac (PHASE / PHASE), ADAPTEE AUX SURTENSIONS DE CATEGORIE IIl, ET OFFRIRA UNE PROTECTION CONTRE LES
IMPULSIONS EN MESURE DE SUPPORTER UNE TENSION CRETE DE 6 kV ET UNE TENSION D'ECRETAGE DE 2 400 V MAXIMUM.

13.11 Installation groupée et systémes de modules pour mise en paralléle

Les variateurs dotés de connecteurs d'alimentation DC+ et DC-, offrant une tension nominale de 230 V ou 480 V, sont approuvés UL pour étre utilisés
dans des systémes modulaires avec mise en paralléle, tels que des onduleurs, lorsqu'ils sont alimentés par des convertisseurs : gamme Mentor
MP25A, 45A, 75A, 105A, 155A ou 210A, fabriquée par Nidec Industrial Automation.

Les onduleurs peuvent également étre alimentés par des convertisseurs issus de la gamme Unidrive M fabriquée par Nidec Industrial Automation.
Dans ces applications, les onduleurs doivent étre protégés par des fusibles supplémentaires.

Les variateurs n'ont pas été évalués pour d'autres applications d'installation groupée, par exemple, lorsqu'un seul onduleur est directement raccordé
a deux moteurs ou plus. Dans ces applications, une protection supplémentaire contre les surcharges thermiques est nécessaire. Contacter Nidec
Industrial Automation pour plus d'informations.

13.12 Exigences cUL pour tailles 7 et 8 575V

Pour les tailles 7 et 8 des modéles 575 Vac uniquement (07500440, 07500550, 08500630, 08500860), il faut respecter ce qui suit pour se conformer
aux exigences cUL :

UN ECRETEUR DE TENSION SERA INSTALLE COTE LIGNE DE CET EQUIPEMENT ET SA VALEUR NOMINALE SERA DE 575 Vac (PHASE /
TERRE), 575 Vac (PHASE / PHASE), ADAPTEE AUX SURTENSIONS DE CATEGORIE IlI, ET OFFRIRA UNE PROTECTION CONTRE LES
IMPULSIONS EN MESURE DE SUPPORTER UNE TENSION CRETE DE 6 kV ET UNE TENSION D'ECRETAGE DE 2 400 V MAXIMUM.
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