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Mentions légales

Les informations fournies dans ce document contiennent des descriptions générales,
des caractéristiques techniques et/ou des recommandations concernant des
produits/solutions.

Ce document n'est pas destiné a remplacer une étude détaillée ou un plan de
développement ou de représentation opérationnel et propre au site. Il ne doit pas étre
utilisé pour déterminer I'adéquation ou la fiabilité des produits/solutions pour des
applications utilisateur spécifiques. Il incombe a chaque utilisateur individuel
d'effectuer, ou de faire effectuer par un professionnel de son choix (intégrateur,
spécificateur ou équivalent), I'analyse de risques exhaustive appropriée ainsi que
I'évaluation et les tests des produits/solutions par rapport a I'application ou I'utilisation
particuliére envisagée.

La marque Schneider Electric et toutes les marques de commerce de Schneider
Electric SE et de ses filiales mentionnées dans ce document sont la propriété de
Schneider Electric SE ou de ses filiales. Toutes les autres marques peuvent étre des
marques de commerce de leurs propriétaires respectifs.

Ce document et son contenu sont protégés par les lois sur la propriété intellectuelle
applicables et sont fournis a titre d'information uniquement. Aucune partie de ce
document ne peut étre reproduite ou transmise sous quelque forme ou par quelque
moyen que ce soit (électronique, mécanique, photocopie, enregistrement ou autre), a
quelque fin que ce soit, sans l'autorisation écrite préalable de Schneider Electric.

Schneider Electric n'accorde aucun droit ni aucune licence d'utilisation commerciale
de ce document ou de son contenu, sauf dans le cadre d'une licence non exclusive et
personnelle, pour le consulter tel quel.

Schneider Electric se réserve le droit d'apporter a tout moment des modifications ou
des mises a jour relatives au contenu de ce document ou a son format, sans preavis.

Dans la mesure permise par la loi applicable, Schneider Electric et ses filiales
déclinent toute responsabilité en cas d'erreurs ou d'omissions dans le contenu
informatif du présent document ou pour toute conséquence résultant de
I'utilisation des informations qu'il contient.
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Consignes de sécurité

Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
asynchrones

Consignes de sécurité

Informations importantes

Lisez attentivement ces instructions et examinez le matériel pour vous familiariser
avec l'appareil avant de tenter de l'installer, de le faire fonctionner, de le réparer ou
d'assurer sa maintenance. Les messages spéciaux suivants que vous trouverez
dans cette documentation ou sur l'appareil ont pour but de vous mettre en garde
contre des risques potentiels ou d'attirer votre attention sur des informations qui
clarifient ou simplifient une procédure.

risque d'électrocution qui provoquera des blessures physiques en cas de non-respect

2 La présence de ce symbole sur une étiquette “Danger” ou “Avertissement” signale un
des consignes de sécurité.

corporelles. Respectez scrupuleusement les consignes de sécurité associées a ce
symbole pour éviter de vous blesser ou de mettre votre vie en danger.

A DANGER

DANGER signale un risque qui, en cas de non-respect des consignes de sécurité, provoque
la mort ou des blessures graves.

A AVERTISSEMENT

AVERTISSEMENT signale un risque qui, en cas de non-respect des consignes de sécurité,
peut provoquer la mort ou des blessures graves.

A ATTENTION

ATTENTION signale un risque qui, en cas de non-respect des consignes de sécurité, peut
provoquer des blessures légéres ou moyennement graves.

AVIS

AVIS indique des pratiques n'entrainant pas de risques corporels.

2 Ce symbole est le symbole d'alerte de sécurité. Il vous avertit d'un risque de blessures

Remarque Importante

L'installation, I'utilisation, la réparation et la maintenance des équipements
électriques doivent étre assurées par du personnel qualifié uniquement.
Schneider Electric décline toute responsabilité quant aux conséquences de
l'utilisation de ce matériel.

Une personne qualifiée est une personne disposant de compétences et de
connaissances dans le domaine de la construction, du fonctionnement et de
l'installation des équipements électriques, et ayant suivi une formation en sécurité
leur permettant d'identifier et d'éviter les risques encourus.

NVE41296_05
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Qualification du personnel

Seules les personnes correctement formées, qui connaissent et comprennent le
contenu de ce manuel et de toute autre documentation pertinente relative au
produit, sont autorisées a travailler sur et avec ce produit. Elles doivent en outre
avoir suivi une formation en matiére de sécurité afin d'identifier et d'éviter les
dangers que l'utilisation du produit implique. Ces personnes doivent disposer
d'une formation, de connaissances et d'une expérience techniques suffisantes,
mais aussi étre capables de prévoir et de détecter les dangers potentiels liés a
l'utilisation du produit, a la modification des réglages et aux équipements
mécaniques, électriques et électroniques du systéme global dans lequel le produit
est utilisé. Toutes les personnes travaillant sur et avec le produit doivent étre
totalement familiarisées avec les normes, directives et réglementations de
prévention des accidents en vigueur.

Usage prévu de I'appareil

Ce produit est destiné a un usage industriel conformément au présent manuel.

L'appareil doit étre uniquement utilisé en respectant toutes les réglementations et
normes de sécurité applicables, ainsi que conformément aux exigences et
données techniques spécifiées. L'appareil doit étre installé en dehors des zones
dangereuses ATEX. Avant d'utiliser I'appareil, procédez a une évaluation des
risques en fonction de I'application prévue. En fonction des résultats, mettez en
place les mesures de sécurité qui s'imposent. L’appareil étant utilisé comme
composant d’un systéme complet, vous devez garantir la sécurité des personnes
en respectant la conception de ce systéme (ex : la conception de la machine).
Toute utilisation autre que I'utilisation prévue est interdite et peut entrainer des
risques.
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Consignes de sécurité asynchrones

Informations relatives a I'appareil

Lisez attentivement ces consignes avant d’effectuer toute procédure avec ce variateur.

AADANGER

RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE, D’EXPLOSION OU D’ECLAIR D’ARC ELECTRIQUE

« Seules certaines personnes sont autorisées a travailler sur et avec ce systéme. Celles-ci doivent étre
correctement formées, connaitre et comprendre parfaitement le contenu du présent guide et de toute
autre documentation pertinente relative au produit, et avoir suivi toute la formation nécessaire pour
reconnaitre et éviter les risques.

+ Linstallation, les réglages, les réparations et la maintenance doivent étre réalisés par un personnel
qualifié.

» Assurez-vous de la conformité avec toutes les exigences des réglementations électriques locales et
nationales et avec celles relatives a la mise a la terre de tous les équipements.

» Utilisez uniquement des outils et des équipements de mesure correctement calibrés et isolés
électriquement.

* Ne touchez pas les vis des bornes ou les composants non blindés lorsqu’une tension est présente.

» Avant d’effectuer un type de travail quelconque sur le systéme du variateur, bloquez I'arbre moteur pour
éviter la rotation.

* |solez les deux extrémités des conducteurs non utilisés du cable moteur.

* Ne créez pas de court-circuit entre les bornes du bus DC et les condensateurs de bus ou les bornes de
résistance de freinage.

Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures graves.

AADANGER

RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE, D’EXPLOSION OU D’ECLAIR D’ARC ELECTRIQUE

Avant d’intervenir sur le variateur :

+ Déconnectez toute alimentation, y compris I'alimentation controle externe, pouvant étre présente. Tenez
compte du fait que le disjoncteur ou le commutateur réseau ne désactive pas 'ensemble des circuits.

* Apposez une étiquette de signalisation indiquant "Ne pas mettre en marche" sur tous les organes liés au
variateur.

» Verrouillez tous les organes en position ouverte.

+ Attendez 15 minutes pour permettre aux condensateurs du bus DC de se décharger.
» Vérifiez I'absence de tension. (1)

Avant de mettre le variateur sous tension :

« Vérifiez que le travail est terminé et que l'installation ne présente aucun danger.

« Siles bornes d'entrée réseau et les bornes de sortie moteur ont été mises a la terre et court-circuitées,
retirez la terre et les courts-circuits sur les bornes d'entrée réseau et les bornes de sortie moteur.

» Vérifiez que tous les équipements sont correctement mis a la terre.

» Vérifiez que tous les équipements de protection comme les caches, les portes ou les grilles sont installés
et/ou fermés.

Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures graves.

Les produits ou accessoires endommagés peuvent provoquer des chocs électriques ou un fonctionnement
imprévu de I'équipement.

AADANGER

ELECTROCUTION OU FONCTIONNEMENT INATTENDU DE LEQUIPEMENT
Ne faites pas fonctionner des appareils ou des accessoires endommagés.

Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures graves.
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Contactez votre agence commerciale Schneider Electric locale si vous détectez un dommage quelconque.
Cet équipement a été congu pour fonctionner dans un espace ne présentant aucun risque de sécurité.
N’installez cet équipement que dans des espaces ne présentant aucun risque de sécurité.

ADANGER

RISQUE D’EXPLOSION
N’installez et n’utilisez cet équipement que dans des espaces ne présentant aucun risque de sécurité.

Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures graves.

Votre application est constituée d'une gamme compléte de différents composants mécaniques, électriques et
électroniques interdépendants, le variateur n’étant qu’une partie de l'application. Le variateur n'est ni congu ni
capable de fournir 'ensemble des fonctionnalités nécessaires pour répondre a toutes les exigences de sécurité
applicables a votre application. En fonction de I'application et de I'évaluation des risques correspondante que
vous devez effectuer, toute une panoplie d’équipements supplémentaires peut s’avérer nécessaire, y compris,
mais sans s'y limiter, des codeurs externes, des freins externes, des dispositifs de surveillance externes, des
protections, etc.

En tant que concepteur/fabricant de machines, vous devez connaitre et respecter toutes les normes
applicables a votre machine. Vous devez procéder a une évaluation des risques et déterminer le Niveau de
Performance (PL) et/ou le Niveau d’Intégrité de Sécurité (SIL) afin de concevoir et construire votre machine
conformément a 'ensemble des normes applicables. Pour ce faire, vous devez tenir compte de l'interrelation
entre tous les composants de la machine. Vous devez également fournir un mode d’emploi pour permettre a
I'utilisateur d'effectuer tous les types de travaux sur et avec la machine, y compris I'exploitation et la
maintenance en toute sécurité.

Le présent document part du principe que vous connaissez déja toutes les normes et exigences normatives
applicables a votre application. Puisque le variateur ne peut pas fournir toutes les fonctionnalités de sécurité
pour I'ensemble de votre application, vous devez vous assurer que le niveau de performance et/ou le niveau
d'intégrité de sécurité requis sont atteints en installant tous les équipements supplémentaires nécessaires.

A AVERTISSEMENT

NIVEAU DE PERFORMANCE/NIVEAU D’INTEGRITE DE SECURITE INSUFFISANTS ET/OU
FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L'APPAREIL

* Procédez a une évaluation des risques conformément a la norme EN/ISO 12100 et a 'ensemble des
normes applicables a votre application.

» Utilisez des composants et/ou des chemins de contrdle redondants pour toutes les fonctions de contréle
critiques identifiées dans votre évaluation des risques.

+ Mettez en ceuvre toutes les fonctions de surveillance requises pour éviter tout type de danger identifié
dans votre évaluation des risques, par exemple, le glissement ou la chute de charges, .

» Vérifiez que la durée de vie de tous les composants individuels utilisés dans votre application est
suffisante pour garantir la durée de vie prévue de 'ensemble de votre application.

+ Effectuez des tests complets de mise en service pour toutes les situations d'erreur potentielles afin de
vérifier I'efficacité des fonctions de sécurité et de surveillance mises en ceuvre, par exemple, mais sans
s’y limiter, la surveillance de la vitesse au moyen de codeurs, la surveillance des courts-circuits pour tous
les équipements connectés et le bon fonctionnement des freins et des protections.

» Effectuez des tests complets de mise en service pour toutes les situations d'erreur potentielles afin de
vérifier que la charge peut étre arrétée en toute sécurité et en toutes circonstances.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Vous pouvez télécharger la note d’application NHA80973 spécifique aux machines de levage sur se.com.
Le produit peut effectuer des mouvements inattendus en raison d’un cablage incorrect, de réglages incorrects,
de données incorrectes ou d’autres erreurs.

8 NVE41296_05


https://www.se.com/ww/en/download/document/NHA80973/
https://se.com

Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
Consignes de sécurité asynchrones

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE LEQUIPEMENT
» Installez soigneusement le cablage de I'appareil, conformément aux exigences des normes CEM.

* Ne faites pas fonctionner I'appareil avec des réglages ou des données inconnus ou inappropriés.
» Effectuez un test complet de mise en service.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

A AVERTISSEMENT

LOSS OF CONTROL

+ The designer of any control scheme must consider the potential failure modes of control paths and, for
critical control functions, provide a means to achieve a safe state during and after a path failure.
Examples of critical control functions are emergency stop, overtravel stop, power outage and restart.

» Separate or redundant control paths must be provided for critical control functions.

« System control paths may include communication links. Consideration must be given to the implications
of unanticipated transmission delays or failures of the link.

* Observe all accident prevention regulations and local safety guidelines (1).

» Each implementation of the product must be individually and thoroughly tested for proper operation
before being placed into service.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

(1) For USA: Additional information, refer to NEMA ICS 1.1 (latest edition), Safety Guidelines for the
Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control and to NEMA ICS 7.1 (latest edition), Safety
Standards for Construction and Guide for Selection, Installation and Operation of Adjustable-Speed Drive
Systems.

La température des appareils décrits dans ce manuel peut dépasser 80 °C (176 °F) en cours de
fonctionnement.

A AVERTISSEMENT

SURFACES CHAUDES
« Assurez-vous d’éviter tout contact avec des surfaces chaudes.

* Ne laissez pas de pieces inflammables ou sensibles a la chaleur a proximité immédiate de surfaces
chaudes.

» Vérifiez que I'appareil a suffisamment refroidi avant de le manipuler.

« Vérifiez que la dissipation de chaleur est suffisante en effectuant un test dans des conditions de charge
maximale.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Les machines, les contrbleurs et les appareils associés sont généralement intégrés aux réseaux. Des
personnes non autorisées et des logiciels malveillants peuvent accéder aux machines ainsi qu’'a d’autres
dispositifs sur le réseau/bus de terrain de la machine et sur les réseaux connectés si I'accés aux réseaux et
aux logiciels n’est pas suffisamment sécurisé.

NVE41296_05 9
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A AVERTISSEMENT

ACCES NON AUTORISE A LA MACHINE VIA DES LOGICIELS ET DES RESEAUX

+ Dans le cadre de I'analyse des risques, il faut prendre en compte I'ensemble des dangers résultant de
I'acces et de I'exploitation du réseau/bus de terrain et mettre en ceuvre un plan de cybersécurité
approprié.

» Vérifiez que l'infrastructure du matériel informatique et des logiciels dans laquelle la machine est intégrée,
ainsi que toutes les mesures et regles organisationnelles couvrant I'accés a cette infrastructure, prennent
en compte les résultats de I'analyse des risques et des dangers, et que celle-ci est mise en ceuvre
conformément aux meilleures pratiques et aux normes relatives a la cybersécurité et a la sécurité des Tl
(telles que : Série ISO/IEC 27000, critéres communs d’évaluation de la sécurité des technologies de
I'information, ISO/IEC 15408, IEC 62351, ISA/IEC 62443, NIST Cybersecurity Framework, Information
Security Forum - norme de bonnes pratiques pour la sécurité de I'information, pratiques recommandées
par SE en matiére de cybersécurité*).

+ Vérifiez I'efficacité de vos systémes de sécurité informatique et de cybersécurité a I'aide de méthodes
appropriées et éprouvées.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

(*) : les Cybersecurity Best Practices recommandées par SE sont téléchargeables sur SE.com.

A AVERTISSEMENT

LOSS OF CONTROL

Perform a comprehensive commissioning test to verify that communication monitoring properly detects
communication interruptions.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

AVIS

DESTRUCTION DUE A UNE TENSION DE SECTEUR INCORRECTE

Avant la mise sous tension et la configuration du produit, vérifiez qu'il soit approuvé pour la tension de
secteur utilisée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.
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A propos du guide

Objectif du document

Ce guide a pour but :
« de vous aider a configurer le variateur ;
» de décrire comment programmer le variateur ;
» de décrire les différents menus, modes et parametres ;
+ de vous aider a effectuer la maintenance ainsi que les diagnostics.

Champ d’application

Les instructions et informations originales données dans le présent document ont
été rédigées en anglais (avant leur éventuelle traduction).

Cette documentation concerne les variateurs Altivar Machine ATV320.

Etape | Action

1 Accédez a la page d'accueil de Schneider Electric www.se.com.

2 Dans la zone Search, saisissez la référence d’un produit ou le nom
d’'une gamme de produits.

* Ne mettez pas d'espaces vides dans la référence ou la gamme
de produits.

* Pour obtenir des informations sur un ensemble de modules
similaires, utilisez des astérisques (*).

3 Si vous avez saisi une référence, accédez aux résultats de recherche
Product Datasheets et cliquez sur la référence qui vous intéresse.

Si vous avez saisi une gamme de produits, accédez aux résultats de
recherche Product Ranges et cliquez sur la gamme de produits qui
vous intéresse.

4 Si plusieurs références s’affichent dans les résultats de recherche
Products, cliquez sur la référence qui vous intéresse.

5 Selon la taille de I'écran, vous serez peut-étre amené a faire défiler la
page pour consulter la fiche technique.

6 Pour enregistrer ou imprimer une fiche technique au format PDF,
cliguez sur Télécharger la fiche technique du produit XXX.

Informations concernant la terminologie inclusive/sensible

Schneider Electric s'efforce de mettre constamment a jour ses communications et
ses produits pour respecter ses engagements en matiére de terminologie
inclusive/sensible. Il se peut malgré tout que nos contenus présentent encore des
termes jugés inappropriés par certains clients.

Documents a consulter

Accédez rapidement a des informations détaillées et complétes sur tous nos
produits, grace a votre tablette ou a votre PC, a 'adresse www.se.com.

NVE41296_05 11
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A propos du guide

Le site Internet fournit les informations dont vous avez besoin pour tous les
produits et solutions :

* le catalogue complet, avec des caractéristiques détaillées et les guides de
choix ;

» des milliers de fichiers CAO pour vous permettre de concevoir votre
installation, disponibles dans 20 formats differents ;

» tous les logiciels et firmwares pour maintenir votre installation a jour ;

* une grande quantité de livres blancs, de documents concernant les
environnements, de solutions d'application et de spécifications, afin
d'acquérir une meilleure connaissance de nos systémes électriques, de nos
équipements ou de nos automatismes ;

» etenfin, tous les guides d'utilisation relatifs a votre variateur, répertoriés ci-
dessous:

Titre du document

Référence

Catalogue ATV320

DIA2ED2160311EN (Anglais), DIA2ED2160311FR (Frangais), ECATA947 (Chinois),
LEESCAES592BI (ltalien), DIA2ED2160311PT (Portugais)

Guide de démarrage rapide de I'ATV320

NVE21763 (Anglais), NVE21771 (Frangais), NVE21772 (Allemand), NVE21773
(Espagnol) NVE21774 (ltalien), NVE21776 (Chinois), NVE21763PT (Portugais),
NVE21763TR (Turc)

ATV320 Getting Started Annex (SCCR)

NVE21777 (Anglais)

Guide d'installation de I'ATV320

NVE41289 (Anglais), NVE41290 (Frangais), NVE41291 (Allemand), NVE41292
(Espagnol), NVE41293 (Italien), NVE41294 (Chinois), NVE41289PT (Portugais),
NVE41289TR (Turc)

Guide de programmation ATV320

NVE41295 (Anglais), NVE41296 (Frangais), NVE41297 (Allemand), NVE41298
(Espagnol), NVE41299 (Italien), NVE41300 (Chinois), NVE41295PT (Portugais),
NVE41295TR (Turc)

ATV320 Modbus Serial Link manual
(embedded)

NVE41308 (Anglais)

ATV320 Modbus TCP - Ethernet IP manual
(VW3A3616)

NVE41313 (Anglais)

ATV320 PROFIBUS DP manual (VW3A3607)

NVE41310 (Anglais)

ATV320 DeviceNet manual (VW3A3609)

NVE41314 (Anglais)

ATV320 CANopen manual (VW3A3608, 618,
628)

NVE41309 (Anglais)

ATV320 POWERLINK manual (VW3A3619)

NVE41312 (Anglais)

ATV320 EtherCAT manual (VW3A3601)

NVE41315 (Anglais)

ATV320 PROFINET manual (VW3A3627)

NVE41311 (Anglais)

ATV320 Communication Parameters

NVE41316 (Anglais)

ATV320 DC Bus Sharing Technical Note

MFR90089 (Anglais)

ATV312 to ATV320 Migration Manual

QGH39563 (Anglais)

Manuel des fonctions de sécurité ATV320

NVES50467 (Anglais), NVE50468 (Frangais), NVE50469 (Allemand), NVE50470
(Espagnol), NVE50472 (Italien), NVE50473 (Chinois)

ATV320 ATEX manual

NVE41307 (Anglais)

Manuel relatif au moteur synchrone BMP

0198441113981-EN (Anglais), 0198441113982-FR (Frangais), 0198441113980-DE
(Allemand), 0198441113984-ES (Espagnol), 0198441113983-IT (ltalien),
0198441113985-ZH (Chinois)

Manuel ATV Logic ATV320

NVE71954 (Anglais), NVE71955 (Frangais), NVE71957 (Allemand), NVE71959
(Espagnol), NVE71958 (Italien), NVE71960 (Chinois)

SoMove: FDT

SoMove_FDT (Anglais, Francais, Allemand, Espagnol, Italien, Chinois)

ATV320: DTM

ATV320_DTM_Library (Anglais, Frangais, Allemand, Espagnol, Italien, Chinois)

Recommended Cybersecurity Best Practices

CS-Best-Practices-2019-340 (Anglais)

(D’autres guides d’options et notices de montage sont disponibles sur www.se.

com)

12
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A propos du guide

Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
asynchrones

Vous pouvez télécharger ces publications techniques et d’autres informations
techniques sur notre site Internet a 'adresse www.se.com/en/download.

Fiche technique électronique

Terminologie

Nous contacter

Scannez le QR code en face avant du variateur pour obtenir la fiche technique.

Les termes techniques, la terminologie et les descriptions correspondantes de ce
guide reprennent normalement les termes et les définitions des normes
concernées.

Dans le domaine des variateurs, ces messages incluent, entre autres, des termes
tels que erreur, message d’erreur, panne, défaut, remise a zéro aprés
détection d’un défaut, protection, état de sécurité, fonction de sécurité,
avertissement, message d’avertissement, etc.

Ces normes incluent entre autres :

» la série de normes IEC 61800 : Entrainements électriques de puissance a
vitesse variable

* la série de normes IEC 61508 Ed.2 : Sécurité fonctionnelle des systémes
électriques/électroniques/électroniques programmables relatifs a la sécurité

* lanorme EN 954-1, Sécurité des machines: Parties des systémes de
commande relatives a la sécurité

* lanorme ISO 13849-1 et 2, Sécurité des machines - Parties des systémes de
commande relatives a la sécurité

* la série de normes IEC 61158 : Réseaux de communication industriels -
Spécifications des bus de terrain

* la séries de normes IEC 61784 : Réseaux de communication industriels -
Profils

* lanorme IEC 60204-1 : Sécurité des machines - Equipement électrique des
machines - Partie 1 : régles générales

* lanorme IEC 62443 ; Sécurité des systemes d’automatisation et de
commande industriels

En outre, le terme zone de fonctionnement est employé conjointement a la
description de certains risques spécifiques, et correspond a la définition de zone
de risque ou de zone de danger dans la Directive européenne Machines (2006/
42/CE) et dans la norme ISO 12100-1.

Sélectionnez votre pays sur www.se.com/contact.
Schneider Electric Industries SAS

Siége social

35, rue Joseph Monier

92500 Rueil-Malmaison

France

NVE41296_05
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Configuration usine

Réglages usine

L’ATV 320 est réglé en usine pour les conditions de fonctionnement courantes :

» Ecran: variateur prét [Prét] - o Y s'affiche lorsque le moteur est prét a
fonctionner et la fréquence de sortie s'affiche lorsque le moteur est en
marche.

» Lesentrées logiques LI3 a LI6, les entrées analogiques Al2 et Al3, la sortie
logique LO1, la sortie analogique AO1 et le relais R2 ne sont pas affectés.

* Mode d'arrét lorsqu'une erreur est détectée : roue libre.

Ce tableau présente les paramétres de base du variateur et les valeurs des
réglages usine correspondants :

Code Nom Valeur des réglages usine
b F -~ , page 101 [Standard Fréq. Mot.] 5 [0 [IEC]
ELC L ,page 100 [Commande 2/3 fils] [Commande 2 fils] 7 L : commande 2 fils
L EE,page 125 [Type Cde Moteur] [Norme] & E o : loi de moteur standard
AL L ,page 103 [Accélération] 3,0s
dE L ,page 104 [Décélération] 30s
L 5F,page 104 [Vitesse basse] 0,0 Hz
H5F , page 104 [Vitesse Haute] 50,0 Hz
£ H, page 103 [Cour. Therm. Moteur] Courant nominal du moteur (selon la valeur nominale du variateur)
5401 [Inj. DC Auto Niv. 1] 0,7 x courant nominal du variateur, pendant 0,5 s
5Fr [Fréquence Découpage] 4 kHz
Fr d,page 153 [Avant] [DI1] L .+ [ :entrée logique LI1
- r 5 ,page 154 [Affect sens arriére] [DI2] L 2 :entrée logique LI2
Fr I,page 196 [Config Réf Fréq 1] [AI1] A . | :entrée analogique Al1
o [Affectation R1] [Défaut] / ! :le contact s'ouvre lorsqu'une erreur est détectée ou lorsque
le variateur a été éteint
brA [Adapt. Rampe Décél.] [Oui] 4 E 5 : fonction active (adaptation automatique de la rampe de
décélération)
AEr [Reset Défaut Auto] [Non] ~ = : fonction inactive
SEE [Type d'arrét] [Arrét Rampe] - /7 F : sur la rampe
L FL,page 96 [Macro-configuration] [Démarrage/Arrét] = £ 5
16 NVE41296_05
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NOTE: Si vous souhaitez limiter les pré-réglages du variateur au minimum,
sélectionnez le paramétre de macro configuration [Macro-configuration]
[ F [ = [Démarrage/Arrét] 5 - 5, suivi du paramétre [Restore Source]
F [ 5 =[Macro-configuration] .~ .. Pour plus d'informations, reportez-
vousa [ F o, page 96.

Vérifiez si les valeurs ci-dessus sont compatibles avec I'application et modifiez-les
si nécessaire.

Fonctions d'application

Introduction

Les tableaux des pages suivantes donnent les associations fonctions/
applications, afin de guider votre choix.

Les applications figurant dans ces tableaux concernent notamment les machines
suivantes :

Levage : grues, ponts roulants, portiques (levage vertical, translation,
giration), plates-formes élévatrices

Manutention : palettiseurs/dépalettiseurs, convoyeurs, tables a rouleaux
Emballage : encartonneuses, étiqueteuses

Textile : métiers a tisser, cardes, machines a laver, fileuses, étireuses
Bois : décolleteuses, scies, usinage

Process

Les associations mentionnées ne sont ni obligatoires ni exhaustives, chaque
machine ayant ses particularités.

Certaines fonctions sont particulierement dédiées a une application définie. Dans
ce cas, I'application est identifiée sous forme d’un onglet en marge dans les pages
de programmation concernées.

Fonctions de commande du moteur

Fonction Application
Levage Manutention | Emballage Textile Bois Process

Loi V/F , page 125 - v - - v -

Controle vectoriel de flux sans capteur , v v v v v v

page 125

Controle vectoriel 2 points , page 125 v - - v - -

Moteur synchrone en boucle ouverte , - - - v - -

page 125

Fréquence de sortie jusqu'a 599 Hz , - - - v v -

page 125

Limitation des surtensions moteur - - - v v -

Connexion du bus DC (voir guide - - - v - v

d'installation)

Fluxage moteur a I'aide d'une entrée v v v - - -

logique

Fréquence de découpage jusqu'a 16 kHz | — - - v v -

Auto-réglage , page 103 v v v v v v
NVE41296_05 17
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Fonctions sur les consignes de vitesse

Fonction

Application

Levage

Manutention

Emballage

Textile

Bois

Process

Consigne bipolaire différentielle

v

v

v

Délinéarisation de consigne (effet loupe)

v

v

Entrée de contrdle de fréquence , page
196

Commutation de consignes

Sommation de consignes

Soustraction de consignes

Multiplication de consignes

Rampe réglable

Marche pas a pas

Vitesses présélectionnées

N IENIIEN

Vitesse +/- a I'aide de boutons-poussoirs
a action unique (1 cran)

Vitesse +/- a I'aide de boutons-poussoirs
a double action (2 crans)

Vitesse +/- autour d'une consigne

Mémorisation de consigne

Fonctions spécifiques a lI'application

Fonction

Application

Levage

Manutention

Emballage

Textile

Bois

Process

Arrét rapide

Commande de frein

Mesure de charge

Levage haute vitesse

Cable détendu

NSNS

Régulateur PID

Limitation de couple moteur/générateur

Equilibrage de charge

Commande de contacteur de ligne

N IENIIREN

Commande de contacteur aval

Positionnement sur fins de course ou
capteurs

NENIENEN

Arrét a distance calculée aprés fin de
course de décélération

Commutation de parameétres

<

Commutation de moteurs ou de
configurations

Traverse control

Configuration des arréts

18
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Fonctions de sécurité/gestion des erreurs

Fonction Application

Levage Manutention | Emballage Textile Bois Process
Safe Torque Off (STO) v v v v v v
Arrét différé en cas d'alarme thermique v - - - - v
Gestion des alarmes v v v v v v
Gestion des défauts détectés v v v v v v
Tests IGBT v v v v v v
Reprise a la volée - - - v v -
Protection du moteur avec des sondes v v v v v v
PTC
Gestion des sous-tensions - - - v v -
Perte 4-20 mA v v - v v v
Coupure aval non contrdlée (perte phase | — v - - - -
moteur)
Redémarrage automatique - v - - - -
Mesure de la vitesse de rotation du v v - - - -
moteur par I'entrée Pulse input
Détection de variation de charge v - - - - -
Détection de sous-charge - - - - - v
Détection de surcharge - - - - - v
Fonctions de sécurité intégrées , page 11 | — v v v v v

Fonctions de base

Ventilation du variateur

Le ventilateur démarre automatiquement si I'état thermique du variateur atteint 70
% de I'état thermique maximum et si le [Mode Ventilateur] ~ ~ /7 est réglé sur
[Norme] = £ .

Pour 'ATV320xxxxxW(S), [Mode Ventilateur] ~ F /7 est forcé sur [Toujours]

~ w1, le ventilateur est toujours activé.

NVE41296_05 19
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Terminal graphique en option

Description du terminal graphique (VW3A1101)

A l'aide du terminal graphique, qui fonctionne avec FLASH V1.11E26 ou une
version ultérieure, il est possible d'afficher des informations plus détaillées que sur
le terminal intégré.

Sclg}eidur —

feeeric

. Ecran graphique

. Touches de fonction F1, F2, F3, F4, voir , page 200
. Touche STOP/RESET (arrét/réinitialisation)

. Touche RUN (marche)

. Bouton de navigation :

a ~h WON =

*  Appuyez sur (ENT):

o Pour enregistrer la valeur actuelle

o Pour accéder au menu ou au parameétre sélectionné
* Tournez +/-:

o Pourincrémenter ou décrémenter une valeur

o Pour passer a la ligne suivante ou précédente

o Pour augmenter ou diminuer la consigne si la commande via le
terminal graphique est activée

6. Touche d'inversion du sens de rotation du moteur

7. Touche ESC : abandon d'une valeur, d'un parameétre ou d'un menu pour
revenir au choix précédent

NOTE: Les touches 3, 4, 5 et 6 permettent de commander directement le
variateur, si la commande via le terminal graphique est activée.

Pour activer les touches du terminal déporté, vous devez d'abord configurer le
paramétre [Fréq. Réf. Canal 1] - - |/ ,page 196=[IHM] L [ .

20 NVE41296_05
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Exemples de fenétres de configuration

Sélection simple :

Langage

Frangais v

Deutsch

Italiano

Espaniol

Chinois

Pycckun

Tirkge

Lors de la premiére mise sous tension du terminal graphique, I'utilisateur doit
sélectionner la langue d'affichage.

Lorsqu'un seul choix est possible, le choix effectif est indiqué par le signe v .
Exemple : une seule langue peut étre choisie.

Sélection multiple :

SELECT. PARAMETRES

REGLAGES
Incrément rampe V4
Accélération—- - - - - - - Wz

Décélération--------

Accélération 2--------

Décélération 2

Edit

Lorsqu'un choix multiple est possible, les choix effectifs sont indiqués par le signe
v

Exemple : plusieurs parameétres peuvent étre choisis pour former le [MENU
UTILISATEUR].

Exemple de fenétre de configuration d'une valeur

RDY Term +0,0Hz O0,0A RDY Term +0,0Hz O0,0A
Accélération ENT Accélération
9,51s -) 9,51s
Min = 0,00 Max = 99,99 Min = 0,00 Max = 99,99
<< >> Quick << >> Quick

Les fleches << et >> (touches F2 et F3) sont utilisées pour sélectionner le chiffre a
modifier et la rotation du bouton de navigation permet d'augmenter ou de diminuer
ce nombre.

NVE41296_05 21
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Exemple de visualisation du statut des blocs fonctions

RDY Term +0,0Hz O0,0A
X
Accélération
9,51s
Min = 0,00 Max = 99,99
<< >> Quick

& Témoin éteint : un programme valide de blocs fonctions se trouve sur le
variateur ATV320 en mode d'arrét.

49 Témoin allumé : un programme valide de blocs fonctions se trouve sur le
variateur ATV320 en mode de fonctionnement. Le variateur est considéré comme
étant en état de fonctionnement et les parametres de configuration ne peuvent
pas étre modifiés.

Premiere mise sous tension du variateur

Premiére mise sous tension du variateur avec le terminal
graphique
Lors de la premiére mise sous tension du terminal graphique, I'utilisateur doit
sélectionner la langue d'affichage.

L’écran suivant s’affiche aprés la premiére mise sous tension du terminal
graphique.

Langue

Frangais v

Deutsch

Italiano

Espafiol

Chinois

Pycckun

Tlrkce

Sélectionnez la langue, puis appuyez sur ENT.
3 ENT

Les données nominales du variateur s'affichent alors.
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Schneider
g Electric
ATV320U15M2B
1.5kW/2HP 220V Single
Config. n°0
e 3s
RDY Term +0,0Hz O0,0A
NIVEAU D'ACCES
Basique
Standard v
Avancé
Expert
ENT
\ 2
RDY Term +0,0 Hz 0,0A
1 MENU VARIATEUR
1.2 SURVEILLANCE
1.3 CONFIGURATION
Code << >> Quick
23
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Premiére mise sous tension du variateur

Avec le terminal intégré, a la premiére mise sous tension du variateur, vous
accédez directement au paramétre [Standard Fréq. Mot.] & - - , page 101 dans
le menu [Configuration] =» [Totale] =» [Démarrage simple].

Schneider
a Electric

ATV320U15M2B
1.5kW/2HP 220V Single

Config. n°0

Ecran affiché aprés la premiére mise sous tension du variateur.

¢ 3s

RDY Term +0,0Hz O0,0A

NIVEAU D'ACCES
Basique
Standard
Avancé

Expert

L'écran [Niveau d'accés] apparait de fagon automatiquent.

ENT
4

RDY Term +0,0 Hz 0,0A

1 MENU VARIATEUR
1.2 SURVEILLANCE
1.3 CONFIGURATION

Code << >> Quick

Passage automatique au menu 1 [Menu Variateur] aprés 3 secondes.

E
J SC

MENU GENERAL

1 MENU VARIATEUR

2 IDENTIFICATION

3 INTERFACE

4 OUVRIR/ENREG. SOUS
5MOT DE PASSE
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Le menu général apparait sur le terminal graphique si vous appuyez sur la
touche ESC.

Mises sous tension suivantes :

Avec le terminal intégreé, lors des mises sous tension suivantes, vous accédez
directement a I'état du variateur (méme liste que pour le parametre [Etat
Appareil] H5 !, page 74). Exemple : [Prét] - & 4.

Ecran aprés la mise sous tension.

Schneider

a Electric

ATV320U15M2B
1.5kW/2HP 220V Single

Config. n°0

¢ 3s

Passage automatique au menu 1 [Menu Variateur] aprés 3 secondes.

RDY Term +0,0 Hz 0,0A

1 MENU VARIATEUR

1.2 SURVEILLANCE
1.3 CONFIGURATION

Code << >> Quick

Sélectionnez le menu, puis appuyez sur ENT.

1
$ Os

Passage automatique a I'écran de surveillance au bout de 10 secondes.

RDY Term +0,0 Hz 0,0A

Référence fréq.

+1,3Hz

Min =-599,0 Max = +599,0

Quick
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Menu Identification

Il est possible d'accéder au menu 2 [Identification] = | /- uniquement avec le
terminal graphique.

Il s’agit d’'un menu en lecture seule qui ne peut pas étre configuré. Il permet
d'afficher les informations suivantes :

+ Référence du variateur, puissance nominale et tension
» Version logicielle du variateur.

* Numéro de série du variateur

» Etat des fonctions de sécurité et checksum

* Programme des blocs fonctions et version du catalogue
+ Type d'options présentes avec leur version logicielle

+ Type et version du terminal graphique.

RDY  Term +50,0Hz 0,0A RDY Term  +50,0Hz 0,0A
MENU GENERAL 2 IDENTIFICATION
1 MENU VARIATEUR ATV320U15M2B
3 INTERFACE =) 220V Mono
4 OUVRIR / ENREG. SOUS Appl. software V1.1 |IE 01
5 MOT DE PASSE MC software V1.1 |E 01
<< >> Quick
FFFFFFFF

Product V1.1 IE 01
SECURITE FONCTIONNELLE
Etat sécurité var. Standard
CRC param. sécul. fct. 8529
BLOCS FONCTIONS
Format programme 1
Version catalogue 1
OPTION 1

Pas de carte option
TERMINAL GRAPHIQUE
GRAPHIC S

V1.2IE07
00000000000000000
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Terminal déporté en option

Description

Le terminal déporté est une unité de commande locale qui peut étre montée sur la
porte d'un coffret monté sur un mur ou sur la porte d'une armoire. Il est équipé
d'un cable doté de connecteurs, qui est lui-méme connecté a la liaison série du
variateur. Les touches haut et bas de ce terminal déporté sont utilisées pour la
navigation au lieu du bouton de navigation rotatif.

REF Value
MON
CONF Unit
> MODE A °
ENT 7
3 —— ESC A 4 6

1. Affichage 4 chiffres

N o ok

8.

Touche MODE () : utilisée pour passer aux menus 1.1 [Vitesse Référence]
~ £ F-,1.2[MONITORING] /7 = ~- et 1.3 [Configuration] [ = ~ F-.

NOTE:

(1) Si le variateur est verrouillé a I'aide d'un code ([Code PIN1] [ = o,

page 398), le fait d'appuyer sur la touche MODE vous permet de passer
du menu 1.2 [MONITORING] /7 = ~ au menu 1.1 [Vitesse Référence]

~ E F etvice versa.

Touche ESC : utilisée pour abandonner un menu/parameétre ou effacer la
valeur affichée actuellement afin de revenir a |la valeur précédente, conservée
dans la mémoire

Touche RUN : exécute la fonction si elle a été configurée
Touche d'inversion du sens de rotation du moteur
Touches de navigation

Touche ENT : utilisée pour enregistrer la valeur actuelle ou accéder au menu/
paramétre sélectionné

Touche STOP : utilisée pour arréter le moteur et effectuer une remise a zéro

Pour activer les touches du terminal déporté, vous devez d'abord configurer le
parametre [Fréq. Réf. Canal1] ~ - /,page 196 =[IHM] L [ .

NVE41296_05
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Accessoire : Terminal graphique VW3A1111

Version logicielle du terminal graphique

A AAVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L’EQUIPEMENT

+ La version logicielle du terminal graphique VW3A1111 doit étre supérieure
ou égale a V2.0 pour que ce dernier puisse étre utilisé avec les variateurs
ATV320.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

NOTE: Allez au menu [ldentification] = : - pour vérifier la version logicielle
du terminal graphique.

Version logicielle du terminal graphique VW3A1111

Sur le terminal graphique VW3A1111, les étiquettes des paramétres peuvent
différer de celles du terminal graphique déportable VW3A1101. Ce document
présente les étiquettes du terminal graphique déportable le plus récent, a savoir le
VW3A1111.

NOTE: Le code des menus et paramétres reste identique entre le VW3A1111
etle VW3A1101.

Sur le VW3A1111, la fonction de mot de passe, le menu d'interface et le transfert/
stockage de la configuration sont identiques a ceux du terminal graphique
VW3A1101.

La fonction Ecran Multipoint du terminal graphique VW3A1111 peut étre utilisée
avec I'ATV320.

Les VW3A1111 et VW3A1101 présentent des touches différentes ; pour plus
d'informations, reportez-vous a la description de chaque terminal graphique.

Description du terminal graphique

Le terminal graphique est une unité de commande locale pouvant étre raccordée
au variateur ou fixée sur la porte d’un coffret mural ou d'une armoire posée au sol.
Il dispose d'un cable muni de connecteurs, raccordé a la liaison série Modbus
située sur la face avant du variateur.

28
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1 STOP / RESET : commande d’arrét/exécution d’'un Fault Reset.

2 LOCAL / REMOTE: utilisé pour basculer entre la commande locale et distante
du variateur si une des touches de fonction affiche [C/T] F E K, sinon la touche
estinutilisée.

NOTE:

Pour affecter une touche de fonction (F1...F4) a la fonction LOCAL/REMOTE,
allez au menu [Commande] [ £ [ -

et affectez [Affect. Touche F1] F ~ [ ou ... ou [Affect. Touche F4] - - 4 a
[CIT] FEK.

3 ESC : utilisé pour quitter un menu/parameétre ou supprimer la valeur
actuellement affichée pour rétablir la valeur précédente retenue en mémoire.

4 F1 a F4 : touches de fonction utilisées pour accéder a 'affichage Quick View et
aux sous-menus. Une pression simultanée sur les touches F1 et F4 génére un
fichier de capture d’écran dans la mémoire interne du terminal graphique.

5 Terminal graphique.

6 Home : utilisé pour accéder directement a la page d’accueil si le terminal
graphique affiche Quick sur une de ses touches de fonction.

7 Information : utilisé pour afficher le code des menus, sous-menus et
parameétres si le terminal graphique affiche Code sur une de ses touches de
fonction.

8 RUN : exécute la fonction en partant du principe que celle-ci a été configurée.

9 Roue tactile/OK : utilisé pour enregistrer la valeur actuelle ou accéder au menu/
parameétre sélectionné. La roue tactile est utilisée pour faire défiler les menus
rapidement. Les fleches haut/bas sont utilisées pour effectuer une sélection
précise. Les fleches gauche/droite permettent de sélectionner les chiffres lors du
réglage de la valeur numérique d’'un parametre.

10 Port série Modbus type RJ45 : utilisé pour connecter le terminal graphique au
variateur en mode commande a distance.

11 Port USB type Mini-B : utilisé pour raccorder le terminal graphique a un
ordinateur.

12 Batterie (durée de vie de 10 ans. Type : CR2032). Les pbles positifs de la
batterie sont orientés vers la face avant du terminal graphique.

NOTE: Les touches 1, 8 et 9 peuvent étre utilisées pour commander le
variateur si la commande via le terminal graphique est activée. Pour activer
les touches sur le terminal graphique, vous devez d’abord configurer le
parametre [Fréq. Réf. Canal1] F - /sur[IHM] L L .

Description du terminal graphique

RDY Term 0.0Hz 000a | —1
Main Menu

1 Drive Menu
2 Identification
4 Open/Save As
5 Password

—4
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1 Ligne d’affichage : son contenu est configurable
2 Ligne de menus : indique le nom du menu ou du sous-menu actif

3 Les menus, sous-menus, parametres, valeurs, bargraphes, etc., sont affichés
dans une fenétre déroulante contenant cing lignes au maximum. La ligne ou la
valeur sélectionnée par le bouton de navigation est affichée en vidéo inverse.

4 Section d'affichage des onglets (1 a 4 par menu). Les touches F1 a F4
permettent d'accéder a ces onglets.

Détails de la ligne d'écran :

| RDY Term 0.0Hz 0.00a |
1 2 3 4
Numéro Description
1 Etat du variateur
2 Canal de commande actif

« TERM: bornes

* |HM: terminal graphique

« MDB:: liaison série Modbus intégrée

¢« CAN: CANopen®

* NET: module de bus de terrain

e TUD: +/-vite

» PWS: logiciel DTM de mise en service.

3 Défini par le client via le menu [Select Ligne Param.] ~ & 5-.

4 Défini par le client via le menu [Select Ligne Param.] F £ 5-.

Terminal graphique raccordé a un ordinateur

AVIS

EQUIPEMENT INOPERANT

Ne raccordez pas I'équipement en méme temps au port RJ45 et au port USB du
Terminal Graphique.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages
matériels.

Le terminal graphique est reconnu comme un périphérique de stockage USB
nommeé SE_VW3A1111 lorsqu’il est relié a un ordinateur.

Ceci permet d'accéder aux configurations enregistrées du variateur (dossier
DRVCONF) et aux captures d'écran du terminal graphique (dossier PRTSCR).

Les captures d'écran peuvent étre enregistrées en appuyant sur les touches de
fonction F1 et F4.

NVE41296_05
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Comment mettre a jour les fichiers de langue sur le terminal
graphique ?

Il est possible de mettre a jour les fichiers de langue du terminal graphique
(VW3A1111) :

» Téléchargez la derniére version des fichiers de langue ici : Languages
Drives_ VW3A1111

» Décompressez le fichier et suivez les instructions contenues dans le fichier
ReadMe.

Comment personnaliser le logo affiché a la mise sous tension du
terminal graphique ?

A partir de la version V2.0 du firmware du terminal graphique, le logo affiché a la
mise sous tension du terminal graphique peut étre personnalisé. Par défaut, c’est
le logo Schneider-Electric qui s’affiche.

Schneider s [ |
&FElectric Your Logo
Connection In Progress Connection In Progress
W2 0IE52 W20IE52

Pour modifier le logo affiché, vous devez :

» Créer votre propre logo et le sauvegarder sous forme de fichier bitmap (.bmp)
en le nommant logo_ini. Le logo doit étre sauvegardé en noir et blanc avec
une taille de 137x32 pixels ;

* Raccorder le terminal graphique a un ordinateur au moyen d’un cable USB ;

» Copier votre logo (logo_init.bmp) dans le dossier KPCONFIG du terminal
graphique.

A la prochaine mise sous tension du terminal graphique raccordé au variateur,
votre logo devrait s’afficher.

Si le logo Schneider-Electric continue a s’afficher, vérifiez que les caractéristiques
de votre fichier sont correctes et qu’il a été copié dans le bon dossier.

32 NVE41296_05


https://www.se.com/en/download/document/Languages_Drives_VW3A1111
https://www.se.com/en/download/document/Languages_Drives_VW3A1111

Présentation

Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
asynchrones

Structure du tableau des parameétres

Légende générale

Pictogramme Description

* Ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été sélectionnée dans un autre menu.
Lorsqu'il est également possible d'accéder et de régler les parameétres dans le menu de configuration pour la
fonction correspondante, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages indiquées, afin d'aider a la
programmation.

() Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a I'arrét.

L.

Pour modifier I'affectation de ce parametre, pendant 2 secondes sur la touche ENT.

Présentation des menus

Ce document présente les étiquettes [libellé court] et libellé long du terminal
graphique déportable le plus récent, a savoir le VW3A1111.

Voici ci-dessous un exemple de présentation de menu :

[Libellé court] [ o o E

Libellé long (écrit en italique et accessible par le bouton "i" du terminal graphique
VW3A1111, ou visible sur l'interface DTM).

| | 1
o O i

Chemind'acces: [ o

A propos de ce menu
Description du menu.

Présentation des parameétres

[y # I~ | | C - In}
c oo L ogCc O 3o ':I -l

Voici ci-dessous un exemple de présentation de parametre :

Libellé sur I'lHM Réglage ou affichage

Réglage usine

[Libellé court] © = 4 £
(pictogramme)

XXX...XXX [unité]

[informations complémentaires]

Réglage usine :
[libellé court] [ =

JE

[Libellé long]

Référence unique et cartes optionnelles obligatoires.
Exemple : La carte bus de terrain VW3A3607 est requise.

Description du paramétre.

Incompatibilités du paramétre et/ou configuration requise.
Exemple : Ce paramétre est acessible si [libellé court]
Ce parametre n’est pas compatible avec [libellé court]

|
oo

| I
oo

Incidence sur les autres paramétres.

mom

Exemple : Si ce parametre est modifié, le paramétre [libellé court] I~

estréglé sur [libellé court] [ = o £.

o o E revient a son réglage usine.

NVE41296_05
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Recherche d’un parameétre dans ce document

Les fonctionnalités suivantes sont disponibles pour vous aider a rechercher des
informations sur un parameétre :

» Avec le terminal intégré et le terminal déporté : utilisez directement I'index des

codes de parametres, Index des codes de parametres, page 426, pour
trouver la page donnant des détails concernant le parameétre affiché.

+ Sélectionnez le parametre a rechercher et appuyez sur F1 @ :[Code]. Le
code du parameétre s’affiche a la place de son nom pendant que la touche est

maintenue enfoncée.

Exemple : ACC
RDY Term +0,0 Hz 0,0A RDY Term +0,0Hz 0,0A
REGLAGES REGLAGES
Incrément rampe 0,1 Incrément rampe 0,1

Décélération 9,67s | mp Décélération 9,67 s
Petite vitesse 0,0 Hz Petite vitesse 0,0 Hz
Grande vitesse 50,0H- Grande vitesse 50,0H-
z z
Code << >> Quick Code << >> Quick

Utilisez ensuite l'index des codes de parameétres, Index des codes de

parametres, page 426, pour trouver la page donnant des détails concernant

le paramétre affiché.

34
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Description IHM

Fonctionnalités de I'affichage et des touches

1  Latouche ESC est utilisée pour la navigation dans les menus (précédent) et le réglage des
parameétres (annulation).

2  Le bouton de navigation est utilisé pour la navigation dans les menus (vers le haut ou le bas)
et le réglage des paramétres (augmentation/diminution de la valeur ou choix d'un élément). Il
peut étre utilisé comme entrée analogique virtuelle 1 pour la consigne de fréquence du
variateur.

3  Latouche ENT (appui sur le bouton de navigation) est utilisée pour la navigation dans les
menus (suivant) et le réglage des parametres (validation).

sc'é'%ﬁiiﬂﬁf — F
A G
[
A\ % N—
H
§ CAggEUINI CAHNI.I'EJRH N
k| Re(f Valus|i
i H 5 5
-
C —H
ESC
o
E—]
Altdvar
k Wachme Schneider
LElectric
MODBUS
VP10S
Repére | Description
A Mode consigne sélectionné - £ F -
B Mode surveillance sélectionné /7 o -
Cc Mode configuration sélectionné [ = ~ F
D Point décimal utilisé pour afficher les valeurs des paramétres (unités arrondies au
centieme)
E Point décimal utilisé pour afficher les valeurs des parametres (unités arrondies au
dixieme)
F De gauche a droite : « Indique que le variateur a détecté une erreur « Etat MARCHE du
voyant pour CANopen (voir le guide CANopen). * Etat Erreur du voyant pour CANopen
(voir le Guide CANopen).
G Valeur de parameétre actuellement affichée

Unité de parametre actuellement affichée

Affichage normal, hors affichage de code d'erreur et hors démarrage :

Affiche le paramétre sélectionné dans le menu 1.2 [MONITORING] /7 = -

(paramétre par défaut : [Ref Freq Pre-Ramp] F - H).
* . 1k :séquence d'initialisation (uniquement sur le terminal déporté)
* Eu o auto-réglage

NVE41296_05
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» d[ & :freinage par injection

* 44 :variateur prét

* ~ 5k :arrétenroue libre

[ L :limitation de courant

* F 5E :arrétrapide

* F L w :fonction de fluxage activée

* L F :circuit de commande sous tension mais bus DC non chargé
[ EL :arrétcontrolé

* ok~ :décélération adaptée
* 5= [ :coupure aval contrdlée en cours

i

A : alarme de sous-tension

55 [ :fonction de sécurité SS1
e 5L 5 :fonction de sécurité SLS
5 = :fonction de sécurité STO

: fonction de sécurité SMS

: fonction de sécurité GDL

NOTE: En cas d’erreur détectée, I'écran clignotera pour vous en avertir. Si un
terminal graphique est connecté, le nom de 'erreur détectée s'affichera.

Structure des menus

Mise sous tension

Sélection de paramétres

Ce paramétre s'affiche
uniqguement lorsque le variateur
est mis sous tension pour la
premiére fois.

Son réglage peut étre modifié
ultérieurement dans le menu

[Contréle moteur] o ~ [ - pour
afficher

[Standard Fréq. Mot.] - F ~
1.1 [Vitesse Référence] - £ F-

1.2 [MONITORING] /7 =
1.3 [Configuration] [ o

=
nF

Sélection de plusieurs affectations pour un parameétre

Sur I'affichage 7 segments, le tiret aprés les codes de menus et de sous-
menus est utilisé pour différencier ces derniers des codes de paramétres..

Exemple : menu [Fonction application] ~ . ~-, paramétre [Accélération] A [ [

Exemple : liste des alarmes du groupe 1 dans le menu [Entrées/Sorties] | _ -

Il est possible de sélectionner plusieurs alarmes en les cochant comme décrit ci-

dessous.

Le chiffre de droite indique :

36
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- =¥ r——n

F——4 k— — 3
| |

L — — 1 J—

selected not selected

Le méme principe est utilisé pour toutes les sélections multiples.
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Cybersécurité

Présentation

Contenu de ce chapitre

Présentation ..........oouiiiiiiii e 38
0] B0 L= 0 F= 1= 40

La cybersécurité est un domaine de I'administration réseau qui traite des attaques
sur ou par des systémes informatiques et via des réseaux informatiques,
susceptibles de provoquer des perturbations accidentelles ou intentionnelles.

La cybersécurité a pour but d'aider a renforcer la protection des informations et
des équipements physiques contre les vols et la corruption des données,
I'utilisation frauduleuse ou les accidents tout en maintenant I'accés au systeme
par les utilisateurs prévus.

En matiére de cybersécurité, il n'existe pas d'approche unique. Schneider Electric
préconise d'adopter une approche caractérisée par une défense en profondeur.
Concue par la National Security Agency (NSA), cette approche protége le
réseau par différentes couches incluant des fonctions, appareils et processus de
sécurité.
Les principaux constituants de cette approche sont les suivants :

* Une évaluation des risques ;

* Un plan de sécurité élaboré a partir des résultats de I'évaluation des risques ;

* Une campagne de formation multi-phase ;

+ La séparation physique des réseaux industriels et des réseaux d’entreprise
grace a l'utilisation d’une zone démilitarisée (DMZ) et le recours a des pare-
feu et au contrdle de 'acheminement pour établir d’autres zones de sécurité ;

* Le controle de I'accés au systéme ;
* Le renforcement de la sécurité des appareils ;
» La surveillance et la maintenance du réseau.

Ce chapitre définit les éléments qui vous aideront a configurer un systéme moins
vulnérable aux cyberattaques.

Pour des informations détaillées sur la défense en profondeur, consultez la page
TVDA : How Can | Reduce Vulnerability to Cyber Attacks in the Control
Room (STN V2) sur le site Internet de Schneider Electric.

Pour poser une question sur la cybersécurité, signaler des problémes de sécurité,
ou obtenir les derniéres informations de la part de Schneider Electric, consultez le
site Web de Schneider Electric.

Risques potentiels et controles compensatoires

Traitez les risques potentiels a I'aide de ces contrdles compensatoires :

38
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Zone Probléme Risque

Contrébles de
compensation

Les utilisateurs malveillants
exploitent souvent les
parameétres par défaut des
comptes.

Si vous ne modifiez pas le mot
de passe par défaut ou ne
désactivez pas le controle des
acces, un accés non autorisé
peut se produire.

Comptes utilisateur.

Assurez-vous que le controle
des acces est activé sur tous les
ports de communication et
modifiez les mots de passe par
défaut afin de prévenir les acces
non autorisés a votre appareil.

Protocoles sécurisés. lls ne permettent pas a

I'appareil d’envoyer des
données chiffrées.

* Modbus série
*  Modbus TCP
* EtherNet/IP

*  SNMP

Un utilisateur malveillant qui
réussit a accéder a votre réseau
peut intercepter vos
communications.

Pour transmettre des données
sur votre réseau interne,
segmentez physiquement ou
logiquement ce réseau.

Pour transmettre des données
sur un réseau externe, chiffrez
les transmissions de protocole
sur toutes les connexions
externes a l'aide d’un tunnel
chiffré, d’'un TLS ou d’'une
solution similaire.

Restriction du flux de données

Pour sécuriser I'accés au variateur et limiter le flux de données, I'utilisation d'un

pare-feu est nécessaire.

Pare-feu ConneXium Tofino

Le pare-feu ConneXium TCSEFEA Tofino est un dispositif de sécurité qui protege
les réseaux industriels, systémes d'automatisation, systemes SCADA et systémes

de commande de process contre les cybermenaces.

Le pare-feu est destiné a autoriser ou refuser les communications entre les
dispositifs raccordés a la connexion réseau externe du pare-feu et les dispositifs

protégés raccordés a la connexion réseau interne.

Le pare-feu peut restreindre le trafic réseau en s'appuyant sur des régles définies
par l'utilisateur qui limiteraient exclusivement I'accés aux dispositifs, types de

communication et services autorisés.

Le pare-feu intégre des modules de sécurité et inclut un outil de configuration en
mode déconnecté pour créer des zones sécurisées au sein d'un environnement

d'automatisation industrielle.

Sauvegarde et restauration de la configuration logicielle

Pour protéger vos données, Schneider Electric recommande d'enregistrer la
configuration de I'équipement et de conserver le fichier de sauvegarde dans un
endroit sOr. La sauvegarde est accessible dans le DTM de I'équipement, a 'aide
des fonctions Load from device (charger depuis I'équipement) et Store to

device (stocker sur I'équipement).

Acces a distance au variateur

Lorsque l'accés a distance est utilisé entre un équipement et le variateur, assurez-
vous que votre réseau est sécurisé (VPN, pare-feu...).

NVE41296_05
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Les machines, les contréleurs et les appareils associés sont généralement
intégrés aux réseaux. Des personnes non autorisées et des logiciels malveillants
peuvent accéder aux machines ainsi qu’a d’autres dispositifs sur le réseau/bus de
terrain de la machine et sur les réseaux connectés si I'acces aux réseaux et aux
logiciels n’est pas suffisamment sécurisé.

A AVERTISSEMENT

ACCES NON AUTORISE A LA MACHINE VIA DES LOGICIELS ET DES
RESEAUX

+ Dans le cadre de I'analyse des risques, il faut prendre en compte I'ensemble
des dangers résultant de I'accés et de I'exploitation du réseau/bus de terrain
et mettre en ceuvre un plan de cybersécurité approprié.

» Vérifiez que l'infrastructure du matériel informatique et des logiciels dans
laquelle la machine est intégrée, ainsi que toutes les mesures et régles
organisationnelles couvrant I'accés a cette infrastructure, prennent en
compte les résultats de I'analyse des risques et des dangers, et que celle-ci
est mise en ceuvre conformément aux meilleures pratiques et aux normes
relatives a la cybersécurité et a la sécurité des Tl (telles que : Série ISO/IEC
27000, critéres communs d’évaluation de la sécurité des technologies de
l'information, ISO/IEC 15408, IEC 62351, ISA/IEC 62443, NIST
Cybersecurity Framework, Information Security Forum - norme de bonnes
pratiques pour la sécurité de l'information, pratiques recommandées par SE
en matiére de cybersécurité*).

» Vérifiez I'efficacité de vos systemes de sécurité informatique et de
cyberseécurité a I'aide de méthodes appropriées et éprouvées.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

(*) : les Cybersecurity Best Practices recommandées par SE sont téléchargeables
sur SE.com.

Restriction des commandes de controle

Pour éviter toute utilisation illicite de la commande du variateur, il est possible
d’octroyer I'accés a un nombre limité d’adresses IP utilisant le paramétre
d’adresse IP du maitre.

Le parameétre IP du maitre spécifie les dispositifs qui peuvent commander
I'équipement. Ce paramétre est accessible dans le DTM de I'équipement.

Désactivation des fonctions inutilisées

Mot de passe

Pour éviter tout acces illicite, il est recommandé de désactiver les fonctions
inutilisées.

Exemple : Fast Device Replacement (remplacement rapide de dispositif) si le
module optionnel Ethernet est utilisé.

Les cartes optionnelles Ethernet et Profinet permettent de sécuriser par mot de
passe les canaux Ethernet et Profinet, qui donnent acces a la configuration du
variateur. Le mot de passe est requis en cas d'acceés via des outils logiciels PC
fournis par Schneider Electric (tels que SoMove FDT/DTM).
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Le mot de passe pour Ethernet doit contenir :
« Un total de huit caracteres ;
* Au moins une lettre majuscule ;
* Au moins une lettre minuscule ;
« Au moins un caractére spécial (par exemple, @, #, $) ;
* Aucun blanc.

L'image suivante illustre la boite de dialogue demandant de modifier le mot de
passe par défaut lors de la premiére connexion. Celle-ci reste affichée jusqu'a ce
qu'un mot de passe soit défini.

A WARNING

UNAUTHENTICATED ACCESS AND MACHINE OPERATION

If you do not modify your password now by clicking Continue, your machine or
process is accessible to unauthorized personnel.

Modify your password.

Failure to follow these instructions can result in death, serious
injury, or equipment damage.

CONTINUE CANCEL

En outre :

+ Le systéme peut étre sécurisé par un mot de passe du variateur 4. [Mot De
Passe] coD-, page 396 pour accéder a la configuration et aux paramétres du
variateur.

+ Latopologie de I'appareil peut étre sécurisée par mot de passe . Ces mots de
passe doivent étre composés de quatre chiffres.

NOTE: Aprés cinq tentatives d'acces infructueuses, 'accés doit étre réactive
par I'administrateur.

Schneider Electric recommande :
» de changer le mot de passe tous les 90 jours ;
« d'utiliser un mot de passe dédié (non lié a votre mot de passe individuel).

NOTE: Schneider Electric ne pourra étre tenu responsable des conséquences
du piratage de votre mot de passe de produit ou du fait que vous utilisez le
méme mot de passe que pour votre utilisation personnelle.
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Configuration
Contenu de ce chapitre
Etapes pour configurer le variateur .............cooooiiiiiiii 42
Etapes INItIAIES ... 43
Améliorations 10giCielles. ............o i 46

Etapes pour configurer le variateur

Reportez-vous au Guide d’installation, page 11.
Mettez le variateur sous tension mais ne donnez pas d'ordre de marche.

Configurez :

* Lafréguence nominale du moteur [Standard Fréq. Mot.] & F - , page 101, si elle n'est pas
de 50 Hz.

* Les paramétres du moteur dans le menu [Contréle moteur] - - [ -, page 125, uniquement
si la configuration usine du variateur ne convient pas.

* Les fonctions d'application dans le menu [Entrée/Sortie] | - -, page 152, le menu
[Commande] L - L - Acces, page 196 et le menu [Fonction application] F . ~-, page
212, uniquement si la configuration usine du variateur ne convient pas.

Dans le menu [Réglages] - £ £ -, réglez les paramétres suivants :
» [Accélération] A [ [ , page 103 et [Décélération] - £ [ , page 104.

« [Vitesse basse] . 5 F , page 104 et [Vitesse Haute] + 5 F , page 104.
* [Cour. Therm. Moteur] .t H , page 103.

Démarrez le variateur.

Les variateurs peuvent effectuer des mouvements inattendus en raison d’'un
raccordement, de paramétres et de données incorrects, ou d’autres erreurs.

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE LEQUIPEMENT

+ Raccordez soigneusement I'appareil, conformément aux exigences des
normes CEM.

* Ne faites pas fonctionner I'appareil avec des réglages ou des données
inconnus ou inappropries.

» Effectuez un test complet de mise en service.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

Astuces

» Avant de commencer la programmation, complétez les tableaux des réglages
client. Voir index des codes de paramétres, page 426.

» Utilisez le parameétre [Restore Source] ~ L 5 1.3.2 [Réglages usine]
F [ 5-, page 93 pour rétablir les réglages usine a tout moment.
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» Pour repérer rapidement la description d'une fonction, utilisez I'index des
fonctions, page 424.

* Avant de configurer une fonction, lisez attentivement la section Compatibilité
des fonctions.

NOTE: Il convient d'effectuer les opérations suivantes afin d'obtenir des
performances optimales de la part du variateur en termes de précision et de
temps de réponse :

+ Entrez les valeurs indiquées sur la plaque signalétique du moteur dans le

menu [Controéle moteur] - - [ -, page 125.
» Réalisez un auto-réglage lorsque le moteur est froid et connecté, a l'aide
du paramétre [Autoréglage] - . ~ , page 103.

Etapes initiales

Si le variateur n'était pas connecté au réseau pendant une période prolongée, les
condensateurs doivent étre restaurés a leur pleines performances avant tout
démarrage du moteur.

AVIS

PERFORMANCES REDUITES DES CONDENSATEURS

» Appliquez la tension du réseau au variateur pendant une heure avant de
démarrer le moteur si le variateur n'a pas été raccordé au réseau pendant
les périodes de temps spécifiées (1).

» Vérifiez qu'aucune commande d'exécution ne peut étre appliquée avant
I'écoulement complet du délai d'une heure.

» Vérifiez la date de fabrication si le variateur est mis en service pour la
premiere fois et exécutez la procédure indiquée si la date de fabrication est
dépassée de plus de 12 mois.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages
matériels.

(1) Période de temps :
* 12 mois a une température de stockage maximale de +50 °C (+122 °F)
* 24 mois a une température de stockage maximale de +45 °C (+113 °F)
+ 36 mois a une température de stockage maximale de +40 °C (+104 °F)

Si la procédure indiquée ne peut étre exécutée sans ordre de marche du fait de la
commande contacteur de ligne interne, effectuez la procédure avec I'étage de
puissance activé mais avec le moteur a l'arrét afin qu'aucun courant réseau
notable ne circule dans les condensateurs.

Avant de mettre le variateur sous tension

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L'EQUIPEMENT

Avant d'allumer I'appareil, vérifiez qu'aucun signal accidentel ne peut étre
appliqué aux entrées logiques et entrainer des mouvements imprévus.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.
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Variateur verrouillé a I'état bloqué

Le variateur est dans un état bloqué et affiche [Arrét Roue Libre] ~ 5 £ siun
ordre de marche tel qu'une marche avant, une marche arriére ou une injection DC
est encore actif pendant :

* une restauration des réglages usine du produit,
* un Fault Reset manuel a I'aide du parametre [Affect. réarmement] - 5 F,

* un Fault Reset manuel en mettant le produit hors tension, puis a nouveau
sous tension,

» un ordre d'arrét issu d'un canal autre que le canal de commande actif (tel que
la touche Stop du terminal graphique en commande 2/3 fils).

Il est nécessaire de désactiver tous les ordres de marche actifs avant d'en
autoriser un nouveau.

Contacteur de ligne

AVIS

RISQUE D’ENDOMMAGEMENT DU VARIATEUR

N'allumez pas le variateur a des intervalles inférieurs a 60 s.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages
matériels.

Utilisation d'un moteur ayant une puissance inférieure ou sans
moteur

En configuration usine, la détection de perte de phase du moteur est active :
[Perte Phase MOTEUR] = F~ L estréglé sur[Oui] 4 E 5.

Pour les tests de mise en service ou la phase de maintenance, désactivez la
détection de perte de phase de sortie moteur ([Perte Phase MOTEUR] = F [ =
[Non] ~ =) pour éviter |'utilisation d'un moteur de méme calibre que le variateur.

Cela peut s'avérer particulierement utile si des variateurs de haute puissance sont
testés avec un petit moteur.

Réglez [Type Cde Moteur]  : £ , page 125 sur [Norme] = - < dans [Controle
moteur] o - [ -.

AVIS

SURCHAUFFE MOTEUR

Installez un dispositif de surveillance thermique externe dans les conditions
suivantes :

+ Siun moteur connecté possede un courant nominal inférieur a 20 % du
courant nominal du variateur.

« Sivous utilisez la fonction de commutation des moteurs.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages
matériels.
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AADANGER

RISQUE D’ELECTROCUTION, D'EXPLOSION OU D'ARC ELECTRIQUE

Si la surveillance de phase de sortie est désactivée, la perte de phase et, par
conséquent, le débranchement accidentel de cables ne sont pas détectés.

» Vérifiez que ce parametre peut étre réglé en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures
graves.
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Améliorations logicielles

Présentation

Depuis son premier lancement, 'ATV320 a bénéficié de I'ajout de plusieurs
nouvelles fonctionnalités. Le logiciel a été mis & jour a la version V3.5IE46.

Bien que la présente documentation traite de la version V3.5|E46, elle peut étre
utilisée avec les anciennes versions.

Améliorations apportées

Comparaison

Améliorations

V3.2IE43 & V3.5IE46

Amélioration logicielle.

V2.9IE40 4 V3.2IE43

Améliorations liées a la cybersécurité. Par défaut, I'authentification de I'utilisateur est nécessaire pour
se connecter au variateur via les outils logiciels sur PC tels que SoMove-DTM (en utilisant la
communication Modbus TCP via Ethernet). Le menu [User authentication] - £ [ - a été ajouté

au menu [Communication module] 4 -. Pour plus d’informations, reportez-vous a I'aide en ligne
du DTM.

NOTE: Pour prendre pleinement en charge cette évolution avec le module Ethernet
(respectivement le module Profinet), la version minimale du firmware du module Ethernet
(respectivement du module Profinet) doit étre V1.15IE19 (respectivement V1.91E19).

V2.9IE37 4 V2.9IE40

Amélioration logicielle (telle que la temporisation logique ATV).

V2.9IE36 4 V2.9IE37

Terminal graphique (VW3A1111) pris en charge par ATV320.

Correction de quelques bogues (comme les erreurs SAFF détectées de maniére intempestive).

V2.9IE34 4 V2.9IE36

Amélioration logicielle.

V2.7IE32 a V2.9IE34

Prise en charge de I'offre IP 66 de 'ATV320.

Nouveau parametre pour l'identification du variateur via le bus de terrain (voir [Selec ID Bus Terrain]

Ak ood).
Mode de repli sur la sortie analogique AO1 (voir [Activation Repli AQ1] A = F ).

Amélioration logicielle.

V2.7IE30 4 V2.7IE32

Amélioration logicielle.

V2.7IE28 a V2.7IE30

Prise en charge de 'ATV320 600 V - triphasé - compact (ATV320eeeS6C).

Amélioration logicielle.

V2.7IE26 4 V2.7IE28

Amélioration logicielle.

V2.7IE25 4 V2.7IE26

Amélioration logicielle.

V2.7IE23 a V2.7IE25

Prise en charge de 'ATV320 200 V - triphasé - compact (ATV320eeeM3C).

Amélioration logicielle.

V2.7IE23 Premiére version
Pour plus d'informations sur I'amélioration logicielle de chaque version, adressez-
vous a votre centre de contact clients.
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Programmation

Contenu de cette partie

1.1 [Vitesse REfErence] m £ F - 48
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1.3 [Configuration] [ o i F oo 90
1.3.1 [MONMENU] 17 5 T rim e e e e e e een 92
1.3.2[Réglages USINE] F L G- oo 93
1.3.3 [Macro-configuration] [ F [ — ..o 95
1.3.4.1 [Totale] F = L L ——[Démarrage simple] 5 / /[T—.......ccceeevviiiiininernnnns 100
1.3.4.2[Totale] F o L L——[Réglages] 5 £ E— .o 105
1.3.4.3[Totale] F L L ——[Contréle moteur] o/ - [—..........cceeevviiiiiiieiinns 124
1.3.4.4 [Totale] F L L ——[Entrées/Sorties] - oc— ....ccooooviiiiiiiiiiiieis 151
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1.3.4.6 [Totale] F . L L ——[Blocs fonction] F b /T—.......cccooviiiiiiiiiiiiieieean, 202
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3. [OUVKIr / ENF. SOUS] £ 7 Fmeuiiiiiiii e 393
4, [MOt D PasSS@] COD . ittt ettt e e e e 396

Des réglages, des données ou des cablages inappropriés risquent de déclencher
des mouvements et des signaux involontaires et d’endommager des piéces et
désactiver les fonctions de surveillance.

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L’'EQUIPEMENT

+ Démarrez le systéme uniquement en cas d’absence de personnes ou
d’obstacles dans la zone de fonctionnement.

» Assurez-vous qu’un bouton d'arrét d'urgence opérationnel se trouve a la
portée de toutes les personnes participant a 'opération.

* Ne faites pas fonctionner le produit avec des paramétres ou des données
inconnus.

» Vérifiez que le cablage est adapté aux réglages.

* Ne modifiez jamais un parametre si vous ne comprenez pas parfaitement le
paramétre et toutes les conséquences de la modification en question.

» Lors de la mise en service, effectuez des tests avec précaution pour tous les
états et conditions de fonctionnement ainsi que pour les situations d’erreurs
potentielles.

* Anticipez les mouvements dans des directions imprévues ou l'oscillation du
moteur.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures

graves ou des dommages matériels.
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1.1 [Vitesse Référence] - E F -

Introduction
Servez-vous du mode référence vitesse pour surveiller et, si le canal de consigne
est I'entrée analogique 1 ([Fréq. Réf. Canal 1] ~ - /|, page 196 réglé sur [Al
Virtuelle 1] A /\/ 1), pour régler la valeur de consigne réelle en modifiant la
tension de I'entrée analogique.
Sila commande locale est activée ([Fréq. Réf. Canal 1] F - |, page 196 réglé
sur [IHM] L [ [), le bouton de navigation ou les touches de navigation Haut et
Bas du terminal déporté font office de potentiométre pour augmenter ou diminuer
la valeur de consigne tout en restant dans les limites prédéfinies par d'autres
paramétres ([Vitesse basse] L 5 F~ ou [Vitesse Haute] H = ).
Il est inutile d'appuyer sur la touche ENT pour confirmer la modification de la
consigne.
Arborescence
@ - - O
| M = ENT = ESC
ESC
) o
gL ‘]o ENT
ESC
ENT
< EE [ E - E]]
OoL= O @] _ _1@
2)
Valeur — Unité
1. Selon le canal de consigne actif. Valeurs possibles :
AN L, LFr,MFr,rP ,FrH rPL
2. 2so0uESC
NOTE: Les valeurs du parameétre et les unités affichées sur le schéma sont
fournies a titre d'exemple.
Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =» - £ F

A propos de ce menu

Les paramétres affichés dépendent des réglages du variateur.

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.
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O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

1.1 [Vitesse Référence] - E F -

Les paramétres affichés dépendent des réglages du variateur.

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Image entrée AIV1] A /\ | * QO 02100 % de HSP-LSP | 0 %

Image entrée AIV1, premiére valeur d'entrée analogique virtuelle. Ce paramétre permet de modifier la
consigne de fréquence a I'aide du bouton de navigation intégré.

[Référence de fréq.] L F - X O -599 @ +599 Hz 0 Hz

Réf. de fréquence (valeur signée). Ce paramétre permet de modifier la consigne de fréquence a I'aide du
terminal IHM déporté.

[Coeff. Multiplicat.] /717 - % () 04100 % 100 %

Coefficient multiplicateur, accessible si [Multiplier ref. 2] [Multiplier ref. 3] /71 A 2, [1 A 7 a été affecté au

terminal graphique.

[Réf. PID Interne] - 7 , % (1) 0432767 150

Référence PID interne

Ce parametre permet de modifier la consigne PID interne a l'aide du bouton de navigation.

La consigne PID interne s'affiche si le paramétre [Retour PID] 7~ | F n'est pas réglé sur [Non] -~ .

[Ref Freq Pre-Ramp] F - H -599. 2 +599 Hz -

Réf. fréquence avant ramp (valeur signée).

Consigne de fréquence réelle appliquée au moteur quel que soit le canal de consigne sélectionné. Ce
parameétre est en mode lecture seule.

La consigne de fréquence s'affiche si le canal de commande n'est pas le terminal IHM ou l'entrée analogique
virtuelle.

[Référence PID] - 7 [ K 0265535
Référence PID

PID : valeur de consigne.

La consigne PID s'affiche si le paramétre [Retour PID] ~ | F n'est pas réglé sur [Non] ~ .

(1) Il est inutile d'appuyer sur la touche ENT pour confirmer la modification de la consigne.

NVE41296_05 49



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones 1.2 [MONITORING] /7 = -

1.2 [MONITORING] /1o n-

Contenu de ce chapitre

[STATU MOTEURY] /7 /7 5= oo 53
[MapPage E/S] 1 o /1= oo 53
[STATU SECURITE] 5 A F = oo 58
[Surv Blocs FONCLION] /7 F Fim.uuieiiiiieece e 60
LT E= Yo T 0L 0 T N I P 61
ALY o | I S 69
[TemPs Var.-ON] £ E- e 69
[AvertissementS] M L ;m - ..o 71
[AULres EtatsS] 5 5 E - e 72
[DIagNOSTICS] o L Em oo 73
[MOt D@ PasSS@] L i il -t 88

Introduction

Les paramétres sont accessibles lorsque le variateur est en marche ou arrété.

Certaines fonctions ont différents paramétres. Afin de clarifier la programmation et
d'éviter de naviguer dans un nombre infini de parameétres, ces fonctions ont été
regroupées en sous-menus. Comme les menus, les sous-menus sont identifiés
par un tiret aprés leur code.

Lorsque le variateur est en marche, la valeur affichée est celle de I'un des
paramétres de surveillance. Par défaut, la valeur affichée est la référence de
fréquence d'entrée (paramétre [Ref Freq Pre-Ramp] ~ - H , page 52).

Alors que la valeur du nouveau parameétre de surveillance est en cours
d'affichage, appuyez une deuxiéme fois sur le bouton de navigation pour afficher
les unités et maintenez-le enfoncé (en position OK) de nouveau (pendant

2 secondes) pour confirmer et enregistrer le changement du parametre de
surveillance. A partir de ce moment-1a, la valeur de ce paramétre sera affichée
pendant le fonctionnement (méme aprés une mise hors tension).

A moins que le nouveau choix soit confirmé en maintenant de nouveau la touche
ENT enfoncée, I'écran reviendra a la valeur précédente aprés une mise hors
tension.

NOTE: Aprés l'arrét du variateur ou a la suite d'une coupure d'alimentation
secteur, le paramétre affiché est I'état du variateur (exemple : [Prét] - & 4).
Le parameétre sélectionné s'affiche aprés un ordre de marche.
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asynchrones

Arborescence

Les paramétres affichés sur le schéma sont fournis a titre d'exemple.

000

O Values —ENT .

Ounits  *—gge

[e"]e}

(1) Accessible uniquement avec le terminal graphique.
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1.2 [MONITORING] /7 = -

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o - =¥ [T o~

A propos de ce menu

Les paramétres affichés dépendent des réglages du variateur.

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages

indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce parametre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a

l'arrét.

1.2 [MONITORING] 7o n-

Libellé sur I''HM

Réglages

Réglage usine

[Image entrée AIV1] A , V |/ (@

[%]

Image entrée AIV1, valeur d'entrée analogique virt
d'afficher la consigne de vitesse appliquée au mote

uelle 1. Ce paramétre est en lecture seule. |l vous permet

ur.

[Ref Freq Pre-Ramp] - - H

[Hz]

Réf. fréquence avant ramp (valeur signée). Ce paramétre est en lecture seule. Il vous permet d'afficher la
consigne de vitesse appliquée au moteur, quel que soit le canal de consigne sélectionné.

[Fréquence stator] = £ F -

[Hz]

Fréquence stator, affiche une estimation de la fréquence du stator en Hz (valeur signée).

[Stator Freq Consist] 5 & | F

[Hz]

ATV320 Documents a consulter, page 11.

Stator frequency Consistency, affiche la différence entre la fréquence estimée du stator et la fréquence
interne calculée du stator en Hz. Pour plus d'informations, consultez le Guide des fonctions de sécurité

[Référence de fréq.] L F -

[Hz]

valider un changement de consigne.

Réf. de fréquence (valeur signée). Ce parameétre ne s'affiche que si la fonction a été activée. |l est utilisé pour
modifier la consigne de vitesse a partir du terminal déporté. Il n'est pas nécessaire d'appuyer sur ENT pour

[Coeff. Multiplicat.] /7 F - % €)

[%]

Coefficient multiplicateur. Accessible si [Multiplier ref. 2] [Multiplier ref. 3] /7

A 3 1MHZ aété affecté.

[Frq. sortie mesurée] /71 /1 F

[Hz]

de la vitesse (VW3A3620) a été insérée.

Fréq. sortie mesurée (valeur signée). La vitesse moteur mesurée est affichée lo

rsque la carte de surveillance

[Fréquence Moteur] - F - [Hz] —
Fréquence Moteur (valeur signée)
[Fréquence mesurée] F 75 [HZ] -

Fréquence mesurée entrée d'impulsion
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[Tension réseau] . L ~ [V] —

Tension secteur. Selon la mesure du bus DC, moteur en marche ou arrété.

[Etat Therm Moteur] £ H - [%] —

Etat Thermique Moteur. 100 % = état thermique nominal, 118 % = seuil « OLF » (surcharge moteur).

[Etat therm. Var] - H [%] —

Etat thermique variateur. 100 % = état thermique nominal, 118 % = seuil « OHF » (surcharge du variateur).

[STATU MOTEUR] /717 a-

Acceés

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: o~ =P 15~
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Vitesse Moteur] = 7 o [tr/min] —

Vitesse moteur en tr/min (valeur estimée)

[Tension Moteur] . = F [V] -

Tension Moteur (valeur estimée)

[Puissance moteur] = F - [%] -

Puissance moteur. Surveillance de la puissance de sortie (100 % = puissance moteur nominale, valeur
estimée en fonction de la mesure de courant).

[Couple Moteur] = - - [%] —

Couple moteur. Valeur du couple de sortie (100 % = couple nominal du moteur, valeur estimée en fonction de
la mesure de courant).

[Courant Moteur] L [ - [A] —

Courant moteur (valeur estimée)

[Niveau Surcharge 12t] | 7 £ /7 [%] —

Surv niveau surcharge I2t. Ce paramétre est accessible si [Activation model I’t] | =7 £ A est réglé sur [Oui]

[ Y
= 2 .

[Mappage E/S] 1o l1-

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o~ =¥ 1o - =»
o [1 =% [CONF. ENTREES LOGIQ.]

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Map. Entrée Digital] .  A-

Fonctions des entrées logiques.

[DI1 Affectation] L /A — —

DI1 Affectation

Parameétres en lecture seule, qui ne peuvent pas étre configurés.
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Parameétre permettant d'afficher toutes les fonctions qui sont affectées a I'entrée logique de fagon a vérifier les
affectations multiples.

Si aucune fonction n'a été affectée, [Non] ~ o s'affiche. Utilisez le bouton de navigation pour naviguer dans les
fonctions.

L'utilisation du terminal graphique permet de voir le retard [DI1 Temporisation] L /. Les valeurs possibles
sont les mémes que dans le menu Configuration .

[DI2 Affectation] L - A a [DI6 Affectation] L 5 A | — —
[Affectation DA1] L A [ A [Affectation DA2]

Y = R B |
L cr

Toutes les entrées logiques disponibles sur le variateur sont traitées comme dans I'exemple LI1 ci-dessus.

[Etat des entrées logiques LI1 a L16] LIS1

Paramétre pouvant étre utilisé pour visualiser I'état des entrées logiques LI1 a LI6 (affectation des segments
sur l'affichage : haut = 1, bas = 0).

1 - = r— - r—- r—=n
| |

| L— -

L _ et | [

0 - _FE | _ _ L - l _

LM LI2 LI3 L4 LI5 LI6

Exemple ci-dessus : LI1 etLI6 sonta 1; LI2aLI5sonta 0.

[Etat de Safe Torque Off] LIS2 — —

Parameétre pouvant étre utilisé pour visualiser I'état des entrées logiques LA1, LA2 et « Suppression sdre du
couple » (affectation des segments sur I'affichage : haut = 1, bas = 0).

1 r==a1 r==a  r==2 r--—p
[ [ (I
. - . A

0 _ .,

LA1LA2 STO

Exemple ci-dessus : LA1 et LA2 sonta 0 ; STO (« Suppression sdre du couple ») esta 1.

[Image entrée Ana.] A | A-

Accés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o - =¥ [1 o - =»

- I i ml
=y 1 IILI

Fonctions des entrées analogiques.

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[AM] A I V] —

Valeur physique Al1. Image client Al1 : valeur de I'entrée analogique 1.

[Affectation AlI1] 7 | /A — —

54 NVE41296_05



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
1.2 [MONITORING] /7 5 - asynchrones

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Affectation Al1
Si aucune fonction n'a été affectée, [Non] ~ = s'affiche.

Les paramétres suivants s'affichent sur le terminal graphique en appuyant sur la touche ENT lorsque vous
vous trouvez sur I'un d'eux.

[Non] ~ = : non affecté

[Config Réf Fréq 1] -~ - | : source de consigne 1

[Config Réf Fréq 2] ~ ~ < : source de consigne 2

[Réf. sommatrice 2] = A - : référence sommatrice 2

[Retour PID] ~ . F :retour Pl (contréle PI)

[Affect. Couple Réf.] - A A : limitation du couple : activation par une valeur analogique

[Soustr. Fréq. Réf.2] - A - : référence soustractrice 2

[Réf. PID Manuel] ~ . /1 : consigne de vitesse manuelle du régulateur PID (Automatique-Manuel)
[Affect. réf. vitesse] F F . : consigne de vitesse du régulateur PID (vitesse prédictive)

[Réf. sommatrice 3] = A 7 : référence sommatrice 3

[Canal de réf. 1B] - ~ [ 4: source de consigne 1B

[Soustr. Fréq. Réf.3] - A 7 : référence soustractrice 3
[Forgage Canal Local] - L = [ : source de consigne de forgage local

[Multiplier ref. 2] /7 A = : référence de multiplication 2

[Multiplier ref. 3] /7 A 7 : référence de multiplication 3

[Affectation peson] F £ 5 : fonction externe de mesure de la masse

[IA01 Assignment] . A [J / : blocs fonctions : entrée analogique 01

[IA10 Assignment] . A /[ : blocs fonctions : entrée analogique 10

[Valeur Min Al1] o /L | V] =
Param. mise éch. tension 0 % Al1

[Valeur Max Al1] o . H |/ V] —
Param. mise éch. tension 100 % Al1

[Filtre A1 A , | F [s] -
Filtre Al1. Temps de coupure du filtrage des interférences du filtre passe-bas.

[AI2]1 A 2C (V] -
Valeur physique Al2. Image client Al2 : valeur de I'entrée analogique 2.
[Affectation Al2] A 2 A — —
Affectation Al2

Si aucune fonction n'a été affectée, [Non] ~ = s'affiche.

Les paramétres suivants s'affichent sur le terminal graphique en appuyant sur la touche ENT lorsque vous
vous trouvez sur I'un d'eux.

Identique a [Affectation Al1] 7 /A , page 54.
[Valeur Min Al2] . /L 2 [V] -

Param. mise éch. tension 0 % Al2
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[Valeur Max Al2] o  H ~

(V]

Param. mise éch. tension 100 % Al2

[Filtre Al2] A /2 F

[s]

Filtre AI2. Temps de coupure du filtrage des interférences du filtre passe-bas.

(V]

Valeur physique Al3. Image client Al3 : valeur de I'entrée analogique 3.

[Affectation AI3] 7 , 7 A

Affectation Al3

vous trouvez sur 'un d'eux.

Si aucune fonction n'a été affectée, [Non] ~ = s'affiche.

Les paramétres suivants s'affichent sur le terminal graphique en appuyant sur la touche ENT lorsque vous

Identique a [Affectation Al1] A , /A , page 54.

[Valeur Min AI3] [ - L 7 [mA] —
Param. mise éch. courant AI3 0 %

[Valeur Max AI3] [ - H 3 [mA] —

Param. mise éch. courant AlI3 100 %

[Filtre AI3] 7 3 F

[s]

Filtre AlI3. Temps de coupure du filtrage des interférences du filtre passe-bas.
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[Image Sortie Ana.] Ao A-

Acceés

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o - =¥ /15 - =»

7 o 0
=0y * HioH

Fonctions des sorties analogiques.

Les paramétres suivants s'affichent sur le terminal graphique en appuyant sur la

touche ENT lorsque vous vous trouvez sur I'un d'eux.

Libellé sur I'lHM

Réglages

Réglage usine

[AQ1] A= 1€

Valeur physique AQ1. Image client AO1 : valeur de la sortie analogique 1.

[Affectation AQ1] A = /

Affectation AQ1

Si aucune fonction n'a été affectée, [Non] ~ = s'affiche.

Identique a [Affectation AQ1] A = /.

[AQ1 SortieMin.] u o[ | K

(vl

AQ1 Sortie minimum. Paramétre de mise a I'échelle de la tension de 0 %. Paramétre accessible si [Type

H o= | E estréglé sur [Tension] /[ ..
AQ1] [w] Iy t gl [T ] INy]

[AQ1 Sortie Max.] = H | X

(vl

AQ1 Sortie maximum. Paramétre de mise a I'échelle de la tension de 100 %. Paramétre accessible si [Type

AQ1] A= |k estréglé sur[Tension] /[ ..

[Sortie Min. AQ1] A= L | K&

[mA]

Valeur de sortie min. AQ1. Parametre de mise a I'échelle du courant de 0 %. Paramétre accessible si [Type

AQ1] A = |k estréglé sur [Courant] [ A.

[Sortie Max. AQ1] A = H 1K

[mA]

Valeur de sortie max. AQ1. Paramétre de mise a I'échelle du courant de 100 %

. Paramétre accessible si

[Type AQ1] A = | estréglé sur [Courant] [ A.

[Echelle Min. AQ1] A 5L | [%] —
Echelle Min. AQ1

[Echelle Max. AQ1] A 5 H | [%] -

Echelle Max. AQ1

[Filtre AQ1] A= | F

(s]

Filtre AQ1. Temps de coupure du filtre passe-bas.
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[Entrée en fréquence] F 5 -

Accés

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o~ =9 []

=ui » F5
Image des signaux de fréquence.

Ce menu s'affiche uniquement sur le terminal graphique.

oo -)

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Entrée RP] F F - [ [Hz] —

Entrée RP. Les paramétres suivants s'affichent sur
lorsque vous vous trouvez sur l'un d'eux.

le terminal graphique en appuyant sur la touche ENT

[Affectation RP] 7 | A — —

Affectation RP. Si aucune fonction n'a été affectée,

[Non] ~ = s'affiche. Identique a [Affectation Al1] A , //

, page 54.

[Valeur mini RP.] F /L [kHZz] —

Valeur minimum RP. Valeur minimum du parameétre RP. Paramétre de mise a I'échelle de I'entrée Pulse input
de 0 %.

[Valeur maxi RP] F F - [kHZz] —

Valeur maxi RP. Paramétre de mise a I'échelle de I'entrée Pulse input de 100 %.

[Filtre de RP] F F [ms] —

Filtre de RP. Temps de coupure de I'entrée Pulse input pour le filtrage des interférences du filtre passe-bas.

[STATU SECURITE] 5 A F -

Acceés

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: o~ ™» [Tz~ =»5AF

Pour en savoir plus sur les fonctions de sécurité intégrées, reportez-vous au guide

de sécurité qui aborde ce sujet.

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Etat fonction STO] 5 - = 5 - —
Etat fonction STO

* [Non actif] . oL £ : Non actif, fonction STO inactive

* [Actif] 5 k£ o : Actif, fonction STO inactive

* [Erreur] F L £ : Erreur, erreur SLS détectée

[Etat SLS] 5L 55 — —

Etat Limitation Sire Vitesse

[Non Configuré] ~ = : Non configuré, fonction SLS non configurée

[Non activé] | oL £ : Non activé, fonction SLS inactive

[Attente SLS] \W A . k£ : Attente SLS, SLS en attente d'activation

[Démarrage SLS] = £ - £ : Démarrage SLS, SLS en régime transitoire

[Rampe Sare] 5 5 |/ : Rampe sire, rampe SLS en cours

[Vitesse limitée] 5 L 5 : Vitesse limitée, limitation de vitesse SLS en cours

[Arrét Sar] = £ = : Arrét sdr, requéte « Safe Torque Off » de la fonction SLS en cours
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* [Erreur] F L £ : Erreur, erreur SLS détectée
[EtatSS1] 55 /5 — —
Etat Arrét Sar 1
* [Non Configuré] ~ = : Non configuré, fonction SS1 non configurée
* [Non activé] | J L £ : Non activé, fonction SS1 inactive
+ [Rampe Sare] = 5 / : Rampe sdre, rampe SS1 en cours
+ [Arrét Sar] 5 £ o : Arrét sdr, requéte « Safe Torque Off » de la fonction SS1 en cours
* [Erreur] ~ L E : Erreur, erreur SS1 détectée

[Etat SMS] 5 /15 5 — —

Etat SMS, état de la fonction de sécurité Safe Maximum Speed (SMS) (Vitesse maximum de sécurité).
* [Non Réglé] ~ = : Non réglé, fonction SMS non configurée
+ [Eteint] = F F : Eteint, fonction SMS active
* [Erreurinterne] ~ £ . : Erreur interne, erreur interne SMS détectée
+ [Vitesse Max] - k =: Vitesse max atteinte

[Etat GDL] [ o/ L 5 — —

Etat GDL, état de la fonction de sécurité Guard Door Locking (GDL) (déverouillage de la porte sécurisé).
* [Non Réglé] ~ = : Non réglé, fonction GDL non configurée
» [Eteint] = F F : Eteint, fonction GDL inactive
+ [Délai court] = - -: Délai court en cours
- [Délailong] L [ -: Délai long en cours
* [Actif] = ~ : Actif, fonction GDL active
* [Derniére Erreur] L F £ : Derniére erreur survenue, erreur interne GDL détectée

[Reg err fonct sécu] 5 F F £ — —

Registre d’erreurs fonction de sécurité

+ Bit0=1: temporisation anti-rebond de I'entrée logique (vérifiez la valeur du délai anti-rebond LIDT en
fonction de l'application)

+ Bit1:réservé

+ Bit2=1:signe de la vitesse moteur modifié au cours de l'arrét SS1

+ Bit3 =1 : vitesse moteur ayant atteint la zone de défaut SS1.

+ Bit4:réservé

+ Bit5:réserve

» Bit6 =1 : signe de la vitesse moteur modifié au cours de la limitation SLS

+ Bit7=1:vitesse moteur ayant atteint la zone de défaut SS1.

+ Bit8:réservé

+ Bit9:réservé

+ Bit10:réservé

+ Bit11:réservé

+ Bit12:réservé

* Bit13 =1 : mesure de la vitesse moteur impossible (vérifiez le raccordement du cablage moteur)
+ Bit14 =1 : court-circuit a la terre du moteur détecté (vérifiez le raccordement du cablage moteur)

+ Bit15=1: court-circuit entre phases du moteur détecté (vérifiez le raccordement du cablage moteur)
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7 -

[Surv Blocs Fonction] /1 F b-

Acces
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: o - =P[5

F

=) /]

1

Pour en savoir plus sur les blocs fonctions, reportez-vous au guide qui aborde ce

I
L

sujet.

Libellé sur I'|HM Réglages Réglage usine
[Statut FB] F £ 5 E — —
Statut Bloc Fonctions

* [Non actif] | < L £ : Non actif, état inactif

» [Vérif. Prog.] [ H E L[ : Vérification du programme

* [Arrét] 5 £ o F: Arrét

* [INIT] .~ . E :INIT, état d'initialisation

* [Fonctionnement] - . ~ : Fonctionnement, état MARCHE

* [Erreur] £ - ~ : Erreur, état d'erreur
[Erreur FB] F & F E — -

Erreur bloc fonctions

Etat d'exécution des blocs fonctions.

[Non] ~ = : Non, aucune erreur détectée

[Interne] . ~ E : Interne, erreur interne détecté
* [Code binaire] & : ~ : Code binaire, erreur binaire détectée

[Param internes] . ~ F : Paramétres internes, erreur d'un paramétre interne détectée

[Accés lect/ecr para.] 7 A - : Accés paramétres, erreur d'accés aux parameétres détectée

[Calcul] [ A L : Calcul, erreur de calcul détectée

[AUX TO] E = A w: Time out tache AUX

[Synch TO] - F : Time out dans les taches synchrones, temporisation pour une tache PRE/POST
[Err. ADLC] A < L : Mauvais ADLC.

[Aff. entrées] .| - : Affectation des entrées, entrée non configurée

-
I

o

[Identification FB] F b -

Acces
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™ [0 =»F L
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Version programme] & \/ £ - X - -
Version programme
Il est possible d'y accéder si [Statut FB] ~ & 5 L n'est pas réglé sur [Non activé] oL £

[Taille programme] & - 5 %

Taille programme

Taille du fichier du programme. Il est possible d'y accéder si [Statut FB] -~ £ 5 £ n'

actiVé] =N

est pas réglé sur [Non

= .

[Format programme] £ ~ V/

Version Format programme
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Version du variateur au format binaire. Il est possible d'y accéder si [Statut FB] ~ & 5 E n'est pas réglé sur
[Non activé] L .

[Version catalogue] [ £ V — —

Version catalogue

[Images COM.] L 7111-

Accés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: &~ =P [T o =»L 7]

Ce menu s'affiche uniquement sur le terminal graphique, sauf pour les menus
[Map.scan.COM Entrée] . 5 - et [Map scan COM Sortie] = 5 A-.

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Canal De Commande] L /714 L — —

Canal de commande
* [Borniers] - £ -~ : Bornier
 [IHM] L L L : IHM locale, terminal graphique ou terminal déporté
+ [MODBUS] /7 & & : Communication Modbus, Modbus intégré
+ [CANOpen] L A~ : CANOpen, CANopen® intégré
+ [Vitesse +/-] = . o : Augmentation/réduction de la vitesse
* [Module Com.] ~ £ L : Module de communication extérieur, carte de communication (si insérée)
+ [OUTILPC] F 5 : OUTIL PC

[Registre Commande] /7 o — —

Registre de commande
Valeur de registre de la commande DRIVECOM.
[Profil] L HL F , page 197 n'est pas réglé sur [Profil E/S] | =.
Valeurs possibles dans le profil CiA402, en mode Séparé ou Non séparé.
+ Bit 0 : commande « Mise en service »/contacteur
» Bit1: « Désactivation de la tension »/permission de fournir une alimentation AC
+ Bit2: « Arrét rapide »/arrét d'urgence
» Bit 3 : « Activer fonctionnement »/ordre de marche
+ Bits 4 a6 :réservés (réglés sur 0)
+ Bit 7 : « Reset défauts »/acquittement de I'erreur actif sur front montant (passage de 0 a 1)
+ Bit8: pause, arrét selon le paramétre [Type d'arrét] = £ £ sans laisser I'état Fonctionnement activé
+ Bit9:réservé (réglé sur 0)
» Bit10: réservé (réglé sur0)
+ Bits 11 a 15 : possibilité de les affecter a une commande
Valeurs possibles dans le profil 1/0.

Commande d'état passant [Commande 2 fils] - L.

Bit 0 : commande de marche avant (état passant)
* =0:pas de commande de marche avant
+ =1:commande de marche avant
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L'affectation du bit 0 ne peut pas étre modifiée. Elle correspond a I'affectation des bornes. Ce bit peut étre
utilisé ou non. Le bit 0 ([CD00] = - [ V) est activé uniquement si le canal de ce mot de contrdle est également
activé.

Bits 1 a 15 : possibilité de les affecter a des commandes.
Commande sur front [Commande 3 fils] 7 .

Bit O : arrét (autorisation de marche).
e =0:arrét
« =1 :marche autorisée sur une commande Sens arriére ou Sens avant

Bit 1 : commande de marche avant (passage de 0 a 1, front montant)

L'affectation des bits 0 et 1 ne peut pas étre modifiée. Elle correspond a I'affectation des bornes. Ce bit peut
étre utilisé ou non. Le bit 0 ([CD0O0] £ = /7 [7) etle bit 1 ([CDO1] L < J /) sont activés uniquement si le canal de
ce mot de contrble est également activé.

Bits 2 a 15 : possibilité de les affecter a des commandes

[Canal Fréq.Réf.] - F [ [ - —

Canal pour la fréquence de référence
* [Borniers] - £ - : Bornier
* [Local] L = [ : Local, bouton de navigation
 [IHM] L C L :IHM locale, terminal graphique ou terminal déporté :
+ [MODBUS] /7 o & : Communication Modbus, Modbus intégré
+ [CANOpen] [ A~ : CANOpen, CANopen® intégré
» [Vitesse +/-] - . o: Augmentation/réduction de la vitesse

* [Module Com.] ~ £ £ : Module de communication extérieur, carte de communication (si insérée)
+ [OUTILPC] F 5 : OUTIL PC
[Réf Fréq Pre-Ramp] ~ - H [Hz] —

Réf. fréquence avant ramp
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[Registre d'Etat] £ A — -

Registre d'état
Mot d'état de DRIVECOM.

Valeurs possibles dans le profil CiA402, en mode Séparé ou Non séparé.
+ Bit0: « Prét a mettre en service », en attente de I'alimentation puissance
* Bit1: « Mis en service », prét
+ Bit2: « Fonctionnement activé », en fonctionnement
« Bit3: « Défaut »
o =0:pasderreur détectée
o =1 :erreur détectée
+ Bit4: « Tension activée », alimentation puissance présente
o =0 :alimentation puissance absente
o =1 alimentation puissance présente
Lorsque le variateur est alimenté uniquement par la partie puissance, ce bit est toujours a 1.
» Bit5: arrét rapide/arrét d'urgence
+ Bit6: « Mise en service désactivée », alimentation puissance verrouillée
+ Bit7:alarme
o =0:sans alarme
o =1:alarme
+ Bit8:réservé (=0)
+ Bit 9 : Remote : commande ou consigne via le réseau
o =0:commande ou consigne via le terminal graphique ou le terminal déporté
o =1:commande ou consigne via le réseau
+ Bit 10 : consigne ciblée atteinte
o =0: consigne non atteinte
o =1 :consigne atteinte
Lorsque le variateur est en mode vitesse, il s'agit de la consigne de vitesse.
+ Bit 11 : « Limite interne active », consigne en dehors des limites
o =0:consigne dans les limites
o =1 :consigne en dehors des limites

Lorsque le variateur est en mode vitesse, les limites sont définies par les parameétres [Vitesse basse]
L 5 F et[Vitesse Haute] H 5 F.

+ Bits 12 et 13 : réservés (= 0)
» Bit 14 : « Touche Stop », arrét par 'intermédiaire de la touche d'arrét

o =0:aucun appui sur la touche STOP

o =1 :arrét déclenché par I'appui sur la touche STOP du terminal graphique ou du terminal déporté
+ Bit15: « Sens », sens de rotation

o =0 :rotation dans le sens avant au niveau de la sortie

o =1 :rotation dans le sens arriére au niveau de la sortie

La combinaison des bits 0, 1, 2, 4, 5 et 6 définit I'état dans le graphe d'état DSP 402 (voir les guides de
communication).

Valeurs possibles dans le profil /0.

NOTE: La valeur est identique dans le profil CiA402 et le profil I/O. Dans le second, la description des
valeurs est simplifiée et ne se référe pas au graphe d'état du profil CiA402 (Drivecom).

+ BitO:réservé (=00u1)
+ Bit1:prét
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o =0:non prét
o =1:prét
* Bit2:en marche

+ Bit 3: défaut
o =0:pas derreur détectée
o =1:erreur détectée
» Bit4 : alimentation puissance présente
o =0 alimentation puissance absente
o =1 :alimentation puissance présente
+ Bit5:réservé (=1)
* Bit6:réservé (=00ou 1)
+ Bit7:alarme
o =0:sans alarme
o =1:alarme
+ Bit8:réservé (=0)
+ Bit9: commande via le réseau

o =1:commande via le réseau
» Bit 10 : consigne atteinte
o =0: consigne non atteinte
o =1:consigne atteinte
» Bit 11 : consigne en dehors des limites
o =0:consigne dans les limites
o =1:consigne en dehors des limites

* Bits 12 et 13 :réservés (=0)
» Bit14 : arrét via la touche STOP

o =0 :aucun appui sur la touche STOP

» Bit 15 : sens de rotation

o =0:commande via le bornier ou le terminal graphique

o =0 :rotation dans le sens avant au niveau de la sortie
o =1 :rotation dans le sens arriére au niveau de la sortie

o =0:le variateur ne démarre pas si la consigne appliquée n'est pas zéro.
o =1:en marche, sila consigne appliquée n'est pas zéro, le variateur peut démarrer.

Lorsque le variateur est en mode vitesse, les limites sont définies par les paramétres LSP et HSP.

o =1 :arrét déclenché par I'appui sur la touche STOP du terminal graphique ou du terminal déporté

[Diag. Reseau modbus] 1 n d-

Acceés

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o~ =¥ [T o - =»

=~ | oy
-orrri rrrn

Diagnostic du réseau Modbus.

Libellé sur I''HM
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[LED COM] /14 5 |

LED COM. Affichage de la communication Modbus.
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[Nombre trames Mdb] /7 /[ E — -
Nombre de trames modbus. Nombre de trames Modbus traitées.
[Erreurs CRC Modbus] /7 /£ [ — -
Erreurs CRC Modbus. Compteur d'erreurs CRC du réseau Modbus.
[Map.scan.COM Entrée] 5 A-
Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: o~ =P 15~
Crnn=» 5A

Menu utilisé pour les réseaux CANopen® et Modbus.

Libellé sur I'lHM Réglages
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[Scan Com.Entr.Val.1] ~ /7 / —

Scanner de communication en entrée valeur 1

[Scan Com.Entr.Val.2] ~ /7 —

Scanner de communication en entrée valeur 2

[Scan Com.Entr.Val.3] ~ /7 3 —

Scanner de communication en entrée valeur 3

[Scan Com.Entr.Val.4] ~ /14 —

Scanner de communication en entrée valeur 4

[Scan Com.Entr.Val.5] ~ /7 5 —

Scanner de communication en entrée valeur 5

[Scan Com.Entr.Val.6] ~ /71 & —

Scanner de communication en entrée valeur 6

[Scan Com.Entr.Val.7] ~ /7 7 —

Scanner de communication en entrée valeur 7

[Scan Com.Entr.Val.8] ~ /15 —

Scanner de communication en entrée valeur 8

[Map scan COM Sortie] o 5 A-

Acceés

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o/~  ™=» [T o - =»

= rnr * cC O
i [y
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[Scan Com.Sort.Val.1] -~ [ / —

Scanner de communication en sortie valeur 1

[Scan Com.Sort.Val.2] ~ [ ~ —

Scanner de communication en sortie valeur 2

[Scan Com.Sort.Val.3] ~ [ 7 —
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Scanner de communication en sortie valeur 3

[Scan Com.Sort.Val.4] ~ [ 4

Scanner de communication en sortie valeur 4

[Scan Com.Sort.Val.5] - [ 5

Scanner de communication en sortie valeur 5

[Scan Com.Sort.Val.6] ~ [ &

Scanner de communication en sortie valeur 6

[Scan Com.Sort.Val.7] ~ [ 7

Scanner de communication en sortie valeur 7

[Scan Com.Sort.Val.8] ~ [ A

Scanner de communication en sortie valeur 8

[Image Mot Commande] L .-

Accés

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: - =9 []

~ I_l» =
L rrri [ 1

) -

Image du mot de commande : uniquement accessible via le terminal graphique.

Libellé sur I'lHM

Réglages

Réglage usine

[Commande Modbus] /7 o |

Registre de commande Modbus

[Commande CANopen] [ /714

Registre de commande CANopen

[Commande Module COM] [ /74 7

Reg. commande communic. Drivecom. Image du mot de commande de la carte de communication.

[IMAGE REF. FREQ] ~ -

Acceés

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o - =P [1 o - =»

= 1 _
Lorrnri r 1

Image de la consigne de fréquence : uniquement accessible via le terminal

graphique.
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[Réf. Fréq. Modbus] [ ~ ~ | [Hz] —
Référence de fréquence Modbus
[Réf. Fréq. CANopen] L F - [Hz] —
Référence de fréquence CANopen
[Réf.Fréq.Com module] L F - 7 [Hz] -

Référence de fréquence module com.
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[Mapping CANopen] L ~ i-
Acces
IT—e,S—, Elar_a;m’(_‘et:eﬁ; décrits ci-dessous sont accessibles via: o - =¥ [1 o - =»
Image CANopen® : uniquement accessible via le terminal graphique.
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[LEDRUN] £ o~ — —
LED RUN. Affichage de I'état du voyant CAN RUN (CANopen® - MARCHE).
[LEDERR] L A~ E — —
LED ERR. Affichage de I'état du voyant CAN ERR (CANopen® - ERREUR).
[Image PDO1] F [] |-
Affichage des objets RPDO1 et TPDO1.
[Réception PDO1-1] - 7 | | & - —
Réception PDO1-1. Premiére trame du PDO1 de réception.
[Réception PDO1-2] - F |2 % - —
Réception PDO1-2. Deuxiéme trame du PDO1 de réception.
[Réception PDO1-3] - 7 | 7 % - —
Réception PDO1-3. Troisieme trame du PDO1 de réception.
[Réception PDO1-4] - 7 |4 K - -
Réception PDO1-4. Quatriéme trame du PDO1 de réception.
[Transmission PDO1-1] £ F [ | T T
Transmission PDO1-1. Premiére trame du PDO1 de transmission.
[Transmission PDO1-2] - 7 |2 %k - —
Transmission PDO1-2. Deuxiéme trame du PDO1 de transmission.
[Transmission PDO1-3] - F | 3 T T
Transmission PDO1-3. Troisiéme trame du PDO1 de transmission.
[Transmission PDO1-4] £ 7 |4 % - -
Transmission PDO1-4. Quatriéme trame du PDO1 de transmission.
[Image PDO2] F [J & —
Affichage des objets RPDO2 et TPDO?2 : Structure identique a [Image PDO1] 7 7 / -
[Réception PDO2-1] - F = | % - -
Réception PDO2-1. Premiére trame du PDO2 de réception.
[Réception PDO2-2] - F 7 2 % - —
Réception PDO2-2. Deuxiéme trame du PDO2 de réception.
[Réception PDO2-3] - 7 2 7 %k - —
Réception PDO2-3. Troisieme trame du PDO2 de réception.
[Réception PDO2-4] - 7 2 4 K - -
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Réception PD0O2-4. Quatrieme trame du PDO2 de réception.

[Transmission PDO2-1] - 7 2 | %

Transmission PDO2-1. Premiére trame du PDO2 de transmission.

[Transmission PDO2-2] - 7 7 2 K - —

Transmission PDO2-2. Deuxiéme trame du PDO2 de transmission.

[Transmission PDO2-3] - 7 = 7 %

Transmission PDO2-3. Troisiéme trame du PDO2 de transmission.

[Transmission PDO2-4] - 7 2 4 % - -

Transmission PDO2-4. Quatrieme trame du PDO2 de transmission.
[Image PDO3] 7 [J 7 —

3

Affichage des objets RPDO3 et TPDO3 : Structure identique a [Image PDO1] ~

[Réception PDO3-1] - F 7 | & - —

Réception PDO3-1. Premiére trame du PDO3 de réception.

>

[Réception PDO3-2] - F 77 %k

Réception PDO3-2. Deuxiéme trame du PDO3 de réception.

[Réception PDO3-3] - F 7 7 %

Réception PDO3-3. Troisieme trame du PDO3 de réception.

[Réception PDO3-4] - 7 74 — —

Réception PDO3-4. Quatrieme trame du PDO3J de réception.

[Transmission PDO3-1] - 7 7 | %

Transmission PDO3-1. Premiére trame du PDO3 de transmission.

[Transmission PDO3-2] - 7 7 2 % _ —

Transmission PDO3-2. Deuxiéme trame du PDO3 de transmission.

[Transmission PDO3-3] - 7 7 7 %

Transmission PDO3-3. Troisiéme trame du PDO3 de transmission.

[Transmission PDO3-4] - F 7 4

Transmission PDO3-4. Quatriéme trame du PDO3 de transmission.
[Etat NMT CANopen] ~ /7 £ 5 — —
Etat NMT CANopen

Variateur - Etat NMT de I'esclave CANopen®.
+ [Démarrage] & o o - : Au démarrage

* [Arrété] 5 - o F: Arrété
* [fonctionnement] = F £ : Operational
» [Pré-opération] ~ = F £ : Pré-operationnel

[Nombre de PDO TX] mnEBEF — .

Nombre de PDO Tx, nombre de PDO de transmission.

[Nombre de PDORX] - & ~ F — —
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Nombre de PDO Rx, nombre de PDO de réception.

[Erreur CANopen] £ - [ o

Erreur CANopen, registre d'erreurs CANopen® (de 1 a 5).

[Compt. erreurs Rx] - £ [ |/

Compt. erreurs Rx, compteur d'erreurs de réception du contréleur (non mémorisé a la mise hors tension).

[Compt. Erreurs Tx] £ £ [ |

Compt. Erreurs Tx, compteur d'erreurs de transmission du contrdleur (non mémorisé a la mise hors tension).

[STATUPI] TP .-

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: o/~ ™ [Toq =»[1F |
* : gestion du contréleur PID. S'affiche si [Retour PID] ~ | F n’est pas réglé sur
[Non] - .

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[RéF. PID Interne] - 7 , €)% - -

Référence PID interne

[Erreur PID] - F E %

Erreur PID

[Retour PID] - 7 F %

Retour PID

[Référence PID] - F [ % -

Référence PID. Valeur de consigne PID via le terminal graphique.

[Sortie PID] - F = [HZ]

Sortie PID. Valeur de sortie PID avec une limitation.

[Temps var.ON] P E E -

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &+~ ™» [Ton =P E
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[Consommation] A F H [Wh], [kWh], [MWh] —

Consommation. Consommation d'énergie en Wh, kWh ou MWh (consommation cumulée). Si vous lisez ce
parameétre via le bus de terrain, I'unité de ce parameétre est donnée par le paramétre [Unité] . ~ .. Voirle

fichier parameétres de communication.

[Temps fonct. moteur] - £ H [s],

[min], [h]

Temps de marche moteur. Affichage du temps de fonctionnement écoulé (réinitialisable) en secondes,
minutes ou heures (durée pendant laquelle le moteur a été mis sous tension). Si vous lisez ce parameétre via le
bus de terrain, I'unité de ce parameétre est donnée par le paramétre [Unité] » ~ .. Voir le fichier parametres de

communication.
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[Temps marche var.] F 1 H [s], [min], [h] -

Temps marche var.. Affichage du temps de fonctionnement écoulé en secondes, minutes ou heures (durée
pendant laquelle le variateur a été mis sous tension). Si vous lisez ce paramétre via le bus de terrain, I'unité de
ce parameétre est donnée par le paramétre [Unité] = ~ .. Voir le fichier paramétres de communication.

[Reset Compteur] - 7 - () T —

Reset compteur. Réinitialisation du temps de fonctionnement écoulé.
* [Non] ~ = : Non, aucune opération de réinitialisation en cours

* [Reset Consommation] ~ ~ H : Reset compteurs consommation, effacement du paramétre [Reset
Consommation] A - H

* [Reset Durée Marche] - £ H : Reset durée en marche, effacement du paramétre [Reset Durée
Marche] - - H

* [Reset duréePuiss.ON] ~ £ H : Reset Durée Puissance ON, effacement du paramétre [Reset
duréePuiss.ON] F £ H

[Config. active] [ ~ F 5 — —

Configuration active

* [En Cours] ~ = : En cours, état transitoire (changement de configuration en cours)
* [Config. No.0] C ~ F [: Bloc de configuration 0
* [Config.No.1] L ~ F [I: Bloc de configuration 1

* [Config. No.2] [ ~ F =: Bloc de configuration 2

1

B - -

[Jeu Param. Utilisé] [ F

Jeu de paramétres utilisé

Etat des paramétres de configuration (il est possible d'y accéder si la commutation des paramétres a été
activée, voir .

* [Aucune] ~ =: Non affecté
» [réglagen®1] [ - F | : Bloc de paramétres n°1, jeu de parameétres 1 actif

+ [réglage n°2] I - F 7 : Bloc de paramétres n°2, jeu de paramétres 2 actif

» [réglage n°3] I F F 3 : Bloc de paramétres n°3, jeu de paramétres 3 actif

[Groupes avert.] AL L r — —

Groupes avert.

Numéros des groupes d'alarmes affectés en cours

Les groupes d'alarmes peuvent étre définis par I'utilisateur dans le menu [Entrées/Sorties] | - o , page 152 .
* [Groupes avert—] - - -: Pas de Grp d'avert actif
* [Groupes avert1-] / - -: Groupe avert 1 actif
* [Groupes avert -2-] - 7 -: Groupe avert 2 actif

* [Groupes avert 12-] /2 -: Groupes avert 12 actifs

* [Groupes avert-3] - - 7: Groupe avert 3 actif

* [Groupes avert1-3] / - 7: Groupes avert 1_3 actifs

* [Groupes avert -23] - & 7: Groupes avert -23 actifs

* [Groupes avert 123] /= 3: Groupes avert 123 actifs
[Cust. output value] = F o /, [Fréq. sortie client] | — —
5 F d 2 ou [Fréq. sortie client] 5 F o 7

Output value customer

[Cust. output value] = F o [, [Fréq. sortie client] 5 7 - = ou [Fréq. sortie client] 5 F & 7 en fonction du
parametre [Fact. échelle client] 5 o 5 [Fréq. sortie client] 5 - & 7 en réglage usine

70 NVE41296_05



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
1.2 [MONITORING] /7 5 - asynchrones

[Avertissements] A L r -

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: &~ =¥ 1o - =»

- —
I

11
T LT
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Liste des alarmes en cours.

Si une alarme est présente, une coche v apparait sur le terminal graphique.

* [Aucun Avertissement] ~ = H L : Aucun Avertissement
* [Gest Retour PTC] F £ [ L : Gestion retour sonde PTC
» [Affect. Erreur Ext.] £  F: Affectation erreur externe

* [Avert Sous-Tension] .. 5 H: Avert Sous-Tension

* [Seuil Cour. Atteint] [ £ A: Seuil courant atteint

* [Seuil Haut Fréq.Mot] ~ - A: Seuil haut fréquence moteur atteint
+ [SeuilFréq.2 Atteint] ~ - A: Seuil de fréquence 2 atteint

* [Avert. Fréq. Réf.] 5 - A: Avertissement fréquence référence

* [SeuilTherm.Mot.Att] - 5 A: Seuil thermique moteur atteint

* [SeuilTherm Mot2 att] - 5 7: Seuil thermique moteur 2 atteint

* [SeuilTherm Mot3 att] - = 7: Seuil thermique moteur 3 atteint

* [Ss-Tens. Prév. act] . F A: Sous-tension préventive active

« [Vit. Haute Atteinte] - . A: Vit. Haute Atteinte

+ [Avert Therm Appareil] - H A: Avertissement état thermique appareil

* [Grp avertissement 1] 7 [ /: Groupe avertissements 1

* [Grp avertissement 2] A [ 7: Groupe avertissements 2

* [Grp avertissement 3] 7 [ 7: Groupe avertissements 3

« [Alarme erreur PID] (~ E £ : Alarme erreur PID

* [Avert. Retour PID] 7 F H: Avert Retour PID

* [Avert.perte 4-20 AI3] A ~ 7: AI3 Avertissement perte 4-20

+ [Limit Cple Atteinte] = = : Limit Cple Atteinte

* [Seuil Therm Atteint] = A -: Seuil thermique appareil atteint

* [Avert. therm. IGBT] - _/ A: Avertissement Therm. IGBT

* [Avert. Ss-Charg Proc.] . . F: Avertissement sous-charge Process
* [Avert Surch Process] = | A: Avert Surch Process

* [Avert Mou Céble] - 5 - A: Avertissement mou de céble

* [Avert. Couple haut] - £ H A: Avertissement couple haut

+ [Avert. Couple bas] - - L H: Avertissement couple bas

+ [Avert delta charge] - L o A: Avertissement delta charge

* [Seuil avertimp att] - 5 L A: Seuil avertissement impulsion atteint
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[Autres états] 5 5 E -

Acceés

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™ 1o~ =55

Libellé sur I''HM

Réglages

Réglage usine

Liste des états secondaires.

Ce menu s'affiche uniquement sur le terminal graphique.

[En fluxage moteur] ~ L X: En fluxage moteur

[Gest Retour PTC] ~ = [ L : Gestion retour sonde PTC

[Affect. Arr. Rapide] - 5 L : Affectation arrét rapide

[Seuil Cour. Atteint] [ £ A: Seuil courant atteint

[Seuil Haut Fréq.Mot] ~ - A: Seuil haut fréquence moteur atteint

[SeuilFréq.2 Atteint] ~ = A: Seuil de fréquence 2 atteint

[Avert. Fréq. Réf.] 5 - A: Avertissement fréquence référence
[SeuilTherm.Mot.Att] - 5 F: Seuil thermique moteur atteint
[External Error Assignment] = = F: External error assignment
[Automatique] A . £ =: Automatique

[Distance] F - L : Distance

[Autoréglage] £ . ~: Autoréglage

[Avert Sous-Tension] . 5 H: Avert Sous-Tension
[Conf.1act.] L ~ F I: 2 configurations

[Conf.2 act.] [ ~ F ': 3 configurations

[Vit. Haute Atteinte] - L A: Vit. Haute Atteinte

[Jeu 1 actif] £ F F I: Bloc de parameétres n°1

[Jeu 2 actif] [ - F 7: Bloc de paramétres n°2

[Jeu 3 actif] £ F F 7: Bloc de paramétres n°3

[En Cours Freinage] - - 5: Séquence de freinage en cours
[DC chargé] - = L : Bus DC chargé

[Avert. Couple haut] - - H A: Avertissement couple haut
[Avert. Couple bas] - = L A: Avertissement couple bas

[Avant] /7 F - o: Marche avant
[Arriére] /1~ ~ 5: Marche arriére
[Seuil avert imp att] - 5 L A: Seuil avertissement impulsion atteint
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[Diagnostics] d L E-

Ce menu s'affiche uniquement sur le terminal graphique.

[Historique Défauts] P F H-

Ce menu affiche les 8 derniéres erreurs détectées.

Accés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o/ - =¥ 1o - =»

Y iy o
[y Ry I I’_ I
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[Derniére Erreur 1] o~ |/ — —

Derniére erreur 1 (1 est le dernier)

* [Aucune Erreur] ~ o F: Aucune erreur détectée

* [Erreur Angle] A 5 F : Erreur Angle, erreur de réglage d'angle détectée

* [Commande Frein] & L ~ : Commande de frein, perte 3 phases moteur du frein
+ [Retour Frein] & ~ F : Retour frein, erreur de contacteur de frein détectée

* [Conf. incorrecte]  F F : Configuration incorrecte configuration invalide a la mise sous tension
* [Err. Transfert Conf] [ F . Z': Erreur transfert configuration

* [Interr.Comm.BusTerr] [ ~ F: Interruption communication bus de terrain

* [Perte Com CANopen] [ = F: Interruption communication CANopen

* [Errret contact AFE] [ - F J: Errret contact AFE

* [Err. Commut. Canal] [ 5 F: Erreur détectée commutation canal

* [Erreur delta charge] -/ L F: Erreur détectée delta charge

* [Err Mémoire Contrdle] £ £ F |: Erreur mémoire contréle

* [Err Mémoire Puiss] £ - F 2: Erreur mémoire puissance

* [Erreur Externe] £ 7 F [: Erreur externe détectée

* [Erreur Bus Terrain] = F F 2: Erreur externe détectée par bus de terrain

* [Erreur bloc fct] F L E : Erreur bloc de fonction
* [Errarrét bloc fct] - & £ 5: Erreur arrét bloc de fonction

+ [Erreur Contact. Sortie Fermé] ~ [ F [: Erreur contacteur sortie fermé

* [Erreur Contact. Sortie Ouv.] ~ [ F 7: Erreur contacteur sortie ouvert

* [Compatib. Cartes] + [ F : Compatibilité cartes, erreur de configuration matérielle détectée

+ [Désaturation IGBT] + o F : Désaturation IGBT, erreur matérielle détectée

* [Err Liaison Interne] L F: Interruption communication interne avec module option

* [Erreurinterne 1] |~ F [: Erreur interne 1 (caractéristique)

* [Erreurinterne 2] .~ F 2 : Erreur interne 2 (logiciel), carte puissance incompatible ou inconnue

* [ErreurInterne 3] |~ F 7 : Erreur interne 3 (communication interne), interruption de communication
avec la liaison série interne

* [ErreurInterne 4] | ~ F H : Erreur interne 4 (fabrication), zone d’'industrialisation invalide

* [ErreurInterne 6] . ~ F & : Erreur interne 6 (option), carte optionnelle incompatible ou inconnue

* [Erreurinterne 9] |~ F 5 : Erreur interne 9 (mesure), erreur du circuit de mesure du courant détectée

* [ErreurInterne 10] . ~ ~ A : Erreur interne 10 (réseau), erreur du circuit de perte de phase d'entrée
détectée

* [ErreurInterne 11] .~ F k : Erreur interne 11 (température), erreur de capteur thermique (OC ou SC)
détectée

* [ErreurInterne 14] | ~ F £ : Erreur interne 14 (CPU) (RAM, mémoire flash, tache...)
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+ [Contacteur Ligne] L [ F : Contacteur de ligne, erreur du contacteur de ligne détectée
* [AI3 Perte 4-20 mA] L F F 3: Al3 Perte 4-20 mA
* [Surtension Bus DC] - & F: Surtension bus DC
* [Surintensité] - [ : Surintensité

* [Surchauf Appareil] = H F: Surchauffe appareil

* [Surcharge process] - . [ : SURCHARGE PROCESS

+ [SURCHARGE MOTEUR] = L F: Surcharge moteur

* [Perte 1 phase] - 7 ~ /. Perte 1 phase

+ [PERTE PHASE MOTEUR] = ~ F : Perte Phase MOTEUR

* [Surtension Réseau] - 5 F : Surtension réseau alimentation, erreur de suralimentation détectée

» [DI6=Surchauffe PTC] = - F L : DI6=surchauffe PTC, erreur de surchauffe du moteur détectée
provenant de la sonde PTC : produit standard

» [Perte phase réseau] ~ H - : Perte phase réseau

» [DI6=Err. PTC] F = F L : DI6=erreur détectée sonde PTC (OC ou SC)

» [Err. Fct securité] = A F F : Erreur détectée fonction de sécurité

* [Court-circuit mot.] = [ F [ : Court-circuit mot. (détection binaire)

* [Court-Circuit Terre] 5 L F 7 : Court-Circuit Terre (détection binaire)

*+ [COURT-CIRCUIT IGBT] 5 [ F 4 : Court-circuit IGBT (détection binaire)

* [Court-circuit mot.] = [ F 5 : Court-circuit mot., court-circuit de charge au cours de la séquence de
charge d'allumage (détection binaire)

* [Interrupt. Com MDB] = . F !: Interruption communication Modbus

* [Interrupt. Com. PC] 5 L F Z: Interruption communication PC

* [Interrupt. COM IHM] = [ F J: Interruption communication IHM

* [Survitesse Moteur] - - - : Survitesse moteur

+ [Perte Retour Codeur] = F F-: Perte retour codeur

* [Err.Lim. Couple] = = F: Err Lim Coupl

* [Surchauffe IGBT] - _ F: Surchauffe IGBT

* [Erreur Autoréglage] - ~ F: Erreur détectée autoréglage
* [SousCharge Process] .. L : Sous-Charge Process

* [Sous-tension] . 5 : Sous-tension réseau alimentation

[Etat Appareil] H 5 | — —

Etat IHM
IHM - Etat de I'enregistrement des erreurs détectées 1.
* [Autoréglage] - . ~: Autoréglage
* [Injection DC] o L & Injection DC
» [Prét] - o 4: Prét
* [Roue Libre] ~ 5 £ : Arrét roue libre
* [En marche] - o ~ : En marche, moteur en régime établi ou ordre de marche présent et consigne a zéro
* [Accélération] A [ [ : Accélération
» [Décélération] - - [ : Décélération
» [Limitation de courant] £ L . : En limitation de courant, limite de courant (en cas d'utilisation d'un

moteur synchrone, si le moteur ne démarre pas, suivez la procédure )
* [Arrétrapide] ~ 5 t: Arrét rapide

» [Fluxage moteur] F L . : Fluxage Moteur fonction de fluxage activée
* [Tension réseau abs] ~ . 7 : Aucune Tension Réseau, circuit de commande sous tension mais bus DC
non chargé
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» [Arrét Controlé] [ - L : Arrét contrélé

+ [Adapt. Décélération] - - - : Adaptation rampe décélération

* [Coupure Sortie] 5 - [ : Coupure Sortie

* [Avert Sous-Tension] . 5 H: Avert Sous-Tension

* [Mode TC actif] - [ : Mode TC actif

* [En autotest] - ~: En autotest

* [Erreur Autotest] ~ H: Erreur Autotest

* [Autotest OK] = £ 5: Autotest OK

* [Test EEPROM] E F : Test EEPROM, erreur d'autotest de la mémoire EEprom détectée
+ [Etat 'Défaut'] ~ L - : Etat de fonctionnement 'Défaut’, erreur détectée par le produit
* [SS1 Actif] 5 5 /: SS1 actif, niveau de sécurité SS1

* [SLS actif] 5 L 5 : SLS actif, niveau de sécurité SLS

* [STO Actif] 5 £ = : STO actif, niveau de sécurité STO

* [SMS actif] = /75 : SMS actif, niveau de sécurité SMS

* [GdL Actif] b o L : GdL actif, niveau de sécurité GdL

[n]

[Etat Dern. Erreur 1] £ 7 |/ — —

Etat de la derniére erreur 1, registre 'd'état DRIVECOM dans I'enregistrement des erreurs détectées 1
(identique au paramétre [Registre d'Etat] £ £ A , page 63).

[Mot Etat ETI] F |/ — —

Mot Etat ETI, registre d'état étendu dans I'enregistrement des erreurs détectées 1 (voir fichier des parameétres
de communication).

Mot de commande] £ /71 F |/ — —
[

Mot de commande, registre de commande dans I'enregistrement des erreurs détectées 1 (identique au
paramétre [Registre Commande] [ /7 o , page 61).

[Courant Moteur] L [ F | [A] —

Courant moteur, courant moteur estimé dans I'enregistrement des erreurs détectées 1 (identique au
paramétre [Courant Moteur] L [ - , page 53).

[Fréquence sortie] - F F | [Hz] -

Fréquence sortie, fréquence estimée du moteur dans I'enregistrement des erreurs détectées 1 (identique au
parametre [Fréquence Moteur] - F - , page 52).

[Temps App- RUN] - £ F | [h] —

Temps appareil en RUN. Temps de fonctionnement écoulé dans l'enregistrement des défauts détectés 1
(identique au paramétre [Temps fonct. moteur] - £ H , page 69).

[Tensionréseau] . L F |/ I\ —

Tension secteur. Tension réseau dans l'enregistrement des erreurs détectées 1 (identique au paramétre
[Tension réseau] o L ~ ).

[Etat Therm Moteur] £ H F | [%] —

Etat Thermique Moteur. Etat thermique du moteur dans I'enregistrement des erreurs détectées 1 (identique
au paramétre [Etat Therm Moteur] £ H - ).

[Canal De Commande] & [ [ / — —

Canal de commande. Canal de commande dans I'enregistrement des erreurs détectées 1 (identique au
paramétre [Canal De Commande] _ /7 o [ , page 61).

[Canal Fréq. Réf.] o/ - L / — -
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Canal pour la fréquence de référence. Canal de consigne dans I'enregistrement des erreurs détectées 1
(identique au paramétre [Canal Fréq. Réf.] - F L [ , page 62).

[Saf1t Regn-1] 5~ | | — —
Saf1 Reg n-1, SAF1 Register x (1 est le dernier)
[Saf2 Regn-1] 5~ & / — —
Saf2 Reg n-1, SAF2 Register x (1 est le dernier)
[SFOORegn-1] =~ A |/ — —
SFO00 Reg n-1, SFO0 Register x (1 est le dernier)
[SFO1 Regn-1] 5~ & |/ — —
SF01 Reg n-1, SFO1 Register x (1 est le dernier)
[SFO2 Regn-1] 5~ L |/ — —
SF02 Reg n-1, SF02 Register x (1 est le dernier)
[SFO3 Regn-1] 5~ o |/ — —
SF03 Reg n-1, SFO3 Register x (1 est le dernier)
[SF0O4 Regn-1] 5~ £ | — —
SF04 Reg n-1, SF04 Register x (1 est le dernier)
[SFO5 Regn-1] 5~ F | — —
SF05 Reg n-1, SFO5 Register x (1 est le dernier)
[SF06 Regn-1] 5~ [ / — —
SF06 Reg n-1, SF0O6 Register x (1 est le dernier)
[SFO7 Regn-1] 5~ H | — —
SF07 Reg n-1, SFQO7 Register x (1 est le dernier)
[SFO8 Regn-1] 5~ / / — —
SF08 Reg n-1, SFO8 Register x (1 est le dernier)
[SFO9 Regn-1] 5~ [ | — -
SF09 Reg n-1, SF09 Register x (1 est le dernier)
[SF1I0 Regn-1] 5 - K | — —
SF10 Reg n-1, SF10 Register x (1 est le dernier)
[SF11Regn-1] 5~ L | — —
SF11 Reg n-1, SF11 Register x (1 est le dernier)

[Derniére Erreur 2] - F 2 — —

Derniére erreur 2

[Saf1 Regn-2] 5~ /7,[Saf2Regn-2] 5 - 7 =, [SFO0 Regn-2] = - A 7, [SF01 Regn-2] = - k =, et [SF02
Regn-2] 5 - [ & a[SF11 Reg n-2] 5 ~ L = peuvent étre affichés a I'aide de ce parametre.
Identique au parameétre [Derniére Erreur 1] & 7 |/, page 73.

[Derniére Erreur 3] = F 3 — —

Derniére erreur 3

[Saf1 Regn-3] 5 - / 7,[Saf2 Regn-3] 5 - & 7, [SFO0 Reg n-3] 5 - A 7,[SF01 Reg n-3] = - b 7, et [SF02
Regn-3] 5~ [ 7 a[SF11 Reg n-3] 5 -~ L 7 peuvent étre affichés a I'aide de ce parametre.

76 NVE41296_05



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et

1.2 [MONITORING] /7 5 - asynchrones
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
Identique au parametre [Derniére Erreur 1] & F |, page 73.
[Derniére Erreur 4] -~ 4 — —

Derniére erreur 4

[Safi Regn-4] 5~ /+,[Saf2Regn-4] 5~ 7 -,[SFO0 Regn-4] = - A -, [SF01 Reg n-4] = - & 4, et [SF02
Regn-4] 5 - [ 4 a[SF11 Reg n-4] 5 - L Y peuvent étre affichés a I'aide de ce paramétre.
Identique au paramétre [Derniére Erreur 1] = F |, page 73.

[Derniére Erreur 5] -/ 7 5

Derniere erreur 5

[Saf1 Regn-5] 5~ /5,[Saf2Regn-5] 5~ & 5, [SFO0 Regn-5] 5 - A 5,[SF01 Regn-5] 5 - & 5, et [SF02
Regn-5] 5 - [ 5 a[SF11 Reg n-5] 5 -~ L 5 peuvent étre affichés a I'aide de ce paramétre.
Identique au paramétre [Derniére Erreur 1] -/ F |, page 73.

[Derniére Erreur 6] - 7 &

Derniere erreur 6

[Saf1 Regn-6] 5~ /5,[Saf2Regn-6] 5 - 7 5,[SFO0 Regn-6] = - A 5, [SF01 Reg n-6] = - & £, et [SF02
Regn-6] 5 - [ 5 a[SF11 Reg n-6] 5 - L £ peuvent étre affichés a I'aide de ce parametre.

Identique au paramétre [Derniére Erreur 1] -/ ~ |, page 73.

[Derniére Erreur 7] o F 7 —

Derniere erreur 7

[Saf1 Regn-7] 5~ | 7,[Saf2Regn-7] 5~ & 7,[SFO0 Regn-7] 5 - A 7,[SF01 Regn-7] 5 - &b 7, et [SF02
Regn-7] 5 - L 7a[SF11 Regn-7] 5 - L 7 peuvent étre affichés a l'aide de ce paramétre.
Identique au paramétre [Derniére Erreur 1] -/ ~ /|, page 73.

[Derniére Erreur 8] o F A

Derniere erreur 8

[Saf1 Regn-8] 5~ /H,[Saf2 Regn-8] 5 - & H, [SFO0 Regn-8] 5 - A £, [SF01 Regn-8] = - & A, et [SF02
Regn-8] 5 - [ H a[SF11 Reg n-8] 5 ~ L A peuvent étre affichés a I'aide de ce parametre.
Identique au parametre [Derniére Erreur 1] -/ ~ /|, page 73.

[Défaut actuel] P F L -

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: o~ =P [To - =»FF L
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[Aucune Erreur] ~ = F: Aucune erreur détectée

i iy
[ -y |

[Erreur Angle]
[Commande Frein] - L F
[Retour Frein] & - F
[Conf. incorrecte] L F

[Err. Transfert Conf]  ~

[Interr.Comm.BusTerr] [ ;
[Perte Com CANopen] [ = F

1

- =
T I

: Erreur Angle, erreur de réglage de I'angle détectée

: Commande de frein, perte 3 phases moteur du frein

: Retour frein, erreur de contacteur de frein détectée

F : Configuration incorrecte, configuration invalide a la mise sous tension

c': Erreur transfert configuration
. Interruption communication bus de terrain
: Interruption communication CANopen

[Err ret contact AFE] [ - ~ 3: Err ret contact AFE

[Err. Commut. Canal] [ 5
[Erreur delta charge] -/ L
[Err Mémoire Contrdle] £

[Err Mémoire Puiss] - - F

=
I

[Erreur Externe] £ F

[Erreur Bus Terrain] = ~ F

[Erreur bloc fct] ~
[Err arrét bloc fct] - &

.
(=)

[Erreur Contact. Sortie Fermé] ~ [ ~

F: Erreur détectée commutation canal
= : Erreur détectée delta charge
E F |: Erreur mémoire contréle

c': Erreur mémoire puissance

|- Erreur externe détectée

c': Erreur externe détectée par bus de terrain

: Erreur bloc de fonction
E 5: Erreur arrét bloc de fonction

I Erreur contacteur sortie fermé

[Erreur Contact. Sortie Ouv.] - [ F ': Erreur contacteur sortie ouvert

|
L r

[Compatib. Cartes]
[Désaturation IGBT] H o

[Err Liaison Interne] L F

: Compatibilité cartes, erreur de configuration matérielle détectée
: Désaturation IGBT, erreur matérielle détectée
: Interruption communication interne avec module option, interruption de

la liaison interne optionnelle

[Erreur Interne 1] . ~

=
r

[ErreurInterne 2] | ~

[Erreur Interne 3] ~ F 3
avec la liaison série interne

[Erreur Interne 4] - F 4
[Erreur Interne 6] .~ F L&
[Erreur Interne 9] , ~ F
[Erreur Interne 10] - F /

zZ I
r I

Erreur interne 1 (caractéristique)
: Erreur interne 2 (logiciel), carte puissance incompatible ou inconnue
: Erreur interne 3 (communication interne), interruption de communication

: Erreur interne 4 (fabrication), zone d’industrialisation invalide
: Erreur interne 6 (option), carte optionnelle incompatible ou inconnue
: Erreur interne 9 (mesure), erreur du circuit de mesure du courant détectée

1 : Erreur interne 10 (réseau), erreur du circuit de perte de phase d'entrée

détectée

[Erreur Interne 11] . ~ F & : Erreur interne 11 (température), erreur de capteur thermique (OC ou SC)
détectée

[Erreur Interne 14] | ~ F £ : Erreur interne 14 (CPU), erreur détectée au niveau du processeur (RAM,

mémoire flash, tache ...)
[Contacteur Ligne] L  F

: Contacteur de ligne, erreur du contacteur de ligne détectée

[AI3 Perte 4-20 mA] . F F 3: AlI3 Perte 4-20 mA
[Surtension Bus DC] = & F : Surtension bus DC
[Surintensité] - [ : Surintensité

[Surchauf Appareil] = H F

: Surchauffe appareil

[Surcharge process] - L [ : SURCHARGE PROCESS

[SURCHARGE MOTEUR]
[Perte 1 phase] o F F

o L F: Surcharge moteur

/. Perte 1 phase
[PERTE PHASE MOTEUR] =

F ': Perte Phase MOTEUR

[Surtension Réseau] - 5 F : Surtension réseau alimentation, erreur de suralimentation détectée
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+ [DI6=Surchauffe PTC] = = F L : DI6=surchauffe PTC, erreur de surchauffe du moteur détectée
provenant de la sonde PTC : produit standard
* [Perte phase réseau] ~ H F : Perte phase réseau
+ [DI6=Err. PTC] F £ F L : DI6=erreur détectée sonde PTC (OC ou SC)
* [Err. Fct securité] = A F F: Erreur détectée fonction de sécurité
* [Court-circuit mot.] 5 L F | : Court-circuit mot. (détection binaire)

* [Court-Circuit Terre] = [ F 3 : Court-Circuit Terre (détection binaire)
 [COURT-CIRCUITIGBT] 5 L F 4 : Court-circuit IGBT (détection binaire)

* [Court-circuit mot.] 5 [ F 5 : Court-circuit mot., court-circuit de charge au cours de la séquence de
charge d'allumage (détection binaire)

* [Interrupt. Com MDB] = L F | : Interruption communication Modbus, interruption de communication
avec le bus série local Modbus

* [Interrupt. Com. PC] 5 L F = : Interruption communication PC, interruption de communication avec le
logiciel PC

* [Interrupt. COM IHM] = L F 3: Interruption communication IHM

* [Survitesse Moteur] 5 o F: Survitesse moteur

+ [Perte Retour Codeur] = F F: Perte retour codeur

* [Err. Lim. Couple] = 5 F: Err Lim Coupl

* [Surchauffe IGBT] £ _/ F: Surchauffe IGBT

* [Erreur Autoréglage] - ~ F: Erreur détectée autoréglage

* [SousCharge Process] . | : Sous-Charge Process

* [Sous-tension] . 5 F: Sous-tension réseau alimentation

[Plus d'infos] A F .-

Accés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [To - =»AF |

Informations supplémentaires sur I'erreur détectée.
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[Interr.Comm.BusTerr] _ ~ F — —

Interrupt. comm. mod. bus terr., code de |'erreur détectée au niveau de la carte de communication
optionnelle.

Ce parametre est en lecture seule. Le code de I'erreur détectée est conservé dans le parametre, méme sila
cause disparait. Le paramétre est réinitialisé aprés que le variateur a été déconnecté, puis reconnecté. Les
valeurs de ce paramétre dépendent de la carte réseau. Consultez le guide se référant a la carte
correspondante.

[Erreur Comm. Int. 1] L F / — —

Interruption communic. interne 1, interruption de la communication entre la carte optionnelle 1 et le
variateur.

Ce parametre est en lecture seule. Le code de I'erreur détectée est conservé dans le parametre, méme sila
cause disparait. Le paramétre est réinitialisé aprés que le variateur a été déconnecté, puis reconnecté.

[Reg err fonct sécu] 5~ F £ (1) — —
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Registre d'erreurs fonction de sécurité

+ Bit0 =1 :temporisation anti-rebond de I'entrée logique (vérifiez la valeur du délai anti-rebond LIDT en
fonction de I'application)

+ Bit1:réservé

* Bit2=1:signe de la vitesse moteur modifié au cours de I'arrét SS1

+ Bit3 =1 : vitesse moteur ayant atteint la zone de défaut SS1.

+ Bit4:réservé

* Bit5:réservé

+ Bit6 =1 :signe de la vitesse moteur modifié au cours de la limitation SLS

+ Bit7 =1 : vitesse moteur ayant atteint la zone de défaut SLS.

+ Bit8:réservé

* Bit9:réservé

+ Bit10:réservé

+ Bit11:réservé

+ Bit12:réserve

» Bit13 =1 : mesure de la vitesse moteur impossible (vérifiez le raccordement du cablage moteur)
» Bit 14 =1 : court-circuit a la terre du moteur détecté (vérifiez le raccordement du cablage moteur)
» Bit15=1: court-circuit entre phases du moteur détecté (vérifiez le raccordement du cablage moteur)

[Registre err sécurité 1] 5 A F [ (1) — —

Registre erreurs de sécurité 1, registre d’erreurs du contréle d’applications.
» Bit0=1:erreur de cohérence PWRM détectée
» Bit1=1:erreur des paramétres des fonctions de sécurité détectée
+ Bit2=1: erreur détectée par I'autotest d'application
» Bit3 =1 : erreur détectée par la vérification du diagnostic de la fonction de sécurité
+ Bit4 =1 : erreur détectée par le diagnostic de I'entrée logique

* Bit5=1:erreur des fonctions de sécurité SMS ou GDL détectée (détails [Ss-registre err sécu 4] 5 - [ H
du registre , page 83)

» Bit6 =1: gestion du watchdog d'application activée

» Bit7 =1 :erreur de la commande moteur détectée

» Bit8=1:erreur de la partie centrale de la liaison série interne détectée

* Bit9=1:erreur de I'activation de I'entrée logique détectée

» Bit10 =1 : erreur déclenchée par la fonction STO (Suppression sire du couple)

» Bit 11 =1 : erreur des fonctions de sécurité détectée par l'interface de I'application
+ Bit12 =1 : erreur des fonctions de sécurité détectée par la fonction Safe Stop 1

» Bit 13 =1 : erreur déclenchée par la fonction Safely Limited Speed

* Bit 14 =1 : données du moteur corrompues

» Bit15=1: erreur du flux des données de |a liaison série interne détectée

[Registre err sécurité 2] 5 A F & (1) — —
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Registre erreurs de sécurité 2, registre d’erreurs de la commande moteur
« Bit0=1: erreur détectée par la vérification de la cohérence de la fréquence du stator
+ Bit1=1:erreur de I'estimation de la fréquence du stator détectée
+ Bit2=1: gestion du watchdog de la commande moteur activée
+ Bit3=1:watchdog de la configuration matérielle de la commande moteur activé
* Bit4 =1: erreur détectée par I'autotest de la commande moteur
+ Bit5=1:erreur du test de chaine détectée
+ Bit6=1: erreur de la partie centrale de la liaison série interne détectée
« Bit7 =1 : erreur de court-circuit direct détectée
* Bit8 =1: erreur du pilote PWM détectée
« Bit9=1:erreurinterne GDL détectée
+ Bit10: réservé
» Bit11 =1 : erreur des fonctions de sécurité détectée par l'interface de I'application
+ Bit12=1:réservé
+ Bit13:réservé
+ Bit14 =1 : données du moteur corrompues
+ Bit15=1: erreur du flux des données de la liaison série interne détectée

[Ss-registre errsécu 0] 5 F [0 (1) — —

Ss-registre err sécu 0, sous-registre des défauts de sécurité 00

Registre d’erreurs de I'autotest d’application
+ Bit0:réservé
+ Bit1=1:dépassement des capacités de la pile de mémoire RAM
+ Bit2=1:erreur d'intégrité de I'adresse mémoire RAM détectée
* Bit3=1:erreur daccés a la mémoire RAM détectée
« Bit4 =1: erreur de checksum de la mémoire Flash détectée
+ Bit5:réserve
+ Bit6:réservé
* Bit7:réservé
+ Bit8:réservé
+ Bit9=1:dépassement des capacités mémoire pour les taches rapides
+ Bit10 =1 : dépassement des capacités mémoire pour les taches lentes
+ Bit11 =1 :dépassement des capacités mémoire pour les taches d’applications
* Bit12:réservé
+ Bit13:réservé
+ Bit14 =1 :ligne PWRM non activée lors de la phase d'initialisation
» Bit15=1: watchdog de la configuration matérielle de I'application non exécuté aprés l'initialisation

[Ss-registre errsécu1] 5 F [0 /(1) = —

NVE41296_05 81



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones

1.2 [MONITORING] /7 = -

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Bit0=1:
Bit1=1":
Bit2=1:
Bit3=1:
Bit4 =1:
Bit5=1":
Bit6=1:
Bit7=1:
Bit8=1:
Bit9=1:
Bit10 =1
Bit 11 =1
Bit12 =1
Bit13 =1

Ss-registre err sécu 1, sous-registre des défauts de sécurité 01

Registre d’erreurs de diagnostic des entrées logiques.

gestion - erreur de machine d'état détectée

données requises pour la gestion des tests corrompues

erreur de sélection de canal détectée

test - erreur de machine d'état détectée

requéte de test corrompue

méthode de test par pointeur corrompue

action de test indiquée incorrecte

erreur détectée dans la collecte des résultats

erreur détectée sur LI3. La fonction de sécurité ne peut pas étre activée
erreur détectée sur LI4. La fonction de sécurité ne peut pas étre activée

: erreur détectée sur LI5. La fonction de sécurité ne peut pas étre activée
: erreur détectée sur LI6. La fonction de sécurité ne peut pas étre activée
: séquence de test mise a jour lors de I'exécution d'un diagnostic

: erreur détectée dans la gestion des profils de test

Bit 14 : réservé

Bit 15 : réservé

[Ss-registre errsécu2] 5 F [ (1) — —

Bit0=1":
Bit1=1:
Bit2=1:
Bit3=1:
Bit4=1:
Bit5=1:
Bit6=1":
Bit7=1":
Bit8=1":

Ss-registre err sécu 2, sous-registre des défauts de sécurité 02

Registre d'erreurs détectées dans la gestion du watchdog d'application.

erreur de tache rapide détectée

erreur de tache lente détectée

erreur de tache d'application détectée

erreur de tache en arriere-plan détectée

erreur de tache rapide/d’entrée de la fonction de sécurité détectée

erreur de tache lente/d’entrée de la fonction de sécurité détectée

erreur de tache d'application/d’entrée de la fonction de sécurité détectée
erreur de tache d'application/de traitement de la fonction de sécurité détectée
erreur de tache en arriére-plan de la fonction de sécurité détectée

Bit 9 : réservé

Bit 10 : réservé

Bit 11 : réservé

Bit 12 : réservé

Bit 13 : réservé

Bit 14 : réservé

Bit 15 : réservé

[Ss-registre errsécu 3] 5~ [0 7 (1 = —
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Ss-registre err sécu 3, sous-registre des défauts de sécurité 03

Bit 0 = 1 : délai anti-rebond

Bit 1 = 1 : entrée non cohérente

Bit 2 = 1 : vérification de la cohérence - erreur de machine d'état détectée
Bit 3 = 1 : vérification de la cohérence - délai anti-rebond corrompu
Bit4 = 1 : erreur des données concernant le temps de réponse

Bit 5 =1 : temps de réponse corrompu

Bit 6 = 1 : requéte adressée a un consommateur indéfini

Bit 7 = 1 : erreur de configuration détectée

Bit 8 = 1 : les entrées ne sont pas en mode de tension nominale
Bit 9 : réservé

Bit 10 : réservé

Bit 11 : réservé

Bit 12 : réservé

Bit 13 : réservé

Bit 14 : réservé

Bit 15 : réservé

[Ss-registre errsécud4] 5 F [+ (1) —

Ss-registre err sécu 4, sous-registre des défauts de sécurité 04

Registre d’erreurs détectées de la fonction [Tempo lim l/coupl] = - o

Bit 0 = 1 : aucun signal configuré

Bit 1 =1 : erreur de machine d'état détectée

Bit 2 = 1 : erreur des données internes détectée

Bit 3 : réservé

Bit 4 : réservé

Bit 5 : réservé

Bit 6 : réservé

Bit 7 : réservé

Bit 8 = 1 : erreur survitessse SMS détectée

Bit 9 = 1 : erreur interne SMS détectée

Bit 10 : réservé

Bit 11 = 1 : erreur interne 1 de la fonction GDL détectée
Bit 12 = 1 : erreur interne 2 de la fonction GDL détectée
Bit 13 : réservé

Bit 14 : réservé

Bit 15 : réservé

[Ss-registre errsécu 5] 5~ 5 () —
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Bit0=1":
Bit1=1:
Bit2=1:
Bit3=1":
Bit4=1:
Bit5=1":

Ss-registre err sécu 5, sous-registre des défauts de sécurité 05

Registre d’erreurs détectées de la fonction [SS1 Canal1] 55 | /

erreur de machine d'état détectée

signe de la vitesse moteur modifié au cours de l'arrét

la vitesse du moteur a atteint le seuil limite

vitesse moteur théorique corrompue

configuration non autorisée

erreur du calcul de la vitesse moteur théorique détectée

Bit 6 : réservé

Bit 7 = 1 : vérification du signe de la vitesse : erreur de cohérence détectée

Bit8=1":

requéte SS1 interne corrompue

Bit 9 : réservé

Bit 10 : réservé

Bit 11

i réservé

Bit 12 : réservé

Bit 13 : réservé

Bit 14 : réservé

Bit 15 : réservé

[Ss-registre errsécu 6] 5~ 05 (1 —

Bit0=1":

Bit 1 = 1 : signe de la vitesse moteur modifié au cours de la limitation

Bit2=1:
Bit3=1:

Ss-registre err sécu 6, sous-registre des défauts de sécurité 06

Registre d’erreurs détectées de la fonction [SLS] 5 L 5

erreur de machine d’état détectée

la vitesse moteur a atteint le seuil de fréquence limite
données corrompues

Bit 4 : réservé

Bit 5 : réservé

Bit 6 : réservé

Bit 7 : réservé

Bit 8 : réservé

Bit 9 : réservé

Bit 10 : réservé

Bit 11

i réservé

Bit 12 : réservé

Bit 13 : réservé

Bit 14 : réservé

Bit 15 : réservé

[Ss-registreerrsécu7] 5~ 0 7 —
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Ss-registre err sécu 7, sous-registre des défauts de sécurité 07

Registre d'erreurs détectées dans la gestion du watchdog d'application

Bit0:
Bit 1
Bit2:
Bit 3:
Bit4 :
Bit5:
Bit 6 :
Bit7:
Bit 8 :
Bit9:

réservé

i réservé

réservé
réservé
réservé
réservé
réservé
réservé
réserve
réservé

Bit 10 : réservé

Bit 11

. réservé

Bit 12 : réservé

Bit 13 : réservé

Bit 14 : réservé

Bit 15 : réservé

[Ss-registre errsécu 8] 5 F 1 & (1) —

Ss-registre err sécu 8, sous-registre des défauts de sécurité 08

Registre d'erreurs détectées dans la gestion du watchdog d'application
Bit 0 = 1 : erreur de tache PWM détectée

Bit 1 =1 : erreur de tache fixe détectée

Bit 2 = 1 : erreur de watchdog ATMC détectée

Bit 3 = 1 : erreur de watchdog DYNFCT détectée

Bit4 :
Bit5:
Bit6 :
Bit 7 :
Bit 8 :
Bit9:

réservé
réservé
réservé
réservé
réservé

réservé

Bit 10 : réservé

Bit 11

i réservé

Bit 12 : réservé

Bit 13 : réservé

Bit 14 : réservé

Bit 15 : réservé

[Ss-registre errsécu9] 5~ 5 (1 —

NVE41296_05

85



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones

1.2 [MONITORING] /7 = -

Libellé sur I'lHM Réglages

Réglage usine

BitO:

Ss-registre err sécu 9, sous-registre des défauts de sécurité 09

Registre d'erreurs détectées dans l'autotest de la commande moteur.

réservé

Bit 1 =1 : dépassement des capacités de la pile de mémoire RAM

Bit 2 =1 : erreur d'intégrité de I'adresse mémoire RAM détectée

Bit 3 =1 : erreur d’acces a la mémoire RAM détectée

Bit 4 = 1 : erreur de checksum de la mémoire Flash détectée

Bit5:
Bit6 :
Bit 7 :
Bit 8 :

Bit 9 =1 : dépassement des capacités mémoire pour les taches de 1 ms

Bit 10

réservé
réservé
réservé

réservé

=1 : dépassement des capacités mémoire pour les taches PWM

Bit 11 = 1 : dépassement des capacités mémoire pour les taches fixes

Bit 12
Bit 13
Bit 14

:réservé
:réservé
=1 : interruption involontaire

Bit 15 = 1 : watchdog de la configuration matérielle non exécuté aprés l'initialisation

[Ss-registre errsécu10] 5~ /0 (1) —

Ss-registre err sécu 10, sous-registre des défauts de sécurité 10

Registre d'erreurs détectées de court-circuit direct de la commande moteur.

Bit 0 = 1 : court-circuit terre - erreur de configuration détectée

Bit 1 = 1 : court-circuit phase a phase - erreur de configuration détectée

Bit 2 = 1 : court-circuit terre

Bit 3 =1 : court-circuit phase a phase

Bit4 :
Bit5:
Bit6:
Bit7:
Bit8:
Bit9:

Bit 10 :

Bit 11

Bit12:
Bit 13 :
Bit 14 :
Bit 15 :

réservé
réserve
réservé
réservé
réserve
réservé
réserve
:réservé
réservé
réservé
réservé

réservé

[Ss-registre errsécu11] 5~ /[ | () —

86

NVE41296_05



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
1.2 [MONITORING] /7 5 - asynchrones

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Ss-registre err sécu 11, sous-registre des défauts de sécurité 11

Registre d'erreurs détectées dans la vérification dynamique de I'activité de la commande moteur.
+ Bit 0 =1 : diagnostic de court-circuit direct demandé par I'application

« Bit1=1: vérification de la cohérence de I'estimation de la fréquence du stator demandée par l'application
(tension et courant)

+ Bit2 =1 : diagnostic des statistiques de vitesse fournies par la commande moteur demandé par
I'application

* Bit3:réservé
+ Bit4:réservé
+ Bit5:réservé
+ Bit6:réservé
+ Bit7:réservé
+ Bit8 =1: diagnostic sécurisé de court-circuit direct de la commande moteur activé

+ Bit9 =1: vérification de la cohérence de I'estimation de la fréquence du stator de la commande moteur
activée

+ Bit10 = 1 : diagnostic des statistiques de vitesse fournies par la commande moteur activé
+ Bit11:réservé
+ Bit12:réservé
+ Bit13:réservé
+ Bit14:réservé
+ Bit15:réservé

[Compteur alarm IGBT] = A [ — —

Compteur des alarmes IGBT, compteur de temps de I'alarme du transistor (durée pendant laquelle l'alarme
« température IGBT » était active).

[Durée Fréq. Min.] c A [ 2 — —

Durée de fonctionnement des IGBT a fréquence mini. Compteur de temps de l'alarme du transistor réglé
sur la fréquence de découpage minimum (durée pendant laquelle I'alarme « température IGBT » était active
aprées que le variateur a réduit automatiquement la fréquence de découpage a la valeur minimum).

[Nb Avert IGBT] ~ £ J %

Nombre avertissements IGBT. Compteur d'alarme du transistor : nombre détecté pendant le cycle de vie.

I
I~ .

Visible si [3.1] [Niveau d'accés] L A [ estréglé sur [Expert] £

[Message service] = £ ~— — —

Voir [Message service] 5 £ - —, page 388.

[Effacer historique des erreurs] - ~ L E — —

Reset défauts passés. Ce menu permet de réinitialiser toutes les erreurs réinitialisables détectées
précédemment.

[Non] ~ = : réinitialisation inactive

[Oui] 4 E 5 : réinitialisation en cours

(1) Les valeurs hexadécimales sont affichées sur le terminal graphique

Exemple :
SFFE = 0x0008 au format hexadécimal
SFFE =Dbit 3

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
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parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

[Mot De Passe] [ o d-

Accés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ 1 ™» [To =P [ o

Mot de passe de I'lHM.

Si vous avez perdu votre code, veuillez contacter Schneider Electric.

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Etat] [ 5 £ - -

Etat, état du variateur (verrouillage/déverrouillage). Paramétre d'information, non modifiable.
* [Verrouillé] L [ K : variateur verrouillé par un mot de passe.
+ [Déverrouillé] . L [ K : variateur non protégé par un mot de passe.

[COde PIN 1] Cod - -
Code PIN 1, code confidentiel.

Ce parametre permet de protéger la configuration du variateur a l'aide d'un code d'acces.

Lorsque l'accés est verrouillé au moyen d'un code, il est possible d'accéder uniquement aux parametres des
menus [1.2] [MONITORING] /7 = = — et [1.1] [Vitesse Référence] - £ F —. Il est possible d'utiliser la touche
MODE pour passer d'un menu a l'autre.

NOTE: Avant de saisir un code, prenez soin de bien le noter quelque part.
[Eteint] =~ F F : aucun code verrouillant 'acces.

» Pour verrouiller I'accés, saisissez un code compris entre 2 et 9 999. |l est possible d'augmenter la valeur
affichée a I'aide du bouton de navigation. Appuyez ensuite sur ENT. [Marche] = ~ apparait alors a I'écran
pour indiquer le verrouillage de I'accés.

[Marche] = ~ : code verrouillant I'accés compris entre 2 et 9 999.

» Pour déverrouiller I'accés, saisissez le code (en augmentant la valeur affichée a I'aide du bouton de
navigation), puis appuyez sur ENT. Le code reste affiché a I'écran et I'accés n'est déverrouillé qu'a la
prochaine mise hors tension du variateur. L'accées est de nouveau verrouillé lors de la mise sous tension
suivante du variateur.

» Sile code saisi est incorrect, I'écran affiche [Marche] = ~ et l'acces reste verrouillé.
L'acces est déverrouillé (le code reste affiché).
» Pour réactiver le verrouillage avec le méme code que pour le déverrouillage, revenez a [Marche] - - a
I'aide du bouton de navigation, puis appuyez sur ENT. [Marche] = ~ reste affiché a I'écran pour indiquer le

verrouillage de l'acces.

» Pour verrouiller I'accés avec un code différent de celui utilisé pour le déverrouillage, saisissez le nouveau
code (en augmentant la valeur affichée a I'aide du bouton de navigation), puis appuyez sur ENT. [Marche]
o r reste affiché a I'écran pour indiquer le verrouillage de I'accés.

» Pour effacer le verrouillage une fois que I'acces a été déverrouillé, revenez a [Eteint] - F F a l'aide du
bouton de navigation, puis appuyez sur ENT. [Eteint] = ~ F reste affiché a I'écran. L'accés est
déverrouillé et le sera jusqu'au redémarrage suivant.

[Code PIN2] [ = o 2 K
Code PIN 2, code confidentiel 2.

Accessible si[3.1] [Niveau d'accés] L A [ estréglé sur [Expert] £ F .

[Eteint] = F F :la valeur [Eteint] - F F correspond a I'absence de mot de passe, I'accés est donc
[Déverrouillé] . L L K.
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[Marche] = ~ : la valeur [Marche] = ~ indique que la configuration du variateur est protégée et qu'il y a un

code d'acceés a saisir pour le déverrouiller. Lorsque le bon code a été saisi, il reste affiché et le variateur est
déverrouillé jusqu'a la prochaine mise hors tension.

8888 : le code PIN 2 est une clé de déverrouillage connue seulement du support Schneider Electric.

[DrOit télécharg] ul r -

Droit télécharg.

* [Autorisé] . L ~ [ : signifie que le logiciel SoMove ou le terminal graphique peuvent enregistrer
I'ensemble de la configuration (mots de passe, protections, configuration). Lorsque la configuration est
modifiée, seuls les paramétres non protégés sont accessibles.

+ [Non autorisé] . L ~ [ : signifie que le logiciel SoMove ou le terminal graphique ne peuvent pas
enregistrer la configuration.

[Droits Téléchargmt] - L - —

Droits Téléchargmt

« [Var. verrouillé] o L ~ [] : variateur verrouillé : signifie qu'il est possible de charger la configuration
uniqguement vers un variateur verrouillé par le méme mot de passe pour la configuration. S'ils sont
différents, le chargement n'est pas permis.

« [Var. Déverrouillé] -/ L ~ | :variateur déverrouillé : signifie qu'il est possible de charger la configuration
uniqguement vers un variateur dont le mot de passe n'est pas activé.

+ [Non autorisé] - L ~ & : non permis : la configuration ne peut pas étre chargée.
* [Verrou./Déverrou.] - L ~ 3: verrouillé ou non verrouillé : le chargement est permis en suivant le cas 0 ou
le cas 1.

* : ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce parameétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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1.3 [Configuration] L o~ F

Introduction

Le mode de configuration est en 4 parties :

1.

Le menu [MonMenu] /7 4 /7~ — contient jusqu'a 25 parameétres
personnalisables par I'utilisateur via le terminal graphique ou le logiciel
SoMove.

Sauvegarder/restaurer ensemble de paramétres : ces 2 fonctions permettent
d'enregistrer et de rétablir les paramétres de I'utilisateur.

Le parameétre [Macro-configuration] [ ~ [ , page 96 qui permet de charger
des valeurs prédéfinies pour des applications.

paramétres. Il comprend 10 sous-menus :

[Démarrage simple] 5 . /1 —, page 100
[Réglages] 5 £ £ —, page 107
[Controle moteur] o - [ —, page 125
[Entrées/Sorties] : - o —, page 152
[Arrét Controlé] [ £ L —, page 196
[Blocs fonction] F & 7 —, page 203

[Fonction application] F » =~ —, page 212
[Etat 'Défaut’] F L £ —, page 321
[Communication] [ = [T —, page 368

[Niveau d'accés] L A [, page 375

. [Totale] ~ . L L —: ce menu permet d'accéder a tous les autres
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Arborescence
Les valeurs de paramétre affichées sont données a titre d'exemple.
I
@ = ENT @: ESC
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1.3.1 [MonMenu] 17591 n-

Acces
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= [ o~ F =

717
oz

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Ce menu contient les parameétres sélectionnés dans le menu [3.4] [Config. Affichage] -/ [ F— [Config. Affichage] - [ F -, page 386.
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1.3.2 [Réglages usine] F [ 5-

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &/~ =P [ o~ F =

- - -
IL S

Liste des parametres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Config. Source] F [ 5 * = [Macro-configuration] -

Configuration source

Si la fonction de commutation de configuration est configurée, [Config. 1] [ F [ | et[Config. 2] [ F [ & ne sont pas accessibles.
NOTE: Pour charger les parameétres prédéfinis du variateur enregistré précédemment ([Config. 1] 5 £ -~ / ou [Config. 2] 5 £ ~ &),
sélectionnez la configuration source [Config. Source] ~ L 5  =[Config.1] L F [ / ou [Config. 2] [ F [ &, puis un réglage usine
[Réglages Usine] L F 5 =[Oui] 4 £ 5.

[Macro-configuration] -  : configuration usine, retour a la configuration macro sélectionnée

[Config. 1] [ F L [ : configuration 1

[Config. 2] [ F L & : configuration 2

[Masque réglage usine] ~ - 4 — — —

Masque réglage usine
Choix des menus a charger.

Reportez-vous a la procédure de sélection multiple, Description IHM, page 35 pour le terminal intégré, Terminal graphique en option, page
20 pour le terminal graphique.

NOTE: En sortie d'usine et aprés un rétablissement des réglages usine, [Masque réglage usine] ~ - 4 devient vide.
[Toutes] A L L :tous les parametres (le programme des blocs fonctions sera également effacé)

[Config Appareil] = ~ /7 : menu [1] [Menu Variateur] - - | — sans [Communication] [ = /7 —. Dans le menu [3,4] [Config.
Affichage] - [ F, [Retour Nom Standard] 5 F , page 388 repasse a [Non] - .

[Paramétres Moteur] /7 = £ : voir paramétres du moteur .
Les sélections suivantes sont accessibles uniquement si [Config. Source] - [ 5 . estréglé sur [Macro-configuration] ~ ..

[Menu Comm.] [ = /7 : menu [Menu Comm.] [ = /7 — sans I'un des deux [Scan Com.Ent.Adr.1] ~ /1A | a [Scan Com.Ent.Adr.8]
~ [1HH ou [Scan Com.Ent.Adr.1] ~ L A | a[Scan Com.Ent.Adr.8] ~ [ A H.

[Config. Affichage] -/ / 5 : menu [3.3] [ECRAN SURVEILLANCE] /7 [ F —.

[Réglages Usine] L F 5 * z 2s

[Réglages Usine]

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE LEQUIPEMENT

Vérifiez que la restauration des réglages d’usine est compatible avec le type de cablage utilisé.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Pour rétablir les réglages usine, il est impératif qu'au moins un groupe de parametres ait été sélectionné précédemment.
* [Non] ~ = :non
*  [Oui] 4 E 5 : le parametre repasse a [Non] ~ = automatiquement dés la fin de l'opération.
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-

=

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Sauvegarde config.] 5[ 5 | *

— [Non] oo

Enregistrement configuration

La configuration active a sauvegarder n’apparait pas dans la liste de sélection. Par exemple, si la configuration active est [Config. 0]

5k~ [, seuls [Config. 1] 5 £ - [ et[Config. 2] 5 £ ~ 2 apparaissent. Le paramétre repasse a [Non] ~ = dés la fin de l'opération.
[Non] ~ = : non
[Config. 0] 5 L ~ [I : appuyez pendant 2 secondes sur la touche ENT
[Config. 1] 5 £ ~ | : appuyez pendant 2 secondes sur la touche ENT
[Config. 2] 5 £ ~ 2 : appuyez pendant 2 secondes sur la touche ENT

* : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

Z 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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-

o

Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
asynchrones

1.3.3 [Macro-configuration] L F L —

Contenu de ce chapitre
[Macro-configuration] [ ~
[Macro-configuration] - ~
[Macro-configuration] -

oo

= =T
[ |

: affectation des entrées/sorties ....

: autres configurations et réglages

NVE41296_05
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones 1.3.3 [Macro-configuration] [ ~

o —

r
o

[Macro-configuration] L F

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o -  =»

Liste des paramétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Démarrage/Arrét] 5 £ 5

5*225

[Macro-configuration] L F

Macro-configuration

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L'EQUIPEMENT
Vérifiez que la configuration de macro sélectionnée est compatible avec le type de cablage utilisé.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages

matériels.

=

M o

[Démarrage/Arrét]

I
oo

[Manutention] +H

[
[ =

[Levage] E :levage
[Usage Général] L £ ~
[Régulation PID] F~ | <
[Comm. Réseau] - £ £

E 5 :marche/arrét
: manutention

: usage général
: régulation PID
: bus de communication

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

Z 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.

Exemple de rétablissement des réglages usine

* [Config. Source] ~ [ 5 . estréglé sur [Macro-configuration] .~

[ B

. L S

[Masque réglage usine] ~ - 4 est réglé sur [Toutes]

L r

. o iy ':I

[Réglages Usine] [ - 5 est réglé sur [Oui]
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et

asynchrones

[Macro-configuration] L F L : affectation des entrées/

sorties
Entrée/sortie [Démarrage/ [Manutention] [Usage Général] | [Levage] [Régulation [Comm.
Arrét] PID] Réseau]
Al [Config Réf Fréq | [Config Réf [Config Réf [Config Réf Fréq | [Config Réf [Config Réf
1] Fréq 1] Fréq 1] 1] Fréq 1] Fréq 2] ([Config
(consigne PID) RéfFréq 1] =
Modbus intégré)
= [Non] [Réf. [Réf. [Non] [Retour PID] [Non]
sommatrice 2] sommatrice 2]
[A 3] [Non] [Non] [Non] [Non] [Non] [Non]
Ao | [Non] [Non] [Non] [Non] [Non] [Non]
o [Défaut] [Défaut] [Défaut] [Défaut] [Défaut] [Défaut]
r [Non] [Non] [Non] [Contréle du [Non] [Non]
frein]
L o | (2fils) [Avant] [Avant] [Avant] [Avant] [Avant] [Avant]
L o2 (2fils) [Arriére] [Arriére] [Arriéere] [Arriére] [Arriére] [Arriére]
L 13 (2fils) [Non] [2 vitesses [Jog] [Reset Défauts] | [Intégral PID [Commut.Fréq.
prérég.] shunte] Réf. 2]
L 14 (2fils) [Non] [4 vitesses [Reset Défauts] | [Erreur externe] | [Réf. PID [Reset Défauts]
prérég.] Préréglé 2]
L 5 (2fils) [Non] [8 vitesses [Limitation [Non] [Réf. PID [Non]
prérég.] Couple] Préréglé 4]
L G (2fils) [Non] [Reset Défauts] | [Non] [Non] [Non] [Non]
L o 1 (3fils) [Marche Var] [Marche Var] [Marche Var] [Marche Var] [Marche Var] [Marche Var]
L 2 (3fils) [Avant] [Avant] [Avant] [Avant] [Avant] [Avant]
L 3 (3fils) [Arriere] [Arriéere] [Arriere] [Arriere] [Arriere] [Arriere]
L 4 (3fils) [Non] [2 vitesses [Jod] [Reset Défauts] | [Intégral PID [Commut.Fréq.
prérég.] shunte] Réf. 2]
L 5 (3fils) [Non] [4 vitesses [Reset Défauts] | [Erreur externe] | [Réf. PID [Reset Défauts]
prérég.] Préréglé 2]
L G (3fils) [Non] [8 vitesses [Limitation [Non] [Réf. PID [Non]
prérég.] Couple] Préréglé 4]
Lol [Non] [Non] [Non] [Non] [Non] [Non]
Touches du terminal graphique
Touche F1 [Non] [Non] [Non] [Non] [Non] Commande via
le terminal
graphique
Touches F2, F3, | [Non] [Non] [Non] [Non] [Non] [Non]
F4

(1) Pour commencer, Modbus intégré [Adresse Modbus] A - - doit d'abord étre configuré.

I:l En commande 3 fils, I'affectation des entrées LI1 a LI16 est décalée.

NOTE: Ces affectations sont réinitialisées a chaque modification de la macro

configuration.
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[Macro-configuration] L F L : autres configurations et

réglages

Levage

Outre I'affectation des entrées/sorties, d'autres paramétres sont affectés
uniquement dans la macro configuration Levage.

[Type mouvement] - = £ estréglé sur [Levage] \/ £ -

[Contact Frein] & L : estréglé sur[Non] ~ o

[Imp ouverture frein] & . 7 estréglé sur [Oui] 4 £ 5
[Courant dess. frein] & -~ estréglé sur0 A

[T OuvertFrein] & - £ estréglé surOs

[Fréq. ouvert. frein] & - estréglé sur[Auto] A . L =

[F Ferm.Frein] & £ ~ estréglé sur [Auto] A £ o

[Tps fermeture frein] & - £ estréglé sur0s
[Ferm. a l'inversion] & £ - estréglé sur [Non] ~ =
[Saut Inversion] _/ o/ [ estréglé sur[Auto] A . k£ =
[Intervalle Redém.] : - - estréglé surOs

[Temps rampel] & - - estréglé surOs

[Vitesse basse] L 5 F , page 104 est réglé sur le glissement nominal du
moteur calculé par le variateur

[Affect perte ph mot] = 7 L estréglé sur [Erreur OPF Decl] © £ 5
Ce parameétre ne peut alors plus étre modifié.

[Reprise a lavolée] F L ~ estréglé sur [Non] - o

Ce parameétre ne peut alors plus étre modifié.

Rétablissement des réglages usine :

Si les réglages usine sont rétablis lorsque [Config. Source] ~ [ 5 . estréglé sur
[Macro-configuration] - :, page 93, le variateur repasse sur la macro
configuration sélectionnée. Le paramétre [Macro-configuration] [ F [, reste
inchangé, mais [Macro perso.] [ [ F [ disparait.

NOTE: Les réglages usine qui figurent dans les tableaux de paramétres
correspondent a la [Macro-configuration] [ ~ [, = [Démarrage/Arrét]
5 £ 5. Cette macro configuration est celle réglée en sortie d'usine.
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
L— asynchrones

Exemples de schémas a utiliser avec les macro configurations

Schéma [Levage] H 5 E

%L (L L %) @) @)
B L1 _L2 _L3 ___—_LI1 +24 LIZ_;QQA$—I

u v w Al i ||

- O |

(1) : Avant (montée)
(2) : Arriére (descente)

(3) : enl'absence de fonction de sécurité intégrée, un contact du module
Preventa doit étre inséré dans le circuit de commande de freinage pour serrer le
frein lorsque la fonction « Safe Torque Off » est activée (voir schémas de
raccordement du guide d'installation).

(4) : frein électromagnétique
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones 1.3.4.1 [Totale] ~ . L L ——[Démarrage simple] 5 //

1.3.4.1 [Totale] F u L L ——[Démarrage simple]

5 1=

Acces
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: o~ ™= [ o+ F =
FullL =5,/
Liste des parametres
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Démarrage simple] & /1 —
[ g p

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE
» Lisez attentivement le manuel du moteur connecté.

» Vérifiez que tous les parametres de moteur sont correctement réglés en consultant la plaque signalétique
et le manuel du moteur connecté.

» Sivous modifiez la valeur d'un ou de plusieurs paramétres du moteur aprés avoir effectué un
autoréglage, la valeur de [Sélection Réglage] STUN revient a [Par défaut] TAB et vous devez effectuer a
nouveau l'autoréglage.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

- [Commande 2 fils] 7 [

[Commande 2/3 fils] £ [ [ z 2s

Commande 2/3 fils , page 152

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT INATTENDU DE L'EQUIPEMENT

Lorsque ce paramétre est modifié, les paramétres [Reset Défaut Auto] ATR et [Commande 2 fils] TCT ainsi
que les affectations des entrées logiques et virtuelles sont partiellement rétablis a leurs réglages usine.

» Vérifiez que cette modification est compatible avec le schéma de cablage utilisé.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

[Commande 2 fils] & [
Commande 2 fils (commandes par niveau) : état (0 ou 1) ou front (0 a 1 ou 1 a 0) de I'entrée qui commande
la marche ou l'arrét.

Exemple de cablage « source » :

LI1 : avant
LIx : arriere
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[Commande 3 fils] 7 [

Commande 3 fils (commandes par impulsions) :une impulsion « avant » ou « arriére » suffit pour
commander le démarrage et une impulsion « arrét » suffit pour commander I'arrét.

Exemple de cablage « source » :

ATVeee

| +24 LM L2 Lix LI1 : arrét

"2 A A LI2 : aAvant
C7/EN E LIx : arriere

E — [Démarrage/Arrét] = = 5
[Macro-configuration] L F [ * dos

Macro-configuration , page 96

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L'EQUIPEMENT

Vérifiez que la configuration de macro sélectionnée est compatible avec le type de cablage utilisé.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

+ [Démarrage/Arrét] = = 5: Démarrage/arrét standard

* [Manutention] + - : Manutention

* [Levage] H 5 E: Levage

+ [Usage Général] £ ~: Usage géneral

+ [Régulation PID] ~ | oJ: Régulation PID

+ [Comm. Réseau] ~ £ - : Communications réseau
[Macro perso.] [ [ F [ % - —
Macro perso.

Parameétre en lecture seule, visible si au moins un paramétre de la macro configuration a été modifié.
* [Non] - =: Non

* [Oui] Y E 5: Oui
[Standard Fréq. Mot.] & F - [50 Hz] [IEC] = O
Standard Fréq. Mot.
Ce parametre modifie les préréglages des paramétres suivants :[Tension Nom. Moteur] . ~ 5 ci-apres,
LY;t)'(ei?S:/—!-Ifl.jte] H 5 F , page 104, [Seuil Fréq. Moteur] - £ o , [Fréq. Moteur Nom.] - 5 et [Fréquence

NOTE: La modification de ce paramétre réinitialise les parameétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = k£ . ~ repasse a [Par défaut] - A & . L'auto-réglage doit étre répété.

+ [50 Hz] = [7): frequence moteur 50 Hz
+ [60 Hz] & [J: fréquence moteur 60 Hz

[Aff.Pert.Ph.Rés.] AL X - Oui ou Non selon le calibre
du variateur

Affectation perte phase réseau
Ce parametre n'est accessible dans ce menu que sur les variateurs utilisables en triphasé.

Si une phase disparait, le variateur passe en mode erreur détectée [Perte phase réseau] 7 H -, mais si 2 ou
3 phases disparaissent, le variateur continue de fonctionner jusqu'a ce qu'il déclenche une erreur détectée de
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sous-tension (le variateur passe en mode erreur détectée [Perte phase réseau] ~ H - en cas de perte de
phase réseau et si cette perte entraine une baisse de performances).

Voir [Perte phase réseau]  F L

* [lgnorer] ~ = : Ignorer, erreur détectée ignorée ; ce parametre doit étre utilisé lorsque le variateur est
alimenté en monophasé ou par le bus DC

* [Arrét Roue Libre] = £ 5: Arrét roue libre

[Puiss. nom. moteur] - 7 - % - Selon calibre variateur

Puissance nominale moteur

Puissance nominale du moteur indiquée sur la plaque signalétique, en kW si [Standard Fréq. Mot.] & F ~ est
réglé sur [50 Hz] = 7 ou en HP si [Standard Fréq. Mot.] - ~ - estréglé sur [60 Hz] = 7.
Voir [Puiss. nom. moteur] ~ F -

NOTE: La modification de ce parameétre réinitialise les paramétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ . ~ repasse a [Par défaut] - A k. L'auto-réglage doit étre répété.

[Tension Nom. Moteur] . - 5 % 100 2480V Selon calibre variateur

Tension nominale moteur
ATV320eeelM2e : 100 8240V — ATV320eeeN4e : 200 & 480 V.

Voir [Tension Nom. Moteur] . ~ 5

NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les paramétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ u ~ repasse a [Par défaut] - A k. L'auto-réglage doit étre répété.

[Courant nom. moteur] ~ [ - Y 0,25a1,5In (1) Selon calibre variateur et
[Standard Fréq. Mot.]

L. B =
[ |

Courant nominal du moteur

Voir [Courant nom. moteur] ~  r
NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les paramétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection

Réglage] = £ u ~ repasse a [Par défaut] - A k. L'auto-réglage doit étre répété.
[Fréq. Moteur Nom.] F ~ 5 % 102800 Hz 50 Hz
Fréquence moteur nominale
50 Hz (ou 60 Hz si [Standard Fréq. Mot.] - ~ ~ estréglé sur 60 Hz) correspond au réglage usine.
Ce parameétre n'est pas accessible si [Type Cde Moteur] [ £ £ , page 125 est réglé sur [Moteur Synchrone]

[ N .
P e By S

Voir [Fréq. Moteur Nom.] - 5

NOTE: La modification de ce paramétre réinitialise les paramétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ . ~ repasse a [Par défaut] - A k. L'auto-réglage doit étre répété.

[Vitesse nom. moteur] - 5 7 % 0 465 535 tr/min Selon calibre variateur

Vitesse nominale moteur

Ce paramétre n'est pas accessible si [Type Cde Moteur] [ - £ , page 125 est réglé sur [Moteur Synchrone]

L -

Voir [Vitesse nom. moteur] ~ 5 F
0 a9 999 tr/min, puis 10 000 & 60 000 tr/min sur le terminal intégré.

Si la plague signalétique n'indique pas la vitesse nominale mais la vitesse de synchronisme et le glissement en
Hz ou en %, calculez la vitesse nominale comme suit :

100 — glissement en %

100

Vitesse nominale = Vitesse de synchronisme x
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ou

50 — glissement en Hz

Vitesse nominale = Vitesse de synchronisme x 50 (moteurs 50 Hz).
ou

60 — glissement en Hz

Vitesse nominale = Vitesse de synchronisme x 60 (moteurs 60 Hz)
NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les parameétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ o ~ repasse a [Par défaut] - A 4. L'auto-réglage doit étre répété.

[Fréquence maxi] - F r 102599 Hz 60 Hz

Fréquence maxi
60 Hz (ou 72 Hz si [Standard Fréq. Mot.] - F ~ est réglé sur 60 Hz) correspond au réglage usine.

La valeur maximale est limitée par les conditions suivantes : Elle ne doit pas dépasser 10 fois la valeur de
[Fréq. Moteur Nom.] ~ - 5.

Pour éviter un déclenchement d’erreur détectée [Survitesse Moteur] = = -, il est recommandé que
[Fréquence maxi] - F ~ soit supérieur ou égal a 110 % de [Vitesse Haute] H = F.
Voir [Fréquence maxi] £ F - , page 125.

[Autoréglage] - . - €) — [Aucune Action] - o

Autoréglage
Pour les moteurs asynchrones .

Pour les moteurs synchrones .

[Etat autotunning] £ . 5 — [Non fait] £ A &

Etat de I'auto-réglage

Ce parameétre n'est pas enregistré a la mise hors tension du variateur. L'état de I'auto-réglage depuis la
derniére mise sous tension est affiché.

« [Non fait] - A & : Non fait, 'auto-réglage n'est pas effectué
* [En Attente] F £ ~ o : Test en attente, I'auto-réglage a été demandé, mais n'a pas encore été effectué
* [EnCours] F - = o : Test en cours, I'auto-réglage est en cours
* [Erreur] F A L : Erreur détectée, |'auto-réglage a échoué
* [Mesure moteur Fait] -« o ~ £ : Mesure moteur Fait, |a résistance du stator mesurée par la fonction
d'auto-réglage est utilisée pour contrdler le moteur
[Sélection Réglage] = - u = — [Par défaut] - A &
Sélection Réglage
+ [Par défaut] - A & : Par défaut, la valeur par défaut de la résistance du stator est utilisée pour contréler le
moteur
* [Mesure] /1E A 5 : Mesure, la résistance du stator mesurée par la fonction d'auto-réglage est utilisée
pour contréler le moteur
+ [Adapté] [ = 5 : Adapté, |la résistance du stator réglée manuellement est utilisée pour contrdler le moteur
[Cour. Therm. Moteur] . - H (@) 0,2a1,5In(1) Selon calibre variateur

Courant thermique moteur

Voir [Cour. Therm. Moteur] £ H .

[Accélération] A [ €) 0,00 a6 000 s (2) 30s

Tps rampe accélération
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Temps pour accélérer de 0 a la [Fréq. Moteur Nom.] ~ - 5 , page 102. Pour la répétitivité des rampes, la
valeur de ce paramétre doit étre réglée selon la possibilité de I'application.

Voir [Accélération] A [ [ .

[Décélération] o £ [ €) 0,002 6000 s (2) 3,0s
Tps rampe décélération
Temps pour décélérer de la [Fréq. Moteur Nom.] - - 5 , page 102 a 0. Pour la répétitivité des rampes, la

valeur de ce parameétre doit étre réglée selon la possibilité de I'application.

Voir [Décélération] - £ [ .

[Vitesse basse] . 5 F Q 0a599 Hz 0

Vitesse basse
Fréquence moteur a consigne mini, réglable de 0 a [Vitesse Haute] H = F.

Voir [Vitesse basse] L 5 F .

[Vitesse Haute] H 5 7 €) 02599 Hz 50 Hz

Vitesse Haute

Fréquence moteur a consigne maxi, réglable de [Vitesse basse] . 5 F a [Fréquence maxi] - F ~. Le
réglage usine passe a 60 Hz si [Standard Fréq. Mot.] & ~ ~ estréglé sur [60 Hz] & [J. Pour éviter un
déclenchement d’erreur détectée [Survitesse Moteur] = = F, il est recommandé que [Fréquence maxi]
E F ~ soit supérieur ou égal a 110 % de [Vitesse Haute] H 5 F.

Voir [Vitesse Haute] H 5 F .

(1) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le Guide d'installation et sur la plaque
signalétique du variateur.

(2) Plage de 0,01 299,99 s, de 0,1 2 999,9 s ou de 1 a6 000 s selon [Incrément Rampe] -~ .

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

g 2 s : Pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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1.3.4.2 [Totale] F .

Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et

——[Réglages] = £ £— asynchrones

1.3.4.2 [Totale] F u L L ——[Réglages] 5 E E-

Contenu de ce chapitre

Avec terminal INtEGré ..... ... 106

[Réglages] 5 £ - parametres. .. ..o 107

Réglages des paramétres pour [Boucle vit filtre K] 5 - [, [Gain Prop.

Vitesse] 5 F L et[Tempsintégral] 5 £ ..ooooiiiiiiiiiii e, 110

[Réglages] 5 £ £ - parametres (SUIte)........ooouuveieiiiiiiii e, 112
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Avec terminal intégré

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= L o~ F =p
Fol L =) 5EE

Il est recommandé d’arréter le moteur avant de modifier 'un des paramétres.

Apartirdumenu [ =~ F

] @:‘;@ = ENT @ = Esc

ESC

(1) : REGLAGES

Les paramétres de réglage peuvent étre modifiés lorsque le variateur est en
marche ou a l'arrét.
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
1.3.4.2 [Totale] - .. L L ——[Réglages] = £ £— asynchrones

[Réglages] 5 E E - paramétres

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =

=

- CrCo-
Ful L =»SEE

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Réglages] = £ £ —

[Incrément Rampe] .~ - ¢) T 0,1

Incrément Rampe

Ce parametre est disponible avec [Accélération] A [ [, [Décélération] - £ [, [Accélération 2] A [ - et

[Décélération 2] - £ . Voir [Incrément Rampe] |~ r .
« [0,01] 7. / :rampe jusqu'a 99,99 secondes
« [0,4] . /: rampe jusqu'a 999,9 secondes
* [1] /:rampe jusqu'a 6 000 secondes

[Accélération] A [ [ €) 0,0046000s (1) 3,08

Tps rampe accélération

Temps pour accélérer de 0 a la [Fréq. Moteur Nom.] F - 5 , page 102. Pour la répétitivité des rampes, la
valeur de ce parametre doit étre réglée selon la possibilité de I'application. Voir [Accélération] A [ [ .
[Décélération] - £ [ (9] 0,0026000s (1) 3,0s

Tps rampe décélération

Temps pour décélérer de la [Fréq. Moteur Nom.] - - 5 , page 102 a 0. Pour la répétitivité des rampes, la
valeur de ce paramétre doit étre réglée selon la possibilité de I'application. Voir [Décélération] - £ [ .
[Accélération 2] AL = % () 0,00a6000s (1) 5s

Tps rampe accélération 2

Temps pour accélérer de 0 a la [Fréq. Moteur Nom.] ~ - 5 , page 102. Pour la répétitivité des rampes, la
valeur de ce paramétre doit étre réglée selon la possibilité de I'application. Voir [Accélération 2] A [ .
[Décélération 2] - £ = %k () 0,00a6000s (1) Ss

Décélération 2

Temps pour décélérer de la [Fréq. Moteur Nom.] - - 5 , page 102 a 0. Pour la répétitivité des rampes, la

valeur de ce paramétre doit étre réglée selon la possibilité de I'application. Voir [Décélération 2] o/ £ - .

[Arrondi déb. Acc] - A | % () 02100 % 10 %

Arrondi début d'accélération

Arrondi de début de rampe d'accélération en % du temps de rampe [Accélération] A L [ ou [Accélération 2]
AL 2. Visible si [Type Rampe] - F £ est réglé sur [Personnalisé] _ . 5. Voir [Arrondi déb. Acc] - A /.

[Arrondi fin Acc] = A 2 % () 02100 % 10%

Arrondi fin d'accélération

Arrondi de fin de rampe d'accélération en % du temps de rampe [Accélération] A L [ ou [Accélération 2]

ALCZ.
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Réglable entre 0 et 100 % - [Arrondi déb. Acc] £ A |.

Visible si [Type Rampe] - F L estréglé sur [Personnalisé] [ . 5. Voir [Arrondi fin Acc] - A = .

[Arrondi déb. Déc] £ A 7 %k () 02100 % 10 %

Arrondi début de décélération

Arrondi de début de rampe de décélération en % du temps de rampe [Décélération] - £ [ ou [Décélération
2] 4 E 2. Visible si [Type Rampe] ~ F £ estréglé sur [Personnalisé] [ . 5. Voir [Arrondi déb. Déc] - A 7 .

[Arrondi fin Dec] = A 4 * €) 04100 % 10 %

Arrondi fin de décélération

Arrondi de fin de rampe de décélération en % du temps de rampe [Décélération] - £ £ ou [Décélération 2]

I g |
[ iy S -

Réglable entre 0 et 100 % - [Arrondi déb. Déc] - A 7.

Visible si [Type Rampe] - F L estréglé sur [Personnalisé] [ . 5. Voir [Arrondi fin Dec] - A 4 .

[Vitesse basse] L 5~ () 0a599 Hz 0 Hz

Vitesse basse

Fréquence moteur a consigne mini, réglable de 0 a [Vitesse Haute] 5 F , page 104. Voir [Vitesse basse]
L 5F,page 104.

[Vitesse Haute] H 5 7 €) 0a599 Hz 50 Hz

Vitesse Haute

Fréquence moteur a consigne maxi, réglable de [Vitesse basse] . 5 F a [Fréquence maxi] - F . Le
réglage usine passe a 60 Hz si [Standard Fréq. Mot.] & ~ - estréglé sur [60 Hz] & [J. Voir [Vitesse Haute]
H 5 F , page 104. Pour éviter un déclenchement d’erreur détectée [Survitesse Moteur] 5 = F, il est
recommandé que [Fréquence maxi] - F ~ soit supérieur ou égal a 110 % de [Vitesse Haute] +H = F.
[Vitesse Haute 2] H 5 7 = % () 02599 Hz 50 Hz

Vitesse Haute 2

Visible si [2 Grande Vitesse] 5 H & n’est pas réglé sur [Non] ~ =. Voir [Vitesse Haute 2] H 5 F 7 .
[Vitesse Haute 3] H 5 7 7 % () 02599 Hz 50 Hz

Vitesse Haute 3

Visible si [4 Grande Vitesse] = +H - n’est pas réglé sur [Non] ~ =. Voir [Vitesse Haute 3] H 5 F 7 .
[Vitesse Haute 4] 1 5 7 1/ % () 02599 Hz 50 Hz

Vitesse Haute 4

Visible si [4 Grande Vitesse] = H 4 n’est pas réglé sur [Non] ~ =. Voir [Vitesse Haute 4] H 5 F 4 .

[Cour. Therm. Moteur] . - H (@) 0,2a1,5In(2) Selon calibre variateur

Courant thermique moteur

Voir [Cour. Therm. Moteur] . - H , page 103

[Compens.RI]  F - () 04200 % 100 %

Compens.RI
Voir [Compens.RI] = F -~ .

[Compens. Glissement] = [ F QO 02300 % 100 %
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Compensation de glissement

Voir [Compens. Glissement] 5 L 7 .

[Boucle vit filtre K] 5 7 £ % () 04100 65

Boucle vit filtre K
Voir [Boucle vit filtre K] = - [ .
[Temps intégral] 5 . - % €) 1a65535ms 63 ms

Temps intégral

Voir [Temps intégral] = | £ .

[Gain Prop. Vitesse] 5 7 [ % () 021000 % 40 %

Gain proportionnel vitesse

Voir [Gain Prop. Vitesse] 5 F [

[Facteur d'inertie] 5 7 L . % () 021000 % 40 %

Facteur d'inertie

Voir [Facteur d'inertie] 5 7 [ o .

(1) Plage de 0,01 299,99 s, de 0,1 2 999,9 s ou de 1 a 6 000 s selon [Incrément Rampe] - - .

(2) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le guide d'installation ou sur la plaque
signalétique du variateur.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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Réglages des parameétres pour [Boucle vit filtre K] 5 F [,
[Gain Prop. Vitesse] 5 P L et [Temps intégral] 5 , t

Les paramétres suivants sont accessibles si [Type Cde Moteur]  t £ , page 125
estréglé sur [SVC U] V V [, [Moteur Synchrone] 5 < - ou [Economie
Energie] ~ L .

Cas général : réglage de [Boucle vitfiltre K] 5 F L =0

Le régulateur est de type IP avec un filtrage de la consigne de vitesse, pour des
applications nécessitant souplesse et stabilité (levage ou forte inertie, par

exemple).
+ [Gain Prop. Vitesse] = F [i affecte la vitesse excessive.
+ [Temps intégral] 5 | - affecte la bande passante et le temps de réponse.
Réponse initiale Diminution de SIT "\ Diminution de SIT X\
R R R
1 1 1
08 08 08
06 06 06
04 0.4 04
02 02 02
O & 50 100 1% 200 250 300 %0 o 4o 500~ T %850 180 160 230 250 300 350 460 430 560 ~ | ©8 5 160 180 250 280 300 380 460 450 550 ~ |
Réponse initiale Augmentation de SPG ./ Augmentation de SPG 7.~
R R R
1 1 1
08 0.8 08
06 0.6 06
04 04 04
0.2 02 0.2
Oﬁ 50 100 150 200 250 300 350 430 450 560 ~ | 06 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 T 06 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 T

E : échelon de consigne

T :temps en ms

Cas particulier : parameétre [Boucle vit filtre K] 5 F [ différent de
0

Ce parametre doit étre réservé a des applications particulieres nécessitant un
temps de réponse court (positionnement ou asservissement de trajectoire par
exemple).

* Lorsque ce paramétre est réglé sur 100 (voir ci-dessus), le régulateur est de
type PI, sans filtrage de la consigne de vitesse.

» Lorsque ce paramétre est réglé entre 0 et 100, le fonctionnement est
intermédiaire entre les réglages ci-dessous et ceux de la page précédente.

Exemple : réglage de [Boucle vit filtre K] = ~ £ =100
» [Gain Prop. Vitesse] = F [; affecte la bande passante et le temps de
réponse.
+ [Temps intégral] 5 | - affecte la vitesse excessive.
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1.3.4.2 [Totale] - .. L L ——[Réglages] = £ £— asynchrones
Réponse initiale Diminution de SIT "\ Diminution de SIT \'\
R R R
1 1 1
0.8 0.8 0.8
0.6 0.6 0.6
0.4 04 0.4
0.2 0.2 0.2
W}, T o/ T [}, T
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Réponse initiale Augmentation de SPG ./ Augmentation de SPG .7/~
R R R
1 1 1
0.8 0.8 0.8
0.6 0.6 0.6
04 0.4 0.4
0.2 0.2 0.2
00 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 Ob 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 T Ob 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
E : échelon de consigne
T :temps en ms
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[Réglages] 5 E E - paramétres (suite)

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Diviseur Rampe] o [ F % () 0a10 4

Diviseur rampe arrét rapide
Voir [Diviseur Rampe] -/ F .

[Niveau Inj.DC 1] o/ [ % () 0,1a1,411In (1) 0,64 In (1)

Niveau Injection DC 1

Niveau du courant de freinage par injection de courant continu activé par entrée logique ou sélectionné comme
mode d'arrét. Voir [Niveau Inj. DC 1] [ .

[Temps 1inj.DC] £ o % €) 0,1a30s 05s

Temps 1 d'injection DC

Durée d'injection de courant maximum [Niveau Inj. DC 1] . 4 [ . Passé ce délai, le courant d'injection devient
[Niveau Inj.DC 2] [ . Voir[Temps 1inj.DC] £ o .

[Niveau Inj.DC2] /o[ 2 % () 0.1Inat.41In (1) 0.51n (1)

Niveau Injection DC 2

Courant d'injection activé par entrée logique ou sélectionné comme mode d'arrét aprés I'écoulement du délai
[Temps 1inj. DC] £ o .. Voir [NiveauInj.DC2] /[ .

[Temps 2inj. DC] £ 4 % () 0,1a30s 0,5s

Temps 2 d'injection DC

Durée d'injection maximum [Niveau Inj. DC 2] | o [ Z, sélectionnée comme mode d'arrét uniquement.
Voir [Temps 2inj.DC] £ [ .

[Inj. DC Auto Niv. 1] 5 4. | % €) 0at1,2In(1) 0,7 In (1)

Injection DC automatique niveau 1

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Le niveau d’injection de courant continu a I'arrét [Injection DC auto] F~ - [ est différent de [Non] ~ .

Voir [Inj. DC Auto Niv. 1] 5 o[ /.

[Temps1 inj. DC auto] - o/ [ / % () 0,1a30s 0,5s

Temps 1 d'injection DC auto

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Ce parametre est accessible si [Injection DC auto] A o [ n'est pas réglé sur [Non] - .

Si [Type Cde Moteur] [ - - , page 125 est réglé sur [Moteur Synchrone] = Y ~, ce délai correspond au
temps de maintien de la vitesse nulle.

Voir [Temps1 inj. DC auto] - 4/ [ /.

[Inj. DC Auto Niv. 2] 5 4L 2 % () 0a1.2In(1) 0,51n (1)

Injection DC automatique niveau 2

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Ce parametre est accessible si [Injection DC auto] ~ = £ n'est pas réglé sur [Non] - .

Voir [Inj. DC Auto Niv. 2] 5 o[ 2 .

[Temps2 inj. DC auto] - o/ [ = % () 0a30s 0s

Temps 2 d'injection DC auto

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour l'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Ce parametre est accessible si [Injection DC auto] A o L n'est pas réglé sur [Oui] 4 £ 5.

Voir [Temps2 inj. DC auto] - o/ [ = .

[Fréquence Découpage] 5 F - €) 2a16 kHz 4,0 kHz

Fréquence Découpage

AVIS

ENDOMMAGEMENT DU VARIATEUR

Vérifiez que la fréquence de découpage du variateur ne dépasse pas 4 kHz si le filire CEM est déconnecté,
pour le fonctionnement du variateur sur un réseau IT.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Applicable aux versions de variateur suivantes : ATV320e¢+2¢
Voir [Fréquence Découpage] = F - .

Plage de réglages : La valeur maximale est limitée a 4 kHz si le paramétre [Lim. surtens. mot] 5V | est
configuré.

NOTE: En cas d'échauffement excessif, le variateur diminue automatiquement la fréquence de découpage
et la rétablit lorsque la température redevient normale.

[Limitation de courant] [ L , % () 0a1,5In (1) 1,51n (1)

Limitation de courant
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AVIS

SURCHAUFFE
» Vérifiez que le moteur est correctement calibré pour le courant maximal devant lui étre appliqué.

* Prenez en compte le cycle de fonctionnement de moteur et tous les facteurs relatifs a votre application,
notamment les exigences de déclassement pour déterminer la limite de courant.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Limitation du courant du moteur. Voir [Limitation de courant] [ L .

NOTE: Si le réglage est inférieur a 0,25 In, le variateur peut se verrouiller en mode erreur détectée [Perte
Phase MOTEUR] = F L si celui-ci est activé. En revanche, si ce réglage est inférieur au courant moteur a
vide, le moteur ne peut pas fonctionner.

[Current Limit2 Value] £ L 2 % ) 0a1,5In (1) 1,51n (1)

Current limitation 2 value

AVIS

SURCHAUFFE
+ Vérifiez que le moteur est correctement calibré pour le courant maximal devant lui étre appliqué.

» Prenez en compte le cycle de fonctionnement de moteur et tous les facteurs relatifs a votre application,
notamment les exigences de déclassement pour déterminer la limite de courant.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Voir [Current Limit2 Value] L L = .

NOTE: Si le réglage est inférieur a 0,25 In, le variateur peut se verrouiller en mode erreur détectée [Perte
Phase MOTEUR] - F L si celui-ci est activé. En revanche, si ce réglage est inférieur au courant moteur a
vide, le moteur ne peut pas fonctionner.

z - [Non] Fro
[Fluxage Moteur] £ L . * QYA 2g

Configuration fluxage moteur

AADANGER

RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE, D’EXPLOSION OU D'ARC ELECTRIQUE

Si le parametre [Fluxage Moteur] F1.U est réglé sur [Continu] FCT, le fluxage reste actif en permanence,
méme si le moteur est a I'arrét.

» Vérifiez que ce réglage peut étre utilisé en toute sécurité.
Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures graves.

AVIS

SURCHAUFFE
Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour le courant de flux qui doit lui étre appliqué.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Ce parametre s'affiche si [Type Cde Moteur] [ - £ , page 125 n'est pas réglé sur [Moteur Synchrone] = 4 -,

Afin d'obtenir rapidement un couple élevé au démarrage, le flux magnétique doit déja avoir été établi dans le
moteur.

En mode [Continu] ~ L £, le variateur établit le flux automatiquement a sa mise sous tension.
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En mode [Non continu] ~ ~ [, le fluxage s'effectue au démarrage du moteur.
Le courant de flux est supérieur au [Courant nom. moteur] ~ [ ~ lorsque le flux est établi, puis ajusté a la
valeur du courant magnétisant moteur. Voir [Fluxage Moteur] ~ L . .
* [Non continu] F ~ L : Non continu
* [Continu] F L £ : Continu. Cette option ne peut pas étre sélectionnée si [Injection DC auto] # - L est
réglé sur [Oui] Y £ 5 ou si [Type d'arrét] = - £ estréglé sur [Roue Libre] ~ 5 .
+ [Non] F ~ =: Non, fonction inactive. Cette option ne peut pas étre sélectionnée si [CommandeFrein]
b L [ n’estpasréglé sur[Non] r .

[Tempo petite vit.] - L 5 €) 02999,9s 0s

Temporisation de fonctionnement en petite vitesse
Temps maximal de fonctionnement en [Vitesse basse] . 5 F , page 104.

Aprés un fonctionnement en petite vitesse pendant une durée définie, I'arrét du moteur est automatiquement
requis. Le moteur redémarre si la consigne est supérieure a la petite vitesse et si un ordre de marche existe
toujours. Voir [Tempo petite vit.] £ L 5 .

NOTE: La valeur 0 correspond a une durée illimitée.

NOTE: Si [Tempo petite vit.] - L 5 estdifférent de O, le paramétre [Type d'arrét] 5 - L est forcé sur
[Arrét Rampe] ~ /7 F (seul I'arrét sur rampe est configurable).
[Fréquence Jog] /1 F % () 0a10Hz 10 Hz

Fréquence déplacement manuel

Voir [Fréquence Jog] /L F .

[Temporisation Jog] /5 - % ) 0a2,0s 0,5s

T Pas a Pas

Temporisation d'antipianotage entre 2 marches pas a pas (JOG) consécutives. Voir [Temporisation Jog]

1= L
P

[Vitesse présél.2] 5 7 = % () 02599 Hz 10 Hz

Vitesse présél.2

Voir [Vitesse présél.2]

[Vitesse présél.3] 5 7 7 % () 04599 Hz 15 Hz
Vitesse présél.3

Voir [Vitesse présél.3] 5~ 7.

[Vitesse présél.4] 5 7 4 % () 04599 Hz 20 Hz
Vitesse présél.4

Voir [Vitesse présél.4] = 7 4 .

[Vitesse présél.5] 5 7 5 % () 04599 Hz 25 Hz

Vitesse présél.5

Voir [Vitesse présél.5] =
[Vitesse présél.6] 5 7 5 % () 0a599 Hz 30 Hz

Vitesse présél.6

Voir [Vitesse présél.6] 5 F & .

[Vitesse présél.7] 5 7 7 % () 02599 Hz 35 Hz
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Vitesse présél.7
Voir [Vitesse présél.7] = F 7.
[Vitesse présél.8] 5 7 4 % () 02599 Hz 40 Hz

Vitesse présél.8

Voir [Vitesse présél.8] 5 F A .
[Vitesse présél.9] 5 7 7 % () 02599 Hz 45 Hz

Vitesse présél.9

Voir [Vitesse présél.9] 5 7 5 .

[Vitesse présél.10] 5 7 /0 % 0a599 Hz 50 Hz

Vitesse présél.10
Voir [Vitesse présél.10] 5 7 /[ .
[Vitesse présél.11] 5 7 | [ % () 02599 Hz 95 Hz

Vitesse présél.11

Voir [Vitesse présél.11] 5~ | /.
[Vitesse présél.12] 5 7 /2 % () 02599 Hz 60 Hz

Vitesse présél.12

Voir [Vitesse présél.12] = 7 /7 .
[Vitesse présél.13] 5 7 / 3 % () 02599 Hz 70 Hz

Vitesse présél.13

Voir [Vitesse présél.13] 5 7 | 3.
[Vitesse présél.14] 5 7 /4 % () 04599 Hz 80 Hz

Vitesse présél.14

Voir [Vitesse présél.14] = 7 /4 .
[Vitesse présél.15] 57 /5 % () 02599 Hz 90 Hz

Vitesse présél.15

Voir [Vitesse présél.15] 5 7 /5 .

15 % €) 04599 Hz 100 Hz

[Vitesse présél.16] = F

Vitesse présél.16

Voir [Vitesse présél.16] = - /5 .

[Coeff. Multiplicat.] /1 F - % ) 04100 % 100 %

Coefficient multiplicateur

Accessible si [Multiplier ref. 2] /7 A 2, [Multiplier ref. 3] /71 A 3 est affecté au terminal graphique. Voir [Coeff.
Multiplicat.] /7 F - , page 49.

[Limit. Vitesse +/-] 5 - 7 % () 0a50 % 10 %

Limit. Vitesse +/-

Voir [Limit. Vitesse +/-] 5 - 7 .
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[Gain Prop. PID] - 7 ; % () 0,01a100 1
Gain proportionnel PID

Voir [Gain Prop. PID] - A L .

[Gain Intégral PID] - , [ % ) 0,01a100 1

Gain intégral régulateur PID

Voir [Gain Intégral PID] - . [ .

[Gain dérivé PID] - o % €) 0,00 & 100 0
Gain dérivé PID

Voir [Gain dérivé PID] - 4/ [ .

[Rampe PID] 7 - 7 % () 0a99,9s 0s

Rampe PID

Rampe d'accélération/décélération du PID allant de [Process PID minimum] ~ 7 | a [Process PID
maximum] F , F £ etinversement. Voir [Rampe PID] F - F .

[Sortie mini PID] 7 - L % () -599 & 599 Hz 0 Hz

Sortie mini régulateur PID

Valeur minimale de la sortie du régulateur en Hz. Voir [Sortie mini PID] F = L .

[Sortie maxi PID] 7 = H % () 0 4599 Hz 60 Hz

Sortie maxi régulateur PID

Valeur maximale de la sortie du régulateur en Hz. Voir [Sortie maxi PID] 7 = H .

[Alarme retour mini] 7 A [ %* () Voir [Alarme retour mini] 100

FAL (2)
Niveau alarme retour mini
Seuil de surveillance minimum du retour du régulateur. Voir [Alarme retour mini] 7 A L .
[Alarme retour maxi] 7 A H % ) el I[f«('g)"me retour maxi] | 1000
I~ 1

Niveau alarme retour maxi

Seuil de surveillance maximum du retour du régulateur. Voir [Alarme retour maxi] 7 A H .

[Alarme erreur PID] F £ - % () 0265535 (2) 100

Alarme erreur PID

Seuil de surveillance d'erreur du régulateur. Voir [Alarme erreur PID] F £ -~ .

[Entrée % vitesse] 7 5 - % () 14100 % 100 %

Entrée % vitesse PID

Coefficient multiplicateur de I'entrée vitesse prédictive. Voir [Entrée % vitesse] 7 5 ~ .

[PID Présélection 2] - 7 = % () Voir [PID Présélection 2] 300
r P2 (2)

Référence PID présélection 2

Voir [PID Présélection 2] - 7 7 .

[PID Présélection 3] - 7 7 % (@) Voir [PID Présélection 3] 600
: - P 3(2)
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Référence PID présélection 3

Voir [PID Présélection 3] - 7 7 .

[PID Présélection 4] - 7 4 % (@) Voir [PID Présélection 4] 900
- F 4 (2)

Référence PID présélection 4

Voir [PID Présélection 4] - 7 4 .

[Courant dess. frein] . & ~ % () 0a1,361In(1) 0,0A

Courant desserrage frein

Seuil de courant de desserrage de frein pour le sens Montée ou Avant. Voir [Courant dess. frein] & ~ .

[Cour.Desser.Fr.Inv] o % () 02a1,361In (1) 0,0A

Courant desserrage frein inv.

Seuil de courant de desserrage de frein pour le sens Descente ou Arriére. Voir [Cour.Desser.Fr.inv.] - o .

[T OuvertFrein] & ~ £ % Q) 0a5,00s 0s

Temps d'ouverture frein

Voir [T OuvertFrein] & - £ .

[Fréq. ouvert. frein] & /- * () [Automatique] 7 . £ o [Automatique] A . £ o

0a10Hz

Fréquence d'ouverture de frein

Voir [Fréq. ouvert. frein] & - .

[Automatique] A . £ = : valeur nominale

[F Ferm.Frein] & £ ~ * () [Automatique] A £ o [Automatique] A . £ o
0a10Hz

Fréquence de fermeture de frein

Voir [F Ferm.Frein] & £ ~ .

[Tempor. Serr. Frein] = & £ % () 0a5,00s U

Tempor. Serr. Frein

Temporisation avant une demande de serrage du frein. Voir [Tempor. Serr. Frein] £ & £ .

[Tps fermeture frein] & £ - % €) 0a5,00s 0s

Tps fermeture frein

Voir [Tps fermeture frein] & £ .

[Saut Inversion] _/ o/ [ * () [Automatique] A £ o [Automatique] A . £ o
0a10Hz

Saut Inversion

Voir [Saut Inversion] /o[ .

[Automatique] ~ . £ = : valeur nominale

[Intervalle Redém.] & & ~ % () Heie tis Lo

Intervalle Redém.
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Réglage usine

Temps entre la fin d'une séquence de serrage du frein et le début d'une séquence de desserrage. Voir

[Intervalle Redém.] - £ - .

[Limite Couple Mot.] - L /7 % €)

04300 %

100 %

Limite couple moteur

Limitation du couple en mode moteur, en % ou par incrément de 0,1 % du couple nominal selon le paramétre

[Incrément Couple] '~ L F .

Voir [Limite Couple Mot.] - L /7.

[Limit.Couple Génér.] - L. [ * ()

04300 %

100 %

Limite couple générateur

Limitation du couple en mode générateur, en % ou par incrément de 0,1 % du couple nominal selon le

paramétre [Incrément Couple] -~ £ F .

Voir [Limit.Couple Génér.] - L [ .

[Traverse frequency high] - - H % () 0a10Hz 4 Hz
Travers.Fréq.Haut

Voir [Traverse frequency high] - - H .

[Travers.Fréq.Basse] - - L % () 0a10Hz 4 Hz
Travers. fréquence basse

Voir [Travers.Fréq.Basse] - - L .

[Pas Rapide Haut] 7 5 % () 9"3 Hr:\lf_e/rje frequency | 0Hz
Pas rapide haut

Voir [Pas Rapide Haut] = 5 H .

[Pas Rapide Bas] 7 5 L * () (’)é [:I'ravers.Fréq.Basse] 0 Hz
Pas rapide bas

Voir [Pas Rapide Bas] 7 5 L .

[Seuil Sup. Courant] [ £ o () 0a1,5In(1) In (1)

Seuil supérieur du courant

Seuil de courant de la fonction [Seuil Cour. Atteint] [ £ A affectée a un relais ou a une sortie logique. Voir

[Seuil Sup. Courant] - o .

[Seuil Couple Haut] - - H ()

-300 % a +300 %

100 %

Seuil couple haut

Seuil de couple haut de la fonction [Avert. Couple haut] - = /

en % du couple nominal du moteur. Voir

-

1

|
= =

[Seuil Couple Haut]

H affectée a un relais ou a une sortie logique,

[Seuil Couple Bas] - £ L (@) -300 % a +300 % 50 %

Seuil couple bas

Seuil de couple bas de la fonction [Avert. Couple bas] - £ L A affectée a un relais ou a une sortie logique, en
% du couple nominal du moteur. Voir [Seuil Couple Bas] £ £ L .

[Seuil Avert.Impuls.] F 7L % 0 Hz 220 000 kHz 0Hz

Seuil avertissement impulsion
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Seuil de vitesse mesuré par la fonction [Fréquence métre] - 9 F — , affectée a un relais ou a une sortie
logique (voir [Seuil avert imp att] ~ 5 L A ). Voir [Seuil Avert.Impuls.] - 9L .

[Seuil Fréq. Moteur] F £ o €) 0,0a599 Hz HSP

Seuil fréquence moteur

Seuil de fréquence moteur de la fonction [Seuil Haut Fréq.Mot] ~ = A affectée a un relais ou a une sortie
logique, ou utilisée par la fonction [Commut. Jeux param.] /7 . 7 — . Voir [Seuil Fréq. Moteur] - £ o .

[Seuil Fréquence 2] F 2 o €) 0,04 599 Hz HSP

Seuil fréquence 2

Seuil de fréquence moteur de la fonction [SeuilFréq.2 Atteint] ~ & A affectée a un relais ou a une sortie
logique, ou utilisée par la fonction [Commut. Jeux param.] /7. ~ — . Voir [Seuil Fréquence 2] F & - .

[Seuil Arr.Roue Lib.] F F £ % () 0,22 599 Hz 0,2 Hz

Seuil d'arrét roue libre

Seuil de vitesse sous lequel le moteur passe en arrét roue libre.

Ce parameétre permet de passer d'un arrét sur rampe ou d'un arrét rapide a un arrét roue libre sous un seuil de
vitesse basse.

Il est accessible si [Type d'arrét] = - - estréglé sur [Arrét rapide] ~ 5 - ou [Arrét Rampe] - /7 F etsi
[CommandeFrein] & L [ et [Injection DC Auto] A & L ne sont pas configurés. Voir [Seuil Arr.Roue Lib.]
[Seuil Therm. Moteur] - £ o () 0a118 % 100 %

Seuil thermique moteur

Seuil de déclenchement de 'alarme thermique moteur (sortie logique ou relais). Voir [Seuil Therm. Moteur]

|
[y =

[Fréquence ignorée] /  F €) 02599 Hz 0 Hz

Fréquence ignorée

Ce parametre empéche tout fonctionnement prolongé dans une plage ajustable autour de la fréquence réglée.
Cette fonction permet d'éviter d'atteindre une vitesse qui entrainerait une résonance. Si elle est réglée sur 0,
cette fonction est inactive. Voir [Fréquence ignorée] J/ F - .

0a599 Hz 0 Hz

[Fréquence ignorée 2] |/ F ~ (@)

Fréq. Ignorée 2

Ce paramétre empéche tout fonctionnement prolongé dans une plage ajustable autour de la fréquence réglée.
Cette fonction permet d'éviter d'atteindre une vitesse qui entrainerait une résonance. Si elle est réglée sur 0,
cette fonction est inactive. Voir [Fréquence ignorée 2] _/ F .

0a599 Hz 0 Hz

[Fréq. Ignorée 3] /F 7 (@)

Fréq. Ignorée 3

Ce paramétre empéche tout fonctionnement prolongé dans une plage ajustable autour de la fréquence réglée.
Cette fonction permet d'éviter d'atteindre une vitesse qui entrainerait une résonance. Si elle est réglée sur 0,
cette fonction est inactive. Voir [Fréq. Ignorée 3] / F 7.

[Hystér.Fréq.lgnor.] o F H *€) 0,1a10Hz THz

Hystérésis Fréquence Ignorée
Paramétre accessible si au moins une fréquence occultée [Fréquence ignorée] _/ F I, [Fréquence ignorée
2] U F 2 ou [Fréq. Ignorée 3] _/ F 7 est différente de 0.

N 1o
ma Jr

Plage de fréquences occultées :de |/ F F — | + _/ F H par exemple.
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Ce réglage est commun aux 3 fréquences / F F, | F 2 et JF 3. Voir [Hystér.Fréq.lgnor.] _/ F H .
[S.couple frég.nom.] L . - %) r21(<)>r?1.12100(ty;3§ [I_cl:z_"f_ra"t 60 %

Seuil de sous-charge a la fréquence nominale moteur

Seuil de sous-charge a fréquence nominale du moteur ([Fréq. Moteur Nom.] F - 5 , page 102), en % du
couple nominal du moteur.

Accessible uniquement si [Délai Détect Ss-Ch] . L £ est différent de 0.

Voir [S.couple fréq.nom.] L .~ .

o

a [S.couple fréq.nom.] 0%

! =
=

[S.couple frég.nulle] L . L ()

Seuil de sous-charge a fréquence nulle
Seuil de sous-charge a une fréquence nulle, en % du couple nominal du moteur.
Accessible uniquement si [Délai Détect Ss-Ch] . L £ est différent de 0.

Voir [S.couple fréq.nulle] L o L .

[Dét. sous charge] - /1. o *€) 02599 Hz 0 Hz

Détection sous charge

Seuil de frequence minimum de détection de sous-charge. Voir [Dét. sous charge] - /7 . o .

[Hystérésis fréq.] 5 - 5 *C) 0,3a599 Hz 0,3Hz

Hystérésis en fréquence

Ecart maximal entre la consigne de fréquence et la fréquence du moteur, qui définit le fonctionnement en
régime établi.

Voir [Hystérésis fréq.] 5 - & .

[Tps Ss-Ch.Av.Redém.] F - . % () 026 min 0 min

Tps sous-charge avant redémarr.
Temps minimum autorisé entre une sous-charge détectée et un redémarrage automatique.

Pour qu'un redémarrage automatique soit possible, la valeur du paramétre [Temps reset défaut] - A - , page
327 doit étre supérieure d'au moins une minute a celle de ce parameétre. Voir [Tps Ss-Ch.Av.Redém.] F - . .

[Seuil SurCharge] | = [ *() 70 % a 150 % de [Courant 110 %
- nom. moteur] ~ [

Seuil de surcharge courant

Seuil de détection de surcharge en % du courant nominal du moteur [Courant nom. moteur] ~ [ . Cette
valeur doit étre inférieure a celle de la limitation de courant pour que cette fonction puisse étre exécutée. Voir
[Seuil SurCharge] L = [ .

Ce parametre est accessible uniquement si [Délai Détect Surch] £ = L est différent de 0.

Il permet de détecter une « surcharge d'application ». Il ne s'agit pas d'une surcharge thermique du moteur ou
du variateur.

[Tps Surch.Av.Redém.] F - - % () 0 a6 min 0 min

Temps surcharge avant rédémarr.
Temps minimum autorisé entre une surcharge détectée et un redémarrage automatique.

Pour qu'un redémarrage automatique soit possible, la valeur du parameétre [Temps reset défaut] - A - , page
327 doit étre supérieure d'au moins une minute a celle de ce paramétre. Voir [Tps Surch.Av.Redém.] F - = ,
page 361.
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[Correction charge] L & [ () 02599 Hz 0Hz

Correction charge

Correction nominale en Hz. Voir [Correction charge] L & [ .

[Mode Ventilateur] £ £ 17 ¢) — [Standard] 5 o ou
[Toujours] - = ~ selon le
variateur.

Mode de fonctionnement ventilateur

Pour ATV320¢e++s\W(S), ce paramétre est forcé sur [Toujours] - o .
Si [Mode Ventilateur] rrM est réglé sur [Jamais] STP, le ventilateur du variateur est désactivé.

AVIS

SURCHAUFFE
Vérifiez que la température ambiante ne dépasse pas 40 °C (104 ° F) si le ventilateur est désactivé.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

* [Standard] - - o : Standard, le ventilateur démarre et s'arréte automatiquement en fonction de I'état
thermique du variateur
* [Toujours] - . ~ : Toujours, le ventilateur est toujours activé
+ [Jamais] 5 £ ~ : Jamais, le ventilateur est désactivé
[Fact. échelle client] 5 & 5 0 0,1a200 30

Facteur d'échelle client

Permet de visualiser une valeur proportionnelle a la fréquence de sortie [Fréquence Moteur] - F ~ : vitesse
de la machine, vitesse moteur, etc.

L'afficheur présente

([Fréq. sortie client] 5 F o 7 = [Fact. échelle client] 5 o 5 x [Fréquence Moteur] - ~ ~)/ 1000 a 2
décimales
+ Si[Fact. échelle client] 5 o 5 < 1, [Cust. output value] 5 F o | est affiché (définition possible = 0,01)
* Si1<[Fact. échelle client] 5 & 5 <10, [Fréq. sortie client] 5 F o = est affiché (définition possible = 0,1)
» Si[Fact. échelle client] 5 & 5 > 10, [Fréq. sortie client] 5 F - 7 est affiché (définition possible = 1)
» Si[Fact. échelle client] = 7 5 > 10 et [Fact. échelle client] 5 - 5 X [Fréquence Moteur] - F - >9999

exemple : pour 24 223, I'afficheur présente 24,22

- Si [Fact. échelle client] = 7 5 > 10 et [Fact. échelle client] 5 - 5 X [Fréquence Moteur] - F - >65
535, I'afficheur reste verrouillé a 65,54

Exemple : Afficher la vitesse du moteur pour moteur 4 pdles, 1 500 tr/min a 50 Hz (vitesse de
synchronisme) :

[Fact. échelle client] 5 -/ 5 =30

[Fréq. sortie client] 5 7 & 7 =1 500 a [Fréquence Moteur] - F - =50 Hz

(1) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le guide d'installation ou sur la plaque
signalétique du variateur.

(2) En I'absence de terminal graphique, les valeurs supérieures a 9 999 sont indiquées sur un affichage a
4 chiffres avec un point comme séparateur de milliers. Exemple : 15.65 pour 15 650.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce parametre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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E 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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Contenu de ce chapitre

[Contrdle moteur] - -

[Moteur Asynchrone] |
]

[Moteur Asynchrone

[Moteur Synchrone] 5
[Moteur Synchrone] =
[Controle moteur]
[Contrdle moteur]
en mode Expert...........

I
T

F o F=T =10 0 (=] (= 125
T N 127
HSY —:modeExXpert.....ccccoeeiiiiiiiiiiiiieeeeee, 133

e TS 134
Hr—:mode expert.......ccocoiiiiiiiiiii e 140
[ - parametres (SUIte) .......ccuvveviiiiiiieiiiiiieeeeie e 142

L -: équilibrage de charge, parameétres accessibles

124
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[Contréle moteur] d ~ [ - parameétres

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =
FuoullL »I__III_I’__

Les paramétres du menu [Contréle moteur] - - [ — peuvent étre modifiés
uniquement si le variateur est arrété et qu'aucun ordre de marche n'est présent.
Toutefois, il y a deux exceptions :

» [Autoréglage] £ . ~ , qui peut entrainer le démarrage du moteur.

+ Parametres contenant le signe () dans la colonne des codes, pouvant étre
modifiés que le variateur fonctionne ou soit arrété.

NOTE: Nous conseillons d'effectuer un auto-réglage lorsque I'un des
paramétres suivants est modifié par rapport a son réglage usine.

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE
« Lisez attentivement le manuel du moteur connecté.

» Vérifiez que tous les parameétres de moteur sont correctement réglés en
consultant la plaque signalétique et le manuel du moteur connecté.

» Sivous modifiez la valeur d'un ou de plusieurs parametres du moteur aprés
avoir effectué un autoréglage, la valeur de [Sélection Réglage] sTUN
revient a [Par défaut] TAB et vous devez effectuer a nouveau 'autoréglage.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Contréle moteur] o - [ —
[Standard Fréq. Mot.] & - - - [50 HZ] [IEC] & [
Standard Fréq. Mot.

Ce parametre modifie les préréglages des paramétres suivants : [Vitesse Haute] + 5 F , page 104, [Seuil
Fréq. Moteur] - £ o , [Tension Nom. Moteur] . ~ 5, [Fréq. Moteur Nom.] - - 5 et [Fréquence maxi]

EFr.

NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les parametres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ o ~ repasse a [Par défaut] - A 4. L'auto-réglage doit étre répété.

* [50 HZz] 5 [J : fréquence moteur 50 Hz IEC
+ [60 Hz] & [7 : frequence moteur 60 Hz NEMA

[Fréquence maxi] - ~ ~ 10 a2 599 Hz 60 Hz

Fréquence maxi
60 Hz (ou 72 Hz si [Standard Fréq. Mot.] & F ~ estréglé sur 60 Hz) correspond au réglage usine.

La valeur maximale est limitée par les conditions suivantes : Elle ne doit pas dépasser 10 fois la valeur de
[Fréq. Moteur Nom.] ~ - 5.

Pour éviter un déclenchement d’erreur détectée [Survitesse Moteur] = o F, il est recommandé que
[Fréquence maxi] - F ~ soit supérieur ou égal a 110 % de [Vitesse Haute] H 5 F.

[Type Cde Moteur] - E — [Standard] = - o
Type Cde Moteur

NOTE: Sélectionnez une loi avant d'entrer la valeur des parametres.

NOTE: La modification de ce paramétre réinitialise les paramétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = - . ~ repasse a [Par défaut] - A & . L'auto-réglage doit étre répété.
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[SVC U] V V [ : contréle vectoriel sans capteur avec boucle de vitesse interne en fonction du calcul du retour
de tension. Pour les applications exigeant de hautes performances au démarrage ou pendant la marche.

[Standard] = £ o : loi de moteur standard. Pour les applications simples qui n'exigent pas de hautes
performances. Loi simple de contréle du moteur maintenant un rapport tension/fréquence constant, avec un
réglage possible du bas de la courbe. Cette loi est généralement utilisée pour des moteurs branchés en
paralléle. Certaines applications spécifiques avec des moteurs en paralléle et des hauts niveaux de
performances peuvent nécessiter de régler ce paramétre sur [SVC U] V V L.

\

UnS

uo 4

FrS
T : tension
F : fréquence

NOTE: UO correspond au résultat du calcul interne basé sur les paramétres du moteur et multiplié par UFr
(%). UO peut étre ajusté en modifiant la valeur UFr.

[UIFVC5pts] u F 5 — —
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Tension/Fréquence U/F VC 5 points

[U/F VC 5 pts] = ~ 5 :loi U/F a 5 segments : comme la loi [Standard] = £ o, mais permet en plus d'éviter les
phénomenes de résonance (saturation).

uns

us /_

U4

La loi est définie par les valeurs des paramétres UnS, FrS, U0 a

us U5etF1aFs5.

u1

v FrS>F5>F4>F3>F2> F1

uo

F5  Frs

T : tension

F : fréquence

NOTE:

» UO correspond au résultat du calcul interne basé sur les parameétres du moteur et multiplié par UFr
(%). UO peut étre ajusté en modifiant la valeur UFr.

* Vous devez respecter la contrainte sur l'ordre de F1, F2, F3, F4, F5 et FrS sinon une erreur [Conf.
Invalide] [ F /| est déclenchée.

[Mot. sync.] 5 < ~ : pour moteurs synchrones a aimant permanent et a force électromotrice FEM sinusoidale
uniguement. Cette option permet d'accéder aux paramétres des moteurs synchrones, mais pas a ceux des
moteurs asynchrones.

[U/F VC Quad.] . F 5 : couple variable. Pour les applications de pompage et de ventilation.
[Economie Energie] ~ L o : économie d'énergie. Pour les applications qui n'exigent pas de dynamique
élevée.

[Moteur Asynchrone] A5 4 —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= [ o~ F =»
FulLl=»d-=»AF5Y

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Moteur Asynchrone] A 5 4 —

Accessible uniguement si [Type Cde Moteur] [ - - , page 125 n'est pas réglé sur [Mot. sync.] 5 4 .

[Puiss. nom. moteur] ~ 7 - % Selon calibre variateur Selon calibre variateur

Puissance nominale moteur

Ce parametre n'est pas accessible si [Type Cde Moteur] [ - £ , page 125 est réglé sur [Mot. sync.] 5 4 .
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones 1.3.4.3 [Totale] ~ . L L ——[Contréle moteur] & - [ —

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Puissance nominale du moteur indiquée sur la plaque signalétique, en kW si [Standard Fréq. Mot.] & F ~ est
réglé sur [50 Hz] 5 [J ou en HP si [Standard Fréq. Mot.] & F - estréglé sur[60 Hz] & L.

NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les paramétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ . ~ estrétabli sur [Par défaut] - A 4. L'auto-réglage doit étre répété.

[Cos. Phi Moteur 1] [ = 5 % 0,5a1 Selon calibre variateur

Cos. Phi Moteur 1

Ce parameétre est accessible si [Choix param mot] /7 7 [ estréglé sur [Cos. Phi Moteur1] [ = 5.

NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les paramétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ . ~ estrétabli sur [Par défaut] £ A 4. L'auto-réglage doit étre répété.

[Tension Nom. Moteur] . ~ 5 % 1002480V Selon les caractéristiques
nominales du variateur et
[Standard Fréq. Mot.]

I =
= IL ~

Tension nominale moteur

Ce parameétre n'est pas accessible si [Type Cde Moteur] [ £ £ , page 125 est réglé sur [Mot. sync.] 5 5 .

NOTE: La modification de ce paramétre réinitialise les paramétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ . ~ estrétabli sur [Par défaut] - A 4. L'auto-réglage doit étre répété.

[Courant nom. moteur] ~ [ - Y 0,25a1,5In (1) Selon les caractéristiques
nominales du variateur et
[Standard Fréq. Mot.]

L, [ =
=T

Courant nominal du moteur

Ce paramétre n'est pas accessible si [Type Cde Moteur] - £ , page 125 est réglé sur [Mot. sync.] 5 = .
NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les paramétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ . ~ estrétabli sur [Par défaut] - A 4. L'auto-réglage doit étre répété.

[Fréq. Moteur Nom.] F ~ 5 % 102800 Hz 50 Hz

Fréquence moteur nominale

Ce parameétre n'est pas accessible si [Type Cde Moteur] [ £ £ , page 125 est réglé sur [Mot. sync.] 5 5 .

50 Hz (ou 60 Hz si [Standard Fréq. Mot.] - F ~ estréglé sur 60 Hz) correspond au réglage usine.

NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les paramétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] - £ . ~ estrétabli sur [Par défaut] - A L. L'auto-réglage doit étre répété.
[Vitesse nom. moteur] - 5 7 % 0 465 535 tr/min Selon calibre variateur

Vitesse nominale moteur
Ce parameétre n'est pas accessible si [Type Cde Moteur] [ £ £ , page 125 est réglé sur [Mot. sync.] 5 5 .
0 a9 999 tr/min puis 10 000 a 65 535 tr/min sur le terminal intégré.

Si la plaque signalétique n'indique pas la vitesse nominale mais la vitesse de synchronisme et le glissement en
Hz ou en %, calculez la vitesse nominale comme suit :

100 — glissement en %

Vitesse nominale = Vitesse de synchronisme x 100
ou
50 — glissement en Hz
Vitesse nominale = Vitesse de synchronisme x 50 (moteurs 50 Hz).
ou
60 — glissement en Hz
Vitesse nominale = Vitesse de synchronisme x 60 (moteurs 60 Hz)
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les parameétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ . ~ estrétabli sur [Par défaut] - A L. L'auto-réglage doit étre répété.

- [Non] oo

[Autoréglage] £ . - €) ?D 2s

Autoréglage

A AVERTISSEMENT

MOUVEMENT INATTENDU

Le réglage automatique déplace le moteur afin de régler les boucles de régulation.
* Ne démarrez le systéme que s’il n’y a pas de personnes ou d’obstacles dans la zone de fonctionnement.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Pendant le réglage automatique, I'apparition de bruit et les oscillations du systéme sont normales.

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

» Sivous modifiez la valeur d’'un ou de plusieurs paramétres du moteur apres avoir effectué I'autoréglage,
la valeur de [Sélection Réglage] revient a [Par défaut] et vous devez effectuer a nouveau 'autoréglage.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

+ L'auto-réglage s'effectue uniguement si aucune commande d'arrét n'a été exécutée. Si une fonction d'arrét
en roue libre ou d'arrét rapide est affectée a une entrée logique, cette entrée doit étre réglée sur 1 (active a
0).

» L'auto-réglage prévaut sur les ordres de marche ou de préfluxage qui seront pris en compte aprés la
séquence d'auto-réglage.

» Sil'auto-réglage échoue, le variateur affiche [Aucune Action] ~ o et, suivant la configuration de [Rép.
err. autotune] £ ~ L , peut passer en mode d’ereur détectée [Erreur Autoréglage] £ ~ .

» L'auto-réglage peut durer 1 a 2 secondes et ne doit pas étre interrompu. Attendez que I'affichage indique
[Aucune Action] ~ .

NOTE: L'état thermique du moteur a une grande incidence sur le résultat du réglage. Ce réglage doit étre
effectué lorsque le moteur est arrété et froid.

Avant de recommencer un auto-réglage du moteur, attendez que celui-ci soit arrété et froid. Réglez d'abord
[Autoréglage] £ . ~ sur [Effacer mesure mot.] [ L ~, puis recommencez le réglage du moteur.

Le réglage du moteur sans sélectionner préalablement [Effacer mesure mot.] [ L - permet d'évaluer I'état
thermique du moteur. Dans tous les cas, le moteur doit impérativement étre arrété avant un réglage.

La longueur des cables a une incidence sur le résultat du réglage. Si le cablage est modifié, il convient alors de
recommencer le réglage.

[Aucune Action] ~ = : aucun auto-réglage n'est en cours

[Appliquer] < £ 5 : l'auto-réglage est réalisé immédiatement si possible, puis ce parametre passe
automatiquement a [Aucune Action] ~ . Sil'état du variateur ne permet pas d'effectuer le réglage
immédiatement, ce paramétre passe a [Aucune Action] ~ = et l'opération doit étre recommencée.

[Effacer mesure mot.] £ L ~ :les paramétres moteur mesurés par la fonction d'auto-réglage sont réinitialisés.
Les valeurs par défaut des paramétres du moteur servent a contréler le moteur. [Etat autotunning] - . 5 est
réglé sur [Non fait] £ A 4.

[Etat autotunning] £ . 5 — [Non fait] £ A &

Etat de I'auto-réglage

(pour information uniquement, non modifiable)
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Ce parameétre n'est pas enregistré a la mise hors tension du variateur. L'état de I'auto-réglage depuis la
derniére mise sous tension est affiché.

* [Nonfait] - A & : Non fait, 'auto-réglage n'est pas effectué

* [En Attente] F £ ~ o : Test en attente, I'auto-réglage a été demandé, mais n'a pas encore été effectué
* [EnCours] 7~ = o : Test en cours, I'autoréglage est en cours
* [Erreur] F A /L : Erreur détectée, |'auto-réglage a échoué
* [Mesure moteur Fait] - - ~ £ : Mesure moteur Fait, les paramétres moteur mesurés par la fonction
d'auto-réglage sont utilisés pour contréler le moteur
[Sélection Réglage] 5 - u — [Par défaut] - A &
Sélection Réglage

(pour information uniquement, non modifiable)
» [Par défaut] - A £ : Par défaut, les valeurs par défaut sont utilisées pour contréler le moteur

* [Mesure] /71 E A 5 : Mesure, les valeurs mesurées par la fonction auto-réglage sont utilisées pour
contréler le moteur

+ [Adapté] [ . 5 : Adapté, les valeurs réglées manuellement sont utilisées pour contréler le moteur
NOTE: Le réglage du moteur augmente considérablement les performances.

[Utilis. Autoréglage] £ .~ — [Thermique Moteur] = /7

Utilisation autoréglage

Dans certaines applications nécessitant un couple élevé a basse vitesse, la température du moteur exerce une
influence notable sur le comportement et la capacité a maintenir les performances optimales résultant de
l'auto-réglage.

Le réglage du paramétre [Utilis. Autoréglage] TUNU sur [Thermique Moteur] T permet de compenser la
résistance du stator en fonction de I'estimation de I'état thermique du moteur, mais comme le temps de mise
hors tension du variateur n'est pas calculé, ce réglage ne doit étre utilisé que si le variateur est toujours mis
sous tension avec un moteur froid.

S'il n'est pas possible de garantir que le moteur est froid a chaque mise sous tension du variateur, le réglage du
parametre [Utilis. Autoréglage] TUNU sur [Réglage Froid] CT utilise une autre méthode pour compenser la
résistance du stator en fonction de I'estimation de I'état thermique du moteur. Dans ce cas, le réglage a froid
doit étre effectué avant le réglage [Utilis. Autoréglage] TUNU = [Réglage Froid] CT et il est a noter que les
valeurs de réglage a froid ne sont pas incluses dans le fichier de transfert de configuration.

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE DUE A UNE INITIALISATION INCORRECTE DES VALEURS DE REGLAGE A
FROID

+ Le réglage a froid doit étre effectué avec un moteur froid et uniquement avec [Utilis. Autoréglage] TUNU
= [Thermique Moteur] TM.

» Comme les valeurs correspondant au réglage a froid ne sont pas transférées lors du transfert de
configuration, un nouveau réglage a froid avec [Utilis. Autoréglage] TUNU = [Thermique Moteur] T
doit étre réalisé.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages

matériels.

* [Non] ~ = : Non, pas d'évaluation de I'état thermique

* [Thermique Moteur] = /7 : Utilisation évolution thermique moteur, évaluation de I'état thermique au
niveau du stator en fonction du courant nominal et du courant consommé par le moteur

+ [Réglage Froid] - : Utilisation valeurs de réglage froid, évaluation de I'état thermique en fonction de
la résistance du stator mesurée lors du premier réglage a froid et du réglage réalisé a chaque mise sous
tension

NOTE: Un auto-réglage doit étre effectué avant de régler [Utilis. Autoréglage] £ . ~ = sur [Réglage
Froid] [ £ pour obtenir les valeurs de consigne d'un réglage a froid.
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
- [Non] oo

[Autoréglage auto] A . £ QO 5 2s

Autoréglage auto

A AVERTISSEMENT

MOUVEMENT INATTENDU

Lorsque cette fonction est activée, le réglage automatique est effectué a chaque fois que le variateur est mis
en marche.

» Vérifiez que cette fonction peut étre activée en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Le moteur doit étre arrété a la mise sous tension du variateur.

[Autoréglage auto] A . £ estforcé sur [Oui] 4 £ 5 si [Utilis. Autoréglage] - . ~ . estréglé sur [Réglage
Froid] [ . La valeur de la résistance du stator du moteur mesurée pendant le réglage permet d’évaluer I'état
thermique du moteur a la mise sous tension.

* [Non] ~ o : Non, fonction désactivée
* [Oui] 4 £ 5 : Oui, un réglage est effectué automatiquement a chaque mise sous tension
* [Une fois] = ~ £: Au premier ordre de marche

- [Non] Fro

[Fluxage Moteur] < L . % Q) ) 2s

Configuration fluxage moteur

AADANGER

RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE, D’EXPLOSION OU D'ARC ELECTRIQUE

Si le parameétre [Fluxage Moteur] F1.U est réglé sur [Continu] FCT, le fluxage reste actif en permanence,
méme si le moteur est a l'arrét.

» Veérifiez que ce réglage peut étre utilisé en toute sécurité.
Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures graves.

AVIS

SURCHAUFFE
Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour le courant de flux qui doit lui étre appliqué.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Si [Type Cde Moteur] [ -  , page 125 est réglé sur [Mot. sync.] 5 4 ~, le réglage usine est remplacé par
[Non continu] ~ ~ .

Afin d'obtenir rapidement un couple élevé au démarrage, le flux magnétique doit déja avoir été établi dans le
moteur.

En mode [Continu] F [ £, le variateur établit le flux automatiquement a sa mise sous tension.
En mode [Non continu] ~ ~ [, le fluxage s'effectue au démarrage du moteur
Le courant de flux est supérieur au [Courant nom. moteur] ~ [ ~ (courant nominal du moteur configuré)
lorsque le flux est établi, puis ajusté a la valeur du courant magnétisant moteur.
* [Non continu] F ~ [ : Non continu
* [Continu] F L £ : Continu. Cette option ne peut pas étre sélectionnée si [Injection DC Auto] H - L est
réglé sur [Oui] Y £ 5 ou si [Type d'arrét] = £ £ estréglé sur [Arrét Roue Libre] ~ 5 .
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* [Non] F ~ = : fonction inactive. Cette option ne peut pas étre sélectionnée si[CommandeFrein] & L [
n’est pas réglé sur [Non] - .
Si [Type Cde Moteur] [ t £ , page 125 est réglé sur [Mot. sync.] 5 4 -, le paramétre [Fluxage Moteur]
F L entraine I'alignement du rotor mais pas de fluxage..
Si [CommandeFrein] & L [ n'est pas réglé sur [Non] ~ =, le paramétre [Fluxage Moteur] F L . n'a aucune
incidence.
[Choix param mot] /1 F [ X - [Puiss. nom. moteur]

Choix parametre moteur

NOTE: La modification de ce paramétre réinitialise les paramétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] - £ o ~ estrétabli sur [Par défaut] - A k. L'auto-réglage doit étre répéte.

* [Puiss. nom. moteur] ~ F -
* [Cos.PhiMoteur1] [ = 5

(1) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le Guide d'installation et sur la plaque
signalétique du variateur.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce parameétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

Z 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez sur la touche ENT
pendant 2 s.
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
asynchrones

[Moteur Asynchrone] A 5 4 — : mode Expert

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Moteur Asynchrone] A 5 4 —
[R stator mot async.] - 5 A * (1) 0a65535mQ 0 mQ

Résistance statorique moteur asynchrone, résistance du stator a I'état froid (par enroulement), valeur
modifiable. Le réglage usine est remplacé par le résultat de I'auto-réglage, si celui-ci a été effectué.

[Induct fuite async] L F A X

04655,35 mH

0mH

Inductance de fuite moteur asynchrone, inductance de fuite a I'état froid, valeur modifiable. Le réglage usine
est remplacé par le résultat de I'auto-réglage, si celui-ci a été effectué.

[Courant Magnétis.] 4 A K

0465535A

0A

Courant Magnétis.. Le réglage usine est remplacé

par le résultat de I'auto-réglage, si celui-ci a été effectué.

[Const. Temps Rotor] = - A

0a65535ms

0Oms

Constante de temps rotor. Le réglage usine est remplacé par le résultat de I'auto-réglage, si celui-ci a été

effectué.

(1) Sur le terminal intégré : 0 a 9 999, puis 10,00 a 65,53 (10 000 a 65 535).

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.
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[Moteur Synchrone] 5 4 n —

Acces

i

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o -  =»
Fol L »I__I'l_ll__» 549nm

Ces paramétres sont accessibles si [Type Cde Moteur] [ - - , page 125 est
réglé sur [Mot. sync.] 5 4 ~. Dans ce cas, les paramétres des moteurs
asynchrones ne sont pas accessibles.

Une fois le variateur choisi :
1- Reportez-vous a la plaque signalétique du moteur.

2 - Effectuez le réglage.
» Effectuez un [Autoréglage] - . ~
» Vérifiez I'état de la saillance du moteur synchrone (voir [Autoréglage] - . ~ .

Si le parameétre [Etat saillance mot.] = /7 = £ affiche [Moyen. sail.] /7L 5 ou
[Forte saillance] H L =
» suivez la procédure ci-dessous "3 - Améliorer le résultat du réglage”
et

» suivez la procédure ci-dessous "4 - Ajuster le paramétre PHS"
Ou si [Etat saillance mot.] 5 /7 o £ affiche [Faible. sail.] . L 5

» suivez la procédure ci-dessous "4 - Ajuster le paramétre PHS"
3 - Améliorer le résultat du réglage.

AVIS

SURCHAUFFE

« Vérifiez que le moteur est correctement calibré pour le courant maximal
devant lui étre appliqué.

+ Prenez en compte le cycle de fonctionnement de moteur et tous les facteurs
relatifs a votre application, notamment les exigences de déclassement pour
déterminer la limite de courant.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages
matériels.

* Réglez [Cour.Max.Align.PSI] /7L - conformément au courant maximum du
moteur. La valeur maximale pour [Cour.Max.Align.PSI] /7 [ ~ est limitée par
[Limitation de courant] £ L .. Sivous n'avez pas d'informations, réglez
[Cour.Max.Align.PSl] /7 L ~ sur [Automatique] A v k£ .

» Effectuez un deuxiéme [Autoréglage] £ . ~ aprés la modification de [Cour.
Max.Align.PSI] /7L ~.

4 - Ajuster le paramétre PHS.

Ajustez le paramétre [Constante FEM Syn.] 7 H 5 de fagon optimale.

» Démarrez le moteur a la fréquence minimale stable disponible sur la machine
(sans charge).

» Vérifiez et relevez la valeur [% erreur FEM] ~ & A £ .

o Silavaleur [% erreur FEM] - o A £ est inférieure a 0 %, la valeur
[Constante FEM Syn.] 7 H 5 peut étre augmentée.
o Silavaleur[% erreur FEM] - o A £ est supérieure a 0 %, la valeur

[Constante FEM Syn.] 7 H 5 peut étre réduite.
La valeur [% erreur FEM] ~ - A £ doit étre proche de 0 %.

» Arrétez le moteur pour modifier [Constante FEM Syn.] 7 H 5 conformément
ala valeur de [% erreur FEM] - o A £ (relevée précédemment)

134

NVE41296_05



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
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Conseils :

Le variateur doit étre choisi de fagon a avoir suffisamment de courant selon les
besoins de l'application, mais pas trop non plus pour que la mesure de courant
reste suffisamment précise, notamment avec l'injection de signal haute fréquence
(voir [Activation HF inj.] # F /).

Les performances peuvent étre plus élevées sur des moteurs a forte saillance en
activant la fonction d'injection haute fréquence (voir [Activation HF inj.] HF ).

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Moteur Synchrone] 5 Y » —
[Cour.Nom.Mot.Sync.] ~ [ - 5 % 0,25a1,5In™M Selon calibre variateur

Courant nominal moteur synchrone

NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les parametres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ . ~ repasse a [Par défaut] - A & . L'auto-réglage doit étre répété.

[Paires Péles] 7 7 - 5 %

1a50 Selon calibre variateur

Nombre de paires de péles (sync)

NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les parametres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ . ~ repasse a [Par défaut] - A & . L'auto-réglage doit étre répété.

[Vit.Nom.Mot.Sync.] ~ 5

5 c Y (2) 0 a 48 000 tr/min Selon calibre variateur

Vitesse nominale moteur synchrone

NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les parametres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ o ~ repasse a [Par défaut] - A 4. L'auto-réglage doit étre répété.

[Couple nom. moteur] - 75 % 0,146 553,5Nm Selon calibre variateur

Couple nominal moteur

NOTE: La modification de ce parametre réinitialise les parametres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] = £ . ~ repasse a [Par défaut] - A & . L'auto-réglage doit étre répété.

[Autoréglage] £ u ~ QO z 2s

- [Non] oo

Autoréglage
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A AVERTISSEMENT

MOUVEMENT INATTENDU

Le réglage automatique déplace le moteur afin de régler les boucles de régulation.
* Ne démarrez le systéeme que s'il n’y a pas de personnes ou d’obstacles dans la zone de fonctionnement.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Pendant le réglage automatique, I'apparition de bruit et les oscillations du systéme sont normales.

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

» Sivous modifiez la valeur d’un ou de plusieurs paramétres du moteur aprés avoir effectué I'autoréglage,
la valeur de [Sélection Réglage] revient a [Par défaut] et vous devez effectuer a nouveau I'autoréglage.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

» L'auto-réglage s'effectue uniquement si aucun ordre d'arrét n'a été exécuté. Si une fonction d'arrét en roue
libre ou d'arrét rapide est affectée a une entrée logique, cette entrée doit étre réglée sur 1 (active a 0).

» L'auto-réglage prévaut sur les ordres de marche ou de préfluxage qui seront pris en compte aprés la
séquence d'auto-réglage.

» Sil'auto-réglage échoue, le variateur affiche [Aucune Action] ~ = et, suivant la configuration de [Rép.
err. autotune] - ~ L , peut passer en mode d’erreur détectée [Etat Erreur Régl] - ~ L .

» L'auto’réglage peut durer 1 a 2 secondes et ne doit pas étre interrompu. Attendez que I'affichage indique
[Aucune Action] r .

NOTE: L'état thermique du moteur a une grande incidence sur le résultat du réglage. Ce réglage doit étre
effectué lorsque le moteur est arrété et froid. Avant de recommencer un auto-réglage du moteur, attendez

que celui-ci soit arrété et froid. Réglez d'abord [Autoréglage] - .. ~ sur [Effacer mesure mot.] [ L -,
puis recommencez le réglage du moteur.
Le réglage du moteur sans sélectionner préalablement [Effacer mesure mot.] . . - permet d'évaluer

I'état thermique du moteur. Dans tous les cas, le moteur doit impérativement étre arrété avant un réglage.
La longueur des cables a une incidence sur le résultat du réglage. Si le cablage est modifié, il convient
alors de recommencer le réglage.

* [Aucune Action] ~ = : Aucune action, aucun auto-réglage n'est en cours

+ [Appliquer] 4 E 5 : Appliquer autoréglage, |'auto-réglage est réalisé immédiatement si possible, puis ce
parameétre passe automatiquement a [Aucune Action] ~ - . Sil'état du variateur ne permet pas
d'effectuer le réglage immédiatement, ce paramétre passe a [Non] ~ = et I'opération doit étre
recommenceée.

» [Effacer mesure mot.] [ [ ~ : Effacer mesure mot., les parametres moteur mesurés par la fonction
d'auto-réglage sont réinitialisés. Les valeurs par défaut des parameétres du moteur servent a controler le
moteur. [Etat autotunning] £ . 5 estréglé sur [Nonfait] - 7 &.

[Etat autotunning] £ u 5 — [Non fait] - A &

Etat de I'auto-réglage
(pour information uniquement, non modifiable)

Ce parametre n'est pas enregistré a la mise hors tension du variateur. L'état de I'auto-réglage depuis la
derniére mise sous tension est affiché.

* [Non fait] - A & : Non fait, 'auto-réglage n'est pas effectué

* [En Attente] F £ ~ o : Test en attente, I'auto-réglage a été demandé, mais n'a pas encore été effectué
* [EnCours] F - o i : Test en cours, 'auto-réglage est en cours
* [Erreur] F A /L : Erreur détectée, 'auto-réglage a échoué
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* [Mesure moteur Fait] - - ~ £ : Mesure moteur Fait, les paramétres moteur mesurés par la fonction
d'auto-réglage sont utilisés pour contréler le moteur
[Sélection Réglage] = - u = — [Par défaut] - A &
Sélection Réglage

(pour information uniquement, non modifiable)
NOTE: Le réglage du moteur augmente considérablement les performances.
« [Par défaut] - A L : Par défaut, les valeurs par défaut sont utilisées pour contrdler le moteur

* [Mesure] /1E A 5 : Mesure, les valeurs mesurées par la fonction d'auto-réglage sont utilisées pour
contréler le moteur

+ [Adapté] [ = 5 : Adapté, les valeurs réglées manuellement sont utilisées pour contréler le moteur

[Utilis. Autoréglage] - .~ — [Thermique Moteur] £ /1

Utilisation autoréglage
Ce parametre indique le moyen utilisé pour modifier les paramétres du moteur en fonction de I'évaluation faite
au sujet de I'état thermique du moteur.

* [Non] ~ o : Non, pas d'évaluation de I'état thermique

* [Thermique Moteur] - /7 : Utilisation évolution thermique moteur, évaluation de I'état thermique au
niveau du stator en fonction du courant nominal et du courant consommeé par le moteur

+ [Réglage Froid]  : : Utilisation valeurs de réglage froid, évaluation de I'état thermique en fonction de
la résistance du stator mesurée lors du premier réglage a froid et du réglage réalisé a chaque mise sous
tension.

NOTE: Un auto-réglage doit étre effectué avant de régler [Utilis. Autoréglage] £ . ~ . sur [Réglage
Froid] C £ pour obtenir les valeurs de consigne d'un réglage a froid.

- [Non] oo

[Autoréglage auto] A . £ QO z 2s

Autoréglage auto

A AVERTISSEMENT

MOUVEMENT INATTENDU

Lorsque cette fonction est activée, le réglage automatique est effectué a chaque fois que le variateur est mis
en marche.

« Vérifiez que cette fonction peut étre activée en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Le moteur doit étre arrété a la mise sous tension du variateur.

[Autoréglage auto] A . £ estforcé sur [Oui] 4 £ 5 si [Utilis. Autoréglage] - . ~ . estréglé sur [Réglage
Froid] L . La valeur de la résistance du stator du moteur mesurée pendant le réglage permet d'évaluer |'état
thermique du moteur a la mise sous tension.

* [Non] ~ = : Non, fonction désactivée
+ [Oui] 4 E 5 : Oui, un réglage est effectué automatiquement a chaque mise sous tension
* [Une fois] = ~ £: Au premier ordre de marche

[Etat saillance mot.] 5 /1 = £ *

Statut du tune en terme de saillance
(pour information uniquement, non modifiable)

Information sur la saillance du moteur synchrone.

Ce parametre est accessible si [Sélection Réglage] = £ . ~ estréglé sur [Mesure] /1E A 5.
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NOTE: Avec un moteur a faible saillance, il est conseillé de choisir la loi de contrble standard.

* [Aucune Info] ~ = : Aucune information, réglage non effectué

+ [Faible. sail.] L L 5 : Saillance faible faible saillance (configuration recommandée : [Type réglage
angle] A 5 £ =[Align. PSI] 7 5 , ou [Align. PSIO] 7 5 | o et [Activation HF inj.] H F / = [Aucune
InfO] oo )

* [Moyen. sail.] /7L 5 : saillance moyenne Saillance moyenne [Type réglage angle] ~ 5 - = [Align.
SPM] = F 1 H possible. [Activation HF inj.] H - . =[Oui] 4 £ 5 possible.

» [Forte saillance] +H L 5 : forte saillance Forte saillance rotorique moteur [Type réglage angle] A 5 £ =
[Align. IPM] | F /1A possible. [Activation HF inj.] # F  =[Oui] 4 £ 5 possible.

[Type réglage angle] A 5 - X - [Align. PSIO] 7 5 =

Type de réglage d'angle auto

Mode de mesure de I'angle de déphasage. Accessible uniquement si [Type Cde Moteur] [ £ £ est réglé sur
[Mot. sync.] 5 4 ,

[Align. PSI] 7 5 / et[Align. PSIO] 7 5 o peuvent étre utilisés avec tous les types de moteurs synchrones.
Les paramétres [Align. SPM] = F~ /7 A et [Align. IPM] | F T A augmentent les performances selon le type de
moteur synchrone.

+ [Align.IPM] |~ 1A : Alignement IPM, alignement du moteur IPM. Mode d'alignement pour moteur a
aimant permanent enterré (ce type de moteur présente généralement une forte saillance). Il utilise
l'injection haute fréquence qui est moins bruyante que le mode d'alignement standard.

+ [Align. SPM] 5 F /1A : Alignement SPM, alignement du moteur SPM. Mode pour moteur a aimant
permanent en surface (ce type de moteur présente généralement une moyenne ou faible saillance) I
utilise l'injection haute fréquence qui est moins bruyante que le mode d'alignement standard.

» [Align. PSI] 7 5 | : Injection de signaux d'impulsion. Mode d'alignement standard par injection de
signal d’impulsion.

» [Align. PSIO] 7 5 | = Injection de signaux d'impulsion - optimisée. Mode d'alignement optimisé
standard par injection de signal d'impulsion. La mesure de déphasage est moins longue apreés le premier
ordre de marche ou un réglage, méme si le variateur a été arrété.

* [Aucun Alignmt] ~ -: Aucun alignement

[Activation HF inj.] HF & — [Non] r =
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Activation de I'injection HF

Activation de l'injection de signal haute fréquence en MARCHE. Cette fonction permet d'évaluer la vitesse du
moteur afin d'avoir du couple a faible vitesse sans retour de vitesse.

NOTE: Plus la saillance est élevée, plus la fonction [Activation HF inj.] H - . est efficace.

Afin d'assurer les performances, il peut étre nécessaire d'ajuster les parameétres de la boucle de vitesse
([Boucle vit filtre K] = - [, [Temps intégral] = | - et [Gain Prop. Vitesse] 5 - [, ) etla boucle a
verrouillage de phase pour I'évaluation de la vitesse (paramétres Expert [Bande pass. pll HF] 5 7 & et
[Amortiss. pll HF] 5 7 F ).

L'injection haute fréquence n'est pas efficace avec des moteurs a faible saillance (voir [Etat saillance mot.]
SMak).
Il est conseillé d'avoir une fréequence PWM de 4 kHz ([Fréquence Découpage] = F - ).

En cas d'instabilité a vide, il est conseillé de diminuer les valeurs des parametres [Gain Prop. Vitesse] = F [
et [Bande pass. pll HF] = F L. Ajustez ensuite les paramétres de la boucle de vitesse afin d'obtenir le
comportement dynamique et les gains PLL, et évaluer ainsi correctement la vitesse a faible régime.

En cas d'instabilité en charge, cela peut aider a augmenter la valeur du paramétre [Comp. erreur angle]
F E [ (notamment pour un moteur SPM).

* [Non] ~ = : Non, fonction désactivée

+ [Oui] 4 E 5 : Oui, l'injection haute fréquence est utilisée pour I'évaluation de la vitesse

(1) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le Guide d'installation et sur la plaque
signalétique du variateur.

(2) Sur le terminal intégré : 0 a 9 999, puis 10,00 a 65,53 (10 000 a 65 536).

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

g 2 s : pour modifier |'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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[Moteur Synchrone] = 4~ —
[R Stator Mot. Sync.] - 5 A5 % )1 0465535 mQ 0 mQ

Résistance stator moteur synchrone. Résistance du stator a |'état froid (par enroulement). Le réglage usine
est remplacé par le résultat de I'auto-réglage, si celui-ci a été effectué.

La valeur peut étre entrée par l'utilisateur, si celui-ci la connait.

[Autoréglage axe Ld] [ o 5 % 02a655,35mH 0mH

Inductance d moteur synchrone, inductance du stator sur I'axe d en mH (par phase).

Sur les moteurs a pbles lisses [Autoréglage axe L d] . o 5 = [Autoréglage axe L q] L 7 5 = Inductance du
stator L.

Le réglage usine est remplacé par le résultat de I'auto-réglage, si celui-ci a été effectué.

[Autoréglage axe L q] L 75 & 0a655,35 mH 0 mH

Inductance q moteur synchrone, inductance du stator sur I'axe g en mH (par phase).

Sur les moteurs a pbles lisses [Autoréglage axe L d] . - 5 = [Autoréglage axe L q] L 7 5 = Inductance du
stator L.

Le réglage usine est remplacé par le résultat de I'auto-réglage, si celui-ci a été effectué.

[Constante FEM Syn.] 7 H 5 % (1) 046 553,5mV/tr/min 0 mV / tr/min

Constante FEM Synchrone, a 0,1 mV / tr/min (tension de créte par phase).

L'ajustement du paramétre PHS permet de réduire le courant lors du fonctionnement sans charge.

[Frég. Nom. Sync.] F - 55 % () 10 & 800 Hz nSPS * PPnS / 60
Fréquence nom. moteur synchr., en Hz
Ce parameétre est mis a jour automatiquement selon les données de [Vit.Nom.Mot.Sync.] ~ 5 F 5 et [Paires
Péles] 7 F ~ 5. Une [Fréq. Nom. Sync.] F - 5 5 inférieure a la valeur minimale 10,0 Hz déclenche une erreur
[Conf. incorrecte] L ~ F ala prochaine mise sous tension.
NOTE: La modification de ce paramétre réinitialise les paramétres d’auto-réglage du moteur et [Sélection
Réglage] - £ u ~ estrétabli sur [Par défaut] - A 4. L'auto-réglage doit étre répété.
[Bande pass. pll HF] 5 F 5 % 02100 Hz 25 Hz

Bande passante de la PLL HF, bande passante de la boucle a verrouillage de phase (PIl) pour la fréquence
du stator.

[Amortiss. pll HF] 5 F F % 02200 % 100 %

Facteur d’amortissement de la PLL HF, facteur d'amortissement de la boucle a verrouillage de phase (PII)
pour la fréquence du stator.

[Comp. erreur angle] 7 £ [ % 04500 % 0%

Compensation d'erreur de position d'angle, compensation d'erreur de la position d'angle en mode haute
fréquence.

Ce paramétre augmente les performances a faible vitesse en mode générateur et en mode moteur, notamment
pour les moteurs SPM.

[Automatique] ~ . £ = : le variateur récupére une valeur égale au glissement nominal du moteur, calculée en
fonction des parameétres du variateur.

[Fréq. injection HF] < ~ , % 250 a 1 000 Hz 500 Hz

Fréquence d'injection HF
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Ce parametre a une incidence sur le bruit pendant la mesure de déphasage ainsi que sur la précision de
I'estimation de la vitesse.

[Niveau courant HF] H , - % 02200 % 25%

Niveau de courant pour le signal d'injection HF

Rapport du niveau de courant du signal haute fréquence injecté. Ce parameétre a une incidence sur le bruit
pendant la mesure de déphasage ainsi que sur la précision de I'estimation de la vitesse.

[Cour.Max.Align.PSI] /1 - > ¢ g%gt;matique] Aukoa [Automatique] A . - o
(o]

Courant maximum alignement PSI

Niveau de courant en % du [Cour.Nom.Mot.Sync.] ~ [ ~ 5 pour les modes de mesure de déphasage [Align.
PSI] 75 . et[Align. PSIO] 7 5 | o. Ce paramétre a une incidence sur la mesure d'inductance. [Cour.Max.
Align.PSI] /7L ~ est utilisé pour le réglage. Ce courant doit étre supérieur ou égal au niveau de courant
maximal de I'application sous peine d'entrainer une instabilité. Si [Cour.Max.Align.PSI] /7 [ ~ estréglé sur

[Automatique] A . £ =, [Cour.Max.Align.PSI] /7 - =150 % du [Cour.Nom.Mot.Sync.] ~ [ - 5 pendantle
réglage et 100 % du [Cour.Nom.Mot.Sync.] ~ [ -~ 5 pendant la mesure de déphasage en cas d'alignement
standard [Align. PSI] 7 5 / ou [Align.PSIO] 7 5 .

[Niv courant align.] /. - % 02200 % 50 %

Niveau de courant pour I'alignement HF

Niveau de courant en % du [Cour.Nom.Mot.Sync.] ~ [ ~ 5 pour la mesure de déphasage haute fréquence
type IPMA.

[Niveau boost align.] 5 /- X 02200 % 100 %

Niveau de boost pour I'alignement IPMA

Niveau de courant en % du [Cour.Nom.Mot.Sync.] ~ [ ~ 5 pour la mesure de déphasage haute fréquence
type SPMA.

[% erreur FEM] ~ & A £ -3276,7 a3 275,8 % —

% erreur FEM

Utilisez le paramétre [% erreur FEM] - = A £ pour ajuster [Constante FEM Syn.] ~ H 5. Le paramétre [%
erreur FEM] - o A E doit étre proche de 0.

Sila valeur [% erreur FEM] - o A £ est inférieure a 0 %, la valeur [Constante FEM Syn.] ~ H =, peut étre
augmentée.

Si la valeur [% erreur FEM] - o A £ est supérieure a 0 %, la valeur [Constante FEM Syn.] ~ H 5 peut étre
réduite.

(1) Sur le terminal intégré : 0 a 9 999, puis 10,00 a 65,53 (10 000 a 65 536).

X :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Gain Prop. Vitesse] 5 7~ [ % () 021000 % 40 %

Gain proportionnel vitesse

Accessible si [Type Cde Moteur] [ - £ n’est pas réglé sur [Norme] = £ o, [U/F VC 5 pts] » - 5 ou [U/F VC
Quad.] . F 9.

[Facteur d'inertie] = F [ * () 021000 % 40 %

Facteur d'inertie

Acc_:e_ssible si [Type Cde Moteur] = L estréglé sur [Norme] = £ o, [UIF VC 5 pts] . F 5 ou [U/F VC Quad.]
[Temps intégral] 5 , - % () 1a65535ms 63 ms

Temps intégral

Accessible si [Type Cde Moteur] [ - £ n’est pas réglé sur [Norme] = £ o, [U/IF VC 5 pts] » ~ 5 ou [U/F VC

Quad.] » F 4.

[Boucle vit filtre K] 5 7 £ % () 0a100 65
Boucle vit filtre K (0 (IP) a 100 (PI))

[Tps Filtr Vit Est] F 7 H % 0a100 ms 6,4 ms
Temps de filtrage de la vitesse estimée

Accessible en mode Expert uniquement.

[Tps Filtre Courant] [ - £ F % 0a 100 ms 3,2ms

Temps de filtrage du courant

Accessible en mode Expert uniquement.

Temps du filtre de la consigne de courant [de la loi de contréle (si [Non] ~ = : fréquence naturelle du stator)].

[Compens.RI] o F - ()

04200 %

100 %

Compens.RI

Utilisée pour optimiser le couple a une vitesse trés faible, ou pour s'adapter a des cas particuliers (par exemple
: pour des moteurs branchés en paralléle, diminuez la valeur de [Compens.RI] . ~ ~. Sile couple est
insuffisant a faible vitesse, augmentez la valeur de [Compens.RI] . F ~. Une valeur trop élevée peut
empécher le moteur de démarrer (verrouillage) ou modifier le mode de limitation du courant.

04300 % 100 %

[Compens. Glissement] 5 . 7 % ()

Compensation de glissement
Ce parameétre n'est pas accessible si [Type Cde Moteur] [ - £ estréglé sur [Mot. sync.] 5 4 .
Ce paramétre est enregistré a 0 % lorsque [Type Cde Moteur] _ - £ estréglé sur [U/F VC Quad.] o F 4.

Il ajuste la compensation de glissement sur la vitesse nominale du moteur.
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Les vitesses indiquées sur les plaques signalétiques ne sont pas nécessairement optimales.

Si le réglage de glissement est inférieur au glissement réel : le moteur ne tourne pas a la bonne vitesse en
régime établi mais a une vitesse inférieure a la vitesse de consigne.

Si le réglage de glissement est supérieur au glissement réel : le moteur est surcompensé et la vitesse n'est pas

stable.

[U1] » | K

0 a 800V selon le calibre

ov

U1 sur courbe V/F 5 points

Ce parametre est accessible si [Type Cde Moteur] [ - - estréglé sur [U/F VC 5 pts] o F 5.

[F1]1 F 1 %

04599 Hz

OHz

Fréq. point 1 sur 5 pt V/F

Ce parametre est accessible si [Type Cde Moteur] [ = = estréglé sur [U/F VC 5 pts] o F 5.

[U2] o = K

0 a 800V selon le calibre

ov

U2 sur courbe V/F 5 points

Ce parametre est accessible si [Type Cde Moteur] [ - - estréglé sur [U/IF VC 5 pts] . F 5.

[F2] F = %

04599 Hz

0 Hz

Fréq. point 2 sur 5 pt V/F

Ce parametre est accessible si [Type Cde Moteur] = £ estréglé sur [U/F VC 5 pts] o F 5.

[U3] u 7 %

0 a 800V selon le calibre

ov

U3 sur courbe V/F 5 points

Ce parametre est accessible si [Type Cde Moteur] [ = £ estréglé sur [U/F VC 5 pts] o F 5.

[F3] F 7 %

0a599 Hz

0O Hz

Fréq. point 3 sur 5 pt V/F

Ce parametre est accessible si [Type Cde Moteur] = £ estréglé sur [U/F VC 5 pts] o F 5.

[U4] o H * 0 4800 V selon le calibre ov

U4 sur courbe V/F 5 points

Ce parametre est accessible si [Type Cde Moteur] [ = £ estréglé sur [U/F VC 5 pts] o F 5.
[F4] F 4 % 0a599 Hz 0 Hz
Fréq. point 4 sur 5 pt V/F

Ce parametre est accessible si [Type Cde Moteur] = L estréglé sur [U/F VC 5 pts] o F 5.
[U5] o 5 K 0 a4 800 V selon le calibre ov

U5 sur courbe V/F 5 points

Ce parameétre est accessible si [Type Cde Moteur] [ - L estréglé sur [U/F VC 5 pts] o F 5.

[F5] F 5 %

04599 Hz

0 Hz

Fréq. point 5 sur 5 pt V/IF

Ce parametre est accessible si [Type Cde Moteur] [ = L estréglé sur [U/F VC 5 pts] o F 5.

[Limitation de courant] £ L , % ()

0a15In®

1,5In (M

Limitation de courant
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AVIS

SURCHAUFFE
» Vérifiez que le moteur est correctement calibré pour le courant maximal devant lui étre appliqué.

* Prenez en compte le cycle de fonctionnement de moteur et tous les facteurs relatifs a votre application,
notamment les exigences de déclassement pour déterminer la limite de courant.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

NOTE: Si le réglage est inférieur a 0,25 In, le variateur peut se verrouiller en mode erreur détectée [Affect
perte ph mot] = F L si celui-ci est activé. En revanche, si ce réglage est inférieur au courant moteur a
vide, le moteur ne peut pas fonctionner.

[Type Fréq. Commut.] = - £ - [Fréq.Découp. type 1]

- |/
ILII_ I

Type de fréquence de découpage

La fréquence de découpage du moteur est modifiée (réduite) lorsque la température interne du variateur est
trop élevée.

[Fréq.Découp. type 1] H F | : optimisation du chauffage

Permet au systéme d'adapter la fréquence de découpage selon la fréquence du moteur.

[Fréq.Découp. type 2] + F = : optimisation du niveau de bruit du moteur (pour une fréquence de découpage
élevée)

Permet au systéme de conserver une fréquence de découpage choisie constante [Fréquence Découpage]
5 F - quelle que soit la fréquence du moteur [Fréquence Moteur] - F ~.

En cas de surchauffe, le variateur diminue automatiquement la fréquence de découpage.

Il revient a sa valeur d'origine lorsque la température revient a la normale.

4 kHz

[Fréquence Découpage] 5 - - €) 2216 kHz

Fréquence Découpage

AVIS

ENDOMMAGEMENT DU VARIATEUR

Vérifiez que la fréquence de découpage du variateur ne dépasse pas 4 kHz si le filtre CEM est déconnecté,
pour le fonctionnement du variateur sur un réseau IT.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Cela s'applique aux versions de variateur suivantes : ATV320¢+sM2°
Réglage de la fréquence de découpage.

Plage de réglages : la valeur maximale est limitée a 4 kHz si le paramétre [Lim. surtens. mot] 5 \/ L est
configuré.

NOTE: En cas d'échauffement excessif, le variateur diminue automatiquement la fréquence de découpage
et la rétablit lorsque la température redevient normale.

Avec un moteur grande vitesse, il est conseillé d'augmenter la fréquence de modulation de largeur d'impulsion
(PWM) [Fréquence Découpage] = - - a8, 12 ou 16 kHz.

[Réduction du bruit] ~ - o — [Non] - =

Réduction du bruit moteur

La modulation de fréquence aléatoire empéche toute résonance pouvant survenir a une fréquence fixe.
* [Non] ~ = : Non, fréquence fixe
* [Oui] 4 £ 5 : Oui, fréquence avec modulation aléatoire
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[Activation Boost] £ o A — [Dynamique] o/ 4 = A

Activation Boost
* [Inactif] ~ = : Inactif, pas de boost

+ [Dynamique] - 5 ~ A: Dynamique

+ [Statique] = - A L : Statique
[Boost] b = o Kk -100 4 100 % 0%
Boost
Ce parametre est accessible si [Boost] & o o n'est pas réglé sur [Non] r .

Ajustement du courant magnétisant du moteur a faible vitesse, en % du courant magnétisant nominal. Ce
paramétre sert a augmenter ou réduire le temps d'établissement du couple Il permet d'effectuer un ajustement
progressif jusqu'a la fréquence réglée par [Boost Fréquence] - A . Les valeurs négatives s'appliquent
notamment aux moteurs a rotor conique.

™

P
e

-
e

0
M : courant magnétisant

F : fréquence

IM : courant magnétisant nominal
FAB : [Boost Fréquence] F A k&
b o o+ : [Boost] positif

b o o-: [Boost] négatif

[Boost Fréquence] < A 5 X 0a599 Hz 0 Hz

Boost de fréquence
Ce parametre est accessible si [Activation Boost] & o A n'est pas réglé sur [Non] ~ .

Fréquence au-dessus de laquelle le courant magnétisant n'est plus affecté par le [Boost] & o .

[Lim. surtens. mot] 5V L — [Non] - o

Limitation surtension moteur

Cette fonction limite les surtensions moteur et est utile dans les applications suivantes :
*  Moteurs NEMA
* Moteurs japonais
* Moteurs a axe
* Moteurs rebobinés

Ce parametre peut rester réglé sur [Non] ~ = pour les moteurs 230/400 V utilisés a 230V, ou si la longueur de
cable entre le variateur et le moteur n'excede pas :

* 4 mavec des cables non blindés
10 m avec des cables blindés

NOTE: Lorsque [Lim. surtens. mot] 5 \/ L estréglé sur [Oui] 4 £ 5, la fréquence de découpage
maximale [Fréquence Découpage] - F - est modifiée.
* [Non] ~ = : Non, fonction inactive
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* [Oui] 4 E 5 : Oui, fonction active
[Temps d'atténuation] 5 - 7 % _ 10 ps

Temps d'atténuation

Paramétre d'optimisation pour les surtensions transitoires au niveau des bornes du moteur. Ce paramétre est
accessible si [Lim. surtens. mot] 5 V [ estréglé sur[Oui] & £ 5.

[6 min] & [8 min] & [10 min] /[ : aréglersur6, 8 ou 10 s, selon le tableau ci-aprés.
NOTE: Ce parameétre est utile avec les variateurs ATV320¢¢*N4-.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

La valeur du parametre [Temps d'atténuation] 5 - ~ correspond au temps
d'atténuation du cable utilisé. Elle sert a empécher la superposition de réflexions
d'ondes de tension dues a de grandes longueurs de cébles. Elle limite les
surtensions a deux fois la tension nominale du bus DC.

Le tableau ci-apres fournit des exemples de correspondance du parametre
[Temps d'atténuation] 5 = 7 avec la longueur de cable entre le variateur et le
moteur. Pour des longueurs de céble supérieures, il est nécessaire d'utiliser une
sortie du filtre ou un filtre de protection dv/dt.

Dans le cas de moteurs en paralléle, il convient de prendre en compte le total de
toutes les longueurs de cables. D'aprés le tableau ci-dessous, comparez la
longueur associée a la puissance d'un moteur a celle correspondant a la
puissance totale, puis choisissez la longueur la plus petite

Exemple : 2 moteurs 7,5 kW (10 HP)

Prenez la longueur indiquée pour un moteur 15 kW (20 HP), laquelle est inférieure
a la longueur d'un moteur 7,5 kW (10 HP), puis divisez-la par le nombre de
moteurs pour obtenir la longueur par moteur (avec un cable Nexans non blindé et
une valeur SOP = 6, vous obtenez 40/2 = 20 m maximum pour chaque moteur

7,5 kW (10 HP)).

Dans certains cas particuliers (avec différents types de cables, différentes
puissances moteur en paralléle, différentes longueurs de cébles en paralléle,
etc.), nous recommandons d'utiliser un oscilloscope pour vérifier les valeurs de
surtension au niveau des bornes du moteur.

Pour maintenir les performances globales du variateur, n'augmentez pas la valeur
5 = F inutilement.

Tableaux de correspondance entre le paramétre 5 o F et la longueur de
cable, pour une alimentation réseau de 400 V

Longueur de cable maximale en meétres
. Puissance Sectionde | capie Neyans non blinde | C@Ple Nexansblindé | a0 pE) DEN blinde
Gz t cable (min) Type HO7 RN-F 4Gxx Type 2950x
moteur yp Type GVCSTV-LS/LH yp

KW HP | en AWG | 50F | 50F | 50P | 5aP | 5aF | 50F | 50P | 5- | 5aP

mm? =10 | =8 | =6 | =10 | =8 =6 | =10 | oF | =6

ATV320U04N4 | 0,37 | 050 |15 14 | 100m |70m |45m | 105m |85m |65m |50m |40m |30m
ATV320U06N4+ | 0,55 | 0,75 |15 14 | 100m |70m |45m | 105m [85m |65m |50m |40m |30m
ATV320U07N4 | 0,75 | 1 15 14 | 100m |70m |45m | 105m |85m |65m |50m |40m |30m
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Longueur de cable maximale en métres

ATV320U11N4e | 1,1 1,5 1,5 14 100m | 70m | 45m | 105m |85m |[65m |50m |[40m |30m
ATV320U15N4s | 1,5 2 1,5 14 100m | 70m | 45m |105m |85m |[65m |50m |[40m |30m
ATV320U22N4s | 2,2 3 1,5 14 110m | 65m |45m | 105m |8m |[65m |50m |[40m |30m
ATV320U30N4s | 3 — 1,5 14 110m | 65m |45m | 105m |8m |[65m |50m |[40m |30m
ATV320U40N4. | 4 5 2,5 12 110m | 65m |45m |105m |8m |[65m |50m |[40m |30m
ATV320U55N4s | 5,5 75 4 10 120m | 65m | 45m |105m |8m |[65m |50m |[40m |30m
ATV320U75N4- 7,5 10 6 8 120m | 65m | 45m 105m | 85 m 65 m 50 m 40m | 30m
ATV320D11N4+ | 11 15 10 8 115m | 60m | 45m |[100m |75m |[55m |50m |[40m | 30m
ATV320D15N4s | 15 20 16 6 105m | 60m |40m |[100m |70m |[50m |50m |[40m |30m
Pour des moteurs 230/400 V utilisés a 230 V, le parametre [Lim. surtens. mot] 5 V L peut rester réglé sur [Non] - .
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Seuil freinage] V & - (@) 335a995V \?ae:;rgspsion nominale
Seuil freinage
Niveau de commande du transistor de freinage (voir [Seuil freinage] V £ ~ ).
[Equilibrage charge] | 5 A % - [Non] - =
Equilibrage charge

Lorsque 2 moteurs sont liés mécaniquement, qu'ils fonctionnent donc a la méme vitesse et que chacun d'eux
est contrélé par un variateur, cette fonction permet de mieux répartir le couple entre les deux moteurs. Pour
cela, elle donne une variation de vitesse en fonction du couple. Ce parameétre est accessible uniquement si
[Type Cde Moteur] £ £ , page 125 estréglé sur [SVC U] V V [.

* [Non] ~ = : Non, fonction inactive
* [Oui] 4 E 5 : Oui, fonction active
[Correction charge] . - [ % () 02599 Hz 0Hz

Correction charge
Correction nominale en Hz.

Ce parametre est accessible si [Equilibrage charge] L & A estréglé sur [Oui] Y £ 5.

T LBC
Tn
0 F
Tn
LBC
C : couple

Ch : couple nominal

F : fréquence

X :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
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régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce parameétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Contréle moteur] d ~ [ -: équilibrage de charge,
parameétres accessibles en mode Expert

Principe :
Reference R Torque Reference
— Ramp Speed Loop
Speed
Balancing .
K Filter
LBC
LBC1 LBF
LBC2
LBC3

Le facteur d'équilibrage de charge K dépend du couple et de la vitesse, avec deux
facteurs K1 et K2 (K = K1 x K2).

K1
1
LCB1  LCB2
V : vitesse
K2
LBC
LBC3
' . T
LBC3 1)
LBC
1. Couple nominal x (1 + LBC3)
C : couple
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Correction basse] L 5[ | % () 025989 Hz 0 Hz

Correction basse
Ce parametre est accessible si [Equilibrage charge] L - A estréglé sur[Oui] Y £ 5.

Vitesse minimale pour la correction de charge en Hz. En dessous de ce seuil, aucune correction n'est
appliquée. Ce paramétre est utilisé pour annuler la correction a trés basse vitesse si elle géne la rotation du
moteur.

c tion hautel L b [ 2 % € [Correction basse] 0,1Hz
[Correction haute] L & L 5L /+0,1a599Hz

Correction haute
Ce parametre est accessible si [Equilibrage charge] L & A estréglé sur[Oui] Y £ 5.

Seuil de vitesse en Hz au-dela duquel la correction de charge maximale est appliquée.

[Offset sur couple] L 5L 7 % () 02300 % 0%
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Offset sur couple

Ce parameétre est accessible si [Equilibrage charge] L & A estréglé sur[Oui] 4 £ 5.

Couple minimal pour la correction de charge en % du couple nominal. En dessous de ce seuil, aucune
correction n'est appliquée. Ce paramétre permet d'éviter des instabilités lorsque le sens du couple est
changeant.

[Filtre équilibrage] L & F % () 0a20s 100 ms

Filtre équilibrage

Ce parameétre est accessible si [Equilibrage charge] L & A estréglé sur[Oui] 4 £ 5.

Constante de temps (filtre) pour la correction en ms. Ce paramétre est utilisé en cas d'accouplement
mécanique élastique afin d'éviter les instabilités.

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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1.3.4.4 [Totale] F u L L ——[Entrées/Sorties] : . o—

Contenu de ce chapitre

[ENtrées/Sorties] 1 - o 152
[DI1 Configuration] L /— ... 155
Configuration des entrées analogiques et de I'entrée Pulse input .................... 158
Plage (valeurs en sortie) : pour les entrées analogiques uniquement .............. 159
Délinéarisation : pour les entrées analogiques uniquement...................cc........ 162
[Al1 Configuration] A 1 /— ..o 163
[AI2 Configuration] A C'— ... 165
[AI3 Configuration] A J ..o 167
D&tection dEVIrage ........couu i 170
[Config COARUIT 1 £ i wuuiiiiiii e 171
[Configuration R1] = /— .. oo, 172
[CONFIGURATION LOM] L 5 [ et 176
[Configuration DQ1] o o /— oo 178
[Configuration AQT] A o I oo 182
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[Entrées/Sorties] : _ o-—

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= L o~ F =p
II: [~ I’_ II_ » [ - ]

Noms des entrées/sorties du variateur
Les paramétres du menu [Entrées/Sorties] | . o — peuvent étre modifiés

uniqguement si le variateur est arrété et qu'aucun ordre de marche n'est présent.

Les noms des entrées et des sorties peuvent différer d'un outil a l'autre :
+ afficheur 7 segments a 4 chiffres,
» code affiché sur le bornier (bloc de commande),
 libellés affichés sur ATV320 DTM,
+ libellés affichés sur le terminal graphique (VW3A1111), et
+ libellés affichés sur le terminal déporté (VW3A1101).
La liste suivante récapitule les différents noms utilisés :
* LH...LI6 ou DI1...DI6 : pour les entrées logiques 1...6,
o = LI5 ou DI5 configurable comme entrée Pulse input (Pl ou RP),

> LI6 ou DI6 configurable comme entrée PTC (Positive Temperature
Coefficient) par le commutateur SW2.

+ LO1 ou DQ+/DQ-: sortie logique,
+ AIM...AI3 : pour les entrées analogiques,
+ AQ1 ou AO1 : pour la sortie analogique,

+ La sortie analogique peut étre configurée comme sortie logique (nommée
DO1 ou DQ1)

* R1,R2: pourle relais 1 et le relais 2,
» STO: entrée Safe Torque Off (suppression s(re du couple).

Pour plus d'informations sur le bornier de contréle, consultez le Guide
d'installation Documents a consulter, page 11.

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Entrées/Sorties] - o —

=)

5 — [Commande 2 fils] 7 [
[Commande 2/3fils] F[ [ 4 2s

Commande 2/3 fils

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT INATTENDU DE L'EQUIPEMENT

Lorsque ce parameétre est modifié, les paramétres [Reset Défaut Auto] ATR et [Commande 2 fils] TCT ainsi
que les affectations des entrées logiques et virtuelles sont partiellement rétablis a leurs réglages usine.

» Vérifiez que cette modification est compatible avec le schéma de cablage utilisé.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.
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[Commande 2 fils] & [
Commande 2 fils (commandes par niveau) : état (0 ou 1) ou front (0 a 1 ou 1 a 0) de I'entrée qui commande
la marche ou l'arrét.

Exemple de cablage « source » :

LI1 : avant

|

|

_____ S G
T (r Lix : arriere

[Commande 3 fils] 7 [
Commande 3 fils (commandes par impulsions) : une impulsion de marche « avant » ou « arriére » suffit
pour commander le démarrage et une impulsion « arrét » suffit pour commander I'arrét

Exemple de cablage « source » :

| 424 LM L2 Lix | LI : arrét
B A * A * e * LI2 : avant
C/EN E LIx : arriere
Z - [Transition] £ - ~
[Commande 2fils] - [ - X4 2s

Commande 2 fils

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE LEQUIPEMENT

Vérifiez que le réglage des paramétres est compatible avec le type de cablage utilisé.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

* [Surniveaux] . £ L : Sur niveaux, I'état 0 ou 1 est pris en compte pour la marche (1) ou l'arrét (0).

« [Transition] £ - ~ : Transition, un changement d'état (transition ou front) est nécessaire pour démarrer
le moteur afin d'éviter des redémarrages accidentels aprés une coupure d'alimentation

» [Niv.Avec Prio.Avant] ~ F = : Niveau avec priorité avant, I'état 0 ou 1 est pris en compte pour la marche
ou l'arrét, mais le sens « avant » est prioritaire sur le sens « arriére ».

[MﬁrChe Var] o * — [Non] =]

Marche Var, affectation de I'ordre d'arrét.

Accessible uniguement si [Commande 2/3 fils] - [ [ estréglé sur [Commande 3 fils] 7.
[DI1] L  /:entrée logique LI1 si ce parameétre n'est pas dans le [Profil E/S] | =

[CDO0] < 1 : dans le [Profil E/S] . =, possibilité de commutation avec des entrées logiques

[OLO01] = L & /: blocs fonctions : sortie logique 01

[OL10] = L /J : blocs fonctions : sortie logique 10

[Avant] F - o — D] L ./

Affectation marche avant, affectation de la commande de marche avant.
[DI1] L . [/ :entrée logique LI1 si ce paramétre n'est pas dans le [Profil E/S] | o

[CDO00] (10 : dans le [Profil E/S] | =, possibilité de commutation avec des entrées logiques
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[OL01] = L [J ! : blocs fonctions : sortie logique 01
[OL10] = L /7 : blocs fonctions : sortie logique 10

NOTE: Vous pouvez également utiliser F1, F2, F3 et F4 pour affecter la commande de marche avant.

[Affect sens arriére] - - 5 — [DI2] L .2

Affectation sens arriere, affectation de la commande de marche arriére.

[Non Affecté] ~ = : non affecté

[DI1] L . /:entrée logique LI1

[...] ... : voir conditions d'affectation

(Si[Profil] L H L F estréglé sur [Non séparé] = /7 ou [Séparé] = £ F alors [CD11] [ o |/ | a [CD15]
Cd 15, [CHMM11LC 11 /a[CMM58] L [ 15,[C211] L2 1 1a[C215] L & /5 et[C311] L 7 / | a[C315]

)

L 3 15 ne sont pas disponibles).

NOTE: Vous pouvez également utiliser F1, F2, F3 et F4 pour affecter la commande de marche arriére.
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[DI1 Configuration] L /—

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =
FuoullL -) I_I:I»II_ /

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[DI1 Configuration] . | —
[DI1 Affectation] L /A — —
DI1 Affectation

Paramétre en lecture seule, non configurable.

Il permet d'afficher toutes les fonctions affectées a I'entrée logique LI1 afin de vérifier plusieurs affectations.
* [Non Affecté] ~ =: Non affecté

* [Fonctionnement] - . ~: [Fonctionnement]

* [Avant] ~ - J: [Avant]

» [Arriére] - - 5: Sens arriére

* [commutation rampe] - F 5: commutation rampe

+ [PasaPas] /oL Pas aPas

+ [Vitesse +] . 5 F: Vitesse augmentée

+ [Vitesse -] o 5 F: Vitesse réduite

» [2vitesses prérég.] ~ 5 Z: Sélection 2 vitesses préréglées
+ [4 vitesses prérég.] F 5 H: Sélection 4 vitesses préréglées
+ [8 vitesses prérég.] ~ 5 H: Sélection 8 vitesses préréglées

* [Commut.Fréq.Réf. 2] - F [ : Commutation fréquence de référence 2
* [Arrét Roue Libre] ~ 5 : Arrét roue libre
* [Injection DC] - [ .: Freinage injection DC

* [Arrétrapide] - 5 :: Arrét rapide

+ [Forcage local] - L =: Forcage mode local

* [Reset Défaut] - = F: Reset défaut

* [Autoréglage] - . L : Autoréglage

» [Fréq Réf Enreg.] = F /1: Fréquence de référence enregistrée

+ [Préfluxage] - L .: Préfluxage

* [Auto/manuel] F A o : Commutateur Auto / manuel, PID auto/manuel

* [Intég.PID desactivé] - . = : Intégral PID desactivé, dérivation intégral PI(D)
+ [Réf. PID Préréglé 2] ~ - ': Sélection 2 références PID préréglées

* [Réf. PID Préréglé 4] ~ - H: Sélection 4 références PID préréglées

+ [Limitation Couple] - . A: Limitation Couple

* [Erreur Externe] : - F: Erreur externe

* [Retour Contact Sortie] - _ A: Retour contact sortie

* [Commut. 2 Config.] [ ~ F /: Commutation 2 config.

+ [Commut. 3 Config.] [ ~ F £ : commutation de configuration 2

* [2 Blocs Paramétres] - +H A ! : commutation de paramétre 1

* [3 Blocs Parameétres] [ H A £ : commutation de paramétre 2
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+ [Limit Cple Analog] = L [ :limitation du couple : activation (entrée analogique) via une entrée logique

* [Commutation CMD] [ [ 5 : commutation de canal de commande

» [Désact.Détect.Err.] .~ H :inhibition des erreurs détectées

* [16 vitesses prérég.] 7 5 | £ : 16 vitesses présélectionnées

* [Limite Courant 2] . [ £ : commutation de limitation de courant

* [Commut.Fréq.Réf. 1B] - L & : commutation de canal de consigne (1 a 1B)
* [Contréle Traversée] - ~ [ : traverse control

* [Contact Frein] & £ . : contact d'entrée logique de frein

* [Fin Course ArrétAvt] = A F : arrét sens avant

* [Fin Course ArrétArr] 5 A - : arrét sens arriére
* [Ralentissmt avant] - A F : ralentissement en sens avant

* [Ralentissmt Arriére] - H ~ : ralentissement en sens arriére
» [Désactiv fin cours] L 5 : désactivation fin de course
* [Verrouillage Appareil] L £ 5 : arrét d'urgence

* [Contrdle Trav. Init.] - £ ~ :initialisation traverse control
* [Compteur Wobble] 5 ~ [ : synchronisation counter wobble
+ [Redémarrage Produit] -~ ~ A : réinitialisation de produit

+ [2 Vitesses Hautes] = H £ : grande vitesse 2

* [4 Vitesses Hautes] = H 4 : grande vitesse 4

+ [Vitesse présél.1] - 7 5 | : affectation vitesse présélectionnée 1, touche de fonction
+ [Vitesse présél.2] - F 5 - : affectation vitesse présélectionnée 2, touche de fonction
» [Fréq.Réf.PID 1] F 7 ~ [ : affectation Pl 1 présélectionné, touche de fonction

+ [Fréq. Réf. PID 2] - F - 2 : affectation PI 2 présélectionné, touche de fonction

+ [Vitesse +] F . 5 F : affectation +Vite, touche de fonction

+ [Vitesse -] F o 5 F : affectation -Vite, touche de fonction

« [CIT] F £ K : Clavier terminal, affectation sans a-coups, touche de fonction

» [Vit+ Autour FréqRéf] . 5 .: Vitesse augmentée autour de la fréquence de référence
» [Vit- Autour FréqRé] - 5 .: Vitesse réduite autour fréquence de référence

« [ILO1] /L O 7:ILO1, blocs fonctions : entrée logique 1

« [IL10] /L /[ :IL10,blocs fonctions : entrée logique 10

+ [Démarrage FB] ~ - ~ /7 : Démarrage FB, blocs fonctions : mode Exécuté

* [Canal SLS 1] &
+ [Canal SLS 2] 5 £': Canal 2 Limitation Sire Vitesse
» [SS1Canal1] 55 |/ /: Arrét Sar 1 Canal 1
» [SS1Canal2] 55 /7:Arrét Sir 1 Canal 2
* [Canal STO 1] o 1: Canal Supp.Sire Couple 1
* [Canal STO 2] 5 - o 2': Canal Supp.Sdre Couple 2
 [SMS Canal 1] 5 /75 [: Canal 1 fonction sécurité SMS
* [SMS Canal 2] 5 /75 Z: Canal 2 fonction sécurité SMS
NOTE: Les canaux de fonction de sécurité sont disponibles uniquement pour LI3-L14 et LI5-LI6.

5 [: Canal 1 Limitation Sare Vitesse

[Xp]
|

[An}
"~

[DI1 Temporisation] L /o 0a200 ms 0 ms

DI1 Temporisation

Ce parametre permet de prendre en compte le passage de I'entrée logique a I'état 1 avec un délai ajustable
entre 0 et 200 millisecondes afin de filtrer les interférences possibles. Le passage a I'état 0 est pris en compte
sans délai.
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[DI2 Configuration] . - — a [DI6 Configuration] . 5 —

Toutes les entrées logiques disponibles sur le variateur sont traitées comme I'entrée LI1 décrite
précédemment, jusqu'a LI6.

[DI5 Configuration] L 5 —

Paramétres spécifiques a LI5 utilisée comme entrée Pulse input.

[Affectation RP] 7 | A — —

Affectation RP
Parameétre en lecture seule, non configurable.

Il permet d'afficher toutes les fonctions associées a I'entrée Pulse input afin de vérifier, par exemple, s'il y a des
problémes d'incompatibilité.

Identique a [Affectation AI1] A , /A .

[Valeur miniRP.] F . L 0 220,00 kHz 0 kHz

Valeur minimum RP, paramétre de mise a I'échelle de I'entrée Pulse input de 0 % en Hz * 10.

[Valeur maxi RP] F F - 0a 20,00 kHz 20,00 kHz

Valeur maxi RP, paramétre de mise a I'échelle de I'entrée Pulse input de 100 % en Hz * 10.

[Filtre de RP] 7 F | 0a1000ms 0O ms

Filtre de RP, temps de coupure de I'entrée Pulse input ext E/S du filtre passe-bas.

[Configuration DA1] . A | — [Configuration DA2] . A 7 —

Les 2 entrées analogiques Al1 et Al2 du variateur peuvent étre utilisees comme entrées LI et sont traitées
comme l'entrée LI1 décrite précédemment.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

I 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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Configuration des entrées analogiques et de lI'entrée Pulse

input
Les valeurs minimales et maximales (en volts, mA, etc.) des entrées sont
converties en % pour adapter les consignes a I'application.
Valeurs minimales et maximales des entrées :
La valeur minimale correspond a une consigne de 0 % et la valeur maximale a
une consigne de 100 %. La valeur minimale peut étre supérieure a la valeur
maximale :
R
A
100% - ‘
|
| 1
} 1
| 1
| 1
| 1
| 1
| 1
| |
0% ‘ J 1 - lorUorp
(1) 2) 3
1. [Valeur mini] CrLx ou ULxou 7 L
2. [Valeur maxi] CrHx ou UHxou F F ~
3. 20mA ou 10V ou 20,00 kHz
C : consigne
| : entrée courant
U : entrée tension
p : entrée Pulse input
R
A
100% A ‘
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
0% ! ; — JorUorp
(1) (2) 3
1. [Valeur maxi] CrHx ou UHxou F F ~
2. [Valeur mini] CrLx ou ULxou F /L
3. 20 mA ou 10 Vou 20,00 kHz
C : consigne
| : entrée courant
U : entrée tension
p : entrée Pulse input
Pour les entrées bidirectionnelles +/-, les valeurs minimales et maximales sont
relatives a la valeur absolue, par exemple +/-2a 8 V.
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Plage (valeurs en sortie) : pour les entrées analogiques
uniquement
Ce parametre est utilisé pour configurer la plage de consigne a [0 % —>100 %] ou

[-100 % —> +100 %] afin d'obtenir une sortie bidirectionnelle a partir d'une entrée
unidirectionnelle.

100%

0% f + loryU
1) 2 (3)

1. [Valeur mini]

2. [Valeur maxi]
3. 20mAou10V
C : consigne

I : entrée courant
U : entrée tension

Plage : [0 % —>100 %]

100% -H------=-==—=======—==—-

0% lorU

~100% -rmmmmmef e

1. [Valeur mini]

2. [Valeur maxi]

3. 20mAou10V
C : consigne

I : entrée courant
U : entrée tension

Plage : [-100 % —> +100 %]
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[Modeéle Fréq. Réf.] & 5 7 €)

- [Norme] L 5 o

[Norme] = 5 o

Sélection modéle fréquence reéf.

R A consigne nulle, la fréquence = LSP
0% +100%
r LSP
+ HSP
F : fréquence
C : consigne
[Epiétage] & L 5
F
HSP f--———————————— .
I
|
I
|
I
LSP+ |
-100% ; o ' .
+100% A consigne = 0 a LSP, la fréquence = LSP
- LSP
L HSP
F : fréquence
C : consigne
[Bande morte] £ ~ 5
F
HSP "> |
|
|
|
|
|
LSP+ |
100% | R A i 0aLSP, lafré 0
consigne=0a , la fréquence =
! 0 +100% 9 a
: rLSP
|
|
|
i
A — - HSP
F : fréquence
C : consigne
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[Zone morte a0%] &~ 5 [

Ce fonctionnement est équivalent au [Norme] £ 5 o sauf qu'a
F consigne nulle, la fréquence = 0 dans les cas suivants :
Le signal est inférieur a la [Valeur mini] laquelle est supérieure a 0
(exemple : 1V surune entrée 2 - 10 V)
i Le signal est supérieur a la [Valeur mini], laquelle est supérieure a la
} [Valeur maxi] (exemple : 11 V sur une entrée 10 - 0 V).
! Si la plage d'entrée est configurée en « bidirectionnelle », le
| fonctionnement reste identique au [Norme] & 5 /.
! Ce parameétre définit comment la consigne de vitesse est prise en
I compte, pour les entrées analogiques et I'entrée Pulse

o R inputuniquement. Dans le cas du régulateur PID, il s'agit de la
LSP +100% consigne en sortie du PID.
T Les limites sont établies par les parameétres [Vitesse basse] L 5 F ,
page 104 et [Vitesse Haute] H 5 7 , page 104.
HSP

F : fréquence

C : consigne

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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Délinéarisation : pour les entrées analogiques
uniquement

Il est possible de délinéariser I'entrée en configurant un point intermédiaire sur la
courbe entrée/sortie de cette entrée :
Pour la plage 0 V 100 %

Reference

00% e

Current or

[Interm. point Y] 4------------ ; e f Voltage input

0%

[Min value] [Interm. point X]  [Max value] 20 mA or
(0%) (100%) 10V

NOTE: Pour [Point X interm.], 0 % correspond a la [Valeur mini] et 100 % a la
[Valeur maxi].

Pour la plage -100 % V 100 %

Reference
100%
[Interm. point Y] A { Current or
[Min value]  -[Interm. point X] . 3 Voltage input
(-100%) ‘
0% 7
. /" 0% [Interm. point [Max value] 20 mA or
-[Interm. point Y] X] (100%) 10V
-100%
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[Al1 Configuration] A , I—

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =
FuoullL -) I_I:I»II:II ]

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Al1 Configuration] A | —
[Affectation AM1] 7 | A - -
Affectation Al1

Paramétre en lecture seule, non configurable.

Il permet d'afficher toutes les fonctions associées a I'entrée Al1 afin de vérifier, par exemple, s'il y a des
problémes d'incompatibilité.

*+ [Non] ~ =: Non

+ [Affectation AQ1] A = | : Affectation AQ1, sortie analogique AO1

» [Fréquence Réf. 1] - - [: Fréquence de référence 1

+ [Fréquence Réf. 2] - - Z: Fréquence de référence 2

* [Somm. Fréq. Réf. 2] 5 A 2: Sommation fréquence de référence 2

* [Retour PID] # | F : Retour Régulateur PI (contrble PI)

» [Limitation Couple] - A A : Limitation Couple, activation par une valeur analogique

* [Soustr. Fréq. Réf.2] - A 7: Soustraction fréquence référence 2

+ [Réf. PID Manuel] 7 . 77 : Réf. PID Manuel, consigne de vitesse manuelle du régulateur PID
(Automatique-Manuel)

. [Fll'iql:'en;:e Réf. PID] ~ F . : [Fréquence Réf. PID], consigne de vitesse du régulateur PID (vitesse
prédictive

* [Somm. Fréq. Réf. 3] 5 A 7: Sommation fréquence de référence 3
» [Fréquence Réf. 1B] F - | &: Fréquence de référence 1B

+ [Soustr. Fréq. Réf.3] -/ A 7: Soustraction fréquence référence 3

» [Forgage local] ~ L = [ : Canal mode local forcé

* [Multipl. Fréq.Réf.2] /7 A : Multiplicateur fréquence de référence 2

* [Multipl. Fréq.Réf.3] /7 A 7: Multiplicateur fréquence de référence 3

+ [Entrée Poids] F £ 5 : Peson, levage : fonction externe de mesure de la masse

« [IA01] AT /:1A01, blocs fonctions : entrée analogique 01

« [IA10] . A /11:1A10, blocs fonctions : entrée analogique 10
[Type AI1] A . [ - [Tension] /[
Configuration Al1
[Tension] /[ . : entrée en tension comprise entre 0 et 10 V (les valeurs négatives sont considérées nulles :
I'entrée est unidirectionnelle)
[Valeur Min AI1] . /L !/ 0a10,0v oV

Param. mise éch. tension 0 % Al1
[Valeur Max AlI1] o H | 0a10,0v 10,0V

Param. mise éch. tension 100 % Al1
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[Filtre AM] A | F 0a10,00s Os

Filtre Al1, filtrage des interférences.

[Plage de A1] A | /L - [0-100%] F = &

Plage entrée analogique 1
* [0-100%] F = 5: Uniquement positif
* [+/-100%] ~ E L: Positif et négatif
[Point X Interm. AlI1] A , [ E 0a100 % 0%

Point X intermédiaire Al1. Coordonnée du point de délinéarisation en entrée. Pourcentage du signal d'entrée
physique.

* 0 % correspond a [Valeur Min AI1] . /L .
* 100 % correspond a [Valeur Max Al1] .  H .

[Point Y Interm. AlI1] A / /5 0a 100 % 0%

Point Y intermédiaire Al1
Coordonnée du point de délinéarisation en sortie (Consigne fréquence).

Pourcentage de la consigne de fréquence interne correspondant au pourcentage du signal d'entrée physique
[Point X Interm. AlI1] A / [ E.
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[Al2 Configuration] A  Z—

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =
Fuol L -) /. I:I»II:II =

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Al2 Configuration] A | & —
[Affectation AlI2] A 7 A - -
Affectation Al2

Identique a [Affectation AI1] A7 /A .

[Type Al2] A 2 L - [Tension +/-] » /]

Configuration Al2

[Tension] /[ . : Tension, entrée en tension positive comprise entre 0 et 10 V (les valeurs négatives sont
considérées nulles : I'entrée est unidirectionnelle)

[Tension +/-] ~ /[0 . : Tension bipolaire Al sélectionnée, entrée en tension positive et négative +/- 10 V
(I'entrée est bidirectionnelle)

[Valeur Min A|2] w o L2 Oa 10,0 V ov

Param. mise éch. tension 0 % Al2
[Valeur Max Al2] o H 2 0a10,0Vv 10,0V

Param. mise éch. tension 100 % Al2
[Flltre A|2] A 2F Oa 10,003 Os

Filtre Al2, filtrage des interférences.

[Plage de AI2] A 7 L — [0-100%] F = 5

Plage entrée analogique 2

Ce parametre est forcé sur [0 - 100%] F = 5 et n’est pas accessible si [Type Al2] A . & £ est réglé sur
[Ten$|0n +/- ] A 0.

* [0-100%] F = 5: Uniquement positif
* [+/-100%] ~ £ L: Positif et négatif
[Point X Interm. Al2] A 7 £ 02100 % 0 %

Point X intermédiaire Al2, coordonnée du point de délinéarisation en entrée. Pourcentage du signal d'entrée
physique.

« 0 % correspond a [Valeur Min Al2] . L  sila plage est 0 =» 100 %.
» 0 % correspond a [Valeur Max Al2] + [Valeur Min Al2]/ 2 si la plage est -100 % =» +100 %.
* 100 % correspond a [Valeur Max Al2] . . H 2

[Point Y Interm. Al2] A /7 5 0a 100 % 0%

Point Y intermédiaire Al2
Coordonnée du point de délinéarisation en sortie (consigne fréquence).

Pourcentage de la consigne de fréquence interne correspondant au pourcentage du signal d'entrée physique
[Point X Interm. Al2] A , 7 E
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[AI3 Configuration] A , 3

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =
FuoullL -) I_I:I»II:II =

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[AI3 Configuration] A | 7 —
[Affectation AI3] 7 7 A - -

Affectation AI3

Identique a [Affectation AI1] A7 /A .

[Type AI3] A - [Courant] [ A
Configuration Al3

[Courant] [J A : entrée de courant 0 - 20 mA

[Valeur Min AI3] £ - L 3 0a20,0mA 0mA

Param. mise éch. courant AI3 0 %
[Valeur Max AI3] £ - H 3 0a20,0mA 20,0 mA

Param. mise éch. courant AlI3 100 %
[Filtre AI3] A 3 F 0a10,00s Os

Filtre Al3, filtrage des interférences.

[Plagede AI3] A , 3L - [0-100%] F = 5

Plage entrée analogique 3
[0 -100%] F = 5 : Uniquement positif, entrée unidirectionnelle
[+/-100%] ~ E [ : Positif et négatif, entrée bidirectionnelle

Exemple : sur une entrée 4 - 20 mA.

4 mA correspond a la consigne -100 %.

12 mA correspond a la consigne 0 %.

20 mA correspond a la consigne +100 %.

AI3 étant physiquement une entrée bidirectionnelle, la configuration [+/- 100%] ~ £ L ne doit étre utilisée que
si le signal appliqué est unidirectionnel. Un signal bidirectionnel n'est pas compatible avec une configuration
bidirectionnelle.

[Point X Interm. AI3] A | 7 E 02a 100 % 0%

Point X intermédiaire AI3, coordonnée du point de délinéarisation en entrée. Pourcentage du signal d'entrée
physique.

« 0 % correspond a [Valeur Min AI3] [ - L 7 sila plage est 0 =» 100 %.

* 0 % correspond a ([Valeur Max Al3] - H 7 — [Valeur Min AI3] L - L J)/[Valeur Min AI3] L ~ L 7 si
la plage est -100 % V +100 %.

* 100 % correspond a [Valeur Max Al3] [ - H 3.

[Point Y Interm. AI3] A . 7 5 0a100 % 0%

Point Y intermédiaire Al3

Coordonnée du point de délinéarisation en sortie (consigne de fréquence).

NVE41296_05 167



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones 1.3.4.4 [Totale] - . L L ——[Entrées/Sorties] | . o —

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Pourcentage de la consigne de fréquence interne correspondant au pourcentage du signal d'entrée physique
[Point X Interm. AI3] A 7 .

[Al1 virtuelle] AV | —
[AIV1 Affectation] AV /A — —
AlV1 Affectation

Entrée analogique virtuelle 1 via le bouton de navigation situé a I'avant du produit.

Identique a [Affectation Al1] A /A .

[AI2 virtuelle] AV & —

[AIV2 Affectation] AV 7 A — —

AlIV2 Affectation

Affectations possibles pour [Image entrée AIV2] A ,\/ Z: Entrée analogique virtuelle 2 via le canal de
communication a configurer avec [Affectation canal AIV2] A7 [ .

Identique a [AIV1 Affectation] 7\ /A .

[Affectation canal AIV2] A [ & K - [Non] - =

Affect.canal Entr.anal.virt.AIV2
Canal source [AIV2 Affectation] AV 7 A.
Ce parametre est accessible dans le sous-menu [Régulateur PID] 7 / & —.

Echelle : la valeur 8 192 transmise par cette entrée équivauta 10 V sur une entrée 10 V.
* [Non] ~ = : Non, non affecté

+ [MODBUS] /7 o &: Communication Modbus

* [CANopen] [ A ~: Communication CANopen

* [Module Com.] (~ £ £ : Module de communication extérieur
[Config Codeur] /£ - —

Les paramétres suivants sont accessibles si la carte de surveillance de la vitesse VW3A3620 a été insérée.

[Utilisation codeur] £ - — [Non] - o

Utilisation codeur
* [Non] ~ = : Non, fonction inactive.
* [Surveillance vitesse] 5 £ [ : Surveillance boucle de vitesse

[Signaux codeur] £ - 5 % — [AABB] A Ak kL

Signaux codeur, configuration de I'utilisation du codeur.

A configurer en fonction du type du codeur utilisé.

* [AABB] A A Lk k: Pour signaux A/A-/B/B-

» [AB] A &: Pour signaux A/B
Les paramétres suivants sont accessibles si [Utilisation codeur] £ ~ . est réglé sur [Surveillance vitesse]
[Nombre impulsions] 7 | X 100 a 3 600 1024

Nombre impulsions, nombre d'impulsions par tour du codeur.

Les paramétres suivants sont accessibles si [Utilisation codeur] £ ~ . est réglé sur [Surveillance vitesse]

r
.

[
P iy
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* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.
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Détection dévirage

Frequency (Hz)

A

Speed feedback

Output frequency

Legend

¢ Error detection area
i No detection area

> Time (s)

I ! - Error detection
B Speed feedback
N

TANE  Error detection

Le variateur détecte une erreur et affiche son code [Dévirage charge] A - F
dans les cas suivants :

» Dés que l'ordre de marche est regu, si le signe de la fréquence de sortie et le
retour vitesse sont a l'inverse pendant [Temps détection ANF] £ A - F.

* Pendant le fonctionnement :

o

o

o

si le retour vitesse est dans le méme sens que la fréquence de sortie
et le retour vitesse est supérieur a [Niveau détection ANF] L A ~ F.

et,

si [Verif Direction AN] - + ~ F estréglé sur [Survitesse] =\ £ -, la
différence entre la fréquence de sortie et le retour vitesse est supérieure a
[Seuil freq. ANF] ~ A ~ F pendant [Temps détection ANF] - A ~ F
(détection de survitesse)

ou,

si [Verif Direction AN] o/ A ~ F estréglé sur[Les 2] & = £ H, la différence
entre la fréquence de sortie et le retour vitesse est supérieure a [Seuil

freq. ANF] F A ~ F ou inférieure a - [Seuil freq. ANF] F A ~ F pendant
[Temps détection ANF] - A ~ F (détection de sous-vitesse ou
survitesse).

170

NVE41296_05



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
1.3.4.4 [Totale] F » L L ——[Entrées/Sorties] | - o— asynchrones

[Config Codeur] £ n

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =
Fuol L -) /. I:I» T E

Liste des parameétres
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[Config Codeur] | £ ~ — (suite)

Les paramétres suivants sont accessibles si la carte de surveillance de la vitesse VW3A3620 a été insérée et
si [Utilisation codeur] £ ~ . estréglé sur [Surveillance vitesse] 5 £ .

[Seuil freq. ANF] F A - F % 0,1a50 Hz 5,0 Hz

Seuil fréquence ANF

Niveau de I'erreur détectée [Dévirage charge] A ~ F.

Le variateur ne détecte pas l'erreur [Dévirage charge] A ~ ~ sila différence entre la fréquence de sortie et le
retour vitesse est inférieure a [Seuil freq. ANF] - A ~ F.

[Niveau détection ANF] L A~ F K 0a10Hz 0,0 Hz

Niveau détection ANF

Le variateur ne détecte pas l'erreur [Dévirage charge] A ~  sile retour vitesse est inférieur a [Niveau
détection ANF] L A~ F.

[Verif Direction AN] o A - F % - [Survitesse] o\ £ -

Verification direction AN

* [Survitesse] o \ £ - : Détection survitesse, le variateur détecte l'erreur [Dévirage charge] # - F en
cas de survitesse.

* [Les 2] L = £ H : Détection survitesse ou sous-vitesse, le variateur détecte I'erreur [Dévirage charge]
H ~ F en cas de survitesse ou de sous-vitesse.

[Temps détection ANF] = A ~ F X 0a10s 0,10s

Temps détection ANF

Le variateur détecte l'erreur [Dévirage charge] A ~ F siles conditions sont réunies pendant [Temps
détection ANF] - A ~ F.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.
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[Configuration R1] - /—

Acces

™
g

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o -  =»
Fol L -) I_I__I»I_ /

Liste des parameétres

i
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[Configuration R1] - | —

[Affectation R1] - |/ — [Etat 'Défaut’] - L -

Affectation R1

des adresses des paramétres de communication). Par défaut, si une erreur (tel qu'une interruption de

désactiver la sortie en cas de détection d’erreur.

en cas d’erreur)

[Marche Var] - . ~ : variateur en marche
* [Seuil Haut Fréq.Mot] - A: Seuil haut fréquence moteur atteint
» [Vit. Haute Atteinte] ~ L A: Vit. Haute Atteinte

* [Seuil Cour. Atteint] [ £ A: Seuil courant atteint [Seuil Sup. Courant] [ - o)
* [Seuil Cour. Atteint] [ £ A: Seuil courant atteint
* [SeuilTherm.Mot.Att] - 5 A: Seuil thermique moteur atteint

* [Alarme erreur PID] F E £ : Alarme erreur PID

* [Avert. Retour PID] F F A: Avert Retour PID

* [Seuil FréqHautMot.2] ~ - A: Seuil haut fréquence moteur 2 atteint [Seuil Fréquence 2] F &
* [Seuil Therm Atteint] £ A o: Seuil thermique appareil atteint

* [Avert. Ss-Charg Proc.] .. . A: Avertissement sous-charge Process

H: Avert Surch Process

* [Avert Surch Process] =
* [Avert Mou Cable] - 5 o /
* [Avert. Couple haut] - - H H: Avertissement couple haut [Seuil Couple Haut] - £ H

]

1 : Avertissement mou de cable voir paramétre [Conf. cable détendu] -

* [Avert. Couple bas] - - L A: Avertissement couple bas [Seuil Couple Bas] - £ L
* [Avant] /7 F - d: Marche avant

* [Arriére] /7 - - 5: Marche arriére
* [SeuilTherm Mot2 att] - 5 ': Seuil thermique moteur 2 atteint
* [SeuilTherm Mot3 att] - 5 7: Seuil thermique moteur 3 atteint

* [Couple Négatif] A7 £ = : Couple négatif (freinage)
* [Config. 0 Active] C ~ F [1: Configuration 0 active
* [Config. 1 Active] [ ~  [: Configuration 1 active
* [Config. 2 Active] [ ~ F Z': Configuration 2 active
* [Bloc 1 Actif] ” F
* [Bloc 2 Actif]
* [Bloc 3 Actif] [
» [DC chargé] - = L : Bus DC chargé

* [En Cours Freinage] & - 5: Séquence de freinage en cours

I Bloc de paramétres 1 actif

i
]
ny

: Bloc de paramétres 2 actif

i
g
(N]

1: Bloc de paramétres 3 actif

[Non] ~ = : non affecté. Dans ce cas, la sortie peut étre contrblée via le paramétre interne OL1R (voir le fichier

communication) est détectée, la sortie reste inchangée. Utilisez le paramétre [Activation Repli R1] - /F pour

» [Etat 'Défaut'] ~ . - : état de détection des erreurs du variateur (relais normalement activé et désactivé

[
oy |
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+ [EtatSupprSiareCouple]
Torque Off"

* [Seuil avertimp att] - 5

)
r

* [Courant présent] /7

» [Fin Course Atteinte] . 5 A: Fin de course atteinte

+ [Avert delta charge] - L
* [Grp avertissement 1] A
* [Grp avertissement 2] A
* [Grp avertissement 3] A
+ [DI6=Avert PTC] 7 L A:
* [Avert. Err. Externe] £ F
* [Avert Sous-Tension] .
* [Ss-Tens. Prév. act] .

|a

* [Avert Therm Appareil] - H
+ [Lim Cple/l Atteint] = 5 A: Limite couple/courant atteinte

* [Avert. therm. IGBT] - ./
* [Avert.perte 4-20 AI3] A
o [Prét] - 4 4: Prét

F ~ I1: Etat suppression sdre du couple, variateur verrouillé par I'entrée "Safe

L A: Seuil avertissement impulsion atteint [Seuil Avert.Impuls.] F 5 L
: Courant présent, courant moteur présent

-
(=)

A : Avertissement delta charge détection de variation de charge

L I: Groupe avertissements 1

L 2: Groupe avertissements 2

L 3: Groupe avertissements 3
DI6 = Avert PTC

H: Avertissement Erreur Externe
5 H: Avert Sous-Tension

H: Sous-tension préventive active

A: Avertissement état thermique appareil

H: Avertissement Therm. IGBT
F 3: AI3 Avertissement perte 4-20

* [OLO1] = L O /:OLO1, blocs fonctions : sortie logique 01
« [OL10] = L /[I:0L10,blocs fonctions : sortie logique 10
[Temporisation R1] - /4 (1) 0a 60000 ms 0O ms

Temporisation R1

Le changement d'état n'est eff

ectif qu'aprés le temps configure, lorsque l'information devient vraie.

Pour I'affectation [Etat 'Défaut’] - L £, le retard n'est pas réglable et reste a 0.
[Niveau d'appel R1] - /5 — [1] (POS)
Niveau d'appel R1
Configuration de la logique de fonctionnement :
» [Niveau Haut] ~ = 5 : Niveau haut, état 1 lorsque l'information est vraie
+ [Niveau Bas] ~ £ i : Niveau bas, état 0 lorsque l'information est vraie

La configuration [Niveau Haut] 7 o 5 n'est pas modifiable pour I'affectation [Etat 'Défaut’] ~ L .

[MaintienR1] - /H

029999 ms Oms

Maintien R1

Le changement d'état n'est eff

Pour I'affectation [Etat 'Défaut’] ~ L L, le maintien n'est pas réglable et reste a 0.

ectif qu'apres le temps configuré, lorsque l'information devient fausse.

[Activation RepliR1] - /F

- [Non] no

Activation repli relais 1
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Si la sortie est contrdlée par bus de terrain et a été activée, le passage a un état de fonctionnement Défaut
comme, sans s’y limiter, une interruption de communication, ne provoquera pas la désactivation de la sortie si
ce parameétre est réglé sur [Non] NO.

NOTE: [Reset Défaut Auto] A - ~ reste prioritaire sur la sélection - = F .

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

» Vérifiez que ce réglage peut étre utilisé en toute sécurité sans entrainer d’interruption de la
communication.

* Réglez ce paramétre sur [Oui] YES pour désactiver la sortie en cas de déclenchement d’erreur.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Ce paramétre est forcé sur [Non] ~ = si [Affectation R1] - / estréglé sur une valeur différente de [Non]

.

[Oui] Y E 5 : fonction de repli activée : I'état du relais peut étre contrélé via un bit de OL1R (voir le fichier des
adresses des paramétres de communication). Si une erreur est détectée, la sortie est désactivée.

NOTE: Si une erreur est détectée, le processus appliqué sur la sortie (par ex. temporisation, niveau actif)
n'est pas interrompu.

[Non] ~ o : fonction de repli désactivée : lorsque la sortie est affectée, son état est défini en fonction de son
affectation. Lorsque la sortie correspondante n'est pas affectée, son état peut étre contrdlé via un bit de OL1R
(voir le fichier des adresses des paramétres de communication). Si une erreur est détectée, la sortie reste
inchangée.

[R2 Configuration] - & —
[Affectation R2] - ~ — [Non] ~ o
Affectation R2
Identique a [Affectation R1] - /, avec en plus:
* [Séquence Freinage] - L [ : Séquence de freinage
* [Contacteur de ligne] . L [: Commande contacteur de ligne
* [Cont. Sortie] = [ [ : Contréle contacteur sortie
» [Fin Bobine] £ L = : Fin Bobine, fin de bobine (fonction traverse control)
* [Sync wobble] - 5 4 : Sync wobble, synchronisation counter wobble
[Temporisation R2] - & o (1) 0a 60000 ms 0ms

Temporisation R2

Pour les affectations [Etat 'Défaut’] ~ L -, [Séquence Freinage] - L [, [Cont. Sortie] = [ [ et [Contacteur
de ligne] L L [, le retard n'est pas réglable et reste a 0.

Le changement d'état n'est effectif qu'apres le temps configuré, lorsque l'information devient vraie.

[Niveau d'appel R2] - 7 5 — [1](POS)
Niveau d'appel R2
Configuration de la logique de fonctionnement :

» [Niveau Haut] ~ = 5 : Niveau haut, état 1 lorsque l'information est vraie

+ [Niveau Bas] ~ £ i : Niveau bas, état 0 lorsque I'information est vraie
The configuration [Niveau Haut] 7 = 5 cannot be modified for the [Etat 'Défaut’] ~ L -, [Séquence
Freinage] & L [, [Chargement DC] - [ =, and [Contacteur de ligne] . L [ assignments.
[Maintien R2] - 7 H 029999 ms 0ms
Maintien R2
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Pour les affectations [Etat 'Défaut’] ~ . -, [Séquence Freinage] - L [ et [Contacteur deligne] L L [,le

maintien n'est pas réglable et reste a 0.

Le changement d'état n'est effectif qu'apres le temps configuré, lorsque I'information devient fausse.

[Activation Repli R2] - & F — [Non] - =

Activation repli relai 2

Si la sortie est contrélée par bus de terrain et a été activée, le passage a un état de fonctionnement Défaut
comme, sans s’y limiter, une interruption de communication, ne provoquera pas la désactivation de la sortie si
ce paramétre est réglé sur [Non] NO.

NOTE: [Reset Défaut Auto] A - ~ reste prioritaire sur la sélection - 7 F.

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

« Vérifiez que ce réglage peut étre utilisé en toute sécurité sans entrainer d’interruption de la
communication.

* Réglez ce paramétre sur [Oui] YES pour désactiver la sortie en cas de déclenchement d’erreur.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Ce parametre est forcé sur [Non] ~ = si [Affectation R2] - - est réglé sur une valeur différente de [Non]

=

[Oui] 4 E 5 : fonction de repli activée : I'état du relais peut étre contrélé via un bit de OL1R (voir le fichier des
adresses des paramétres de communication). Si une erreur est détectée, la sortie est désactivée lorsque
[Reset Défaut Auto] A £ - estréglé sur [Non] ~ =, mais lorsque [Reset Défaut Auto] ~ - - estréglé sur
[Oui] 4 E 5 la sortie reste inchangée tant que le bloc fonction [Temps reset défaut] - 7 - n'est pas écoulé.

NOTE: Si une erreur est détectée, le processus appliqué sur la sortie (par ex. temporisation, niveau actif)
n'est pas interrompu.

[Non] ~ o : fonction de repli désactivée : lorsque la sortie est affectée, son état est défini en fonction de son
affectation. Lorsque la sortie correspondante n'est pas affectée, son état peut étre contrélé via un bit de OL1R
(voir le fichier des adresses des paramétres de communication). Si une erreur est détectée, la sortie reste
inchangée.
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[CONFIGURATIONLO1] L o | —

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ = [ o~ F =
Full=» o= 5/
Liste des parameétres
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[CONFIGURATIONLO1] L = | —
[Affectation LO1] L = |/ — [Non] - o
Affectation LO1
Identique a [Affectation R1] - / avec en plus la valeur de parametre suivante (affichage pour information car
ces choix ne peuvent étre configurés que dans le menu [Fonction application] F . ~ —):
* [Séquence Freinage] - L [ : Séquence de freinage
* [Contacteur de ligne] . L [ : Commande contacteur de ligne
* [Cont. Sortie] - [ [ : Contréle contacteur sortie
» [Fin Bobine] £ L = : Fin Bobine, fin de bobine (fonction traverse control)

* [Sync wobble] - 5 4 : Sync wobble, synchronisation counter wobble
 [GDL] o < L : GDL, fonction de sécurité

[Retard LO1] L o / 0a60000ms (1) 0 ms
Retard LO1

Pour les affectations [Non défaut] (FLt), [Séquence Freinage] - . [, [Cont. Sortie] = [ [ et [Contacteur
de ligne] L L [, le retard n'est pas réglable et reste a 0.

Le changement d'état n'est effectif qu'apres le temps configuré, lorsque l'information devient vraie.

(1) 029999 ms, puis 10,00 a 60,00 s sur le terminal intégré.

[LO1 actifa] L = /5 - [1]1POS
LO1 actif a
Configuration de la logique de fonctionnement :

» [Niveau Haut] 7 = 5 : Niveau haut, état 1 lorsque l'information est vraie

* [Niveau Bas] ~ £ [o : Niveau bas, état 0 lorsque l'information est vraie

La configuration [Niveau Haut] 7 o 5 n'est pas modifiable pour les affectations [Non défaut] FLt, [Séquence
Freinage] - L [ et[Contacteur de ligne] L L .

[Maintien LO1] [ = /H 029999 ms 0

Maintien LO1

Pour les affectations [Non défaut] (FLt), [Séquence Freinage] (- L [ ) et [Contacteur de ligne] (L L [), le
maintien n'est pas réglable et reste a 0.

Le changement d'état n'est effectif qu'apres le temps configuré, lorsque l'information devient fausse.
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[Activation RepliLO1] L = /F - [Non] ~ o
Activation repli LO1

Si la sortie est controlée par bus de terrain et a été activée, le passage a un état de fonctionnement Défaut
comme, sans s’y limiter, une interruption de communication, ne provoquera pas la désactivation de la sortie si
ce parameétre est réglé sur [Non] no.

NOTE: [Reset Défaut Auto] ~ - ~ reste prioritaire sur la sélection - = F .

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

» Vérifiez que ce réglage peut étre utilisé en toute sécurité sans entrainer d’interruption de la
communication.

* Réglez ce paramétre sur [Oui] YES pour désactiver la sortie en cas de déclenchement d’erreur.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Ce parametre est forcé sur [Non] ~ = si [Affectation LO1] L = / estréglé sur une valeur différente de [Non]

mnoo.

[Oui] 4 E 5 : fonction de repli activée : I'état du relais peut étre contrélé via un bit de OL1R (voir le fichier des
adresses des paramétres de communication). Si une erreur est détectée, la sortie est désactivée.

NOTE: Si une erreur est détectée, le processus appliqué sur la sortie (par ex. temporisation, niveau actif)
n'est pas interrompu.

[Non] ~ = : fonction de repli désactivée : lorsque la sortie est affectée, son état est défini en fonction de son
affectation. Lorsque la sortie correspondante n'est pas affectée, son état peut étre contrélé via un bit de OL1R
(voir le fichier des adresses des parameétres de communication). Si une erreur est détectée, la sortie reste
inchangée.
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[Configuration DQ1] d o I—

Utilisation de la sortie analogique AO1 en sortie logique

La sortie analogique AO1 peut étre utilisée en sortie logique, par affectation de
DO1. Dans ce cas, I'état 0 de cette sortie correspond a la valeur mini sur AO1 (0 V
ou 0 mA, par exemple) et I'état 1 correspond a la valeur maxi sur AO1 (10 V ou

20 mA, par exemple).

Les caractéristiques électriques de cette sortie analogique restent inchangées.
Elles sont différentes des caractéristiques des sorties logiques. Il faut s'assurer
qu’elles sont compatibles avec I'utilisation qui en est faite.

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= [ o~ F =
FolL * I_l_‘l*l:lll_—l /

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Configuration DQ1] &/ o | —
[Affectation DQ1] &/ = / — [Non] - o
Affectation DQ1
Identique a [Affectation R1] ~ / avec en plus la valeur de paramétre suivante (affichage pour information car
ces choix ne peuvent étre configurés que dans le menu [Fonction application] ¥ . ~ —):

* [Séquence Freinage] - L [ : Séquence de freinage

* [Contacteur de ligne] . L [ : Commande contacteur de ligne

* [Cont. Sortie] - [ [ : Contréle contacteur sortie

» [Fin Bobine] £ L = : Fin Bobine, fin de bobine (fonction traverse control)

* [Sync wobble] - 5 4 : Sync wobble, synchronisation counter wobble
[Tempo. Activ.DQ1] /= /- 0a60000ms (1) 0ms

Tempo. Activ. DQ1

Pour les affectations [Non défaut] (FLt), [Séquence Freinage] - . [, [Cont. Sortie] = [ [ et [Contacteur
de ligne] L L [, le retard n'est pas réglable et reste a 0.

Le changement d'état n'est effectif qu'apres le temps configuré, lorsque l'information devient vraie.
[DQ1 actifa] &= /5 - [1]1POS
DQ1 actif a

Configuration de la logique de fonctionnement :
* [Niveau Haut] F = 5: Niveau haut, état 1 lorsque l'information est vraie
* [Niveau Bas] ~ £ L: Niveau bas, état 0 lorsque l'information est vraie

Il est impossible de modifier la configuration [Niveau Haut] ~ = 5 pour les affectations [Non défaut] (FLt),
[Séquence Freinage] & L [ et [Contacteur de ligne] L L [).

[Maintien DQ1] 4 = /H 029999 ms 0ms
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Maintien DQ1
Pour les affectations [Non défaut] (FLt), [Séquence Freinage] & L [ et [Contacteur de ligne](L L [, le

maintien n'est pas réglable et reste a 0.

Le changement d'état n'est effectif qu'aprés le temps configuré, lorsque I'information devient fausse.

(1) 029999 ms, puis 10,00 & 60,00 s sur le terminal intégré.
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Configuration des sorties analogiques

Valeurs minimum et maximum (valeurs de sortie) :

La valeur de sortie minimum, en volts, correspond a la limite inférieure du
paramétre affecté et la valeur maximum, a sa limite supérieure. La valeur
minimum peut étre supérieure a la valeur maximum.

(2) 1

(1
\

©)

AR S

»|lorU

(4) (5) (6)
Paramétre affecté
Limite supérieure
Limite inférieure
[Valeur mini] AOLx ou UOLx
[Valeur maxi] AOHx ou UOHXx
20mAou 10V

| : courant

U : tension

M

)

AR .

i UorV
4) ©)

Paramétre affecté

Limite supérieure

Limite inférieure

[Valeur maxi] AOHx ou UOHXx
[Valeur mini] AOLx ou UOLx
20mAou 10V
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Mise a I'échelle du paramétre affecté

L'échelle du paramétre affecté peut étre adaptée en fonction de I'utilisation en
modifiant les valeurs des limites inférieure et supérieure a l'aide de deux
parameétres pour chaque sortie analogique.

Ces paramétres sont donnés en %. 100 % correspond a la plage de variation
totale du paramétre configuré, donc : 100 % = limite supérieure - limite inférieure
Par exemple, pour [Couple Signé] = £ 7, qui varie entre -3 et +3 fois le couple
nominal, 100 % correspond a 6 fois le couple nominal.

* Le paramétre [Echelle Min. AQx] A 5 L X modifie la limite inférieure :
nouvelle valeur = limite inférieure + (plage x ASLx). La valeur 0 % (réglage
usine) ne modifie pas la limite inférieure.

* Le paramétre [Echelle Max. AQx] ~ 5 H X modifie la limite supérieure :
nouvelle valeur = limite inférieure + (plage x ASLx). La valeur 100 % (réglage
usine) ne modifie pas la limite supérieure.

* [Echelle Min. AQx] A = L X doit toujours étre inférieur a [Echelle Max. AQx]

[ Ry N Y4
L = i iy VA

Lim1

100%
ASHX NS

Lim2
Limite inférieure du parameétre affecté

Lim1 : limite supérieure du parametre affecté
Lim2 : limite inférieure du paramétre affecté
NE : nouvelle échelle

Exemple d'application 2

On veut transmettre la valeur du courant moteur sur la sortie AO1 en 0 - 20 mA,
avec une plage de 2 In moteur, In moteur étant égal a 0,8 In variateur.

Le paramétre [Courant Moteur] = [ ~ varie entre 0 et 2 fois le courant nominal
du variateur, soit une plage de 2,5 fois le courant nominal du variateur.

[Echelle Min. AQ1] A 5 L ! ne doit pas modifier la limite inférieure, qui resteta
donc a son réglage usine de 0 %.

[Echelle Max. AQ1] A 5 H [ doit modifier la limite supérieure de 0,5 fois le couple
nominal du moteur, soit 100 - 100/5 = 80 % (nouvelle valeur = limite inférieure +
(plage x ASH1)..
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[Configuration AQ1] Ao I—

Acces
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ = [ o~ F =
II:LII’_II_»I_I__I»I’:I'I__III
Liste des parameétres
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Configuration AQ1] A= | —
[Affectation AQ1] A o / — [Non] ~ o
Affectation AQ1
* [Non] ~ = : Non, non affecté. Dans ce cas, la sortie peut étre contrdlée via le paramétre interne AO1R

(voir le fichier des adresses des paramétres de communication). Par défaut, si une erreur (telle qu'une
interruption de communication) est détectée, la sortie reste inchangée. Utilisez le paramétre [Activation
Repli AQ1] A = F | pour désactiver la sortie en cas de détection d'erreur.

* [Courant Moteur] = [ ~ : Courant moteur, entre 0 et 2 In (In = courant nominal du variateur indiqué
dans le guide d'installation et sur la plaque signalétique du variateur)

» [Fréquence Moteur] = F - : Fréquence Moteur, de 0 a [Fréquence maxi] t F -

» [Fréq. Sortie Signée] - F 5 : Fréquence sortie signée, entre - [Fréquence maxi] £ - - et +
[Fréquence maxi] - F -

* [Sortie Rampe] = ~ F : Sortie rampe, de 0 a [Fréquence maxi] - F -
* [Couple Moteur] - - 5 : Couple moteur, entre 0 et 3 fois le couple nominal du moteur

* [Couple Signé] = £ 5 : Couple signé, entre -3 et +3 fois le couple nominal du moteur. Le signe +
correspond au mode moteur et le signe - au mode générateur (freinage).

+ [Rampe Signée] - - 5 : Rampe signée, entre - [Fréquence maxi] - F -~ et + [Fréquence maxi] - F -

+ [Réf.PID] = F 5 : Référence PID entre [Process PID minimum] ~ , 7 | et [Process PID maximum]

* [Retour PID] = F F : Retour PID entre [Retour mini PID] 7 . F | et [Retour maxi PID] 7 /| F =

* [Erreur PID] = F £ : Erreur PID entre - 5 % et + 5 % de [Retour maxi PID] 7 , F Z- [Retour mini PID]
FoF |

* [Sortie PID] = 7 . : Sortie PID entre [Vitesse basse] . 5 F et [Vitesse Haute] H 5 F

* [Puissance moteur] = ' - : Puissance moteur, entre 0 et 2,5 fois la [Puiss. nom. moteur] ~ F r
* [Tension Moteur] . = F : Tension Moteur, entre 0 et [Tension Nom. Moteur] . ~ 5

* [Moteur Therm.] - H - : Etat Thermique Moteur, entre 0 et 200 % de I'état thermique nominal

* [Moteur Therm. 2] = H - ' : Etat thermique moteur 2, entre 0 et 200 % de I'état thermique nominal
* [Moteur Therm. 3] £ H ~ 7 : Etat thermique moteur 3, entre 0 et 200 % de I'état thermique nominal
» [Variateur Therm.] - H o : Etat thermique variateur, entre 0 et 200 % de I'état thermique nominal

» [Limite Couple] = 7 L : Limite couple, entre O et 3 fois le couple nominal du moteur

+ [DQ1] < = | : Sortie logique 1, affectation a une sortie logique. Cette affectation ne peut apparaitre que
si [Affectation DQ1] - = / a été affecté. Dans ce cas, ce choix est le seul possible. Il n'est affiché qu'a
titre informatif.

* [Couple 4Q] £ 5 /15 : Couple Maitre / Esclave, entre -3 et +3 fois le couple nominal du moteur. Les
signes + et - correspondent au sens physique du couple, quel que soit le régime (moteur ou générateur).

+ [OA01] = A O I:OA01, blocs fonctions : sortie analogique 01

+ [OA10] = A /i : OA10, blocs fonctions : sortie analogique 10

<
]
o
>
>}
=
w
]
—

— [Courant] [ A
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Type AQ1
* [Tension] /[ .: Tension

* [Courant] [ A: Courant

[Sortie Min. AQ1] A= L | K 0a20,0mA 0 mA

Valeur de sortie min. AQ1

1
1

estréglé sur [Courant] [J A.

Ce parametre est accessible si [Type AQ1] A =

[Sortie Max. AQ1] A = H | & 0a20,0mA 20,0 mA

Valeur de sortie max. AQ1

Ce parametre est accessible si [Type AQ1] A = [ E estréglé sur [Courant] [J A.

[AQ1 Sortie Min.] L o L | & 0a10,0V oV

AQ1 Sortie minimum

Ce parametre est accessible si [Type AQ1] A = | E estréglé sur [Tension] /[ ..

[AQ1 Sortie Max.] o H | X 0a10,0v 10,0 V

AQ1 Sortie maximum
Ce parametre est accessible si [Type AQ1] A =

[Echelle Min. AQ1] A 5L | 0a100,0 % 0%

I E estréglé sur [Tension] /[ ..

Echelle Min. AQ1, mise a I'échelle de la limite inférieure du paramétre affecté, en % de la variation maximale
possible.

[Echelle Max. AQ1] A5 H | 04100,0 % 100,0 %

Echelle Max. AQ1, mise a I'échelle de la limite supérieure du parameétre affecté, en % de la variation maximale
possible.

[Filtre AQ1] Ao | F 0410,00s 0s

Filtre AQ1, filtrage des interférences.

Ce parameétre est forcé sur O si [Affectation AQ1] A = / estréglé sur [DQ1] & = /.
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Activation Repli AQ1] A o F | — [Non] ~ o
Activation repli AQ1

Si la sortie est contrdlée par bus de terrain et a été activée, le passage a un état de fonctionnement Défaut
comme, sans s’y limiter, une interruption de communication, ne provoquera pas la désactivation de la sortie si
ce parameétre est réglé sur [Non] NO.

NOTE: [Reset Défaut Auto] H - ~ reste prioritaire sur la sélection ~ = F .

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

» Vérifiez que ce réglage peut étre utilisé en toute sécurité sans entrainer d’interruption de la
communication.

* Réglez ce paramétre sur [Oui] YES pour désactiver la sortie en cas de déclenchement d’erreur.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Ce parametre est forcé sur [Non] ~ = si [Affectation AQ1] 7 = / est réglé sur une valeur différente de [Non]

.

[Oui] < E 5 : fonction de repli activée : I'état du relais peut étre contrdlé via un bit de AO1R (voir le fichier des
adresses des paramétres de communication). Si une erreur est détectée, la sortie est désactivée.

NOTE: Si une erreur est détectée, le processus appliqué sur la sortie (par ex. temporisation, niveau actif)
n'est pas interrompu.

[Non] ~ o : fonction de repli désactivée : lorsque la sortie est affectée, son état est défini en fonction de son
affectation. Lorsque la sortie correspondante n'est pas affectée, son état peut étre contrélé via un bit de AO1R
(voir le fichier des adresses des paramétres de communication). Si une erreur est détectée, la sortie reste
inchangée.

Les sous-menus suivants regroupent les alarmes en 1 a 3 groupes. Chacun d'eux
peut étre affecté a un relais ou a une sortie logique pour signalisation a distance.
Ces groupes peuvent également étre affichés sur le terminal graphique (voir le
menu [3.3] [ECRAN SURVEILLANCE] /7 F —, page 380) et consultés via le
menu [1.2] [MONITORING] /7 = = — 1.2 [MONITORING] /7 = ~-, page 50.

Lorsqu'une ou plusieurs alarmes sélectionnées dans un groupe se déclenchent,
ce groupe d'alarmes est activé.

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Config grp1 avertiss] A /[ —

Sélection a effectuer a partir de la liste suivante :
» [DI6 =Avert PTC] 7L H:DI6 = Avert PTC

* [Avert. Err. Externe] - F H: Avertissement Erreur Externe

* [Avert Sous-Tension] . 5 A: Avert Sous-Tension

* [Seuil Cour. Atteint] [ £ A: Seuil courant atteint [Seuil Sup. Courant] [ - o

* [Seuil Haut Fréq.Mot] - A: Seuil haut fréquence moteur atteint [Seuil Fréq. Moteur] F £

* [Seuil FrégHautMot.2] ~ = A): Seuil haut fréquence moteur 2 atteint [Seuil Fréquence 2] ~ - o
+ [Fréq. Réf. Atteinte] = - A: Fréquence de référence atteinte

* [SeuilTherm.Mot.Att] - 5 A: Seuil thermique moteur atteint

* [SeuilTherm Mot2 att] - = ': Seuil thermique moteur 2 atteint

* [SeuilTherm Mot3 att] - 5 7: Seuil thermique moteur 3 atteint

* [Ss-Tens. Prév. act] . F A: Sous-tension préventive active

+ [Vit. Haute Atteinte] ~ L F: Vit. Haute Atteinte
* [Avert Therm Appareil] £ H A: Avertissement état thermique appareil
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* [Alarme erreur PID] F E E: Alarme erreur PID

* [Avert. Retour PID] ~ F A: Avert Retour PID

* [Avert.perte 4-20 AI3] A F~ 7: AI3 Avertissement perte 4-20

+ [Lim Cple/l Atteint] = = A): Limite couple/courant atteinte

* [Seuil Therm Atteint] - A -: Seuil thermique appareil atteint
* [Avert. therm. IGBT] £ _/ A: Avertissement Therm. IGBT

* [Avert. Ss-Charg Proc.] . . A: Avertissement sous-charge Process

* [Avert Surch Process] = | A: Avert Surch Process

* [Avert Mou Cable] - 5 & A : Avertissement mou de cable (voir paramétre [Conf. cable détendu]
* [Avert. Couple haut] - £ H A: Avertissement couple haut [Seuil Couple Haut] - £ H .

* [Avert. Couple bas] - - L A: Avertissement couple bas [Seuil Couple Bas] - - L .

* [Seuil avertimp att] - 5 L A: Seuil avertissement impulsion atteint. [Seuil Avert.Impuls.] - 7 |
» [Avert delta charge] - L o A : Avertissement delta charge (voir [Detect delta charge] -/ . & —).

Reportez-vous a la procédure de sélection multiple, Description IHM, page 35 pour le terminal intégré, Terminal
graphique en option, page 20 pour le terminal graphique.

[Config grp2 avertiss] A &' L —

Identique a [Config grp1 avertiss] A /[ —.

[Config grp3 avertiss] A 7 [ —

Identique a [Config grp1 avertiss] A /[ —.
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asynchrones

Canaux de commande et de consigne

Canaux de commande et de consigne

Les paramétres du menu [Commande] [ £ L — peuvent étre modifiés
uniquement si le variateur est arrété et qu'aucun ordre de marche n'est présent.

Les ordres de marche (Sens avant, Sens arriére, Arrét, etc.) et les consignes
peuvent étre donnés par les canaux suivants :

Commande

Consigne

Bornes : entrées logiques LI ou entrées
analogiques utilisées comme entrées logiques
LA

Blocs fonctions

Terminal déporté

Terminal graphique

Modbus intégré

CANopen® intégré

Carte de communication

Bornes : entrées analogiques Al, entrée Pulse
input

Blocs fonctions

Terminal déporté

Terminal graphique

Modbus intégré

CANopen® intégré

Module de communication

Plus vite/Moins vite via les bornes

Plus vite/Moins vite via le terminal graphique

Si des entrées analogiques sont configurées comme entrées logiques, la
configuration d’origine comme entrées analogiques n’est pas automatiquement

supprimée.

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L'EQUIPEMENT

Vérifiez que la configuration d’'une entrée comme entrée analogique est
supprimée avant de configurer I'entrée en question comme entrée logique.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

NOTE: [LA1] LA1 et [LA2] LA2 peuvent étre utilisées comme 2 entrées

logiques uniqguement en mode source.
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» Alimentation de +24 V (max. 30 V)
» Etat O sil'alimentationest< 7,5V, état 1 sielleest>8,5V

NOTE: La touche Stop (Arrét) du terminal graphique ou du terminal déporté
peut étre programmée comme touche non prioritaire. La touche Stop (Arrét)

[

peut uniquement avoir la priorité si le paramétre [Valid. touche stop] F 5 £

dans le menu [Commande] © - . — menu [Commande] L - L - liste des
parametres, page 196 est réglé sur [Oui] < £ 5.
Le comportement de I'ATV320 peut étre adapté en fonction des besoins :
* [Nonséparé] = /1 :la commande et la consigne proviennent du méme
canal.
+ [Séparé] - £ F :la commande et la consigne peuvent venir de canaux
différents.

Dans ces profils, la commande par le bus de communication est effectuée selon le
standard DRIVECOM avec uniqguement 5 bits librement affectables (voir le Guide
des parameétres de communication). Il est impossible d'accéder aux fonctions
d'application par l'interface de communication.

* [Profil E/S] ' = :la commande et la consigne peuvent provenir de canaux
différents. Ce profil permet une utilisation simple et étendue via l'interface de
communication. Les commandes peuvent étre envoyées par les entrées
logiques sur les bornes ou par le bus de communication. Lorsque les
commandes sont envoyées par le bus, elles sont disponibles sur un mot se
comportant comme un bornier virtuel qui contient uniquement des entrées
logiques. Les fonctions d'applications sont affectables aux bits de ce mot.
Plusieurs fonctions peuvent étre affectées au méme bit.

NOTE: Les ordres d'arrét du terminal graphique ou du terminal déporté
restent actifs méme si le bornier n'est pas le canal de commande actif.
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Canal de consigne pour les profils [Non séparé] 5 , /1, [Séparé]
5 E P et [Profil E/S] : o, PID non configuré

[Ref 1B switching]

[Ref.1 channel]

(i
[ H,

Note: Forced local is not
active in [I/O profile].

[Ref.1B chanhel]
[Summing ref. 2]

reference

(32}
<
=
x
2
s Graphic display
> ;
[Summing ref. 3] § terminal
2
[Subtract. ref. 2] 9 LI A
i ?
[Subtract. ref. 3] 2 . , Jog
DA3 . ! ! operation
[Multiplier ref. 2] g 5 !
% | |
[Multiplier ref. 3] = i .
NA3 = i +-speedarounda y |

[PID REGULATOR] 3 [High
no S speed] Ramps
PID not assigned 5 HSP ACC DEC
\__/| FrH rFr
[Ref.2 channel] /\ _/_\_
= T LSP AC2 DE2
@ | | [Low speed]
§
@) Forced local
Key: Lo
[Ref. 2 switching]
Parameter:
The black square represents
the factory setting assignment
[Config Réf Fréq 1] - ~ /, [Réf. sommatrice 2] 5 A 7, [Réf. sommatrice 3]
5 A 3, [Soustr. Fréq. Réf.2] - A 7, [Soustr. Fréq. Réf.3] - A I, [Multiplier ref.

2] 1 A 2, [Multiplier ref. 3] /71 A 3:

* borniers, terminal graphique, Modbus intégré, CANopen® intégré, carte de
communication

[Canal de réf. 1B] ~ ~ [ 4, pour les profils [Séparé] = £ F et [Profil E/S] = :

* borniers, terminal graphique, Modbus intégré, CANopen® intégré, carte de
communication

[Canal de réf. 1B] ~ ~ [ 4, pour le profil [Non séparé] 5 /7 :
* borniers, accessible uniquement si [Config Réf Fréq 1] F - [/ = borniers

[Config Réf Fréq 2] F - ~':

» borniers, terminal graphique, Modbus intégré, CANopen® intégré, carte de
communication et +/- vite

NOTE: Les parametres [Canal de réf. 1B] ~ ~ |/ & et [Commutation ref. 1B]
~ [ b doivent étre configurés dans le menu [Fonction application] F o ~» —.
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Canal de consigne pour les profils [Non séparé] 5 /1, [Séparé]
5 E P et [Profil E/S] : o, PID configuré avec consignes PID au
bornier

[Ref 1B switching]

RCB
ov nO
[Ref.1 channel] }7 Note: Forced local is not
T Al1 active in [I/O profile].
|

Al2

[Ref.1B channel] A PID B LFR

™
<
[Summingﬁ_» Z -=— See PID REGULATOR Al3
[5A2 | )
< section |
[Summing ref. 3] < ﬁ Lee
2
[Subtract. ref. 2] + Grafhlc.dlslplay
N ermina
2
w
[Subtract. ref. 3] +
dA3 ]
[T
l [High speed] Ramps (1)
HSP ACC DEC
Channel 1 5 /| FH rfr
[Ref.2 channel] no ! I\
! T LSP AC2 DE2
FR2
Channel 2 | | [Low speed]
Forced local
Key: [Ref. 2 switching]

Parameter:
The black square represents
the factory setting assignment

(1) Rampes inactives si la fonction PID est active en mode automatique.
[Config RéfFréq 1] - - | :

* borniers, terminal graphique, Modbus intégré, CANopen® intégré, carte de
communication

[Canal de réf. 1B] F ~ [, pour les profils [Séparé] = £ F et [Profil E/S] = :

* borniers, terminal graphique, Modbus intégré, CANopen® intégré, carte de
communication

[Canal de réf. 1B] ~ ~ [, pour le profil [Non séparé] 5 /7 :
» borniers, accessible uniquement si [Config Réf Fréq 1] ~ - / = borniers

[Réf. sommatrice 2] 5 A =, [Réf. sommatrice 3] 5 A 7, [Soustr. Fréq. Réf.2]
o A2, [Soustr. Fréq. Réf.3] - A 7:

* bornier seulement

[Config Réf Fréq 2] ~ - :

* borniers, terminal graphique, Modbus intégré, CANopen® intégré, carte de
communication et +/- vite

NOTE: Les paramétres [Canal de réf. 1B] - - /£ et [Commutation ref. 1B]
~ [ b doivent étre configurés dans le menu [Fonction application] < . » —.
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Canal de commande pour le profil [Non séparé] 5 /1

Consigne et commande, non séparées

Le canal de commande est déterminé par le canal de consigne. Les paramétres
[Config Réf Fréq 1] - - [/, [Config Réf Fréq 2] - - 7, [Affect.Commut.Fréq]
~ F [, [Affect Forgage loc] - | = et [For¢age Canal Local] -~ L = [ sont
communs pour la consigne et la commande.

Exemple : Sila consigne est [Config Réf Fréq 1] - - / =[AI1] A . | (entrée
analogique au bornier), la commande se fait par [E NST Arr. Roue Libre] .
(entrée logique au bornier).

Ll

[Ref.1 channel]

FR1

(RUN/STOP
FWD/REV) E|

Graphic display
terminal

[Profile]

[Ref.2 switching]
nO

CMD  Forward
Reverse
STOP

Graphic display
terminal E| |

(Stop Key priority)

FR2

[Ref.2 channel]

Key:

Parameter:
The black square represents
the factory setting assignment

NVE41296_05 191



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones 1.3.4.5[Totale] - .. L L ——[Commande] [ - [ —

Canal de commande pour le profil [Séparé] 5 E P

Consigne et commande séparées

Les paramétres [Affect Forgage loc] ~ L = et [Forgage Canal Local] ~ L = [
sont communs pour la consigne et la commande.

Exemple : si la consigne est en mode forgage local par [AI1] A | (entrée
analogique au bornier), la commande en forgage local se fait par [E NST Arr.
Roue Libre] L . (entrée logique au bornier).

Les canaux de commande [Canal de Commande 1] [ & / et [Canal de
Commande 2] [ - = sont indépendants des canaux de consigne [Config Réf
Fréq1] F - /,[Canal de réf.1B] - - /L et[Config RéfFréq2] - - .

Ll

[Cmd channel 1]

(RUN/STOP ﬁ
FWD/REV)
Graphic display
terminal

[Profile]

CHCF

SEP
[Cmd switching]

CMD Forward

Reverse
STOP
Graphic display
terminal ﬁ ‘
(Stop Key priority)
[Cmd channel 2]
Key:

Parameter:

The black square represents the factory

setting assignment, except for [Profile].

[Canal de Commande 1] [ o / [Canal de Commande 2] [ o 7

» borniers, terminal graphique, Modbus intégré, CANopen® intégreé, carte de
communication
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Canal de commande pour le profil [Profil E/S] o

Consigne et commande séparées, comme avec le profil [Séparé] = £ F

Les canaux de commande [Canal de Commande 1] [ o / et [Canal de
Commande 2] [ - & sont indépendants des canaux de consigne [Config Réf
Fréq1] - - /,[Canal de réf.1B] - - /L et[Config RéfFréq2] r - ~.

[Cmd channel 1]

[Profile]

[Cmd switching]

CMD Forward
Reverse
STOP

Graphic display
terminal

(Stop Key priority)
[Cmd channel 2]

Key:

Parameter:
The black square represents the factory
setting assignment, except for [Profile].

[Canal de Commande 1] [ < / [Canal de Commande 2] [ - ~':

* borniers, terminal graphique, Modbus intégré, CANopen® intégre, carte de
communication

Une commande ou une action peut étre affectée :
+ aun canal fixe en choisissant une entrée [E NST Arr. Roue Libre] .  ouun

bit Cxxx :

o en choisissant par exemple [DI3] L . 7, cette action sera toujours
déclenchée par [DI3] L . 7 quel que soit le canal de commande
commuté ;

o en choisissant par exemple [C214] [ & | 4, cette action sera toujours

déclenchée par CANopen® intégré avec le bit 14, quel que soit le canal de
commande commute.

¢ aun canal commutable en choisissant un bit CDxx :

o en choisissant par exemple [CD11] L o / /, cette action sera déclenchée
par :
[DI12] L . /2 sile canal borniers est actif,
[C111] L | | [ sile canal Modbus intégré est actif,

[C211] .
[C311] [

! 1 sile canal CANopen® intégré est actif,
I I sile canal carte de communication est actif

Si le canal actif est le terminal graphique, les fonctions et les commandes
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affectées aux bits internes commutables sont inactives.

NOTE: Les bits [CD06]  «/ [/ 5 a[CD13] L < / 7 ne peuvent servir que pour
une commutation entre 2 réseauy, ils ne correspondent a aucune entrée
logique.

Bornier Modbus intégré CANopen® intégré Carte de Bit interne,

communication commutable
CDO00

Li2 () C101 (™M C201 (™ C301 (™M CDO01

LI3 Cc102 C202 C302 CD02

L14 C103 C203 C303 CDO03

LI5 C104 C204 C304 CD04

LI6 C105 C205 C305 CDO05

- C106 C206 C306 CD06

- c107 c207 C307 CDo7

- C108 C208 C308 CDo08

- C109 C209 C309 CD09

- C110 C210 C310 CD10

- C111 c211 C311 CD11

- Cc112 C212 C312 CD12

LAIM C113 C213 C313 CD13

LAI2 C114 C214 C314 CD14

- C115 C215 C315 CD15

OL01a0L10

(1) Si [Commande 2/3 fils] - [ [ , page 100 est réglé sur [Commande 3 fils] 7 [, [DI2] L ,Z,[C101] L /[ /,[C201] L = (1 /et

[C301] £ 7 / ne sont pas accessibles.
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Conditions d'affectation des entrées logiques et des bits de
commande

Pour toute commande ou fonction affectable a une entrée logique ou a un bit de
commande, les éléments suivants sont disponibles :

[D1]L ., /a[DI6] L & Entrées logiques

[DAM] L A . Ia[DAI2] L A 2 Entrée logique virtuelle

[C101] L /0 1a[C110) L | 1[0 Avec Modbus intégré dans le profil [Profil E/S]

[C1M1]C // /a[CMM5] L | /5 Avec Modbus intégré quel que soit le profil

[C201] L =210 1a[C210] L & I é:\llec CANopen® intégré dans le profil [Profil E/

o

[C211] L 2 | 1a[C215] L & |5 Avec CANopen® intégré quel que soit le profil

[C301] L 70 /a[C310]1 L 3 /[0 Avec une carte de communication dans le
profil [Profil E/S] | =

[C311] L 7 / 1a[C315] L 7 /5 Avec une carte de communication quel que
soit le profil

[CDO0] L J0a[CD10] L o /[0 Dans le profil [Profil E/S] | =

[CDMM] L4 1/ 1a[CD15] L 4 /5 Quel que soit le profil

[OLO1] =L O /a[OL10] =L /[0 Quel que soit le profil

NOTE: Dans le profil [Profil E/S] =, [DI1] L . / n’est pas accessible et si
[Commande 2/3 fils] £ [ [ , page 100 est réglé sur [Commande 3 fils] 7 [,
[DI2] L Z,[C101] L /[0 [,[C201] L =20 | et[C301] [ 7 I/ sont
également inaccessibles.
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[Commande] [ E L -liste des parameétres

Acces
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= L o~ F =p
Full =»[EL

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Fréq. Réf. Canal 1] F - |/ — [A] A . |

Fréquence de référence canal 1
« [AIM] A . | : Al entrée analogique A1
+ [AI2] A | 2 : Al2, entrée analogique A2
« [AI3] A 7 : Al3, entrée analogique A3
 [IHM] L C C :IHM locale, source de terminal graphique ou de terminal déporté
+ [MODBUS] /7 # &: Communication Modbus
* [CANopen] [ A ~: Communication CANopen
* [Module Com.] ~ £ £ : Module de communication extérieur
* [RP] 7 .: Entrée a impulsions
» [Al Virtuelle 1] A /\/ [: entrée analogique virtuelle 1 avec bouton de navigation (uniquement disponible

si le parametre [Profil] L H [ F n'est pas réglé sur [Non séparé] 5 /1

+ [OA01] = A O | :OA01, blocs fonctions : sortie analogique 01
+ [OA10] = A /1 : OA10, blocs fonctions : sortie analogique 10

[Inhibition sens RV] - /= - [Non] ~ o

Inhibition sens arriéere

L'inhibition du mouvement en sens inverse ne s'applique pas aux requétes de sens envoyées par les entrées
logiques.

Les requétes de sens inverse envoyées par les entrées logiques sont prises en compte.
Les requétes de sens inverse envoyées par le terminal graphique ne sont pas prises en compte.
Les requétes de sens inverse envoyées par le bus de terrain ne sont pas prises en compte.

Toute consigne de vitesse en sens inverse provenant du PID, de I'entrée de sommation, etc., est interprétée
comme une consigne a zéro (0 Hz).

* [Non] [al=]
. [Oui] YE 5

1 — [Oui] 4
[Valid. touche stop] # 5+ 42

m
K]

Activation touche stop
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Le réglage de cette fonction sur Non désactive la touche STOP des terminaux d’affichage si le paramétre
[Canal De Commande] CMDC n'est pas réglé sur [IHM] L.cc.

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

Réglez ce paramétre sur [Touche Arrét Non Prio] NO uniquement si vous avez mis en place d’autres
fonctions d’arrét appropriées.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Cet arrét est un arrét en roue libre. Si le canal de commande actif est le terminal graphique, cet arrét se fait

suivant le [Type d'arrét] = £ £ quelle que soit la configuration du parameétre [Valid. touche stop] ~ 5 E.
* [Non] o

* [Oui] 4 E 5:donne la priorité a la touche STOP (Arrét) du terminal graphique lorsque le canal de
commande actif n'est pas le terminal graphique.

Z [Non séparé] 5 /7
[Profill] LHL F &2s

Configuration des canaux

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L’EQUIPEMENT

La désactivation de [Profil E/S] 10 entraine la réinitialisation du variateur a ses valeurs d’'usine.
« Vérifiez que la restauration des réglages d’usine est compatible avec le type de cablage utilisé.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

* [Nonséparé] = /1 : Mode canal combiné, consigne et commande, non séparées

+ [Séparé] = £ F : Mode canal séparé, consigne et commande séparées. Cette affectation n'est pas
accessible dans [Profil E/S] | .

* [Profil E/S] | =: Mode E/S

[Commut. commande] [ [ 5 * [9anal de commande 1]
Cd |l

Commut. Commande

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L’EQUIPEMENT

Ce parameétre peut provoquer des mouvements inattendus, par exemple une inversion du sens de rotation
du moteur, une accélération brutale ou des arréts.

+ Vérifiez que le réglage de ce paramétre peut étre effectué sans générer de mouvements inattendus.
» Vérifiez que le réglage de ce paramétre peut étre effectué en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Ce parametre est accessible si [Profil] £ H C F estréglé sur [Séparé] = £ F ou [Profil E/S] | .
Si I'entrée ou le bit affecté est a I‘état O, le canal [Canal de commande 1] [ o ! est actif.
Si I'entrée ou le bit affecté est a I'état 1, le canal [Canal de commande 2] [ o = est actif.

Si [Profil E/S] | o estréglé sur [Non séparé] = . /1, seule la valeur de réglage [Canal de commande 1]
L o I estpossible.
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Canal de commande 1] [ < /:[Canal de commande 1] [ & / actif (pas de commutation)
[Canal de commande 2] [ < ' : [Canal de commande 2] [ < & actif (pas de commutation)

[D1] L . /:entrée logique LI1

[...] .-.: voir conditions d'affectation (sauf [CD00] [ &/ 00 a[CD15] L & /5)

[Canal de commande 1] [ o | X - [Bornier] £ £ -

Canal de commande 1

Ce parameétre est accessible si [Profil] £ H [ F estréglé sur [Séparé] 5 £ F ou [Profil E/S] | =.
* [Bornier] - £ ~: Bornier
* [IHM] L [ L :IHM locale, terminal graphique ou terminal déporté
+ [MODBUS] /7 o &: Communication Modbus
* [CANopen] [ A ~: Communication CANopen
* [Module Com.] ~ £ £: Module de communication extérieur
[Canal de commande 2] o & % - [MODBUS] /74 b
Canal de commande 2
Ce parametre est accessible si [Profil] £ H [ F estréglé sur [Séparé] 5 £ F ou [Profil E/S] | =.
* [Bornier] E E ~: Bornier
* [IHM] L [ L : IHM locale, terminal graphique ou terminal déporté
+ [MODBUS] /7 o &: Communication Modbus
* [CANopen] [ A ~: Communication CANopen
* [Module Com.] ~ £ : Module de communication extérieur
[Commut.Fréq.Réf. 2] - F [ - [Fréq. Réf. Canal1] F - |

Commutation fréquence de référence 2

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L’EQUIPEMENT

Ce parameétre peut provoquer des mouvements inattendus, par exemple une inversion du sens de rotation
du moteur, une accélération brutale ou des arréts.

» Vérifiez que le réglage de ce paramétre peut étre effectué sans générer de mouvements inattendus.
+ Vérifiez que le réglage de ce paramétre peut étre effectué en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Si I'entrée ou le bit affecté est a I'état 0, le canal [Canal de commande 1] [ £ | est actif.

Si I'entrée ou le bit affecté est a I'état 1, le canal [Canal de commande 2] [ - = est actif.
[Fréq. Réf. Canal 1] - - |/ :[Canal de commande 1] [ & / actif (pas de commutation)
[Fréq. Réf. Canal 2] - - 7 : [Canal de commande 2] - 7 actif (pas de commutation)
[DI1] L . [ :entrée logique LI1

[...] ... : voir conditions d'affectation (sauf [CD0O0] L o/ [JJ a[CD15] [ & /5)

[Fréq. Réf.Canal 2] F - ~ — [Non] ~ o

Fréquence de référence canal 2
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* [Non] ~ o : Non non affecté. Si le paramétre [Profil] Z H L F estréglé sur [Non séparé] =5 /7, la
commande est au bornier avec une consigne a zéro. Si le paramétre [Profil] [ H [ F est réglé sur
[Séparé] = £ F ou [Profil E/S] | =, la consigne est a zéro.

« [AIM] A + | : A, entrée analogique A1

+ [AI2] A | & : Al2, entrée analogique A2

* [AI3] A / 7 : Al3, entrée analogique A3

+ [+/-Vite] UPDT : commande Plus vite/Moins vite

 [IHM] L L L : IHM locale, terminal graphique ou terminal déporté
+ [MODBUS] /1 & : Communication Modbus

* [CANopen] [ A ~: Communication CANopen

* [Module Com.] ~ £ : Module de communication extérieur
+ [RP] F .: Entrée a impulsions
« [AlVirtuelle 11 A /\/ | : Al Virtuelle 1, entrée analogique virtuelle 1 avec bouton de navigation
+ [OA01] = A0 |: OA01, blocs fonctions : sortie analogique 01
+ [OA10] - A /11 : OA10, blocs fonctions : sortie analogique 10
v - [Non] oo
[Copie canal 1-2] [ = F I 2s

Copie canal 1 - canal 2

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L’EQUIPEMENT

Ce parameétre peut provoquer des mouvements inattendus, par exemple une inversion du sens de rotation
du moteur, une accélération brutale ou des arréts.

« Vérifiez que le réglage de ce paramétre peut étre effectué sans générer de mouvements inattendus.
» Vérifiez que le réglage de ce paramétre peut étre effectué en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Ce parametre permet de copier la consigne et/ou la commande en cours en effectuant la commutation, par
exemple pour éviter les a-coups de vitesse.

Sile paramétre [Profil] L H [ F , page 197 estréglé sur [Non séparé] 5 . /1 ou [Séparé] = E F, la copie n’est
possible que du canal 1 vers le canal 2.

La copie est possible du canal 2 vers le canal 1 si le paramétre [Fréq. Réf. Canal 2] - - = estréglé sur [Fréq.
Réf.viaDI] . 7 o - ouréglé sur[IHM] . [ [ avec [Vitesse +] - o 5 F ou [Vitesse -] - o 5 F affecté a
[Touche Fonction1] - ~ / ou.... [Touche Fonction 4] ~ ~ 4.

Si le parametre [Profil] £ H C F estréglé sur [Profil E/S] | =, la copie est possible dans les deux sens.

Il n’est pas possible de copier une consigne ou une commande vers un canal bornier.

La consigne copiée est [Réf Fréq Pre-Ramp] ~ - H (avant rampe) sauf si la consigne du canal de destination
est réglée via la fonction +/- vite. Dans ce cas, c'est la consigne [Fréquence Moteur] - F ~ (aprés rampe) qui
est copiée.

* [Non] ~ o : Non, pas de copie

+ [Fréquence Référence] = F: Copie fréquence référence

* [Commande] [ -: Copie commande

+ [Fréquence CMD + Réf] L L : Copier frequence commande et référence

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
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parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

z 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.

Le terminal graphique pouvant étre choisi comme canal de commande et/ou de
consigne, ses modes d'actions sont configurables.

Les paramétres de cette page ne sont accessibles que sur le terminal graphique,
et pas sur le terminal intégré.

Remarques :

+ La commande et/ou consigne du terminal n’est active que si les canaux de
commande et/ou de consigne par le terminal sont actifs a I'exception de [C/T]
F E K (commande par le terminal), qui est prioritaire sur ces canaux.
Appuyez de nouveau sur [CIT] F £ K (commande par le terminal) pour
redonner la main au canal sélectionné.

» |l estimpossible d'appliquer des commandes ou de définir des consignes par
le terminal si celui-ci est connecté a plusieurs variateurs.

» Les fonctions JOG, vitesse présélectionnée et +/- vite ne sont accessibles

que si le paramétre [Profil] £ H [ F estréglé sur [Non séparé] = /1.

» Les fonctions consigne PID présélectionnée ne sont accessibles que si le
parametre [Profil] L H [ F estréglé sur [Non séparé] = /7 ou [Séparé]

[ - |

+ Lafonction [C/T] F £ K (commande par le terminal) est accessible quel que

soitle [Profil] L H L F.

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Touche Fonction 1] F ~ / — [Non] ~ o

Touche de fonction 1 affichage graphique terminal

[Non] ~ = : Non, non affecté

[JOG FW] F = L : marche pas a pas (JOG)

[Vitesse présél.1] F 7 5 | : Vitesse présél.1, appuyez sur cette touche pour faire fonctionner le variateur
a la deuxieéme vitesse présélectionnée [Vitesse présél.2] 5 7 = . Appuyez sur la touche STOP (Arrét)
pour arréter le variateur.

[Vitesse présél.2] - 7 5 = : Vitesse présél.2, appuyez sur cette touche pour faire fonctionner le variateur
a la troisieme vitesse présélectionnée [Vitesse présél.3] = 7 7 . Appuyez sur la touche STOP (Arrét) pour
arréter le variateur.

[Fréq. Réf. PID 1] - F - | : Fréquence référence PID 1, régle une consigne PID égale & la deuxiéme
consigne PID présélectionnée [PID Présélection 2] - ~ ', sans envoyer d'ordre de marche. Fonctionne
uniquement si le parametre [Fréq. Réf. Canal 1] ~ - / estréglé sur [IHM] L [ [ . Ne fonctionne pas avec
la fonction [CIT] F £ K.

[Fréq. Réf. PID 2] - F - = : Fréquence référence PID 2, régle une consigne PID égale a la troisiéme
consigne PID présélectionnéee [PID Présélection 3] - - 7, sans envoyer d'ordre de marche. Fonctionne
uniguement si le parametre [Fréq. Réf. Canal 1] - - | estréglé sur [IHM] L [ . Ne fonctionne pas avec
la fonction [C/T] F £ K.

[Vitesse +] F . 5 F : Vitesse augmentée, fonctionne uniquement si le paramétre [Fréq. Réf. Canal 2]

F - & estréglé sur [IHM] L L L. Appuyez sur cette touche pour faire fonctionner le variateur et augmenter

la vitesse. Appuyez sur la touche STOP (Arrét) pour arréter le variateur.

[Vitesse -] - 4 5 F : Vitesse réduite, fonctionne uniquement si le paramétre [Fréq. Réf. Canal 2] ~ -
estréglé sur [IHM] L [ [ et siune autre touche est affectée a [+Vite]. Appuyez sur cette touche pour faire
fonctionner le variateur et diminuer la vitesse. Appuyez sur la touche STOP (Arrét) pour arréter le
variateur.

» [CIT] F E K : Clavier terminal, commande par le terminal : prévaut sur les paramétres [Commut.
commande] [ [ 5 et [Commut.Fréq.Réf. 2] - - [.
[Touche Fonction 2] F ~ ~ — [Non] - o

200
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Touche de fonction 2 affichage graphique terminal

Identique a [Touche Fonction 1] ¥ ~ |, page 200.

[Touche Fonction 3] ~ ~ 7 — [Non] - =

Touche de fonction 3 affichage graphique terminal

Identique a [Touche Fonction 1] ¥ ~ |, page 200.

[Touche Fonction 4] ~ ~ 4 - [Non] ~ =

Touche de fonction 4 affichage graphique terminal

Identique a [Touche Fonction 1] ¥ ~ |, page 200.

[Cmd IHM] & 11 F K - [Arrét] 5 o P

Commande IHM

Lorsque la fonction [C/T] F E K est affectée a une touche et que cette fonction est active, ce paramétre définit
le comportement au moment ou le contréle revient au terminal graphique ou au terminal déporté.

* [Arrét] 5 £ = 7 : arréte le variateur (méme si le sens de marche commandé et la consigne du canal
précédent sont copiés (pour étre pris en compte a I'ordre de marche suivant)).

* [Avec copie] & . {71 F: n'arréte pas le variateur (le sens de marche commandé et la consigne du canal
précédent sont copiés)

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.
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]
L L=

[Blocs fonction] F & /11—

1.3.4.6 [Totale] F . L L ——[Blocs fonction] F b 71—

Contenu de ce chapitre

[Surv Blocs FONCtioN] /7 b — oo 203
[Identification FB] F £ 1 — .. oo 205
[Affectation entrées] F b H — ..o 207
[Conteneurs ADL] F A o — .o 209
[Parameétres FB] F b 7 — ... 210

202
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[Surv Blocs Fonction] T F b —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =

- [ - -
LI S Ry Sy =iy

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Surv Blocs Fonction] /7 F & —

NOTE: Cette section montre uniquement ce qu'il est possible de faire avec un afficheur local ou déporté
sur le variateur. Pour une configuration avancée a l'aide du logiciel PC, reportez-vous au guide relatif aux
blocs fonctions.

[Statut FB] F & 5 £ - -

Statut Bloc Fonctions

* [Non actif] . oL £ : Non actif, aucun fichier binaire dans la cible, les blocs fonctions sont en attente d'un
téléchargement

» [Vérif. Prog.] [ H E [ : Vérification du programme

« [Arrét] 5 £ o F : Arrét, I'application des blocs fonction est arrétée

* [INIT] .~ . E :INIT, vérifier la cohérence entre le programme ATV Logic et les parameétres des blocs
fonctions

* [Fonctionnement] - . ~ : Fonctionnement, 'application des blocs fonctions est en marche

* [Erreur] £ ~ ~ : Erreur, une erreur interne a été détectée. L'application de blocs fonctions est en mode

état d’erreur détectée.
[Erreur FB] F & F E - -

Erreur bloc fonctions
* [Non] ~ = : Non, pas de défaut détecté
* [Interne] .~ t : Interne, erreur interne détectée

* [Code binaire] & : ~ : Code binaire, fichier binaire corrompu

+ [Param internes] .|~ ' : Paramétres internes, erreur d'un parameétre interne détectée

* [Acces lect/ecr para.] 7 A - : Accés paramétres, erreur d'acces aux paramétres détectée
* [Calcul] L AL : Calcul, erreur de calcul détectée

*+ [AUXTO] £ = A w: Time out tache AUX

* [Synch TO] - = F F: Time out dans les taches synchrones

* [Err. ADLC] A 4 L : Mauvais ADLC.

+ [Aff. entrées] . - : Affectation des entrées, entrée non configurée

(1) En I'absence de terminal graphique, les valeurs supérieures a 9 999 sont indiquées sur un affichage a
4 chiffres avec un point comme séparateur de milliers, par exemple : 15.65 pour 15 650.

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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E 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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[Identification FB] F &b  —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =

- [ - -
LI S Ry Sy =iy

Liste des parameétres
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[Identification FB] - &  —

[Version programme] £ \/ £ - X 0a255 —
Version programme

[Taille programme] & - 5 X 0265535 —
Taille programme

[Format programme] £ - V 0a255 —

Version Format programme

[Version catalogue] [ £ V 0a65535 —

Version catalogue

[Activation FB] F & [ o €) - -

Activation bloc fonctions

Ce parametre permet de démarrer et d'arréter manuellement les blocs fonctions.

* Le paramétre [Activation FB] F L [ o estforcé sur [Arrét] 5 £ = F si aucune application de blocs
fonctions n'est valide dans la mémoire du variateur.

* Le paramétre [Activation FB] F k [ o estréglé sur [Démarrer] = L ~ £ lorsque I'application de blocs
fonctions passe a Exécuter en fonction de la configuration du paramétre [Mode démarrage FB] F L -~ /1.

NOTE: Dés que les blocs fonctions ont démarre, le variateur est considéré comme étant en état de
fonctionnement et la modification des parameétres de configuration n'est plus possible.

* [Arrét] = £ = 7 : ordre d'arrét de I'application de blocs fonctions
+ [Démarrer] = k£ ~ £ : ordre de démarrage de I'application de blocs fonctions

- [Non] no

[Mode démarrage FB] -~ & ~ /1 Z 2s

Mode démarrage Bloc Fonctions

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L’EQUIPEMENT

Si ce paramétre est réglé sur [Oui] YES, les blocs fonctions sont immédiatement exécutés apres la mise
sous tension du variateur, ce qui risque d’occasionner des mouvements immédiats.

« Vérifiez que le réglage de ce paramétre peut étre effectué en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Ce parametre permet de choisir les différentes maniéres de démarrer I'application de blocs fonctions.

NOTE: Les modifications apportées a ce paramétre ne sont pas prises en compte si I'application de blocs
fonctions est en marche.
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* [Non] ~ = : Non, I'application de blocs fonctions est contrélée par le paramétre [Activation FB] -~ & [ o

* [Oui] 4 E 5 : Oui, I'application de blocs fonctions passe automatiquement a Exécuter a la mise sous
tension du variateur
« [DI1] L . | : Entrée logique 1, I'application de blocs fonctions passe a Exécuter sur un front montant de
I'entrée logique. Elle passe a Arrét sur un front descendant de I'entrée logique.
* [...] ... : voir les conditions d'affectation (sauf [OL01] = L [ /a[OL10] =L /[0 et[CDO0] [ & (0[] a
[CD15] £ & 1 5).
[Type Arrét Moteur Arrét FB] F £ 5 /7 — [Arrét Roue Libre] 4 £ 5

Type arrét moteur sur arrét Bloc Fonctions

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

Si [Type Arrét Moteur Arrét FB] r2sM est réglé sur [Ignorer] O, le moteur continue a tourner au méme
régime qu’avant I'arrét de I'application du bloc fonction.

* Ne réglez ce paramétre sur [Ignorer] NO que si vous avez mis en place des fonctions d’arrét appropriées
pour assurer un arrét sécurisé du moteur.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Ce paramétre permet de configurer la maniére de fonctionner du variateur lorsque les blocs fonctions sont
arrétés.

* [Ignorer] ~ = : Ignorer, le variateur ne s'arréte pas

* [Arrét Roue Libre] = £ 5: Arrét roue libre
» [Arrét Rampe] - /71 F: Arrét Rampe
» [Arrétrapide] - 5 - : Arrét rapide
* [Injection DC] o [ .: Injection DC
[FB Reac ErrVar] F b F — [Arrét] 5 £ F

Réaction bloc fonctions a une erreur variateur, comportement des blocs fonctions lors du déclenchement
du variateur.

+ [Arrét] 5 £ o F : Arrét, les blocs fonctions s'arrétent lorsque le variateur se déclenche, les sorties sont
relachées
* [lgnorer] L ~ :Ignorer, les blocs fonctions continuent a fonctionner lorsque le variateur se déclenche

(sauf pour les défauts CFF et INFE)

(1) En I'absence de terminal graphique, les valeurs supérieures a 9 999 sont indiquées sur un affichage a
4 chiffres avec un point comme séparateur de milliers, par exemple : 15.65 pour 15 650.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce parameétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

E 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez sur la touche ENT
pendant 2 s.
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[Affectation entrées] F b A —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P L 5 q F =

- [ -
LI S Ry Sy I oo

Liste des parameétres
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[Affectation entrées] F & A —

[ILO1 Assignment] L 7 / — [Non] - =

Function blocks logic input 01 assignment

Identique a [Affectation R1] - / (pas [Fin Course Atteinte] . = ) avec I'ajout des valeurs de paramétre
suivantes (indiqués a titre d'information uniquement car ces choix peuvent étre exclusivement effectués dans
le menu [Fonction application] ~ . » —):

* [Oui] Y E 5: Oui
« [DIM] L . /: Entrée logique 1
e [...] ... : voir conditions d'affectation

[Affectation entrée logique x] IL— — [Non] ~ o

[Affectation entrée logique x] IL—

Toutes les entrées logiques de blocs fonctions disponibles sur le variateur sont traitées comme dans I'exemple
ci-dessus [IL01 Assignment] L [J /, jusqu'a I'entrée logique [IL10 Assignment] [ /[].

[IA01 Assignment] . AL | - [Non] ~ o

Function blocks analog input 01 assignment

Affectations possibles pour I'entrée analogique des blocs fonctions.
* [Non] - =: Non
« [AIM] A | : A, entrée analogique A1
+ [AI2] A | & : Al2, entrée analogique A2
* [AI3] A / 7 : Al3, entrée analogique A3
* [Courant Moteur] = [ - : Courant moteur
» [Fréquence Moteur] = ~ - : Fréquence Moteur
* [Sortie Rampe] = - F: Sortie rampe
+ [Couple Moteur] - - 7: Couple moteur
* [Couple Signé] = £ 4: Couple signé

+ [Rampe Signée] - - 5: Rampe signée

+ [Réf.PID] = F 5: Référence PID

* [Retour PID] = ~ F: Retour PID

* [Erreur PID] o F £ : Erreur PID

* [Sortie PID] = F .: Sortie PID

* [Puissance moteur] = ~ - : Puissance moteur

* [Moteur Therm.] = H - : Etat Thermique Moteur

« [Variateur Therm.] = H o : Etat thermique variateur

* [Couple 4Q] - 5 /1 5: Couple Maitre / Esclave

+ [Fréq. Sortie Signée] = F 5: Fréquence sortie signée
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* [Moteur Therm. 2] = H - ': Etat thermique moteur 2
* [Moteur Therm. 3] - H - 7. Etat thermique moteur 3
* [Tension Moteur] . = F: Tension Moteur
* [RP] 7 .: Entrée a impulsions
* [Al Virtuelle 1] A7 .V [/ : Al Virtuelle 1, entrée analogique virtuelle 1 avec bouton de navigation

[DQ1] < = !: Sortie logique 1, sortie analogique/logique DO1
[Al Virtuelle 2] A .\ Z: Al Virtuelle 2, entrée analogique virtuelle 2 par bus de communication
[OA01] = A | : OA01, blocs fonctions : sortie analogique 01

[OA10] = A /I : OA10, blocs fonctions : sortie analogique 10

[Affectation entrée analogique x] IA- - [Non] ~ o

[Affectation entrée analogique x] IA—

Toutes les entrées analogiques des blocs fonctions disponibles sur le variateur sont traitées comme dans
I'exemple ci-dessus [IA01] A J I, jusqu'a I'entrée analogique [IA10] . A /L.

(1) En I'absence de terminal graphique, les valeurs supérieures a 9 999 sont indiquées sur un affichage a
4 chiffres avec un point comme séparateur de milliers. Exemple : 15.65 pour 15 650.

* : ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce parametre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

E 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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[Conteneurs ADL] F A d —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =

- [ - -
LI S Ry Sy =iy

Liste des parameétres
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[Conteneurs ADL] F A o —

Les conteneurs ADL contiennent I'adresse logique Modbus des parameétres internes du variateur. Si I'adresse
choisie est valide, le nom du paramétre s'affiche au lieu de I'adresse.

LAO1 3015 a 64 299 0
Conteneur ADL 01
LA02 3015464 299 0
Conteneur ADL 02
LA03 | 3015264 209 o
Conteneur ADL 03
LAO04 | 3015264299 o
Conteneur ADL 04
LA05 | 3015264299 o
Conteneur ADL 05
LA06 | 3015264299 o
Conteneur ADL 06
LAO7 | 3015264299 o
Conteneur ADL 07
LA0S 30154 64 299 0
Conteneur ADL 08

(1) En I'absence de terminal graphique, les valeurs supérieures a 9 999 sont indiquées sur un affichage a
4 chiffres avec un point comme séparateur de milliers. Exemple : 15.65 pour 15 650.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce parameétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

Z 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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[Parameétres FB] F b P —

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ = [ o~ F =
Full =»Fha[T
Liste des parameétres
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[Parameétres FB] F & F —

Parametres internes disponibles pour le programme utilisateur.

[M001 Parameter] /70 /(1) QO 0265535 0

Function blocks M001 parameter, paramétre M00O1 enregistré dans la mémoire EEprom

[M002 Parameter] /77 [ 2() €) 0265535 0

Function blocks M002 parameter, paramétre M002 enregistré dans la mémoire EEprom

[M003 Parameter] /77 [ () €) 0265535 0

Function blocks M003 parameter, paramétre MO03 enregistré dans la mémoire EEprom

[M004 Parameter] /7 & 5 (1) QO 0265535 0

Function blocks M004 parameter, paramétre M004 enregistré dans la mémoire EEprom

e 0465535 0

[M005 Parameter] /71 [

Hy]

Function blocks M005 parameter, paramétre M0OO5 écrit dans la mémoire RAM

[M006 Parameter] /71 7 7 5 €) 0265535 0

Function blocks M006 parameter, parametre M006 écrit dans la mémoire RAM

[M007 Parameter] /700 7(1) Q 04265535 0

Function blocks M007 parameter, paramétre MOO7 écrit dans la mémoire RAM

[M008 Parameter] /77 [ & () () 0265535 0

Function blocks M008 parameter, parametre M008 écrit dans la mémoire RAM

(1) En I'absence de terminal graphique, les valeurs supérieures a 9 999 sont indiquées sur un affichage a
4 chiffres avec un point comme séparateur de milliers. Exemple : 15.65 pour 15 650.

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

g 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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1.3.4.7 [Totale] F . L L ——[Fonction application] F . ~— asynchrones

1.3.4.7 [Totale] F u L L ——[Fonction application]

Fun-

Contenu de ce chapitre

Résumé de [Fonction application] F i m-...oooioiiii 212
[Commut FreQRef] - £ F — oo, 217
[Config. Capteur Al1] o A | — oo 219
[commutation rampe] - /—’ e 221
[Configuration Arret] D e 225
[Injection DC auto] - o /_ SN 229
[JOG] o e 232
[Vitesses présélect] D e 234
I:VItesse +/- ] T = 238
[Vit+/- Autour réf] 5 m £ — 241
[Memo freq reference] B T e 243
[Fluxage par DI] F L 1w oo e 245
[Controle du frein] /:, ....................................................................... 247
[Contréle du frein] & L /_ — en mode expert uniquement ...........c.ccooeeeeinnnnnn. 257
[Pesage externe] £ L /71— oo 259
[Levage haute Vit.] H 5 H — oo 262
[Régulateur PID] 7 1 c — oo 267
[REf. PID Présélect.] 7 m 1 — oo 276
[Limitation Couple] el T T PSPPSR 278
[Limite Courant 2] / T T PO PP UPPP 281
[Limit courant dyn] |~ /_— TP 283
[Cmd contact. Ligne] L L [ — .o 284
[Cde contacteur aval] o [ /_’ TP 286
[Posit sur capteurs] L 7 o — oo 288
[Commut. Jeux param.] /7L F — o 296
[Config multlmoteurs] U 299
[Autoréglage par DI] £ r L — oo 305
[Controle Traverse] L = [1 — ..o 306
[Commut hte VIteSSE] L H 5 — oo 314
1= 10T 0 T o e B SR 316
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1.3.4.7 [Totale] F . L L ——[Fonction application] F . ~—

Résumé de [Fonction application] F u -

Résumé des fonctions :

Code

Nom

- -
- EF

[Commut Freq Ref]

oA

[Operation sur ref]

[commutation rampe]

[Configuration Arrét]

[Injection DC auto]

[Jog]

[Vitesses présélect.]

C
]
o

[Vitesse +/-]

[Vit +/- Autour réf]

SFM

[Memo freq reference]

—

[Fluxage par DI]

o
—
[

[Contréle du frein]

m
—

[Pesage externe]

ul
X

[Levage haute vit.]

[Régulateur PID]

[Réf. PID Présélect.]

[Limitation Couple]

[Limite Courant 2]

[Limit courant dyn]

[Cmd contact. Ligne]

[Cde contacteur aval]

[Posit sur capteurs]

[Commut. Jeux param.]

[Config multimoteurs]

m
u]
—

[Autoréglage par DI]

[Contréle Traversée]

[Commut hte vitesse]

o
™
[

[Bus DC]

Les paramétres du menu [Fonction application] F .. » — peuvent étre modifiés
uniqguement si le variateur est arrété et qu'aucun ordre de marche n'est présent,

sauf pour les parameétres présentant le symbole () dans la colonne Code qui

peuvent étre modifiés lorsque le variateur est en marche ou a l'arrét.

NOTE: Compatibilité des fonctions
Le choix des fonctions d'application peut étre limité par le nombre d'entrées/
sorties et par le fait que certaines fonctions sont incompatibles avec d'autres.
Les fonctions qui ne sont pas répertoriées dans le tableau ci-dessous sont
parfaitement compatibles.
S'il existe une incompatibilité entre des fonctions, la premiére fonction
configurée aidera a éviter que les autres fonctions ne soient configurées.
Chacune des fonctions des pages suivantes peut étre affectée a I'une des

entrées ou sorties.
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1.3.4.7 [Totale] F . L L ——[Fonction application] F . ~— asynchrones

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L'EQUIPEMENT

Il est possible d’affecter plusieurs fonctions et de les activer simultanément par
une seule entrée.

» Vérifiez que I'affectation de plusieurs fonctions sur une seule entrée peut
étre effectuée en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

Il est possible d'affecter une seule entrée pour plusieurs fonctions uniquement aux
niveaux [Avancé] A - \/ et [Expert] £ 7 .

Avant d'affecter une commande, une référence ou une fonction a une entrée ou
une sortie, l'utilisateur doit vérifier que cette entrée ou sortie n'a pas déja été
affectée et qu'aucune autre entrée ou sortie n'a été affectée a une fonction
incompatible.

Les réglages usine du variateur ou les macro-configurations configurent les
fonctions de maniére automatique, ce qui peut aider a éviter que d'autres
fonctions soient affectées.

Dans certains cas, il est nécessaire de déconfigurer une ou plusieurs
fonctions pour pouvoir en activer d’autres. Consultez le tableau de
compatibilité ci-dessous.

Les fonctions d'arrét sont prioritaires sur les ordres de marche.
Les consignes de vitesse via la commande logique sont prioritaires sur les
consignes analogiques.

NOTE: Ce tableau de compatibilité ne concerne pas les commandes qui
peuvent étre affectées aux touches du terminal graphique (voir Terminal
graphique en option, page 20).

Tableau de compatibilité

- 0] ©Q I w | I | : I I o )
T _ ) | L w o w [ L T 0
Q - W o

Q Q o ] N w = - o = 0] L n ~ -
= | — N - o |° | = ST - c " < T | =
— - . = R — — - > U — (7]
BERFEEE 5§z |5 3|5 |o|d|z|g |z |B|E
5 |L 9o O |@o © e |'o S ° 5 T |w |5 o S T ]
2 s |» |5 |2 | o |5 |& |® 5 |13 |[= | = |35 = s |S |B
Sl s s |E|c|E | |2 |8 |28 |8 |8 |3 |8 |3 |88
© T S 5 L w o = © =} 2 © o
S ¥ |o |8 |2 |2 |s |8 la|S [=|E|S|2 |38 |2 |8 |§ |5
o |8 |8 |8 |9 |- |8 |e |° |8 2l |8 |& | |< o |5 |@
— 7] 0 ] = € =1 = - — o - ! (<)) =
U= 7] n 3 - — £ o = 0 = 1) :q-,' “6 F © = =
c Q ] = < o @ < ] o (] (5] = = > 3 o
] = b= O ] o ] - ] c [7) T e = = = [ o [
O |2 |2 |& |8 |2 |2 |v |2 |= g o = | | = = woe

[Config.

Capteur *

Al] T 1@ tpropt

af | —

[Vitesse +/-]

[N} II:ID’— L4 . T T

(3)

[Vitesses

présélect.] — T 1 1

F55—

[Régulateur .

PID] . . 1 1 . . . . .

Fod— @
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! I I . |
) S| ot (1| I | I = | g
T _ | wn | L . o - ~ - k; W w T 4 o
S IR W T S I T IR - T o A LR PR
Sz ol &l 2| |=0F |-|olc |v [T |7 |=
= . [rend . — iy > 4
< o |8 |Z P g |2 |T |2 |8 |® |w |w |7 | |Z |2 |5
o = a = 4 o 3 5 - - B - B 'S ©
2 o |0 o c |2 ° E w |8 = s |2
g a8 |z |l |[§ |28 |22 |cg|ls !5 |5 |2 |5 =
Qo — - =] © ©
T [T (& |5 |F | | |g |3 |6 |g |8 |22 |g |8 |8 |& |¢©
o + n [ [ Q - c [ c < t c o ° ] < © =
: o 2 |® |o 2 o |®© o o | o o |& |e |< S s |@
2 ] ® = | = £ S | € = 2 S = = ) o = 4
= 7] 7] =] -~ — = o - 13} P 17} o b F © = =
< Q (] o) < o @ < (7] o (] [} = - > 3 [
[} = = O [ o o - o] = [ T = “ f= ] Q o o
|2 |2 |& |2 |2 |8 |& |2 (= |2 |2 |2 |2 |2 |2 |2 |W |
[Controle
Traversée] . . . 1 1 . .
Erfd—
[J°gl — . — . . T . — . .
_II o II_I h—
[Commut
Freq Ref] — |« | « | « | « 1 )
rEF—
[Fréquence
ignorée] — — — — — — — —
JFF
[Controle
du frein] . . . .
bLL—
[Injection
DC auto] ) T il
AdC —
[Reprise a
la volée] B
FLr—
[Cde
contacteur
aval]
o I’__ Il__ —
[Injection .
DC] . — N 1
=
[Arrét .
rapide] (1) !
F5E
[Arrét Roue
Libre] — — | «
r l_:l Il__
[Vit +/-
Autour réf] . . . — 1
5rE—
[Levage
haute vit.] . . .
L Co
= —
[Equilibrage
charge] .
LEA
[Posit sur
capteurs] .
ll_ l,:, o —
(1) La priorité est donnée au mode d'arrét activé le premier.
(2) Seule la référence de multiplication est incompatible avec le régulateur PID.
Fonctions incompatibles Fonctions compatibles Non applicable

Fonctions prioritaires (fonctions qui ne peuvent pas étre actives simultanément) :
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«|

La fonction indiquée par la fleche est prioritaire sur l'autre.

Fonctions incompatibles

La fonction suivante sera inaccessible ou désactivée aprés un redémarrage
automatique.

Cela est possible pour le type de commande uniquement si le parametre
[Commande 2/3 fils] - [ [ estréglé sur[Commande 2 fils] - [ et si
[Commande 2 fils] - [ £ estréglé sur [Sur niveaux] L £ L ou [Niv.Avec Prio.
Avant] F F . Voir [Commande 2/3 fils] - [ [ , page 100.

Le menu [1.2] [MONITORING] /7 = » — 1.2 [MONITORING] /7 = -, page 50
peut étre utilisé pour afficher les fonctions affectées a chaque entrée afin de
vérifier leur compatibilité.

Lorsqu'une fonction est affectée, une coche v apparait sur le terminal graphique,
comme illustré dans I'exemple ci-dessous :

RDY Term 0,0Hz 0,0A

FONCTIONS D'APPLI.
OPERATIONS SUR REF.
RAMPE

CONFIGURATION DE L'ARRET
INJECTION DC AUTO

Code << >> Quick

Si vous essayez d'affecter une fonction qui est incompatible avec une autre déja
affectée, un message d'alarme s'affiche :

* Avec le terminal graphique :

RDY Term +0,0Hz 0,0A

INCOMPATIBILITE

Fonction non affectable car
une fonction incompatible est
déja active. Voir guide de
programmation.

ENT ou ESC pour continuer.

* Avec le terminal intégré et le terminal déporté :
Le message COMP clignotera jusqu'a ce que vous appuyiez sur ENT ou
ESC.

Lorsque vous affectez une entrée logique, une entrée analogique, un canal
de consigne ou un bit a une fonction, la touche HELP permet d'afficher les
fonctions éventuellement déja activées par cette entrée, ce bit ou ce canal.

Lorsque I'on affecte une entrée logique, analogique, un canal de consigne ou
un bit déja affecté a une autre fonction, les écrans suivants s’affichent :
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* Avec le terminal graphique :

RDY Term 0,0Hz 0,0A
ATTENTION - AFFECTE A

Sens avant

ENT-Valid. ESC-Annul.

Si le niveau d'acces permet cette nouvelle affectation, appuyez sur ENT pour
confirmer I'affectation.

Si le niveau d'accés ne permet pas cette nouvelle affectation et que vous
appuyez sur ENT, I'écran suivant s'affiche :

RDY Term +0,0Hz 0,0A

AFFECTATION INTERDITE

Déconfigurer les fonctions
présentes ou sélectionner le
niveau d'acces "avancé".

* Avec le terminal intégré :
Le code de la premiére fonction, déja affectée, s'affiche en clignotant.

Si le niveau d'accés permet cette nouvelle affectation, appuyez sur ENT pour
confirmer I'affectation.

Si le niveau d'accés ne permet pas cette nouvelle affectation, appuyer sur
ENT n'a aucun effet et le message continue a clignoter. Il n'est possible de
sortir qu'en appuyant sur ESC.
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[Commut Freq Ref] - E F —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] - -
=) [Configuration] [ - - - =» [Totale] - . . L =¥ [Fonction application]

I

F o - =% [Commut Freq Ref] - £ F

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Commut Freq Ref] - £ F —

[Commutationref.1B] - [ & — [Fréq. Réf. Canal 1] F ~ /

Affectation de la commutation vers le canal 1B

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L’EQUIPEMENT

Ce parametre peut provoquer des mouvements inattendus, par exemple une inversion du sens de rotation
du moteur, une accélération brutale ou des arréts.

+ Vérifiez que le réglage de ce paramétre peut étre effectué sans générer de mouvements inattendus.
» Vérifiez que le réglage de ce paramétre peut étre effectué en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Voir les synoptiques pour le canal de consigne PID non configuré et PID configuré avec consignes PID au
bornier .

Sil'entrée ou le bit affecté est a I'état 0, le canal [Fréq. Réf. Canal 1] ~ ~ | est actif (voir [Fréq. Réf. Canal 1]
Fr~ 1, page 196).

SiI'entrée ou le bit affecté est a 1, le canal [Canal de réf. 1B] F - /4 est actif.

Le parametre [Commutation ref. 1B] - [ & est forcé sur [Canal 1 act.] FR1 si le paramétre [Profil] L H [ F
estréglé sur [Non séparé] 5 . /1 avec le parametre [Fréq. Réf. Canal 1] ~ - | affecté par les bornes (entrées
logiques, entrée Pulse input). Voir [Fréq. Réf. Canal 1] ~ - |, page 196.

[Fréq. Réf. Canal 1] F ~ | : pas de commutation, [Fréq. Réf. Canal 1] - ~ |/ actif

[Canal 1B Actif] - - /L : pas de commutation, [Canal de réf. 1B] - ~ /L actif

[DI1] L  /:entrée logique LI1

[...] --- : voir conditions d'affectation (sauf [CD00] [ -/ (7 a[CD15] [ & /5)
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Réglages

Réglage usine

[Canalderéf.1B] - - /& —

[Non] ~ o

. [OA10] = A

Configuration de référence 1B
* [Non] ~ =: Non

 [AM] A . |:AHM, entrée analogique A1

+ [Al2] A | 7 : Al2, entrée analogique A2

+ [AI3] A . 7 : Al3, entrée analogique A3

 [IHM] L [ L :IHM locale, source terminal graphique ou terminal graphique déporté

+ [MODBUS] /7 o &: Communication Modbus

* [CANopen] [ A ~: Communication CANopen

* [Module Com.] ~ £ £: Module de communication extérieur

* [RP] 7 .: Entrée a impulsions

» [AlVirtuelle 1] A V' | : Al Virtuelle 1, entrée analogique virtuelle 1 avec bouton de navigation
(uniquement disponible si le parameétre [Profil] L H [ F estréglé sur [Non séparé] 5 /1

+ [OA01] = A I: OA01, blocs fonctions : sortie analogique 01

I 0 : OA10, blocs fonctions : sortie analogique 10
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[Config. Capteur AI1] o A | —

Sommateur / Soustracteur / Multiplicateur

FR1or FR1B ———

SA2 —

SA3 —

DA2 — A
DA3 —
MA2 ———

MAI — |

] -
1 1

g -
1

I

A

= O

ny

+ 51

]
SN}

>
1
-
h
o
c
T
h
o
+
[4n]

== r
)XIII - X i

+ Si[Réf. sommatrice 2] 5 A 7, [Réf. sommatrice 3] 5 A 7, [Soustr. Fréq.
Réf.2] 4 A 2, [Soustr. Fréq. Réf.3] - A 7 ne sont pas affectées, elles sont
réglées sur I'état 0.

« Si[Multiplier ref. 2] /7 A 2, [Multiplier ref. 3] /1 A 7 ne sont pas affectées,
elles sont réglées sur I'état 1.

* Aestlimité par les paramétres [Vitesse basse] L 5 F minimum et [Vitesse
Haute] H 5 F maximum.

* Pour la multiplication, le signal sur [Multiplier ref. 2] /7 A & ou [Multiplier ref.
3] 1A 3 est pris en compte en %. 100 % correspond a la valeur maximum de
I'entrée correspondante. Si [Multiplier ref. 2] /7 A 2 ou [Multiplier ref. 3]
1A 3 est envoyé par bus de communication ou par le terminal graphique,
une variable de multiplication [Coeff. Multiplicat.] /7 F - , page 381 doit étre
envoyée par le bus ou par le terminal graphique.

« L'inversion du sens de marche en cas de résultat négatif peut étre inhibée
(voir le parametre [Inhibition sens RV] - . ~ , page 196).

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] & -
=) [Configuration] [ - ~ F =» [Totale] - . . . =% [Fonction application]
F o ~ =% [Configuration AQ1] = A |

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Config. Capteur Al1] = A | —

Consigne=(Fr- louFr Ib+5AZ+5A3d-dAZ-dA3)x A X TAH 3. Voir les schémas des
canaux de consigne PID non configuré et PID configuré avec consignes PID au bornier .

NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions de
compatibilité des fonctions .
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Réglages
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[Réf. sommatrice 2] 5 A ~

[Non] ~ o

Référence sommatrice 2

Choix d'une référence a ajouter a [Fréq. Réf. Canal 1] - - /ou[Canalderéf.1B] - - /&.

[Non] ~ =: Non

[A1] A7 | : Al1, entrée analogique A1

[Al2] A . 2 : Al2, entrée analogique A2

[AI3] A 7 : Al3, entrée analogique A3

[IHM] L L L : IHM locale, source terminal graphique ou terminal déporté

[MODBUS] /7 & &: Communication Modbus

[CANopen] . A ~: Communication CANopen

[Module Com.] ~ £ : Module de communication extérieur

[RP] ~ .: Entrée a impulsions

[Al Virtuelle 1] A V' [ : Al Virtuelle 1, entrée analogique virtuelle 1 avec bouton de navigation
[Al Virtuelle 2] A V' 2 : Al Virtuelle 2, entrée analogique virtuelle 2 par bus de communication
[OA01] = A O | : OA01, blocs fonctions : sortie analogique 01

[OA10] = A /L : OA10, blocs fonctions : sortie analogique 10

|
0
Ly

[Réf. sommatrice 3] * — [Non] - o

Référence sommatrice 3
Choix d'une référence a ajouter a [Fréq. Réf. Canal 1] - - / ou[Canalderéf.1B] - - /L.

Identique au parametre [Réf. sommatrice 2] 5 A 7 .

[Soustr. Fréq. Réf.2] 4 A ~ —

[Non] Il =]

Soustraction fréquence référence 2

Identique au paramétre [Réf. sommatrice 2] 5 A = .

Choix d'une référence a soustraire de [Fréq. Réf. Canal 1] - - /ou[Canalderéf.1B] F - /L.

[Soustr. Fréq. Réf.3] o/ A 7 — [Non] - o

Soustraction fréquence référence 3

Identique au paramétre [Réf. sommatrice 2] - A = .

Choix d'une référence a soustraire de [Fréq. Réf. Canal 1] - - /ou[Canalderéf.1B] - - /L.

[Multiplier ref. 2] /7 A 2 — [Non] - o

Choix d'une référence a multiplier 2
Choix d'une référence multipliant [Fréq. Réf. Canal 1] -~ - / ou [Canal de réf.1B] F - /4.
Identique au paramétre [Réf. sommatrice 2] 5 A - .

Ce parametre est incompatible avec le régulateur PID, [Non] ~ = est le seul réglage possible

[Multiplier ref. 3] /7 A 3 — [Non] - o
Choix d'une référence a multiplier 3

Choix d'une référence multipliant [Fréq. Réf. Canal 1] ¥ - /ou[Canalderéf.1B] - - /L.
Identique au parameétre [Réf. sommatrice 2] 5 A 7 .

Ce parameétre est incompatible avec le régulateur PID, [Non] ~ = est le seul réglage possible
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[commutation rampe] - P £ —

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] = -
=» [Configuration] [ - ~ - = [Totale] - .. L L =¥ [Fonction application]
F o ~ =% [commutation rampe] - F £

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[commutation rampe] - F £ —

[Type Rampe] r PE () — [Linéaire] [
Type de rampe
* [Linéaire] L ~: Rampe linéaire

+ [Rampe en S] =: Rampe en S

+ [Rampe en U] .: Rampe en U

+ [Personalisé] [ . 5: Rampe personalisable
Rampes en S

f (Hz) f (Hz)
FrS FrS §
Le coefficient d'arrondi est fixe,
0 0 avec t1 = 0,6 fois temps de rampe réglé (linéaire),
tzj t1|t2| t 2 t | t t2 = 0,4 fois temps de rampe réglé (arrondi),
o @ o t3 = 1,4 fois temps de rampe réglé
f (Hz) f (Hz)
FrS FrS
Le coefficient d'arrondi est fixe,
avec t1 = 0,5 fois temps de rampe réglé (linéaire),
0 0 t2 = 1,0 fois temps de rampe réglé (arrondi),
t1 t2 t t1 t2 t t3 = 1,5 fois temps de rampe réglé
t3 t3
f (Hz) f(Hz)
FrS FrS
tA1 : réglable de 0 a 100 %
tA2 : réglable de 0 a (100 % - tA1)
tA3 : réglable de 0 a 100 %
0 0 tA4 : réglable de 0 a (100 % - tA3)
tA1 tA2 U a3 tA4 t
t12 t34

t12 = ACC * (tA1(%) / 100 + tA2(%) / 100 + 1)
t34 = DEC * (tA3(%) / 100 + tA4(%) / 100 + 1)

[Incrément Rampe] - - Qo - [0,1] OO |
Incrément Rampe
Ce parameétre est disponible avec [Accélération] A [ [, [Décélération] -/ - [, [Accélération 2] A [ - et

[Décélération 2] -/ £ .
« [0,01] 7.0 /| : Centiémes de secondes, rampe jusqu'a 99,99 secondes
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+ [0,1] . / : Dixiemes de secondes, rampe jusqu'a 999,9 secondes
* [1] /:seconde, rampe jusqu'a 6 000 secondes

[Accélération] AL £ € 0,006 000s (2) 3.0s

Tps rampe accélération

Temps pour accélérer de 0 a [Fréq. Moteur Nom.] ~ - 5 , page 102. Pour la répétitivité des rampes, la valeur
de ce paramétre doit étre réglée selon la possibilité de I'application.

[Décélération] = £ £ €)1 0,00a6000s (2) 3.0s

Tps rampe décélération

Temps pour décélérer de [Fréq. Moteur Nom.] - - 5 , page 102 a 0. Pour la répétitivité des rampes, la valeur
de ce paramétre doit étre réglée selon la possibilité de I'application.

[Arrondi déb. Acc] - A | % Q) 02100 % 10 %

Arrondi début d'accélération

Arrondi de début de rampe d'accélération en % du temps de rampe [Accélération] A [ [ ou [Accélération 2]

[ I
e -.

Réglable de 0 4 100 %.

Accessible si le parameétre [Type Rampe] - £ estréglé sur [Personalisé] [ . 5.

[Arrondi fin Acc] £ A 2 % () 04100 % 10 %

Arrondi fin d'accélération

Arrondi de fin de rampe d'accélération en % du temps de rampe [Accélération] A £ [ ou [Accélération 2]

o g
[ Sy

Réglable de 0 a (100 % - [Arrondi déb. Acc] £ A /).

Accessible si le paramétre [Type Rampe] - £ est réglé sur [Personalisé] [ . 5.

[Arrondi déb. Déc] = A 7 k () 02100 % 10%

Arrondi début de décélération

Q]rrondi de début de rampe de décélération en % du temps de rampe [Décélération] - £ [ ou [Décélération
dE 2.

Réglable de 0 4 100 %.

Accessible si le parameétre [Type Rampe] - - £ estréglé sur [Personalisé] [ . 5.

[Arrondi fin Dec] + A 4 % ) ) 04100 % 10 %

Arrondi fin de décélération

Arrondi de fin de rampe de décélération en % du temps de rampe [Décélération] -/ £ [ ou [Décélération 2]

I g |
[ [y S -

Réglable de 0 a (100 % - [Arrondi déb. Déc] - A 7).

Accessible si le parameétre [Type Rampe] - £ estréglé sur [Personalisé] [ . 5.

[Seuil Rampe 2] F - £ 0 a 599 Hz selon le calibre 0 Hz

Seuil fréquence rampe 2

Commutation de la 2e rampe si la valeur du paramétre [Seuil Rampe 2] - - £ est différente de 0 (la valeur 0
désactive la fonction) et si la fréquence de sortie est supérieure a la valeur du parametre [Seuil Rampe 2]

La commutation de la rampe sur seuil est cumulable avec la commutation [Affect.Commut.Rampe] - 7 5 de
la fagon suivante :

222 NVE41296_05



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et

1.3.4.7 [Totale] F . L L ——[Fonction application] F . ~— asynchrones
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
LI ou bit Fréquence Rampe
0 <Frt ACC, dEC
0 > Frt AC2, dE2
1 <Frt AC2, dE2
1 > Frt AC2, dE2
[Affect. Commut.Rampe] - 7 5 — [Non] ~ o

Affectation commutation rampe
* [Non] ~ = : Non, fonction non affectée

« [DI1] L . I: Entrée logique 1
* [...] ... : voir conditions d'affectation
[Accélération 2] A = * ()1 0,00a6000s (2) 50s
Tps rampe accélération 2
Temps pour accélérer de 0 a [Fréq. Moteur Nom.] F~ ~ 5. Pour la répétitivité des rampes, la valeur de ce
paramétre doit étre réglée selon la possibilité de I'application.
Accessible si la valeur du parameétre [Seuil Rampe 2] F - £ est supérieure a 0 ou si le parametre [Affect.
Commut.Rampe] - 5 est affecté.
[Décélération 2] o £ = % €)1 0,0046000s (2) 5,08

Décélération 2

Temps pour décélérer de [Fréq. Moteur Nom.] ~ ~ 5 a 0. Pour la répétitivité des rampes, la valeur de ce
paramétre doit étre réglée selon la possibilité de I'application.

Accessible si la valeur du parameétre [Seuil Rampe 2] F ~ £ est supérieure a 0 ou si le parametre [Affect.

Commut.Rampe] - ' 5 est affecté.

[Adapt. Rampe Décél.] & - A — [Oui] ZE 5
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Adaptation rampe décélération

AVIS

ENDOMMAGEMENT DU MOTEUR

Ne réglez ce parameétre sur [Oui] YES ou sur [Non] NO que si le moteur raccordé est un moteur synchrone a
aimants permanents. D’autres réglages permettent de démagnétiser des moteurs synchrones a aimants
permanents

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

L'activation de cette fonction permet d'adapter automatiquement la rampe de décélération, si elle est réglée a
une valeur trop faible pour l'inertie de la charge, ce qui peut entrainer la détection d'une erreur de surtension.

[Adapt. Rampe Décél.] & - A est forcé sur [Non] ~ = sila commande logique de frein [CommandeFrein]
b L [ est affectée.
La fonction est incompatible avec les applications nécessitant :
* un positionnement sur la rampe ;
+ l'utilisation d'une résistance de freinage (celle-ci n'assurerait pas sa fonction).
[Non] ~ = : fonction inactive

[Oui] Y E 5 : fonction active, pour les applications ne nécessitant pas une forte décélération
Les choix suivants apparaissent selon le calibre du variateur et selon le [Type Cde Moteur] [ - - , page 125.
lls permettent d'obtenir une plus forte décélération qu’avec [Oui] < £ 5. Le choix est a déterminer par des

essais comparatifs.

[Couple haut] & Y ~ A : ajout d'une composante constante de flux de courant.

Lorsque le paramétre [Adapt. Rampe Décél.] & - A est configuré sur [frein mot. x] DYNX, les performances
dynamiques de freinage sont améliorées par I'ajout d'une composante de flux de courant. Le but est
d'augmenter les pertes fer et I'énergie magnétique stockée dans le moteur.

(1) Ce paramétre est également accessible dans le menu [Réglages] = £ £ —.

(2) Plage de 0,01 299,99 s, de 0,1 2 999,9 s ou de 1 a 6 000 s selon [Incrément Rampe] - - .

* : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce parametre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Configuration Arrét] 5 £ £ —

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] - -
=) [Configuration] [ - - - =» [Totale] - . . L =¥ [Fonction application]
F o ~ =% [Configuration Arrét] = -

Liste des parameétres
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[Configuration Arrét] = - £ —

NOTE: Certains types d’arréts ne peuvent pas étre utilisés avec toutes les fonctions. Suivez les
instructions de compatibilité des fonctions .

[Type d'arrét] 5 L - [Sur rampe] - /1F

Type d'arrét
Mode d'arrét a la disparition de I'ordre de marche ou a I'apparition d'un ordre d'arrét.

NOTE: Si la fonction « logique de frein » est activée, ou si [Tempo petite vit.] - L 5 ou [Tempo petite vit.]
E L 5 estdifférent de 0, seul I'arrét sur rampe est configurable.

e [Surrampe] - /1F : Sur Rampe, arrét sur rampe
* [Arrétrapide] - 5 £ : Arrét rapide
+ [Arrét Roue Libre] ~ 5 : Arrét roue libre
* [Injection DC] = [ . : Injection DC. Accessible uniquement si [Type Cde Moteur] - - , page 125 n'est
pas réglé sur [Moteur Synchrone] = 4 .
[Seuil Arr.Roue Lib.] F F £ % ) 0,22 599 Hz 0,2 Hz

Seuil d’arrét roue libre
Seuil de vitesse sous lequel le moteur passe en arrét roue libre.

Ce parametre permet de passer d'un arrét sur rampe ou d'un arrét rapide a un arrét roue libre sous un seuil de
vitesse basse.

Il est accessible si [Type d'arrét] = - - estréglé sur [Arrét rapide] - 5 £ ou [Sur rampe] - /71 F et si
[CommandeFrein] & L [ et[Injection DC Auto] A = [ ne sont pas configurés.
[Arrét Roue Libre] ~ 5 £ — [Non] - =

Seuil d'arrét roue libre

L'arrét est activé lorsque I'entrée ou le bit passe a I'état 0. Si I'entrée repasse a I'état 1 et que I'ordre de marche
est toujours actif, le moteur ne redémarre que si [Commande 2/3 fils] £ [ [ , page 100 est réglé sur
[Commande 2 fils] = [ et si[Commande 2 fils] - L - est réglé sur [Sur niveaux] . £ L ou [Niv.Avec Prio.
Avant] F F . Sinon, un nouvel ordre de marche doit étre envoyé.

* [Non] ~ = : Non, non affecté
« [DI1] L . I: Entrée logique 1
* [...] ... : voir conditions d'affectation

[Affect. Arr. Rapide] ~ = — [Non] - o

Affectation arrét rapide
L'arrét est activé lorsque l'entrée passe a 0 ou que le bit passe a 1 (bit dans le [Profil E/S] | = a0).

Sil'entrée repasse a I'état 1 et que I'ordre de marche est toujours actif, le moteur ne redémarre que si
[Commande 2/3fils] - [ [ , page 100 est réglé sur [Commande 2 fils] - [ et si[Commande 2 fils] £ [
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estréglé sur [Sur niveaux] L £ L ou [Niv.Avec Prio.Avant] ~ F . Sinon, un nouvel ordre de marche doit étre
envoye.

NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions de
compatibilité des fonctions .

* [Non] ~ = : Non, non affecté

« [DIM] L . I: Entrée logique 1

* [...] ... : voir conditions d'affectation
Si[Profil] L H I F estréglé sur[Nonséparé] = //7,alors[CD11] [ o / /&a[CD15] [ 4 /5,[C1M1] L [ |/
a[Ci115] L 1 /5,[C211] L 2 / /a[C215] L & /5 et[C311] L 7 / /a[C315] £ 7 /5 ne sont pas
disponibles.
[Diviseur Rampe] o [ F % () (1) 0a10 4
Diviseur rampe arrét rapide
Ce paramétre est accessible si [Type d'arrét] = - £ estréglé sur [Arrét rapide] - 5 - et si [Affect. Arr.
Rapide] F 5 L est différent de [Non] ~ = et si [Type d'arrét] 7 A 5 estréglé sur [Arrét rapide] ~ 5 E.
La rampe qui est activée [Décélération] - £ L ou [Décélération 2] - £ = est ensuite divisée par ce coefficient
lorsque des requétes d'arrét sont envoyées.
La valeur 0 correspond a un temps de rampe minimim.
[Affect. Inject. DC] o/ [ — [Non] - o

Affectation injection DC

A AVERTISSEMENT

MOUVEMENT INATTENDU

+ Nutilisez pas l'injection de courant continu pour générer un couple de maintien lorsque le moteur est a
I'arrét.

» Utilisez un frein de maintien pour garder le moteur dans la position d’arrét.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Le freinage par injection DC est activé lorsque I'entrée ou le bit affecté passe a I'état 1.

Si I'entrée repasse a I'état 0 et que I'ordre de marche est toujours activé, le moteur ne redémarre que si

[Commande 2/3 fils] £ [ [ , page 100 est réglé sur [Commande 2 fils] - [ et si[Commande 2 fils] £ [
est réglé sur [Sur niveaux] L £ L ou [Niv.Avec Prio.Avant] - F =. Sinon, un nouvel ordre de marche doit étre
envoye.

NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions de
compatibilité des fonctions .

* [Non] ~ = : Non, non affecté
« [DHM] L . I: Entrée logique 1
e [...] ... : voir conditions d'affectation

[NiveauInj.DC1] 4L * Qe 0,1a1,411In(2) 0,64 In (2)

Niveau Injection DC 1

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.
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Intensité du courant de freinage par injection de courant continu activé par entrée logique ou choisi comme
mode d'arrét.

Ce parametre est accessible si [Type d'arrét] = - £ est réglé sur [Injection DC] = [ : ou si [Affect. Inject.
DC] J L . n'estpas réglé sur [Non] r~ .
[Temps 1inj.DC] £ 4 X Q) © 0,1a30s 0,5s

Temps 1 d'injection DC

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Temps maximal d'injection du courant [Niveau Inj. DC 1] . o L. Une fois ce temps dépassé, le courant
d'injection devient [Niveau Inj.DC 2] [ .

Ce parametre est accessible si [Type d'arrét] = - £ est réglé sur [Injection DC] - [ / ou si [Affect. Inject.
DC] & L . n'est pasréglé sur [Non] - .

[NiveauInj.DC2] /4 2 * QD@ 0.11n(2) [Niveau Inj. DC | 051n (2

Niveau Injection DC 2

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Courant d'injection activé par entrée logique ou sélectionné comme mode d'arrét aprés I'écoulement du délai
[Temps 1inj.DC] £ o .

Ce parametre est accessible si [Type d'arrét] = - £ est réglé sur [Injection DC] - [ / ou si [Affect. Inject.
DC] & [ . n'est pas réglé sur [Non] - .

[Temps 2inj.DC] - 4L * Q)1 © 0,1230s 0,5s

Temps 2 d'injection DC

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Durée maximum d'injection [Niveau Inj. DC 2] . J [ Z, sélectionnée comme mode d'arrét uniquement.
Ce parametre est accessible si [Type d'arrét] 5 - - estréglé sur c[Injection DC] &/ [ ..
[Commut.Désact.Arr.] o o £ o — [Arrét Rampe] - /7 F
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Type commut. désactivation arrét, désactivation du mode d'arrét de fonctionnement.
* [Arrét Roue Libre] ~ 5 £ : Arrét roue libre, désactivation de la fonction du variateur

» [Arrét Rampe] - /7 7 : Arrét Rampe, arrét sur rampe, puis désactivation de la fonction du variateur

(1) Ce paramétre est également accessible dans le menu [Réglages] = £ £ —.

(2) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le Guide d'installation et sur la plaque
signalétique du variateur.

(3) Ces réglages sont indépendants de la fonction [Injection DC auto] A o [ —.

X : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce parametre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Injection DC auto] Ad [ —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] - -
=) [Configuration] [ - - - =» [Totale] - . . L =¥ [Fonction application]
F . » =9 [Injection DC auto] A -

Liste des parameétres
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[Injection DC auto] A &/ L —

z — [Oui] Y £ 5
[Injection DC Auto] AL (DA 2s

Inject. DC automatique

AADANGER

RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE, D’EXPLOSION OU D'ECLAIR D'ARC ELECTRIQUE

Si le paramétre [Injection DC Auto] 2ADC est réglé sur [Continue] CT, I'injection DC reste active en
permanence, méme si le moteur est a I'arrét.

« Vérifiez que ce réglage peut étre utilisé en toute sécurité.
Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures graves.

A AVERTISSEMENT

MOUVEMENT INATTENDU

» N'utilisez pas l'injection de courant continu pour générer un couple de maintien lorsque le moteur est a
larrét.

» Utilisez un frein de maintien pour garder le moteur dans la position d’arrét.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Injection de courant automatique a l'arrét (en fin de rampe).

NOTE: Il existe un verrouillage entre cette fonction et [Fluxage Moteur] ~ L . . Sila parametre [Fluxage
Moteur] F L . estréglé sur [Continu] F [ £, [Injection DC Auto] A o [ doit étre réglé sur [Non] ~ .
NOTE: Le paramétre [Injection DC Auto] A = [ estréglé sur [Non] ~ = lorsque [Type Cde Moteur]

I~ 1

[k E , page 125 est réglé sur [Moteur Synchrone] 5 4 .
Le parameétre [Injection DC Auto] A - [ est forcé sur [Non] ~ = lorsque [CommandeFrein] - L [ n'est pas
réglé sur [Non] r =.

Ce parametre provoque I'établissement du courant d'injection méme sans ordre de marche. |l est accessible
lorsque le variateur est en marche.

* [Non] ~ o: Pas injection DC
* [Oui] 4 £ 5 : Injection DC, temps d'injection réglable
* [Continue] L :: Injection DC continue
[Inj. DC Auto Niv. 1] 5 4L / % Q) 0a1,2In(2) 0,71n(2)

Injection DC automatique niveau 1
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AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Le parameétre d'intensité du courant d'injection DC a l'arrét [Injection DC Auto] A = [ n'est pas réglé sur
[Non] =

[Temps1inj. DC auto] - 4L [ * O 0,1a230s 05s

Temps 1 d'injection DC auto

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Temps d'injection a I'arrét. Ce paramétre est accessible si [Injection DC Auto] A -/ [ n'est pas réglé sur [Non]
Si [Type Cde Moteur] [ - £ , page 125 est réglé sur [Moteur Synchrone] = 4 ~, ce délai correspond au
temps de maintien de la vitesse nulle.

[Inj. DC Auto Niv. 2] 5 [ 2 % () ) 0a1.21In(2) 0,51n(2)

Injection DC automatique niveau 2

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Ce paramétre est accessible si [Injection DC Auto] A - L n'est pas [Non] r .

[Temps2 inj. DC auto] £ [ 2 % O 0a30s 0s
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Temps 2 d'injection DC auto

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

2e temps d'injection a l'arrét.

Ce parametre est accessible si [Injection DC Auto] ~ - L estréglé sur[Oui] 5 £ 5.

AdC SdC2 Fonctionnement
|
YES X SdC1 _l
SdC2 I
Ct £0 | ! tdC1 tdC1 +tdC2 t
SAC1 ey _l
SdC2 f--
Ct =0
| tdC1 t

SdC1 i

Ordre de marche

Vitesse

L]
LN

(1) Ce paramétre est également accessible dans le menu [Réglages] = £ - —.

(2) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le Guide d'installation et sur la plaque
signalétique du variateur.

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

QO:Le réglage de ce parameétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

g 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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[Jog] Jo L —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] o -
=) [Configuration] - ~ - = [Totale] - . L L =¥ [Fonction application]
Fuon * [JOg] o b

Liste des paramétres
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[Jog] Jolh —
NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions de
compatibilité des fonctions .
[Affect pas apas] /o [ — [Non Affecté] - =
Affectation pas a pas, fonctionnement par impulsions.
La fonction JOG n'est active que si le canal de commande et les canaux de consigne sont au bornier.
Cette fonction est active lorsque I'entrée ou le bit est affecté sur 1.
Exemple : fonctionnement en commande 2 fils (tCC = 2C).
Motor Ramp Ramp
frequency DEC/DE2 forcedto 0.1 s
Reference | _____________
JGF reference f-----------7/------1 -- N A \
0 [
JGF reference  {-—--------———————f oo -
LI (JOG)
1 4
0
JGt
Forward
i |
0 ) |
Reverse
1 4
0 -
* [Non] ~ = : Non, non affecté
« [DHM] L . /: Entrée logique 1
* [...] - : voir conditions d'affectation
(Si[Profil] L H L F estréglé sur [Non séparé] 5 /7 ou [Séparé] 5 £ F alors [CD11] L & / / a[CD15]
Cd /5, [CI1MM]LC [/ 1a[CMM8] L | /5,[C211] L2 | /a[C215) L & /5 et[C311] [ I | [ a[C315]
L 3 15 ne sont pas disponibles).
[Fréquence Jog] /[ F % () () 0a10Hz 10Hz
Fréquence déplacement manuel, consigne en marche pas a pas.
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Ce parametre est accessible si[Jog] /= [ n'est pas réglé sur [Non] ~ .
[Temporisation Jog] /[ £ % ¢) () 0a20s 0,5s

T Pas a Pas, délai antipianotage entre deux fonctionnements pas a pas consécutifs.

Ce parametre est accessible si [Jog] /= [ n'est pas réglé sur [Non] ~ .

e

(1) Ce parameétre est également accessible dans le menu [Réglages] = £

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce parameétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

Z 2 s : pour modifier |'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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[Vitesses présélect.] P55 —

Vitesses présélectionnées

Acces

2,4, 8 ou 16 vitesses peuvent étre présélectionnées, nécessitant respectivement
1,2, 3 ou 4 entrées logiques.

NOTE:

Pour obtenir 4 vitesses, il faut configurer 2 et 4 vitesses.

Pour obtenir 8 vitesses, il faut configurer 2, 4 et 8 vitesses.

Pour obtenir 16 vitesses, il faut configurer 2, 4, 8 et 16 vitesses.

Tableau de combinaison des entrées de vitesses présélectionnées

16 vitesses LI 8 vitesses LI 4 vitesses LI 2 vitesses LI Consigne de
(PS16) (PS8) (PS4) (PS2) vitesse

0 0 0 0 Consigne (1)
0 0 0 1 SP2

0 0 1 0 SP3

0 0 1 1 SP4

0 1 0 0 SP5

0 1 0 1 SP6

0 1 1 0 SP7

0 1 1 1 SP8

1 0 0 0 SP9

1 0 0 1 SP10

1 0 1 0 SP11

1 0 1 1 SP12

1 1 0 0 SP13

1 1 0 1 SP14

1 1 1 0 SP15

1 1 1 1 SP16

(1) Voir le schéma : consigne 1 = (SP1).

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] o -
=) [Configuration] [ - ~ - =» [Totale] - .. L L =% [Fonction application]
F - = [Vitesses présélect.] 7 5 5

Liste des paramétres

Libellé sur I'lHM

Réglages

Réglage usine

[Vitesses présélect.] F

C C
- J =

NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions de
compatibilité des fonctions .

[2 vit. présel.] 7 5 ~

[Non] Il =]

Affectation 2 vitesses présélectionnées
* [Non] ~ = : Non, non affecté
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 [DI1] L . I: Entrée logique 1
* [...]...: voir conditions d'affectation

[4 vit. présel.] F 5 4 - [Non] ~ o
Affectation 4 vitesses présélectionnées
Identique a [2 vit. présel.] 7 5 .
Pour obtenir 4 vitesses, vous devez également configurer 2 vitesses.
[8 vit. présel.] 7 5 & - [Non] ~ o
Affectation 8 vitesses présélectionnées
Identique au parametre [2 vit. présel.] 7 5 7 .
Pour obtenir 8 vitesses, vous devez également configurer 2 et 4 vitesses.
[16 vit. présel.] 7 5 /G — [Non] ~ o
Affectation 16 vitesses présélectionnées
Identique au parameétre [2 vit. présel.] F 5 = .
Pour obtenir 16 vitesses, vous devez également configurer 2, 4 et 8 vitesses.
[Vitesse présél.2] 5 7 = % () () 02599 Hz 10 Hz
Vitesse présél.2
Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.
[Vitesse présél.3] 5 7 7 % () 02599 Hz 15 Hz
Vitesse présél.3
Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.
[Vitesse présél.4] 5 7 4 % () m) 02599 Hz 20 Hz
Vitesse présél.4
Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.
[Vitesse présél.5] 5 7 5 % €)1 02599 Hz 25Hz
Vitesse présél.5
Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.
[Vitesse présél.6] 5 7 5 % €) (1) 02599 Hz 30 Hz
Vitesse présél.6
Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.
[Vitesse présél.7] 57 7 % () 0a599 Hz 35 Hz
Vitesse présél.7
Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.
[Vitesse présél.8] 5 7 5 % () 02599 Hz 40 Hz
Vitesse présél.8
Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.
[Vitesse présél.9] 5 7 3 % () 02599 Hz 45 Hz
Vitesse présél.9
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Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.

[Vitesse présél.16] 5 7 /5 * () )

[Vitesse présél.10] 5 7 /0 % Q) 02599 Hz 50 Hz
Vitesse présél.10

Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.

[Vitesse présél.11] 5 7 / | * ) 02599 Hz 95 Hz
Vitesse présél.11

Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.

[Vitesse présél.12] 5 7 /2 % Q) 02599 Hz 60 Hz
Vitesse présél.12

Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.

[Vitesse présél.13] 57 /3 % Q) 0a599 Hz 70Hz
Vitesse présél.13

Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.

[Vitesse présél.14] 5 7 /4 % Q) 02599 Hz 80 Hz
Vitesse présél.14

Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.

[Vitesse présél.15] 5 7 /5 * Q) 02599 Hz 90 Hz
Vitesse présél.15

Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.

0a599 Hz 100 Hz

Vitesse présél.16

Voir le tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées.

Ces paramétres [Vit. présélect. x] SPX apparaissent en fonction du nombre de vitesses configurées.

0a599 Hz

[Fréquence ignorée] / F F Q0

0 Hz

Fréquence ignorée

de la fonction sur 0 la rend inactive.

Ce parameétre évite tout fonctionnement prolongé dans une plage réglable autour d'une fréquence donnée.
Cette fonction permet d'empécher d'atteindre une vitesse critique qui entrainerait une résonance. Le réglage

0a599 Hz

[Fréquence ignorée 2] | F 2 (@

0 Hz

Fréq. Ignorée 2

de la fonction sur 0 la rend inactive.

Ce paramétre évite tout fonctionnement prolongé dans une plage réglable autour d’'une fréquence donnée.
Cette fonction permet d'empécher d'atteindre une vitesse critique qui entrainerait une résonance. Le réglage

04599 Hz

[Fréq. Ignorée 3] / F 7 0

0Hz

Fréq. Ignorée 3

de la fonction sur 0 la rend inactive.

Ce parameétre évite tout fonctionnement prolongé dans une plage réglable autour d’'une fréquence donnée.
Cette fonction permet d'empécher d'atteindre une vitesse critique qui entrainerait une résonance. Le réglage
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[Hystér.Fréq.lgnor.] J F H % € 0,7a10Hz 1Hz

Hystérésis Fréquence Ignorée

Ce parametre est visible si au moins une fréquence occultée [Fréquence ignorée] _/ F F, [Fréquence

ignorée 2] _/ - = ou [Fréq. Ignorée 3] _/ F 3 n'est pas nulle.
Plage de fréquences occultées :entre /FF — J/F Het JFF + J1F H, par exemple.
Ce réglage est commun aux trois fréquences | F F, J/F et J/F 7.

(1) Ce paramétre est également accessible dans le menu [Réglages] = £ £ —.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Vitesse +/-] u P d —

+ vite/- vite

Deux fonctionnements sont disponibles :

+ Utilisation de touches a action unique : deux entrées logiques sont
nécessaires en plus du ou des sens de marche. L'entrée affectée a la
commande « + vite » augmente la vitesse, I'entrée affectée a la commande
« - vite » la diminue.

+ Utilisation de touches a double action : seule une entrée logique affectée
a « + vite » est nécessaire.

+ vite/- vite avec boutons a double enfoncement :
Description : 1 bouton enfoncé deux fois (2 crans) pour chaque sens de rotation.
Un contact se ferme a chaque fois que le bouton est enfoncé.

Relaché (- vite)

1er enfoncement
(vitesse maintenue)

2éme enfoncement
(+ vite)

Bouton sens avant — a aetb
Bouton sens arriére — c cetd
Exemple de céblage :
i
|
|
|
|
|
- LI1 : avant
LIx : arriere
Lly : + vite

1. Bornier contréle ATVxxx

- T

LSPl

-LSP : 7i

\

\/

Reversep

2" press

18 press | e I [

N'utilisez pas ce type de fonction « +/- vite » avec la commande 3 fils.
Quel que soit le type de fonctionnement sélectionné, la vitesse maximum est
définie par le paramétre [Vitesse Haute] +H 5 F , page 104.
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NOTE:
Si la consigne est commutée via [Commut.Fréq.Réf.2] - F [ , page 198 a
partir d'un canal de consigne quelconque vers un canal de consigne avec
« +/- vite », la valeur de consigne [Fréquence Moteur] - - ~ (apres rampe)
peut étre copiée en méme temps en fonction du paramétre [Copie canal 1-2]
Lo F, page 199.
Si la consigne est commutée via [Commut.Fréq.Réf.2] - F [ , page 198 a

partir d'un canal de consigne vers un canal de consigne quelconque avec
« +/- vite », la valeur de consigne [Fréquence Moteur] - - -~ (aprés rampe)
est copiée en méme temps.

Cela permet d'éviter un retour a zéro inopportun de la vitesse au moment de
la commutation.

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] o -
=) [Configuration] [ - ~ - =» [Totale] - . . . =% [Fonction application]
F U~ = [Vitesse +/-] L F

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Vitesse +/-] o F d —

Cette fonction est accessible si le canal de consigne [Fréq. Réf. Canal 2] ~ - ' est réglé sur [+/-Vite] UPDT ,
page 198.

NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions de
compatibilité des fonctions .

[Affect. Vitesse +] . 5 F — [Non] - =

Affectation +vite

Fonction active si I'entrée ou le bit affecté est a I'état 1.

* [Non] ~ = : Non, non affecté

« [DI1] L . I: Entrée logique 1

* [...]...: voir conditions d'affectation
(Si[Profil] £ H L F estréglé sur [Non séparé] = /7 ou[Séparé] = £ F alors [CD11] L o / / a[CD15]
Cd 5, [C1MM]LC 11 1a[CM8] L [ /5,[C211] L2 |/ /a[C218] [ & /5 et[C311] L 7 | | a[C315]
L 3 15 ne sont pas disponibles).
[Affect. 'Vlte] d5F - [Non] mno

Affectation -vite

Affectation identique a [Affect. Vitesse +] . 5 F.

Fonction active si I'entrée ou le bit affecté est a I'état 1.
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[Enreg. Fréq. Réf.] 5 - X — [Aucun Enreg] r o

Enregistrement fréquence de référence

Associé a la fonction « + vite / - vite », ce paramétre permet de mémoriser la consigne :
» lorsque les ordres de marche disparaissent (enregistrement dans la mémoire RAM) ;

» lorsque le réseau d'alimentation ou les ordres de marche disparaissent (enregistrement dans la mémoire
EEPROM).

C'est pourquoi la consigne de vitesse correspond a la derniére consigne mémorisée lors du démarrage
suivant.

* [Aucun Enreg] ~ o : Aucun enregistrement (au démarrage suivant, la consigne de vitesse est [Vitesse
basse] L 5 F , page 104
* [Enreg. sur RAM] - A [1: Enreg. sur RAM

* [Enreg.en EEPROM] £ £ F: Enreg. en EEPROM

* : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.
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1.3.4.7 [Totale] F . L L ——[Fonction application] F . ~— asynchrones

[Vit +/- Autourréf] 5 - E —

+/- vite autour d'une consigne

La consigne est donnée par le parameétre [Fréq. Réf. Canal 1] ¥ ~ / ou [Canal
de réf. 1B] - - /L avec les fonctions sommation/soustraction/multiplication et
les vitesses présélectionnées le cas échéant (voir schéma ). Pour simplifier, nous
I'appelons ici consigne A. Les boutons + vite et - vite ont une action réglable en %
de cette consigne A. A l'arrét, la consigne (A +/- vite) n'est pas mémorisée, le
variateur redémarre donc avec la consigne A+ uniquement.

La consigne totale maximum est limitée par le parametre [Vitesse Haute] + 5 7
et la consigne minimum, par le paramétre [Vitesse basse] . 5 F , page 104.
Exemple de commande 2 fils :

Motor frequency [Acceleration 2] (-

[Deceleration 2] (
+ SrP%

> o
Reference A +

- SP% A

LSP \

LSP

- SrP%
Reference A -
+ SrP%

+speed

nimi N —

-speed

Direction of operation

Forward Forward

Reverse

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] = -
=) [Configuration] [ - ~ - =» [Totale] - ., . . =% [Fonction application]
F o~ = [Vit +/- Autour réf] 5 - £

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Vit +/- Autourréf] 5 - £ —

Cette fonction est accessible pour le canal de consigne [Fréq. Réf. Canal 1] F ~ /.

NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions de
compatibilité des fonctions .

[Affect. Vitesse +] . 5 | — [Non] ~ o

Affectation +vite
* [Non] ~ = : Non, non affecté
« [DI1] L . I: Entrée logique 1

* [...]...: voir conditions d'affectation
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[Affect. 'Vite] d5 - [Non] oo

Affectation -vite
Voir conditions d'affectation
Affectation identique a [Affect. Vitesse +] . 5 .

Fonction active si I'entrée ou le bit affecté est a I'état 1.

[Limit. Vitesse +/-] 5 - 7 % () 0250 % 10 %

Limit. Vitesse +/-

Ce paramétre limite la plage de variation par +/- vite, en % de la consigne. Les rampes utilisées dans cette

-

fonction sont [Accélération 2] A [ 7 et [Décélération 2] - £ ~.
Ce parameétre est accessible si la fonction « +/- vite » est affectée.

[Accélération 2] AL 2 % ) () 0,0046000s (2) 5,00s

Tps rampe accélération 2

Temps pour accélérer de 0 au paramétre [Fréq. Moteur Nom.] ~ ~ 5. Pour la répétitivité des rampes, la valeur
de ce paramétre doit étre réglée selon la possibilité de I'application.

Ce parameétre est accessible si [Vitesse +/-] - . o est affecté.

[Décélération 2] - £ = % €)1 0,00a6000s (2) 5,008

Décélération 2

Temps pour décélérer du parametre [Fréq. Moteur Nom.] - - 5 a 0. Pour la répétitivité des rampes, la valeur
de ce paramétre doit étre réglée selon la possibilité de I'application.

Ce paramétre est accessible si [Vitesse +/-] £ . o est affecté.

(1) Ce paramétre est également accessible dans le menu [Réglages] = £ £ —.

(2) Plage 0,01 299,99 s, 0,1 2999,9 s ou 1a6 000 s selon le paramétre [Incrément Rampe] -~ .

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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1.3.4.7 [Totale] F . L L ——[Fonction application] F . ~— asynchrones

[Memo freq reference] 5 P 1 —

Mémorisation de la consigne

Mémorisation d'une valeur de consigne de vitesse en utilisant une commande
d'entrée logique d'une durée supérieure a 0,1 s.

» Cette fonction permet de contréler la vitesse de plusieurs variateurs
alternativement par une seule consigne analogique et une entrée logique
pour chaque variateur.

+ Elle permet également de valider par une entrée logique une consigne ligne
(bus ou réseau de communication) sur plusieurs variateurs. Cela permet de
synchroniser les mouvements en s'affranchissant des dispersions sur I'envoi
de la consigne.

» L'acquisition de la consigne se fait 100 ms apres le front montant de la
demande. Une nouvelle consigne n'est ensuite acquise que si une nouvelle
demande est faite.

—~
N
-

100 ms 100 ms ! 100 ms

1. Ordre de marche
2. LIx (mémorisation)
F : fréquence moteur

R : consigne

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] o -
=) [Configuration] [ - ~ - =¥ [Totale] - . L L =% [Fonction application]
F u - =» [Memo freq reference] = F /1
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Liste des paramétres
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Réglage usine

[Memo freq reference] = F [1 —

[Non] oo

Affect. mémoire fréquence réf.
Affectation a une entrée logique.

Fonction active si I'entrée affectée est a I'état actif.
* [Non] ~ = : Non, non affecté
 [DIM1] L . I: Entrée logique 1

+ [DI6] L /L: Entrée logique 6

 [DAIN] L A . I: Entrée logique Al1

+ [DAI2] L A . ': Entrée logique Al2

 [OLO01] = L & 1:0OLO1, blocs fonctions : sortie logique 01

 [OL10] = L /[J:0L10,blocs fonctions : sortie logique 10
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[Fluxage parDI] FL  —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] = -
=» [Configuration] [ - ~ - = [Totale] - .. L L =¥ [Fonction application]
F  » = [Fluxage parDI] F L

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Fluxage parDI] F L  —

= — [Non] F - =
[Fluxage Moteur] < L . % €)1 I 2s

Configuration fluxage moteur

AADANGER

RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE, D’EXPLOSION OU D'ARC ELECTRIQUE

Si le parametre [Fluxage Moteur] FL.U est réglé sur [Continu] FCT, le fluxage reste actif en permanence,
méme si le moteur est a I'arrét.

» Vérifiez que ce réglage peut étre utilisé en toute sécurité.
Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures graves.

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour le courant de flux qui doit lui étre appliqué.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

[Non continu] F ~ [ : Non continu

[Continu] ~ [ - : Continu

Cette option ne peut pas étre sélectionnée si [Injection DC Auto] A o/ [ estréglé sur [Oui] Y £ 5 ou si [Type
d'arrét] 5 k£ £ estréglé sur [Arrét Roue Libre] ~ 5 E.

[Non] F ~ = : fonction inactive

Afin d'obtenir rapidement un couple élevé au démarrage, le flux magnétique doit déja avoir été établi dans le
moteur.

En mode [Continu] ~ L £, le variateur établit le flux automatiquement a sa mise sous tension.

En mode [Non continu] ~ ~ [, le fluxage s'effectue au démarrage du moteur.

Le courant de flux est supérieur au [Courant nom. moteur] ~ [ ~ (courant nominal du moteur configuré)
lorsque le flux est établi, puis ajusté a la valeur du courant magnétisant moteur.

Si [Type Cde Moteur] [ -  , page 125 est réglé sur [Moteur Synchrone] = 4 ~, le paramétre [Fluxage
Moteur] F L . entraine l'alignement du rotor mais pas de fluxage..

Si[CommandeFrein] & L [ n'est pas réglé sur [Non] ~ =, le paramétre [Fluxage Moteur] ~ L . n'a aucune
incidence..

[Affectation fluxage] 7 . | k - [Non] ~ o

Affectation entrée fluxage

NVE41296_05 245



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones  1.3.4.7 [Totale] - . L L —— [Fonction application] F . ~—

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

AVIS

SURCHAUFFE
Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour le courant de flux qui doit lui étre appliqué.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

L'affectation n'est possible que si le parameétre [Fluxage Moteur] ~ L . estréglé sur [Non continu] - ~ L.

Si une entrée logique ou un bit est affecté a la commande de fluxage du moteur, le flux est établi a I'état 1 de
I'entrée ou du bit affecté.

Si aucune entrée logique ou bit n'a été affecté ou si I'entrée logique ou le bit affecté est a I'état O lors de I'envoi
d'un ordre de marche, le fluxage s'effectue au démarrage du moteur.

[Non] ~ = : non affecté
[DI1] L . /:entrée logique LI1

[...] ... : voir conditions d'affectation

[Type réglage angle] A 5 - % — [Align.PSIO] 7 5 /o

Type de réglage d'angle auto

Mode permettant de mesurer I'angle de déphasage. Visible uniquement si le paramétre [Type Cde Moteur]
[ E E estréglé sur [Moteur Synchrone] = 4 .

[Align. PSI] 7 5 | et[Align. PSIO] F 5 , = fonctionnent avec tous les types de moteurs synchrones. Les
parametres [Align. SPM] = ~ 7 A et [Align. IPM] . 7 7 A augmentent les performances en fonction du type
de moteur synchrone.

* [Align.IPM] |~ 1A : Alignement IPM. Mode d'alignement pour le moteur IPM (Interior-buried
Permanent Magnet). Généralement, ce type de moteur dispose d'un haut niveau de saillance. Il utilise une
injection haute fréquence, moins bruyante que le mode d'alignement standard.

+ [Align. SPM] = F 77 A : Alignement SPM. Mode pour le moteur SPM (Surface-mounted Permanent
Magnet). Généralement, ce type de moteur dispose d'un niveau de saillance moyen ou faible. |l utilise une
injection haute fréquence, moins bruyante que le mode d'alignement standard.

+ [Align. PSI] 7 5 . : Injection de signaux d'impulsion. Mode d'alignement standard par injection de
signaux a impulsions.

+ [Align. PSIO] 7 5 | = : Injection de signaux d'impulsion - optimisée. Mode d'alignement optimisé
standard par injection de signaux a impulsions. Le temps de mesure de I'angle de déphasage est réduit
apres le premier ordre de marche ou action de réglage, méme si le variateur a été éteint.

* [Aucun Alignmt] ~ =: Aucun alignement

(1) Ce paramétre est également accessible dans le menu [Réglages] = £ £ —.

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

g 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez sur la touche ENT
pendant 2 s.
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[Contréle du frein] b L [ —

ADANGER

RISQUE D'INCENDIE

» Certaines résistances de freinage sont équipées d’'un thermocontact
permettant de détecter leur surchauffe. Ce thermocontact doit étre utilisé en
amont du variateur pour couper le contacteur réseau en cas de surchauffe
détectée (1).

» Siune résistance de freinage d'un fournisseur tiers est utilisée, procédez a
votre propre évaluation des risques conformément a la norme EN ISO 12100
et a toutes les autres normes qui s'appliquent a votre application pour vous
assurer gu’aucun mode de défaillance n’a d’'impact sur la sécurité. Par
exemple, mais sans s'y limiter, une surveillance thermique doit étre utilisée
pour couper le contacteur réseau et/ou la résistance de freinage elle-méme
en cas de surchauffe détectée.

Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures
graves.

(1) Reportez-vous aux schémas de cablage fournis dans la notice de montage
des résistances de freinage NHA87388. Cette notice de montage est fournie avec
la résistance de freinage et/ou peut étre téléchargée sur www.se.com.

Commande logique de frein

Cette fonction permet de contréler un ou plusieurs frein(s) électromagnétique(s)
via une seule sortie du variateur, pour des applications de levage horizontal et
vertical et des machines non équilibrées.

Pour les mouvements verticaux, le but est de maintenir le couple moteur dans le
sens de levage pendant le desserrage et le serrage du frein afin de retenir la
charge. Démarrer doucement lorsque le frein est desserré et arréter doucement
lorsque le frein est serré.

Pour les mouvements horizontaux, le but est de synchroniser le desserrage du
frein avec la formation du couple lors du démarrage du mouvement, et le serrage
du frein a vitesse nulle a I'arrét, afin d’éviter toute secousse.

Instructions relatives a la commande logique de frein pour une
application de levage vertical :

Votre application est constituée d'une gamme compléte de différents composants
meécaniques, électriques et électroniques interdépendants, le variateur n’étant
qu’une partie de I'application. Le variateur en lui-méme n’est ni congu ni capable
de fournir 'ensemble des fonctionnalités nécessaires pour répondre a toutes les
exigences de sécurité applicables a votre application. En fonction de I'application
et de I'évaluation des risques correspondante que vous devez effectuer, toute une
panoplie d’équipements supplémentaires peut s’avérer nécessaire, y compris,
mais sans s'y limiter, des codeurs externes, des freins externes, des dispositifs de
surveillance externes, des protections, etc.

En tant que concepteur/fabricant de machines, vous devez connaitre et respecter
toutes les normes applicables a votre machine. Vous devez procéder a une
évaluation des risques et déterminer le Niveau de Performance (PL) et/ou le
Niveau d’Intégrité de Sécurité (SIL) afin de concevoir et construire votre machine
conformément a 'ensemble des normes applicables. Pour ce faire, vous devez
tenir compte de l'interrelation entre tous les composants de la machine. Vous
devez également fournir un mode d’emploi pour permettre a I'utilisateur
d'effectuer tous les types de travaux sur et avec la machine, y compris
I'exploitation et la maintenance en toute sécurité.
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Le présent document part du principe que vous connaissez déja toutes les
normes et exigences normatives applicables a votre application. Puisque le
variateur ne peut pas fournir toutes les fonctionnalités de sécurité pour I'ensemble
de votre application, vous devez vous assurer que le niveau de performance et/ou
le niveau d'intégrité de sécurité requis sont atteints en installant tous les
équipements supplémentaires nécessaires.

A AVERTISSEMENT

NIVEAU DE PERFORMANCE/NIVEAU D’INTEGRITE DE SECURITE
INSUFFISANTS ET/OU FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L'APPAREIL

* Procédez a une évaluation des risques conformément a la norme EN/ISO
12100 et a 'ensemble des normes applicables a votre application.

+ Utilisez des composants et/ou des chemins de contréle redondants pour
toutes les fonctions de contrdle critiques identifiées dans votre évaluation
des risques.

+ Mettez en ceuvre toutes les fonctions de surveillance requises pour éviter
tout type de danger identifié dans votre évaluation des risques, par exemple,
le glissement ou la chute de charges, .

+ Vérifiez que la durée de vie de tous les composants individuels utilisés dans
votre application est suffisante pour garantir la durée de vie prévue de
I'ensemble de votre application.

» Effectuez des tests complets de mise en service pour toutes les situations
d'erreur potentielles afin de vérifier 'efficacité des fonctions de sécurité et de
surveillance mises en ceuvre, par exemple, mais sans s’y limiter, la
surveillance de la vitesse au moyen de codeurs, la surveillance des courts-
circuits pour tous les équipements connectés et le bon fonctionnement des
freins et des protections.

« Effectuez des tests complets de mise en service pour toutes les situations
d'erreur potentielles afin de vérifier que la charge peut étre arrétée en toute
sécurité et en toutes circonstances.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

Vous pouvez télécharger la note d'application NHA80973 spécifique aux
machines de levage sur se.com.

A AVERTISSEMENT

CHUTE DE CHARGE

» Vérifiez que les paramétres sont correctement réglés dans la séquence
indiquée dans le tableau.

» Vérifiez que les réglages des paramétres peuvent étre effectués sans
générer de mouvements inattendus.

» Vérifiez que les réglages des paramétres peuvent étre effectués en toute
sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.
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Lorsque le variateur passe a I'état de fonctionnement Défaut, le contacteur de
ligne et le contacteur de frein doivent étre mis hors tension.

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE LEQUIPEMENT
» Affectez [Etat 'Défaut’] F1.T au relais de sortie R1.

* Raccordez la bobine du contacteur de ligne au relais de sortie R1.
* Raccordez le contact du contacteur de frein en aval du contacteur de ligne.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

Etape Action
1 Saisissez les paramétres de la plaque signalétique du moteur.
2 Réglez [Mode Therm. Moteur] - H £ en fonction du mode de refroidissement.
3 Vérifiez que le parametre [Utilis. Autoréglage] - . ~ . estréglé sur [Thermique
Moteur] - /7 ou réglez-le, puis effectuez un auto-réglage du moteur (en réglant

[Autoréglage] - . ~ surla valeur [Appliquer] Y £ 5).
NOTE: L'auto-réglage doit étre réalisé lorsque le moteur est froid.

4 Affectez le parametre [CommandeFrein] & L [ . Celui-ci active la fonction et la sortie
affectée contréle la commande de desserrage/serrage du frein.

5 Vérifiez que le paramétre [Type mouvement] & 5 - est réglé sur [Levage] V £ .

6 Réglez le paramétre [Imp ouverture frein] & . /7 sur [Oui] Y £ 5. Assurez-vous que

le sens de rotation avant (c.-a-d. I'entrée logique du sens avant avec consigne de
fréquence positive) correspond a la montée de la charge.

En cas d'applications pour lesquelles la charge en descente est tres différente de la
charge en montée, effectuez le réglage [Imp ouverture frein] & . =[2IBR] & /&~
(par exemple, montée toujours avec une charge et descente toujours a vide).

7 Affectez le parametre [Contact Frein] & L . ala gestion du retour d'information du
contact de frein.

NOTE: Un filtre externe peut étre utilisé pour éviter la prise en compte du bruit.
Dans le cas contraire, la surveillance du contact de frein peut étre désactivée en

régime permanent en réglant [BRH b1] & - H / sur[1] /.
8 Courant de levée du frein [Courant dess. frein] | & - et [Cour.Desser.Fr.Inv.] -
si [Imp ouverture frein] - 7 =[2IBR] & | & r~ :réglez le courant de levée de frein

au niveau du courant nominal indiqué sur le moteur. Lors des essais, ajustez le courant
de levée de frein pour retenir la charge sans a-coups.

9 Temps d'accélération : pour les applications de levage, il est recommandé de définir
des rampes d'accélération supérieures a 0,5 seconde. Assurez-vous que le variateur
ne dépasse pas la limite de courant.

La méme recommandation s'applique pour la décélération.

Rappel : pour un mouvement de levage, une résistance de freinage doit étre utilisée.

10 [T OuvertFrein] - ~ £ : a ajuster en fonction du type de frein. Il s'agit du temps
nécessaire au frein mécanique pour se desserrer.

11 [Fréq. ouvert. frein] & -, en mode boucle ouverte uniquement : laissez [Auto]
A wu ko et ajustez si nécessaire.

12 [F Ferm.Frein] & £ ~ : laissez [Auto] H . £ o et ajustez si nécessaire.

13 [Tps fermeture frein] & £ L : a ajuster en fonction du type de frein. Il s'agit du temps
nécessaire au frein mécanique pour se serrer.

Instructions relatives a la commande logique de frein pour une
application de levage horizontal :

Votre application est constituée d'une gamme compléte de différents composants
meécaniques, électriques et électroniques interdépendants, le variateur n’étant
gu’une partie de l'application. Le variateur en lui-méme n’est ni congu ni capable
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de fournir 'ensemble des fonctionnalités nécessaires pour répondre a toutes les
exigences de sécurité applicables a votre application. En fonction de I'application
et de I'évaluation des risques correspondante que vous devez effectuer, toute une
panoplie d'équipements supplémentaires peut s'avérer nécessaire, y compris,
mais sans s'y limiter, des codeurs externes, des freins externes, des dispositifs de
surveillance externes, des protections, etc.

En tant que concepteur/fabricant de machines, vous devez connaitre et respecter
toutes les normes applicables a votre machine. Vous devez procéder a une
évaluation des risques et déterminer le Niveau de Performance (PL) et/ou le
Niveau d'Intégrité de Sécurité (SIL) afin de concevoir et construire votre machine
conformément a I'ensemble des normes applicables. Pour ce faire, vous devez
tenir compte de l'interrelation entre tous les composants de la machine. Vous
devez également fournir des instructions pour permettre a I'utilisateur de votre
machine d'effectuer tous les types de travaux sur et avec la machine, y compris
I'exploitation et la maintenance en toute sécurité.

Le présent document part du principe que vous connaissez déja toutes les
normes et exigences normatives applicables a votre application. Puisque le
variateur ne peut pas fournir toutes les fonctionnalités de sécurité pour I'ensemble
de votre application, vous devez vous assurer que le niveau de performance et/ou
le niveau d'intégrité de sécurité requis sont atteints en installant tous les
équipements supplémentaires nécessaires.

A AVERTISSEMENT

NIVEAU DE PERFORMANCE/NIVEAU D’INTEGRITE DE SECURITE
INSUFFISANTS ET/OU FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L'APPAREIL

* Procédez a une évaluation des risques conformément a la norme EN/ISO
12100 et a I'ensemble des normes applicables a votre application.

+ Utilisez des composants et/ou des chemins de contréle redondants pour
toutes les fonctions de controle critiques identifiées dans votre évaluation
des risques.

» Mettez en ceuvre toutes les fonctions de surveillance requises pour éviter
tout type de danger identifié dans votre évaluation des risques, par exemple,
le glissement ou la chute de charges, .

» Vérifiez que la durée de vie de tous les composants individuels utilisés dans
votre application est suffisante pour garantir la durée de vie prévue de
’ensemble de votre application.

« Effectuez des tests complets de mise en service pour toutes les situations
d'erreur potentielles afin de vérifier I'efficacité des fonctions de sécurité et de
surveillance mises en ceuvre, par exemple, mais sans s’y limiter, la
surveillance de la vitesse au moyen de codeurs, la surveillance des courts-
circuits pour tous les équipements connectés et le bon fonctionnement des
freins et des protections.

+ Effectuez des tests complets de mise en service pour toutes les situations
d'erreur potentielles afin de vérifier que la charge peut étre arrétée en toute
sécurité et en toutes circonstances.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

Vous pouvez télécharger la note d’application NHA80973 spécifique aux
machines de levage sur se.com
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Lorsque le variateur passe a I'état de fonctionnement Défaut, le contacteur de
ligne et le contacteur de frein doivent étre mis hors tension.

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE LEQUIPEMENT
» Affectez [Etat 'Défaut’] F1.T au relais de sortie R1.

* Raccordez la bobine du contacteur de ligne au relais de sortie R1.
* Raccordez le contact du contacteur de frein en aval du contacteur de ligne.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

Etape Action
1 Saisissez les paramétres de la plaque signalétique du moteur.
2 Réglez [Mode Therm. Moteur] - H £ en fonction du mode de refroidissement.
3 Vérifiez que le parametre [Utilis. Autoréglage] - . ~ . estréglé sur [Thermique
Moteur] - /7 ou réglez-le, puis effectuez un auto-réglage du moteur (en réglant

[Autoréglage] - . ~ surla valeur [Appliquer] Y £ 5).
NOTE: L'auto-réglage doit étre réalisé lorsque le moteur est froid.

4 Affectez le parametre [CommandeFrein] & L [ . Celui-ci active la fonction et la sortie
affectée contréle la commande de desserrage/serrage du frein.

5 Vérifiez que le paramétre [Type mouvement] & 5 L est réglé sur [Translation] H = .

6 Réglez le paramétre [Imp ouverture frein] &  ~ sur[Non] - .

7 Affectez le parametre [Contact Frein] & L . ala gestion du retour d'information du

contact de frein.

NOTE: Un filtre externe peut étre utilisé pour éviter la prise en compte du bruit.
Dans le cas contraire, la surveillance du contact de frein peut étre désactivée en

régime permanent en réglant [BRHb1] & -~ H / sur[1] /.
8 [Courant dess. frein] & ~ :arégler sur0.
9 [T OuvertFrein] - ~ £ : arégler en fonction du type de frein. Il s'agit du temps

nécessaire au frein mécanique pour se desserrer.

10 [F Ferm.Frein] & £ ~, en mode boucle ouverte uniquement : laissez [Auto] A . £ = et
ajustez si nécessaire.

11 [Tps fermeture frein] & £ £ : a régler en fonction du type de frein. Il s'agit du temps
nécessaire au frein mécanique pour se serrer.
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Commande logique de frein, mouvement horizontal en mode
boucle ouverte

Switch of direction

Direction of Relz.: ::Ethe Apply the brake WIthout application of
movemen the brake
FwD / RvS ”
FwD I’ Fv]b . RvS
Ef
Stopl - > t
Run Stop Reverse
Flux Drder Order i Direction
current ¥ 5rdl
A
| I h | .
Absolute Fluxed >t
Torque eur. Motor /-—I
3 I =N 0 ‘_I
attained iattained > ¢
Relay b_f"r ” EblE _b: r ’!
T ]
Brake y brE Boundi v i
contactor TCUHCIHQ k"‘ ouning — ¢ 4"&'&_ L
—> >t
FI|tErEdT Fbry ” Fhr iy ”
>t
Brake contact . Bouncing Souncing
(Brake state} ' ¥ N
Treleased [~~~ — 1 - I
0 applied ] N I >t
. FbL H FBL 4 ’
F':E_rEd T ____________ v ¥

Légende :

: en attente d'un ordre de marche
: fluxage du moteur
: injection du courant générateur de couple
: desserrage du frein
: accélération/décélération

: valeur de consigne obtenue

IOTMMOOW>»

| : serrage du frein

: décélération en raison d'un ordre d'arrét
: délai avant une commande de serrage du frein

J : suppression du courant
K : délai de redémarrage
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Commande logique de frein, mouvement vertical en mode boucle
ouverte

Rel h Switch of direction
Direction of ease the Apply the brake WIthout application of

movemen brake I I the brake
FwD / RvS
FwD FwiD v RvS
r
pl £ I

>t

Sto
Run Stop Reverse

Flux Drder

Order i Direction

current

—

o«
|
——

Absolute

Fluxed i >t
Torque cur. Motor i
‘f - [ —\ / L

i oabr
J‘ attained iattained
! B

Bounding —_} v '

#/

ﬂ"
"|
<
—_ |
m
U P
T
o
]
hl

h 4

o
(]
g
[=
o
Al
"
P ——

e ——

Filtered F& ': 2 4

br

A 4
contac‘tor Bouncing i
br

—_—

Brake contact i Bduncing 30uncin_g

(Brake state) A : .
1 released

bLC

“ak

0 applied

FbL

—
— |
— L |

Filtered A P
L+ 77771 b

—

Frequencyj

birl

BEAl — — — - — —
ASlE———_ v__X

Légende :

: en attente d'un ordre de marche

: fluxage du moteur

: injection du courant générateur de couple
: desserrage du frein

: accélération/déceélération

: valeur de consigne obtenue

: décélération en raison d'un ordre d'arrét

: délai avant une commande de serrage du frein
serrage du frein

J : suppression du courant

K : délai de redémarrage

TIOTMMOOm>
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Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] o -
=) [Configuration] [ - ~ - =» [Totale] - . . L =¥ [Fonction application]
F o~ =% [Contrdle du frein] & L [

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Controle du frein] & L [ —

NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions de
compatibilité des fonctions .

[CommandeFrein] & L [ — [Non] ~ o

CommandeFrein

Sortie logique ou relais de commande.
NOTE: Si le frein est affecté, seul un arrét sur rampe est possible. Vérifiez le paramétre [Type d'arrét]

[y
P [y Sy -

La commande logique de frein ne peut étre affectée que si le parametre [Type Cde Moteur] [ - - estréglé
sur [Standard U/F VC] = £ o, [UIF VC 5 pts] » F 5, [UIF VC Quad.] . F 7 ou [Moteur Synchrone] = 4 .
Reportez-vous au tableau de compatibilité pour voir les fonctions compatibles.

* [Non] ~ = : Non, fonction non affectée (dans ce cas, tous les parameétres de la fonction sont
inaccessibles)

* [R2] - ': Affectation R2
 [LO1] L o !: Sortie logique 1

* [Sortie logique DQ1] - = /: Sortie logique DQ1, sortie analogique AO1 fonctionnant en sortie logique.
Choix accessible si [Affectation AQ1] A = [/ estréglé sur[Non] - =.

[Type mouvement] & 5 £ Kk — [Levage] V £ -

Type mouvement
Ce parameétre est accessible si[CommandeFrein] & L [ est réglé sur une valeur différente de [Non] ~ .

[Translation] H - ~ : mouvement a charge résistive (translation de pont roulant, par exemple)

NOTE: Si le parametre [Type Cde Moteur] [ - - est réglé sur [Standard U/F VC] = - < ou [U/F VC 5
pts] u F 5, [Type mouvement] & 5 - sera forcé sur [Translation] H = .

[Levage] V £ ~ : mouvement a charge entrainante (treuil de levage, par exemple)
NOTE: Si le paramétre [Affectation peson] F £ 5 n'est pas réglé sur [Non] ~ =, [Type mouvement]
b 5k seraforcé sur [Levage] V E .

[Contact Frein] 5[ , % _ [Non] - o

Contact de frein

Si le frein est équipé d'un contact de surveillance (fermé en cas de frein desserré). Ce paramétre est

accessible si[CommandeFrein] & L [ estréglé sur une valeur différente de [Non] - .
* [Non] ~ = : Non, non affecté
« [DIM1] L . I: Entrée logique 1

* [...] ... : voir conditions d'affectation

[Imp ouverture frein] & 7 % () — [Oui] Y E 5

Impulsion ouverture frein

Ce parameétre est accessible si [Type mouvement] - 5 - estréglé sur [Levage] V £ ~ et si [Affectation
peson] F £ 5 estréglé sur[Non] - = .
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et

asynchrones

Libellé sur I'lHM

Réglages

Réglage usine

Ce parametre est forcé sur [Oui] <
[Non] oo,

dess. frein] 4~

Ce parametre est forcé sur [Non] ~ = si [Type mouvement] 5

- 5 si [Affectation peson] F

est réglé sur [Translation] H = .

= 5 estréglé sur une valeur différente de
* [Non] ~ = : Non. Le couple du moteur est donné dans le sens de marche demandé, au courant [Courant

* [Oui] 4 £ 5 : Impulsion de frein an avant, le couple du moteur est dans le sens avant (vérifiez si ce sens
correspond a la montée), au courant [Courant dess. frein] | & -

 [2IBR] & |k~ : Impulsion de freinage avant/arriére, le couple est dans le sens demandé, au courant

[Courant dess. frein] | & ~ pour I'avant et [Cour.Desser.Fr.Inv.] | - o pour I'arriére, pour certaines
applications spécifiques

[Courant dess. frein] /5~ % () ) 021,36In@ 0A

Courant desserrage frein

Ce parametre est accessible si [Affectation peson] F £ 5 estréglé sur [Non] ~ = .

[Cour.Desser.Fr.Inv.] - o4 % ) 021,361n (2) 0A

Courant desserrage frein inv.

Ce parameétre est accessible si[CommandeFrein] & L [ est réglé sur une valeur différente de [Non] ~ =, si

[Imp ouverture frein] & | 7 estréglé sur [2 IBR] = | & ~ et si [Affectation peson] 7 £ 5 estréglé sur [Non]

[T OuvertFrein] & - £ % () ) 0a5,00s 0S

Temps d'ouverture frein

[Fréq. ouvert. frein] b - * () [Auto] A o E za10 Hz [Auto] A u E o

Fréquence d’'ouverture de frein (initialisation de la rampe d'accélération).

Ce parametre est accessible si [Type mouvement] = 5 L estréglé sur [Levage] V £ .

[Auto] A o £ o : le variateur prend une valeur égale au glissement nominal du moteur, calculé a partir des

parameétres d'entrainement

[0 & 10 HZ] - : réglage manuel

[F Ferm.Frein] 5 £ » % () [Auto] At o 0a10Hz | [Auto] Auk o

Fréquence de fermeture de frein

Seuil de fréquence de serrage du frein.

parametres d'entrainement

[0 & 10 HZ] - : réglage manuel

NOTE: [F Ferm.Frein] & £ ~ ne peut pas étre supérieur a [Vitesse basse] L

[}
.

[Auto] A = £ = :le variateur prend une valeur égale au glissement nominal du moteur, calculé a partir des

[Tempor. Serr. Frein] = - £ % Q@) 0a5,00s Os
Tempor. Serr. Frein, délai avant toute demande de serrage du frein.

[Tps fermeture frein] & £ £ % () () 0a5,00s 0s

Tps fermeture frein

[Inj. DC Auto Niv. 1] 5 4L / % Q) 0a12In(2) 0,71n(2)

Injection DC automatique niveau 1
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Intensité du courant d'injection a l'arrét.
NOTE: Ce paramétre est accessible si [Type mouvement] - 5 £ est réglé sur [Translation] H = .

0a1,2In(2) [Non] r o

[Ferm. a l'inversion] & £ o % ()

Ferm. a I'inversion

Permet de choisir si le frein se serre ou non au passage en vitesse nulle lors d'une inversion du sens de
marche.

* [Non] ~ = : Non, le frein ne se serre pas

* [Oui] 4 E 5 : Impulsion de frein an avant, le frein se serre
[Saut Inversion] /- * () [Auto] A L E o a10Hz [Auto] A L E o
Saut Inversion

Ce parameétre est accessible si [Type mouvement] - 5 - est réglé sur [Levage] V £ ~.

* [Auto] A . £ = : le variateur prend une valeur égale au glissement nominal du moteur, calculé a partir des
parametres d'entrainement
* [0a10 Hz] - : réglage manuel

Lors d'une inversion de sens de consigne, ce paramétre permet d'éviter une perte de couple lors du passage a
zéro de vitesse (et par la méme, un relachement de la charge). Ce paramétre n'est pas applicable si [Ferm. a
l'inversion] & £ & =[Oui] Y E 5.

[Intervalle Redém.] - = - % O 0,00a15,00 s 0s

Intervalle Redém.

Délai entre la fin d'une séquence de serrage de frein et le début d'une séquence de desserrage.

(1) Ce paramétre est également accessible dans le menu [Réglages] = £ £ —.

(2) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le Guide d'installation et sur la plaque
signalétique du variateur.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Contréle du frein] 6 L [ — en mode expert uniquement

Acces
Les paramétres suivants pour la séquence logique de frein ne sont
accessibles qu'en mode expert.
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] o -

=) [Configuration] [ - - - =» [Totale] - .. L L =¥ [Fonction application]
F o - =% [Contrdle du frein] 5 L [

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[BRHbO] 5~ H I - 0
BRH b0

Choix de la séquence de redémarrage du frein en cas de renouvellement d'un ordre de marche pendant le
serrage du frein.

» [0]0: la séquence serrage/desserrage est exécutée en totalité
* [11 ! :lefrein est desserré immédiatement

Un ordre de marche peut étre demandé pendant la phase de serrage du frein. En fonction de la valeur
sélectionnée pour [BRH b0] - ~ H [, la séquence de desserrage du frein est exécutée ou non.

y
Run command |
L B
Frequency | ! i
h |
N\ | /
; i % ! ! > [BRH b0] (BRHO) = 0
| [ |
Relay or | 3 } | | |
logic input ' b I —
| L ; -
! [ I
AR ETI
| IBET | B |TTR IBRT |
A | e S
Frequency L i
[
[
BEN f------=-m-mmmmmmmo- v
— - [BRH b0] (BRHO) = 1
|
Relayor 1 [
logic input [ |
NOTE: Si un ordre de marche est demandé pendant la phase ttr, la séquence de frein compléte est
initialisée.
[BRHb1] 5~ H | % - 0
BRH b1

Désactivation de I'erreur détectée de contact de frein en régime établi.

« [0]0: I'erreur détectée de contact de frein en régime établi est actif (état d’erreur détectée si le contact est
ouvert en marche). Lerreur détectée de contact de frein [Retour Frein] £ - F est surveillée pendant
toutes les phases de fonctionnement.

* [11 ! :Terreur détectée de contact de frein en régime établi n'est pas active. L'erreur détectée de contact
de frein [Retour Frein] & ~ F n'est surveillée que pendant les phases de desserrage et de serrage du
frein.

[BRHb2] b~ H 2 K - 0
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
BRH b2

Prise en compte du contact de frein pour la séquence de commande de frein.
» [0] 0: le contact de frein n'est pas pris en compte
* [1] /:le contact de frein est pris en compte

Si une entrée logique est affectée au contact de frein :

« [BRHb2] &5 - HZ =0:lors de la séquence de desserrage du frein, la consigne est validée a la fin du délai
[T OuvertFrein] & - £. Pendant la séquence de serrage du frein, le courant passe a 0 en fonction de la
rampe [Temps rampe ] & - ~ ala fin du délai [Tps fermeture frein] & £ E.

« [BRHb2] - - H 7 =1:lors de la phase de desserrage du frein, la consigne est validée quand I'entrée
logique passe a 1. Lors de la phase de serrage, le courant passe a 0 en fonction de la rampe [Temps
rampe I] & - - quand I'entrée logique passe a 0.

Run command

Relay or T
logic input

FrequencyT [BRH b2] (BRH2) = 0

Logic input
Brake contact T

Il
=

Frequency : . | o
: 1 BeR [BRH b2] (BRH2)
__________________ e

[Temps rampe ] & - - % () 0a5,00s 0s

Temps rampe |

Temps de la rampe de courant de couple (croissance et décroissance) pour une variation de courant égale a
[Courant dess. frein] | & .

* :ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce parametre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
I'arrét.
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1.3.4.7 [Totale] F . L L ——[Fonction application] F . ~— asynchrones

[Pesage externe] E L 1T —

Mesure de charge

A AVERTISSEMENT

AVERTISSEMENT PERTE DE CONTROLE

Effectuez un test complet de mise en service pour vérifier le bon
fonctionnement du peson dans toutes les conditions d’exploitation et d’erreur.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

Cette fonction exploite I'information issue d'un peson pour adapter le courant
[Courant dess. frein] /& ~ de la fonction [Controle du frein] - L [ —. Le
signal issu du peson peut étre affecté a une entrée analogique (généralement un
signal 4 - 20 mA) ou a l'entrée d'impulsions,-selon le type de peson.

Exemple : mesure du poids total d'un treuil de levage et de sa
charge

Le courant [Courant dess. frein] | & - est adapté suivant la courbe ci-dessous.
lbr
[Point 2y]
(cP2)
[Point 1x]
LP1
Weight sensor

0 ! ) signal
[Point 2x] 100%

Zero load Zero load LP2

[Point 1y]
(CP1)

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] o -
=) [Configuration] [ - - - =» [Totale] - .. L L =¥ [Fonction application]
F u - =» [Pesage externe] £ L /1

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Pesage externe] £ L /1 —

[Affectation peson] F £ 5 — [Non] ~ o
Affectation peson
Ce parametre peut étre configuré si [Contréle du frein] & L [ — n'est pas réglé sur [Non] ~ .
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Libellé sur I'lHM Réglages

Réglage usine

* [Non] ~ = : non affecté

« [AI1] A7 . 1:AH, entrée analogique A1
+ [AI2] A . & : Al2, entrée analogique A2
* [AI3] A 3 : Al3, entrée analogique A3

+ [OA01] = A I:OA01, blocs fonctions : sortie analogique 01

+ [OA10] = A /I : OA10, blocs fonctions : sortie analogique 10

* [RP] 7 .: Entrée a impulsions
* [AlVirtuelle 11 A7 VI | : Al Virtuelle 1, entrée analogique virtuelle 1 avec le bouton de navigation
* [AlVirtuelle 2] 7 .,V = : Al Virtuelle 2, entrée analogique virtuelle 2 par bus de communication

[Ibr perte 4-20 mA] & - A % €) 0a1,361In (1)

[Point1X] L P | % 0aLP2-0,01 % 0 %
Point 1 X
0 299,99 % du signal sur I'entrée affectée.
[Point1X] L 7 [ doit étre inférieur a [Point2 X] L F ~.
Ce paramétre est accessible si [Affectation peson] F £ 5 est affecté.
[Point1Y] L F | & -1,36Ina 1,36 In (1) -In (1)
Point1Y
Courant correspondant a la charge [Point 1 X] L 7 /,enA.
Ce paramétre est accessible si [Affectation peson] F £ 5 est affecté.
[Point2X] L F 2 & LP1+0,01 % a 100 % 50 %
Point 2 X
0,01 a 100 % du signal sur I'entrée affectée.
[Point 2 X] L F = doit étre supérieur a [Point1X] L ~ /.
Ce parameétre est accessible si [Affectation peson] ~ £ 5 est affecté.
[Point2Y] [ F 2 % -1,36Ina 1,36 In (1) 0A
Point2Y
Courant correspondant a la charge [Point2 X] L 7 &, en A.
Ce parameétre est accessible si [Affectation peson] ~ £ 5 est affecté.
0

Relache freins perte charge

Courant de desserrage de frein en cas de perte de I'information du peson.

levage.

Ce paramétre est accessible si le peson est affecté a une entrée analogique de courant et que le défaut de
perte 4-20 mA est désactivé. Réglages recommandés : courant nominal du moteur pour une application de

(1) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le Guide d'installation et sur la plaque

signalétique du variateur.

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages

indiquées, afin d'aider a la programmation.
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O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Levage haute vit.] H5 H —

Levage haute vitesse

Cette fonction permet d'optimiser les temps de cycles sur les mouvements de
levage lorsque la charge est nulle ou faible. Elle autorise un fonctionnement a «
puissance constante » pour atteindre une vitesse supérieure a la vitesse
nominale, sans dépasser le courant nominal du moteur.

La vitesse reste limitée par le paramétre [Vitesse Haute] + = F , page 104.

La fonction agit sur I'écrétage de la consigne de vitesse, et non sur la consigne
elle-méme.

Principe :

Frequency

High speed |
HSP

Ascending

Rated motor '0
frequency FrS £

Torque
max.

Tr: Rated
motor

Torque
torque

Rated motor
frequency FrS

X

\Ne
@\\\9
‘\9

o
¢ Descending

High speed
HSP

Il existe deux modes de fonctionnement :

* Mode consigne de vitesse : la vitesse maximale autorisée est calculée par
le variateur lors d'un palier de vitesse défini de fagon a ce que le variateur
puisse mesurer la charge.

* Mode limitation de courant : la vitesse maximale autorisée est celle que
permet la limitation de courant en mode moteur, dans le sens de la montée
seulement. En descente, le fonctionnement est toujours celui du mode
consigne de vitesse.
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Mode consigne de vitesse

(1

HSP

FRS

OosP

HSP

Lim

FRS /

(O]

TOS

1. Commande de montée ou descente
C : consigne

F : fréquence

Lim : limite calculée

OSP : palier de vitesse réglable pour la mesure de charge

tOS : temps de mesure de charge

Deux parametres permettent de réduire la vitesse calculée par le variateur, pour la
montée et la descente.
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Mode limitation de courant

(1)

HSP

FRS

SCL

HSP

/ ©
FRS

SCL

CLO

1. Commande de montée
2. Limite imposée par la limitation de courant
C : consigne

F : fréquence

| : courant

SCL : seuil de vitesse réglable au-dela duquel la limitation de courant est active
CLO : limitation de courant pour la fonction haute vitesse

NOTE: La vitesse atteinte pour un courant donné sera plus faible en cas de
sous-tension réseau par rapport a la tension réseau nominale..

Cable détendu

La fonction de cable détendu permet d'éviter de démarrer en grande vitesse si la
charge est posée et si le cable est détendu (comme illustré ci-dessous).
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: 1
‘4‘~\ !
I i
Lnumnr?\ﬂmmmmn‘,umu S
osP
2
TOS
RSTL
\L
1. Vitesse
2. Charge

Le palier de vitesse (paramétres OSP) décrit est utilisé pour mesurer la charge.
Tant que celle-ci n'a pas atteint le seuil réglable [S.Cple cable déten.] - 5 £ L,
correspondant au poids du crochet, le cycle de mesure effectif n'est pas
déclenché.

Une sortie logique ou un relais peut également étre affecté a la signalisation de
I'état de cable détendu dans le menu [Entrées/Sorties] ' - - —.

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] = -
=) [Configuration] [ - - - =» [Totale] - . L L =P [Fonction application]
F u - =» [Levage haute vit.] H 5 H

Liste des parameétres

Libellé sur I'HM Réglages Réglage usine

[Levage haute vit.] H 5 H —

NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions de
compatibilité des fonctions .

[Levage haute vit.] H 5 o — [Non] ~ o

Levage haute vit.
* [Non] ~ o: Inactif

+ [Fréquence Référence] = = =: Réf. de fréquence
+ [Limitation courant] . 5 o: Limitation courant
[Coef. vit. montée] [ - F % () 02100 % 100 %

Coef. vitesse montée
Coefficient de réduction de la vitesse calculé par le variateur pour le sens Montée.

Ce parametre est accessible si [Levage haute vit.] H 5 o est réglé sur [Fréquence Référence] 5 5 .

[Coef. vit. descente] [ = - % () 02100 % 50 %
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Libellé sur I'lHM

Réglages

Réglage usine

Coef. vitesse descente

Coefficient de réduction de la vitesse calculé par le variateur pour le sens Descente.

Ce parameétre est accessible si [Levage haute vit.] H 5 o n'est pas réglé sur [Non] - .

[Temps de mesure] - - 5 % () 0,1sa65s 05s

Temps de mesure

Ce paramétre est accessible si [Levage haute vit.] H 5 o n'est pas réglé sur [Non] - .

[Vitesse de mesure] = 5 F %* () —’(_) a !:_Fl"éq. Moteur Nom.] 40 Hz
=

Vitesse de mesure

Ce parametre est accessible si [Levage haute vit.] H 5 o n'est pas réglé sur [Non] - .

[ Limit. haute vit.] £ L - % C) 0a1,5In(1) In (1)

I Limit. haute vit.

Ce parametre est accessible si [Levage haute vit.] H 5 o est réglé sur [Limitation courant] 5 .

NOTE: Si le réglage est inférieur a 0,25 In, il y a risque de verrouillage en mode erreur détectée [Perte
Phase MOTEUR] = F L si celui-ci est activé.

[Fréquence I Limit.] 5 L % () 0 & 599 Hz selon calibre 40 Hz
Fréquence I Limit.

Ce parameétre est accessible si [Levage haute vit.] H 5 o est réglé sur [Limitation courant] 5 .
[Conf. cable détendu] - 5 o X - [Non] - &

Config. cable détendu

seulement si [Affectation peson] F £ 5

Ce parameétre est accessible si [Levage haute vit.] H 5 o n'est pas réglé sur [Non] - .

* [Non] ~ = : Non, fonction inactive

+ [Estimation poids] -/ - | : Estimation poids, mesure de charge par I'estimation du couple faite par le
variateur

» [Capteur poids ext] F £ 5: Capteur de poids externe, mesure de charge par peson, affectation possible

n'est pas réglé sur [Non] ~ o

[S.Cple cable déten.] - 5L X

04100 %

0 %

Seuil Cple cable détendu

Seuil de réglage correspondant a une charge légerement inférieure au poids du crochet vide, en % de la
charge nominale. Ce paramétre est accessible si [Conf. cable détendu] - 5 - a été affecté.

(1) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le Guide d'installation et sur la plaque

signalétique du variateur.

X :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages

indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce parametre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a

I'arrét.

266

NVE41296_05



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
1.3.4.7 [Totale] F . L L ——[Fonction application] F . ~— asynchrones

[Régulateur PID] P 1 d —

Schéma de principe

La fonction est activée par I'affectation d'une entrée analogique au retour PID

(mesure).
L
? Restart error
PR2 ~ Error threshold
Ramp inversion (wake-up) Auto/Manual
PIC s 1/ PAU
Internal & Yo
o] RDG | |POH | 1AC2|
reference . no 1) I+
re THE ol 0 el s A g Pt
I b * ! ! (manu)
A YES 0 poL | -1+ B
NO | | RPG [
Reference A ¥ K I
See Command Gain
and reference
channels
NO
AlL: Predictive Ramps
Scaling speed
PIF1/PIF2 reference ACC DEC
PIP1/ PIP2 xPSR
Network AlU2
Preset manual references
PID
feedback Manual

reference
PIN |
Key:

Parameter:

The black square
represents the factory
setting assignment

(1) La rampe AC2 est active uniquement au démarrage de la fonction PID et lors
des réveils du PID.

Retour PID

Le retour PID doit étre affecté a une des entrées analogiques Al1 a Al3, a I'entrée
Pulse input, selon la présence de cartes extension.

Consigne PID

La consigne PID peut étre affectée aux parameétres suivants : consignes
présélectionnées par entrées logiques [PID Présélection 2] - ~ -, [PID
Présélection 3] - 7, [PID Présélection 4] - 7 4

Selon configuration de [Réf. PID Interne] 7 . ::

Consigne interne [Réf. PID Interne] - # , ou Consigne A [Fréq. Réf. Canal 1]
Fr~ lou[Canalderéf.1B] - - /L , page 196.

Tableau de combinaison des consignes PID présélectionnées

Ll P Ll 7~ 2 FrZ=rno Consigne
rPlou A

0 0 rPlou A

0 1 P2

1 0 rP3

1 1 rP4
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Une entrée de consigne vitesse prédictive permet d'initialiser la vitesse au
démarrage du process.

Mise a I'échelle du retour et des consignes

* Les paramétres [Retour mini PID] 7 , F | et[Retour maxi PID] 7 | F 2
permettent de mettre a I'échelle le retour PID (plage du capteur). Cette
échelle doit IMPERATIVEMENT étre conservée pour tous les autres
parameétres.

* Les parametres [Process PID minimum] ~  F /, [Process PID maximum]
F 1 F & permettent de mettre a I'échelle la plage de régulation, c’est-a-dire la
consigne. La plage de régulation doit IMPERATIVEMENT étre comprise
dans la plage du capteur.

La valeur maximale des paramétres de mise a I'échelle est 32 767. Pour faciliter la
mise en service il est conseillé d’utiliser des valeurs les plus proches possibles de
ce maxi en restant dans les puissances de 10 par rapport aux valeurs réelles.

Exemple (voir courbe ci-dessous) : régulation du volume contenu dans une cuve,
6 m3et15 m3.

» Capteur utilisé 4-20 mA, 4,5 m3 pour 4 mA et 20 m3 pour 20 mA, d'ou

[Retour mini PID] 7 , F | =4500 et [Retour maxi PID] ~ , F & =20 000.

» Plage de régulation 6 a 15 m3, d'ou [Process PID minimum] 7 , F | =
000 (consigne minl) et [Process PID maximum] ~ 7 2 =15 000 (consigne
maxi).

+ Exemples de consignes :
> rP1 (consigne interne) = 9 500
o rP2 (consigne présélectionnée) = 6 500
o rP3 (consigne présélectionnée) = 8 000
o rP4 (consigne présélectionnée) = 11 200

Le menu [3.4] [Config. Affichage] -/ [ - — permet de personnaliser le nom de
l'unité affichée et son format.

R
i

PIP2 (15 000)

PIP1 (6 000) {--—-——>

1 : - (1)
PIF1 PIF1

(4 500) (20 000)
1. Retour PID

Autres parameétres

* [Seuil réveil PID] -~ 5 L : ce paramétre permet de fixer le seuil d'erreur PID
au-dela duquel le régulateur PID est réactive (réveil), aprés un arrét provoqué
par un dépassement du seuil de temps max en petite vitesse [Tempo petite
vit] EL 5
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Inversion du sens de correction [Inversion PID] 7 . L : si [Inversion PID]

F [ estréglé sur[Non] ~ o, la vitesse du moteur croit quand I'erreur est
positive (par exemple : régulation de pression avec compresseur). Si
[Inversion PID] ~ . [ estréglé sur [Oui] 5 £ 5, la vitesse du moteur décroit
quand l'erreur est positive (par exemple : régulation de température par
ventilateur de refroidissement).

Le gain intégral peut étre court-circuité par une entrée logique.

Une alarme sur le retour PID peut étre configurée et signalée par une sortie
logique.

Une alarme sur I'erreur PID détectée peut étre configurée et signalée par une
sortie logique.

Marche manuelle - automatique avec PID

Cette fonction combine le régulateur PID, les vitesses présélectionnées et une
consigne manuelle. Selon I'état de I'entrée logique, la consigne de vitesse est
donnée par les vitesses présélectionnées ou par une entrée de consigne
manuelle par la fonction PID.

Consigne manuelle

[Réf. PID Manuel] ~ . /7:

Entrées analogiques Al1 a Al3
Entrée Pulse input

Consigne vitesse prédictive

[Affect. réf. vitesse] F F .:

[AI1] A . | :entrée analogique

[AI2] A . 2 : entrée analogique

[AI3] A . 3 : entrée analogique

[RP] F~ . : entrée Pulse input

[IHM] L [ L :terminal graphique ou terminal déporté
[MODBUS] /7 & k : Modbus intégré

[CANopen] L A ~ : CANopen® intégré

[Module Com.] ~ £ £ : carte de communication (si insérée)

Configuration du régulateur PID

1.

2.

Configuration en mode PID.
Voir le schéma .

Procédez a un essai en réglage usine.

Pour optimiser le variateur, réglez [Gain Prop. PID] - ~ [, ou [Gain Intégral
PID] - . [ progressivement et indépendamment en observant I'effet sur le
retour PID par rapport a la consigne.

NVE41296_05

269



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones  1.3.4.7 [Totale] - . L L —— [Fonction application] F . ~—

3. Siles réglages usine sont instables ou la consigne non respectée.

Procédez a I'essai avec une consigne de vitesse en mode manuel (sans
régulateur PID) et en charge pour la plage de vitesse du systéme :

o Enrégime établi, la vitesse doit étre stable et conforme a la consigne,
le signal de retour PID doit étre stable.

o Enrégime transitoire, la vitesse doit suivre la rampe et se stabiliser
rapidement, le retour PID doit suivre la vitesse. Si ce n'est pas le cas,
reportez-vous aux réglages du variateur et/ou signal capteur et
cablage.

Mettez-vous en mode PID.

Réglez [Adapt. Rampe Décél.] - - A sur [Non] ~ = (pas d'auto-
adaptation de rampe).

Réglez [Rampe PID] ~ - F au minimum autorisé par la mécanique et
sans déclencher un [Niveau OBF] V = & F.

Réglez le gain intégral [Gain Intégral PID] ~ [ au minimum.
Laissez le gain dérivé [Gain dérivé PID] - & L a 0.
Observez le retour PID et la consigne.

Procédez a une série de marche-arrét ou de variations rapides de
charge ou de consigne.

Réglez le gain proportionnel [Gain Prop. PID] - 7 [ de fagon a trouver
le meilleur compromis entre temps de réponse et stabilité dans les
phases transitoires (dépassement faible et 1 a 2 oscillations avant
stabilité).

Si la consigne n'est pas respectée en régime établi, augmentez
progressivement le gain intégral [Gain Intégral PID] - | [, réduisez le
gain proportionnel [Gain Prop. PID] ~ F [ si instabilité (pompage),
trouvez le compromis entre temps de réponse et précision statique (voir
diagramme).

En dernier lieu, le gain dérivé peut permettre de diminuer le
dépassement et d'améliorer le temps de réponse, avec en contrepartie
un compromis de stabilité plus délicat a obtenir, car dépendant des

3 gains.

Procédez a des essais en production sur toute la plage de consigne.

Stabilization time

Regulated |
e | PG high
i/ _ Overshoot
Proportional Reference ~ — Static error
gain \‘,» - AA = = = = =
/// : rPG low
y, 3 Rise time
time
rPG high
Reference
Integral |\ / o \ ~ ~ _
gain K
y rPG low
time
Reference rPG and rIG correct
N
/ rdG increased
time
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La fréquence des oscillations est dépendante de la cinématique du systeme.

Parametre Temps de Dépassement Temps de Erreur statique
montée stabilisation

PG A~ AN d = N

nG .~ N o d AN

rdG = N N =

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] o -
=) [Configuration] [ - ~ - =» [Totale] - . . . =% [Fonction application]
F o ~ =% [Régulateur PID] F | o

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Régulateur PID] F | 4 —

NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions de
compatibilité des fonctions .

[Retour PID] ~ | F — [Non] - =

Retour régulateur PID
* [Non] ~ = : Non, non affecté
« [AMM] A . /:AHM, entrée analogique A1
+ [AI2] A | 2 : Al2, entrée analogique A2
« [AI3] A
+ [RP] 7 .: Entrée a impulsions

7 : Al3, entrée analogique A3

* [Al Virtuelle 1] A .\ [ : Al Virtuelle 1, entrée analogique virtuelle 1 par bus de communication
« [Al Virtuelle 2] A \ & : Al Virtuelle 2, entrée analogique virtuelle 2 par bus de communication
+ [OA01] = A0 | : OA01, blocs fonctions : sortie analogique 01

+ [OA10] = A /11 :OA10, blocs fonctions : sortie analogique 10

[Affectation canal AIV2] A [ 7 & — [Non] ~ o
Affect.canal Entr.anal.virt. AIV2

Accessible si [Retour PID] ~ | F estréglé sur [Al Virtuelle 2] 7 , \/ Z. Ce parametre est aussi accessible
dans le menu [Entrées/Sorties] - o —.

* [Non] ~ = : Non, non affecté
+ [MODBUS] /7 d &: Communication Modbus
+ [CANopen] [ A ~: Communication CANopen

* [Module Com.] ~ £ k: Module de communication extérieur
[Retour mini PID] 7 F | % () () 0a [Be_t?zl;r maxi PID] 100

Retour mini PID

R iPID] 7 F ok O e L
[Retour maxi 1 432767 (2)

Retour maxi PID
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Process PID minimum] 7 7 | % ) () [Retour mini PID] 7 7~ / | 150
a [Process PID maximum]
F P2 (2)
Process PID minimum
[Process PID maximum] 7 , 7 2% €) () ez AL il 900
F 1+ F | a [Retour maxi
PID] 7 . F 2 (2)
Process PID maximum
[Réf. PID Interne] 7 & — [Non] o
Référence PID interne
* [Non] ~ = : Non, la consigne du régulateur PID est donnée par [Fréq. Réf. Canal 1] ~ - / ou [Canal de
réf. 1B] F -~ | L avec éventuellement les fonctions de sommation/soustraction/multiplication (voir schéma
).
* [Oui] 4 E 5 : Oui, la consigne du régulateur PID est interne, par le paramétre [Réf. PID Interne] - 7 ..
[Réf. PID Interne] - | %* () [Process PID minimum] 150
F +F | a[Process PID
maximum] ~  F 2

Référence PID interne

Ce parametre est également accessible dans le menu 1.2 [MONITORING] /7 o » —.

[Gain Prop. PID] - F [; % €) 0,01a100 1

Gain proportionnel PID

[Gain Intégral PID] - . % €) 0,014 100 1

Gain intégral régulateur PID

[Gain dérivé PID] - o/ [ % () 0,004 100 0

Gain dérivé PID

[Rampe PID] 7 - 7 % €) (1) 0a99,9s 0s
Rampe PID

Rampe d'accélération/décélération du PID, définie pour aller de [Process PID minimum] ~ , 7 | a [Process
PID maximum] F , F 7 etinversement.

[Inversion PID] 7 [ % — [Non] ~ =

Inversion PID
Inversion du sens de correction [Inversion PID] 7 , L :

Si [Inversion PID] 7 . [ estréglé sur [Non] ~ =, la vitesse du moteur croit quand I'erreur est positive (par
exemple : régulation de pression avec compresseur)

Si [Inversion PID] 7 /| [ estréglé sur[Oui] Y £ 5, la vitesse du moteur décroit quand I'erreur est positive (par
exemple : régulation de température par ventilateur de refroidissement).

* [Non] ~ =: Non
* [Oui] 4 E 5: Oui
[Sortie mini PID] 7 - L % ) - 599 a 599 Hz 0 Hz
Sortie mini régulateur PID

[Sortie maxi PID] 7 = H % () () 02599 Hz 60 Hz

Sortie maxi régulateur PID

272 NVE41296_05



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
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Alarme retour mini] 7 A7 % () @) [Retour mini PID] 7 .~ /| 100
[ ] a [Retour maxi PID]
F 1 FZ2(2)
Niveau alarme retour mini
Alarme retour maxil 7 A H * C) 1)) [Retour mini PID] FoF 1000
[ 17 A a [Retour maxi PID]
F 1 FZ2(2)

Niveau alarme retour maxi
[Alarme erreur PID] P £ - % Q) () 02a65535(2) 100

Alarme erreur PID

[Intégral PID shunte] 7 , 5 % — [Non] - o

Intégral PID desactivé
A I'état O de I'entrée ou du bit affecté, la fonction est inactive (I'intégral du PID est validé).
A l'état 1 de I'entrée ou du bit affecté, la fonction est active (I'intégral du PID est inhibé).

* [Non] ~ = : Non, non affecté

« [DI1] L . I: Entrée logique 1

* [...]...: voir conditions d'affectation

[Affect. réf. vitesse] F 7 | & — [Non] ~ o

Affectation réf. vitesse

Entrée vitesse prédictive du régulateur PID.
* [Non] ~ = : Non, non affecté
« [AM] A . /: AN, entrée analogique A1
+ [AI2] A /2 : Al2, entrée analogique A2
« [AI3] A / 7 : Al3, entrée analogique A3
* [IHM] L L L :source terminal graphique ou terminal déporté
+ [MODBUS] /1 & : Communication Modbus

* [CANopen] [ A ~: Communication CANopen
* [Module Com.] ~ £ : Module de communication extérieur
* [RP] F .: Entrée a impulsions
* [Al Virtuelle 1] A7 .\ [ : Al Virtuelle 1, entrée analogique virtuelle 1 avec bouton de navigation
+ [OA01] = A0 | : OAO01, blocs fonctions : sortie analogique 01
+ [OA10] - A /11 : OA10, blocs fonctions : sortie analogique 10
[Entrée % vitesse] 7 5 - % () (1) 12100 % 100 %

Entrée % vitesse PID
Coefficient multiplicateur de I'entrée vitesse prédictive.

Ce parametre n'est pas accessible si [Affect. réf. vitesse] - F . estréglé sur [Non] - .

[Aff. auto/manu] 7 A . Kk - [Non] - =

Sélection entrée auto/manu
A I'état 0 de I'entrée ou du bit affecté, le PID est actif.

A l'état 1 de I'entrée ou du bit affecté, la marche manuelle est active.
* [Non] ~ = : Non, non affecté

NVE41296_05 273



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones  1.3.4.7 [Totale] - . L L —— [Fonction application] F . ~—

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

« [DI1] L . I: Entrée logique 1
* [...]...: voir conditions d'affectation

[Accélération 2] AL = * ) () 0,00 26000 s (3) 5s

Tps rampe accélération 2

Temps pour accélérer de 0 au paramétre [Fréq. Moteur Nom.] ~ ~ 5. Pour la répétitivité des rampes, la valeur
de ce paramétre doit étre réglée selon la possibilité de I'application.

La rampe AC2 est active uniquement au démarrage de la fonction PID et lors des réveils du PID.

[Réf. PID Manuel] F /7 _ [Non] - o

Réf. PID Manuel

Entrée vitesse manuelle. Ce paramétre est accessible si [Aff. auto/manu] ~ A . n'est pas réglé sur [Non]
Les vitesses présélectionnées sont actives sur la consigne manuelle si elles sont configurées.

* [Non] ~ = : Non, non affecté

« [AI1] A7 . 1 :AH, entrée analogique A1

+ [Al2] A /7 : Al2, entrée analogique A2

« [AI3] A 7 : Al3, entrée analogique A3

* [RP] F .: Entrée a impulsions

* [AlVirtuelle 11 A VI | : Al Virtuelle 1, entrée analogique virtuelle 1 avec bouton de navigation

+ [OA01] = A O | :OA01, blocs fonctions : sortie analogique 01

+ [OA10] = A /1 : OA10, blocs fonctions : sortie analogique 10
0a9999s Os

[Tempo petite vit.] - L 5 (@ 0)

Temporisation de fonctionnement en petite vitesse

Temps maxi de fonctionnement en [Vitesse basse] L 5 F, voir [Vitesse basse] L 5 F, page 104.

Suite a un fonctionnement a [Vitesse basse] L 5 F pendant le temps défini, I'arrét du moteur est demandé
automatiquement. Le moteur redémarre si la consigne est supérieure a [Vitesse basse] L 5 F et si un ordre
de marche est toujours présent.

NOTE: La valeur 0 correspond a un temps non limité.

Si [Tempo petite vit.] - L 5 est différent de 0, le paramétre [Type d'arrét] = £ est forcé sur [Arrét Rampe]
~ [1F (seul I'arrét sur rampe est configurable).

z 0,04 100,0 0
[Seuil réveil PID] - 5. Kk 425
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Seuil réveil PID

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE LEQUIPEMENT

Vérifiez que cette fonction peut étre activée en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Dans le cas ou les fonctions PID et Temps de fonctionnement en petite vitesse [Tempo petite vit.] £ L 5 sont
configurées en méme temps, le régulateur PID cherche a se régler a une vitesse inférieure a [Vitesse basse]
L5F.

Il en résulte un fonctionnement insatisfaisant qui consiste a démarrer, a tourner a petite vitesse, puis a s'arréter
et ainsi de suite...

Le parametre[Seuil réveil PID] - 5 L (seuil d'erreur de redémarrage) permet de régler un seuil d'erreur PID
minimal pourr edémarrer apres un arrét sur [Vitesse basse] L 5 F prolongé. [Seuil réveil PID] - 5 L estun
pourcentage de l'erreur PID détectée (la valeur dépend de [Retour mini PID] 7 . F | et [Retour maxi PID]

F 1+ F £, voir [Retour mini PID] ~ . F /). La fonction est inactive si [Tempo petite vit.] - L 5 =0 ou si [Seuil
réveil PID] - 5L =0.

(1) Ce paramétre est également accessible dans le menu [Réglages] = £ - —.

(2) En I'absence de terminal graphique, les valeurs supérieures a 9 999 sont indiquées sur un affichage a
4 chiffres avec un point comme séparateur de milliers, par exemple : 15.65 pour 15 650.

(3) Plage de 0,01 299,99 s, 0,1 2999,9 s ou 1 a6 000 s selon le pramétre [Incrément Rampe] -~ .

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

QO:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

E 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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[Réf. PID Présélect.] P~ + —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] - -
=) [Configuration] [ - ~ - =» [Totale] - . . L =¥ [Fonction application]
Foumn= [Réf PID Présélect.] Fro

Liste des paramétres

Libellé sur I''HM

Réglages

Réglage usine

[Réf. PID Présélect.] 7 - | —

Fonction accessible si [Retour PID] 7 | F est affecté.

[PID Présélection 4] - 7 4 % ) (1)

[Aff. 2 Présel. PID] 7 - = — [Non] - o
Affectation 2 préselection PID
A l'état O de I'entrée ou du bit affecté, la fonction est inactive.
Al'état 1 de I'entrée ou du bit affecté, la fonction est active.
* [Non] ~ = : Non, non affecté
« [DHM] L . I: Entrée logique 1
e [...] ... : voir conditions d'affectation
[Aff. 4 Présel. PID] 7 ~ 4 — [Non] - o
Affectation 4 préselection PID
Vérifiez que [Aff. 2 Présel. PID] ~ - = a été affecté avant d'affecter cette fonction.
Identique au parametre [Aff. 2 Présel. PID] 7 ~ .
A I'état O de I'entrée ou du bit affecté, la fonction est inactive.
A l'état 1 de I'entrée ou du bit affecté, la fonction est active.
[PID Présélection 2] - 7 = % () [Process PID minimum] 300
7 F [ a[Process PID
maximum] F , F 2 2
Référence PID présélection 2
Ce paramétre est accessible si [Aff. 2 Présel. PID] F - = est affecté.
[PID Présélection 3] - 7 3 % Q) [Procesz '{’llp?of:;r;:";g] 600
maximum] 7 | F 2 (2)
Référence PID présélection 3
Ce parameétre est accessible si [Réf. présél. PID 3] PR3 est affecté.
[Process PID minimum] 900

7 F [ a[Process PID
maximum] 7 | F 2 (2)

Référence PID présélection 4

Ce parametre est accessible si [Aff. 4 Présel. PID] ~ - 4 est affecté.

(1) Ce paramétre est également accessible dans le menu [Réglages] = £ £ —.

(2) En I'absence de terminal graphique, sur I'affichage a 4 chiffres, les valeurs supérieures a 9 999 s’affichent
avec un point aprés le chiffre des milliers. Par ex. : 15.65 pour 15 650.
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* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Limitation Couple] E o L —

Introduction
Il existe deux types de limitation du couple :
» Avec une valeur fixée par un paramétre
* Avec une valeur définie par une entrée analogique (Al ou impulsion)
Lorsque les deux types sont validés, c'est la valeur la plus faible qui est prise en
compte. Les deux types de limitation peuvent étre configurables ou commutables
a distance par entrée logique ou par bus de communication.
[Torque limit. activ.] (£ L A)
|
|
|
[Motoring torque [Yes] I
im] (L +1) Torque (YE 5)
——— - |limitationvia |————— l
parameter L \L
S EEE— }
[Gen. torque lim] T - /I//U
(EL /L) | o
[No]
LI (na)
Limitation
value
[Analog limit. act.] (£ L [) Lowest value
[ taken into account —#»
|
|
[Yes] |
Torque (4E 5) :
limitatonvia| [Al]
o [ALI(A ) analoginput, L \1\
[RP] (P ) RP M
| -
| o |
[No] |
(5 (na) |
LI |
|
|
|
|
[Torque ref. assign.] (£ AA)
Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] = -
=) [Configuration] [ - ~ - =» [Totale] - .. . L =% [Fonction application]
F o ~ =¥ [Limitation Couple] - o L

Liste des paramétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Limitation Couple] £ o [ —

[Activ.Limit. Couple] £ L A — [Non] ~ o

Activation limitation couple

A l'état 0 de I'entrée ou du bit affecté, la fonction est inactive.
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A I'état 1 de I'entrée ou du bit affecté, la fonction est active.

* [Non] ~ = : Non, non affecté
+ [Oui] 4 £ 5 : Oui, fonction active en permanence
« [DI1] L . I: Entrée logique 1

* [...] ... : voir conditions d'affectation

[Incrément Couple] - £ F X - [1%] !

Incrément Couple
Ce parametre n'est pas accessible si [Activ.Limit. Couple] - L A estréglé sur [Non] ~ .

Choix de l'unité des paramétres [Limite Couple Mot.] - L /7 et [Limit.Couple Génér.] - [ . [.
* [01%] . 1:0,1%
c [M%] /1%

[Limite Couple Mot.] = L /7 % €)1 04300 % 100 %

Limite couple moteur
Ce parameétre n'est pas accessible si [Activ.Limit. Couple] - L A estréglé sur[Non] ~ .

Limitation du couple en régime moteur, en % ou en 0,1 % du couple nominal selon le paramétre [Incrément

Couple] £ F.

[Limit.Couple Génér.] - L L % ) ) 02300 % 100 %

Limite couple générateur
Ce parameétre n'est pas accessible si [Activ.Limit. Couple] - . A estréglé sur[Non] - .

Limitation du couple en régime générateur, en % ou en 0,1 % du couple nominal selon le paramétre
[Incrément Couple] /- £ F.

[Affect. Couple Réf.] - A A — [Non] ~ o

Affectation couple référence

Si la fonction est affectée, la limitation varie de 0 % a 300 % du couple nominal en fonction du signal 0 % a
100 % appliqué a I'entrée affectée.

Exemples :
12 mA sur une entrée 4-20 mA donne une limitation a 150 % du couple nominal.
2,5V sur une entrée 10 V donne 75 % du couple nominal.

* [Non] ~ = : Non, non affecté (fonction inactive)

« [A1] A . | :AH, entrée analogique A1

« [Al2] A /2 : Al2, entrée analogique A2

« [AI3] A . 7 : Al3, entrée analogique A3

* [RP] F .: Entrée a impulsions

« [AlVirtuelle 1] A /\/ | : Al Virtuelle 1, entrée analogique virtuelle 1 avec bouton de navigation

* [AlVirtuelle 2] A /\ 2 : Al Virtuelle 2, entrée virtuelle par bus de communication, a configurer par

[Affectation canal AIV2] 7 [ 7.
 [OA01] = A0 | : OA01, blocs fonctions : sortie analogique 01

+ [OA10] = A /11 :OA10, blocs fonctions : sortie analogique 10

[Activ.Limit.Analog.] - L [ % - [Oui] (Y E 5)
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Activ. limitation couple analog.
Ce parametre n'est pas accessible si [Activ.Limit. Couple] - L A estréglé sur [Non] - .
Identique a [Activ.Limit. Couple] - L A .

A I'état O de I'entrée ou du bit affecté :
La limitation est donnée par les paramétres [Limite Couple Mot.] - L . /7 et [Limit.Couple Génér.] £ L /[ si
[Activ.Limit. Couple] £ L A estréglé sur [Non] - .

Pas de limitation si [Activ.Limit. Couple] £ L A estréglé sur [Non] - .

A l'état 1 de I'entrée ou du bit affecté :
La limitation dépend de I'entrée affectée par [Affect. Couple Réf.] - A A.

NOTE: Si [Activ.Limit. Couple] - L H et [Affect. Couple Réf.] - A H sont validés en méme temps, c’est
la valeur la plus faible qui est prise en compte.

(1) Ce paramétre est également accessible dans le menu [Réglages] = £ £ —.

X :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Limite Courant2] L L , —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] - -
=) [Configuration] [ - - - =» [Totale] - . . L =¥ [Fonction application]

I

F o - =¥ [Limite Courant2] [ L .

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Limite Courant2] [ . | —

[Limitation Courant2] . [ ~ — [Non] - o

Limitation courant 2
A l'état 0 de I'entrée ou du bit affecté, la premiére limitation de courant est active.
A l'état 1 de I'entrée ou du bit affecté, la seconde limitation de courant est active.
* [Non] ~ = : Non, non affecté
« [DI1] L . I: Entrée logique 1
¢ [...] --- : voir conditions d'affectation

[Current Limit2 Value] L ~ * Q) 0a1,5In(1) 1,5In (1)

Current limitation 2 value

AVIS

SURCHAUFFE
» Vérifiez que le moteur est correctement calibré pour le courant maximal devant lui étre appliqué.

* Prenez en compte le cycle de fonctionnement de moteur et tous les facteurs relatifs a votre application,
notamment les exigences de déclassement pour déterminer la limite de courant.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Ce parametre est accessible si [Limitation Courant2] [ [ & n'est pas réglé sur [Non] ~ .

La plage de réglages est limitée 8 1,5 In.

NOTE: Si le réglage est inférieur a 0,25 In, le variateur peut se verrouiller en mode erreur détectée [Perte
Phase MOTEUR] = F L si celui-ci est activé (voir [Perte Phase MOTEUR] = ~ L ). S'il est inférieur au
courant moteur a vide, le moteur ne peut pas fonctionner.

[Limitation de courant] [ L , % () 0a1,5In( 1,51n (1)
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Limitation de courant

AVIS

SURCHAUFFE
» Vérifiez que le moteur est correctement calibré pour le courant maximal devant lui étre appliqué.

* Prenez en compte le cycle de fonctionnement de moteur et tous les facteurs relatifs a votre application,
notamment les exigences de déclassement pour déterminer la limite de courant.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Ce paramétre est accessible si [Limitation Courant2] [ [ & n'est pas réglé sur [Non] - .

La plage de réglages est limitée a 1,5 In.

NOTE: Si le réglage est inférieur a 0,25 In, le variateur peut se verrouiller en mode erreur détectée [Perte
Phase MOTEUR] = F L si celui-ci est activé (voir [Perte Phase MOTEUR] = F~ L ). S'il est inférieur au
courant moteur a vide, le moteur ne peut pas fonctionner.

(1) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le Guide d'installation et sur la plaque
signalétique du variateur.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

QO:Le réglage de ce parametre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Limit courantdyn] 2 k£ —

Limit courant DYN

Dans SoMove et avec le DTM de I'ATV320, si les moteurs BMP sont
sélectionnés, cette fonction est automatiquement configurée.

NOTE: Cette fonction reste configurable quelle que soit la valeur de réglage
du paramétre [Type Cde Moteur] [ - .

PR -
Current -
CLI
Current InMotor .
limitation
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Limit courant dyn] /7t —
[Activation model I2t] &k A K - [Non] ~ o
Activation It im courant
. [Non] Il =]
* [Oui]l Y E 5

lorsque 12t = Max2t, [Niveau Surcharge 12t] . = £ /7 =100 et que la limitation de courant est réglée sur InMotor

lorsque 12t < Max2t*90 %, [Niveau Surcharge 12t] | = £ /7 <90 et que la limitation de courant est réglée sur
CLI

Ce parametre est accessible si [Temps pour Imax] = £ £ n'est pas réglé sur [0,00] 0,00

[Courantmax I2t] 7k K - 1,51In+1 (1)
Courant max 12t

[Temps pourlmax] 'k E 0,00 a 655,35 [0,00] 0,00
Temps pour Imax

(1) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le guide d'installation ou sur la plaque
signalétique du variateur.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.
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[Cmd contact. Ligne] L L [ —

Commande d’un contacteur de ligne

Le contacteur de ligne est fermé a chaque ordre de marche, avant ou arriere, et
ouvert aprés chaque arrét, dés que le variateur est verrouillé. PaPar exemple, sile
mode d'arrét est I'arrét sur rampe, le contacteur s’ouvrira lorsque le moteur sera a
vitesse nulle.

NOTE: Le contrble du variateur doit &tre alimenté par une source 24 V
externe.

Exemple de circuit :

(2) ¢-
(1
I (3) E- K11
K10
\”\* \\ - K11
KM1
=0 --0-—0--—- - - - ‘
|
AR EANE ATVee |
! : + I
| P24 COM 9 Q Lk Lin +24]
Q=@ Q- ————m QO == (Y= —————] ro=———0-——0-——0"

K11

1. Réseau triphasé
2. Arrétd'urgence
3. Marche/Réinitialisation
4. Avantou arriére

NOTE: Il convient d'actionner la touche de marche/réinitialisation une fois que
la touche d'arrét d'urgence a été relachée.

Lle = ordre de marche [Avant] F - o ou [Affect sens arriére] - - 5
LO-/LO+ = [Contacteur de ligne] L L [

LIn = [Verrouillage Appareil] L £ 5

AVIS

RISQUE D’ENDOMMAGEMENT DU VARIATEUR

N'allumez pas le variateurs a des intervalles inférieur a 60 s.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages
matériels.
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Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] = -
=) [Configuration] [ - - ~ =» [Totale] - . L L =¥ [Fonction application]
F . ~» =% [Cmd contact. Ligne] L L [

Liste des parameétres
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[Cmd contact. Ligne] L [ [ —

[Contacteur de ligne] L L [ — [Non] - =

Commande contacteur de ligne

* [Non] ~ =: fonction non affectée (dans ce cas, tous les parameétres de la fonction sont inaccessibles)

+ [LO1] L = !: sortie logique LO1

* [R2] - & :relaisr2

+ [DQ1] o = !: sortie analogique AO1 fonctionnant en sortie logique. Choix accessible si [Affectation AQ1]

H = | estréglé sur[Non] - =

[Verrouillage Appareil] L £ 5 % — [Non] - =

Affectation verrouillage appareil
Ce parametre est accessible si [Contacteur de ligne] . L [ n'est pas réglé sur [Non] - .
Le verrouillage du variateur a lieu pour I'état 0 de I'entrée ou du bit affecté.

* [Non] ~ = : Non, non affecté

« [DI1] L . I: Entrée logique 1

* [...]...: voir conditions d'affectation

[TempoTens.Réseau] | [ - X 5a999s Ss

Tempor. aprés activ. contacteur

Temps de surveillance de la fermeture du contacteur de ligne. Si, une fois cet intervalle de temps écoulé, la
tension n’est pas présente sur le circuit de puissance du variateur, celui-ci se verrouille en erreur détectée
[Contacteur Ligne] L [ F.

* : ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.
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[Cde contacteuraval]l] o L L —

Commande contacteur aval

Permet la commande par le variateur d'un contacteur situé entre le variateur et le
moteur. Le contacteur est fermé lorsqu'un ordre de marche est appliqué. Le
contacteur est ouvert lorsqu'il n'y a plus de courant dans le moteur.

NOTE: Si la fonction de freinage par injection DC est utilisée, le contacteur
aval ne se ferme pas tant que le freinage par injection DC est actif.

Retour contacteur aval

L'entrée logique correspondante doit étre a 1 lorsqu'il n'y a pas d'ordre de marche
et a 0 en fonctionnement.

Lorsqu'il y a incohérence, le variateur déclenche FCF2 si le contacteur aval ne se
ferme pas (LIx a 1) et FCF1 s'il est collé (LIx & 0).

Le parametre [Tempo. marche] o & 5 permet de temporiser le déclenchement
en défaut a I'apparition d’'un ordre de marche et le paramétre [Tempo. arrét]
o A 5 temporise le défaut lors de 'ordre d’arrét.

NOTE: FCF2 (fermeture impossible du contacteur) peut se réinitialiser si
I'ordre de marche passe de I'état 1 a I'état 0 (0 --> 1 - -> 0 en mode 3 fils).

1. Commande
2. Retour

I

Les fonctions [Aff. contacteur aval] = [ [ et [Retour Contact Sortie] - [
peuvent étre utilisées individuellement ou ensemble.

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] o/ -
=) [Configuration] [ - ~ F =» [Totale] - . L . =¥ [Fonction application]
F o ~ =% [Cde contacteur aval] = [ [
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
asynchrones

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM

Réglages

Réglage usine

[Cde contacteuraval] o L [ —

[Aff. contacteur aval] = [ [

[Non] no

Aff, contacteur aval

+ [Non] ~ = : Non, fonction non affectée (dans ce cas, tous les paramétres de la fonction sont

inaccessibles)

+ [LO1] L o /: Sortie logique 1
+ [R2] ~ Z: Affectation R2

« [DQ1] o = ! : Sortie logique DQ1, sortie analogique AO1 fonctionnant en sortie logique. Choix
accessible si [Affectation AQ1] A = / estréglé sur [Non] ~ =

[Retour Contact Sortie] - [ A

[

[Non] no

Retour contacteur aval

Le moteur démarre lorsque I'entrée ou le bit affecté passe a 0.

* [Non] ~ = : Non, non affecté

« [DM] L . /: Entrée logique 1

* [...] ... : voir conditions d'affectation

[Tempo. marche] o & 5 % ()

0,05a60s

0,15s

Tempo. marche

Temporisation pour :

Commande du moteur aprés apparition d'un ordre de marche

Surveillance de I'état du contacteur aval, si le retour est affecté. Si le contacteur ne se ferme pas une fois
l'intervalle de temps défini écoulé, il y a verrouillage en mode FCF2 du variateur.

Ce parameétre est accessible si [Aff. contacteur aval] - . [ est affecté ou si [Retour Contact Sortie] - . A

est affecté.

La temporisation doit étre supérieure au temps de fermeture du contacteur aval.

[Tempo. arrét] o A 5 * €)

045,00s

0,10s

Tps ouveture contacteur

Temporisation de commande d'ouverture du contacteur aval aprés arrét du moteur.
Ce parametre est accessible si [Retour Contact Sortie] - [ A est affecté.

La temporisation doit &tre supérieure au temps d'ouverture du contacteur aval. Si le réglage est a 0, le défaut

n'est pas surveillé.

Si le contacteur ne s'ouvre pas une fois l'intervalle de temps défini écoulé, il y a verrouillage en défaut FCF1 du

variateur.

X :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a

l'arrét.
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[Posit sur capteurs] L P o —

Positionnement sur capteurs

Cette fonction permet de gérer un positionnement a partir de capteurs de position
ou de contacts de fin de course reliés a des entrées logiques ou a partir de bits du
mot de commande :

* Ralentissement
« Arrét

La logique d'action des entrées ou des bits est configurable sur front montant
(passage de 0 a 1) ou sur front descendant (passage de 1 a 0). L'exemple suivant
est sur front descendant :

(1

®)

4)

1. Ordre de marche avant
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
asynchrones

. Ordre de marche arriére
. [FdC ralent avant]

. Vitesse

2
3
4. [FdC.Avant]
5
6

[Vitesse basse] L = F

Le mode de ralentissement et le mode d'arrét sont configurables.
Le fonctionnement est identique pour les deux sens de fonctionnement. Le
ralentissement et I'arrét fonctionnent selon la méme logique, décrite ci-dessous.

Exemple : ralentissement avant, sur front descendant

Le ralentissement avant a lieu sur front descendant (passage de I'état 1 a
I'état 0) de I'entrée affectée au ralentissement avant si ce front descendant a
lieu en sens avant. La valeur de la fréquence de consigne est limitée a
[Vitesse basse] L = F.

Dans la zone de ralentissement avant, la marche dans 'autre sens est
autorisée en grande vitesse.

L'ordre de ralentissement est effacé sur front montant (passage de 0 a 1) de
I'entrée affectée au ralentissement avant si ce front montant a lieu en sens
arriére.

L'ordre de ralentissement avant est alors mémorisé méme en cas de coupure
réseau.

Exemple : positionnement en fin de course, sur front descendant

]

Forward Forward
Reverse Reverse Reverse Forward slowdown sto
stop slowdown P

@) @)

NSNS

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

Vérifiez le bon raccordement des fins de course.

Vérifiez la bonne installation des fins de course. Les fins de course doivent
étre montés dans une position suffisamment éloignée de la butée
mécanique pour offrir une distance d’arrét adéquate.

Vous devez relacher les contacts fin de course avant de pouvoir les utiliser.
Vérifiez le bon fonctionnement des contacts fin de course.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.
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Fonctionnement avec cames courtes :

Méme apres la configuration des fins de course, le variateur n’a toujours pas de
position valide.

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

« Avant d’activer le variateur pour la premiére fois, vérifiez que ce dernier se
trouve entre la fin de course de décélération arriére et la fin de course de
décélération avant, si vous avez configuré des fins de course de
décélération et d’arrét.

» Avant d’activer le variateur pour la premiére fois, vérifiez que le variateur se
trouve entre la fin de course d’arrét arriere et la fin de course d’arrét avant, si
vous avez configuré des fins de course d’arrét sans fins de course de
décélération.

» Sivous avez configuré des fins de course, vérifiez que le variateur se trouve
dans la plage de mouvement admissible avant d’utiliser la fonction pour la
premiére fois.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

Lorsque le variateur est hors tension, il garde en mémoire la plage configurée.

+ Sile systeme est déplacé manuellement pendant que le variateur est hors
tension, vous devez le remettre dans sa position d’origine avant de le
rallumer.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

Dans ce cas, lors de la premiére utilisation ou aprés restauration des réglages
usine, il convient de démarrer le variateur en dehors des zones de ralentissement
et d'arrét dans un premier temps, ce afin d'initialiser la fonction.

(1)

)
(3)
(4)
1. Zone de ralentissement avant
2. Ralentissement avant
3. Zone d'arrét avant
4. Arrétavant
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Fonctionnement avec cames longues

Aucune restriction ne s'applique dans ce cas, la fonction s'initialise sur toute la
trajectoire.

(1

4)

1. Zone de ralentissement avant
2. Ralentissement avant

3. Zone d'arrét avant

4. Arrétavant

Arrét a distance calculée apreés fin de course de décélération

Cette fonction permet de commander l'arrét du mobile automatiquement aprés le
fin de course de décélération sur une distance prédéterminée.

En fonction de la vitesse linéaire nominale et de la vitesse estimée par le variateur
lors du déclenchement du fin de course de décélération, le variateur déclenche
lui-méme l'arrét a la distance configurée.

Cette fonction est utilisable lorsqu’il y a un interrupteur de surcourse commun aux
deux sens de fonctionnement, a réinitialisation manuelle. Il n’agit plus alors qu’en
sécurité si la distance est dépassée. Le fin de course d'arrét reste prioritaire sur la
fonction.

En fonction du paramétre [Type décélération] - 5 -, on obtient I'un des deux
fonctionnements décrits ci-dessous :

Q)

F1

(3) A : fin de course de ralentissement atteint
B : arrét automatique a distance

F1

F : fréquence
F1 : fréquence de ralentissement

d : distance
1. [Type décélération] - 5 F = [Norme]

iy |
5Ed

2. [Distance d'arrét] 5 - o

3. [Type décélération] - 5
[Optimisée] = F

F =

NVE41296_05
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NOTE:

» Sila rampe de décélération est modifiée pendant le fonctionnement de
I'arrét a distance, cette distance ne sera pas respectée.

» Sile sens est modifié pendant le fonctionnement de I'arrét a distance,
cette distance ne sera pas respectée.

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

Cette fonction ne remplace pas le contact "fin de course".
» Vérifiez que la distance configurée est vraiment possible.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= [ o~ F =p
FolL *ll__l_ll_l*ll_ F o

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Posit sur capteurs] [ F o —

NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions de
compatibilité des fonctions .

[FdC.Avant] = A F — [Non] - o

FdC arrét avant
* [Non] ~ = : Non, non affecté

« [DHM] L . /: Entrée logique 1
* [...] ... : voir conditions d'affectation
(Si[Profil] L H L F estréglé sur [Non séparé] = /7 ou[Séparé] = £ F alors [CD11] [ & / | a [CD15]
Cd 15, [CHMM11LC /1 1a[CMM58] L [ 15,[C211] L2 | 1a[C215] [ & /5 et[C311] [ 7 /| | a[C315]
L 3 15 ne sont pas disponibles).
[FAC arrét arriére] = A - — [Non] ~ o
FdC arrét arriére
Identique au parameétre [FAC.Avant] = A F ci-dessus.
[Conf. FAC d'arrét] 5 A L 0,05a60s [Actif Bas] L o

Configuration FdC d'arrét
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Si le parameétre [Conf. FAC d'arrét] sA1 est réglé sur [Actif Haut] H1G, le signal d’arrét se déclenche sur front
montant. Aucune commande d’arrét n’est déclenchée en cas d’interruption du cable de signal vers
l'interrupteur ou si I'interrupteur cesse de fonctionner.

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

Dans le cadre de votre analyse des risques, prenez en compte toutes les conséquences potentielles d’'un
déclenchement de signal sur front montant.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Paramétre accessible si au moins un fin de course ou un capteur d'arrét a été affecté.

* [Actif Bas] L = : Actif Bas, arrét commandé sur front descendant (passage de 1 a 0) des entrées ou des
bits affectés.

* [Actif Haut] H . [ : Actif Haut, arrét commandé sur front montant (passage de 0 a 1) des entrées ou des
bits affectés.
[FdC ralent avant] - A F — [Non] - o

FdC ralent. avant

Identique au paramétre [FdC.Avant] 5 A F ci-dessus.

[Ralentissmt Arriére] - A - — [Non] - o

Fin de course ralentissement arriére

Identique au parametre [FAC.Avant] = A F ci-dessus.

[Conf. FdC ralent.] & AL K - [Actif Bas] | o

Conf. FdC ralentissement

Si le paramétre [Conf. FdC ralent.] DAL est réglé sur [Actif Haut] H1G, le signal de décélération se déclenche
sur front montant. Aucune commande de décélération n’est déclenchée en cas d’interruption du cable de
signal vers l'interrupteur ou si I'interrupteur cesse de fonctionner.

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

Dans le cadre de votre analyse des risques, prenez en compte toutes les conséquences potentielles d’un
déclenchement de signal sur front montant.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Paramétre accessible si au moins un fin de course ou un capteur de ralentissement a été affecté.

+ [Actif Bas] L = : Actif Bas, ralentissement commandé sur front descendant (passage de 1 a 0) des
entrées ou des bits affectés.

* [Actif Haut] H . [ : Actif Haut, ralentissement commandé sur front montant (passage de 0 a 1) des
entrées ou des bits affectés.

[Désactiv fin cours] [ L 5 & - [Non] ~ o

Désactivation fin de course
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A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

Si [Désactiv fin cours] CLs est réglé sur une entrée et activé, la gestion du contact “fin de course” sera
désactivée.

» Vérifiez que cette fonction peut étre activée en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Paramétre accessible si au moins un fin de course ou un capteur a été affecté.

Al'état 1 de I'entrée ou du bit affecté, I'action des fins de course est désactivée. Si le variateur était arrété ou en
ralentissement par fin de course a ce moment, il redémarre jusqu'a sa consigne de vitesse.

* [Non] ~ = : Non, non affecté
« [DHM] L . /: Entrée logique 1
* [...] ... : voir conditions d'affectation

[Type d'arrét] 7 A 5 % — [Sur rampe] - 1 F

Type d'arrét
Paramétre accessible si au moins un fin de course ou un capteur a été affecté.

* [Surrampe] - /1F : Sur Rampe, sur rampe

* [Arrétrapide] ~ 5 L : Arrét rapide, arrét rapide (rampe réduite par [Diviseur Rampe] - [ ~, voir
[Diviseur Rampe] -/ L F )

* [Arrét Roue Libre] ~ 5 k£ : Arrét roue libre

[Type décélération] - 5 F * — [Norme] & o

Type décélération
Parameétre accessible si au moins un fin de course ou un capteur a été affecté.
* [Norme] = £ o : Norme, utilise la rampe [Décélération] - £ [ ou [Décélération 2] - £ = (selon celle qui
a été activée)
+ [Optimisée] = F £ : Optimisée, le temps de rampe est calculé en fonction de la vitesse réelle au moment
du basculement du contact de ralentissement, de maniére a limiter le temps de marche a petite vitesse

(optimisation du temps de cycle : le temps de ralentissement est constant quelle que soit la vitesse
initiale).

[Distance d'arrét] 5 - o X — [Non] - =

Distance d'arrét
Parameétre accessible si au moins un fin de course ou un capteur a été affecté.

Activation et réglage de la fonction d'arrét a distance calculée aprés fin de course de ralentissement.
* [Non] ~ = : fonction inactive (les deux parameétres suivants sont alors inaccessibles)
* [-]10,01a10,00: réglage de la distance d’arrét en meétres

[Vit linéaire nomin] ~ L 5 % 0,20 & 5,00 m/s 1,00 m/s

Vitesse linéaire

Parameétre accessible si au moins un fin de course ou un capteur a été affecté et si [Distance d'arrét] = - o
n'est pas réglé sur [Non] ~ .

Vitesse linéaire nominale en métres/seconde.

[Correcteur d'arrét] 5 F o X 50 a 200 % 100 %

Correcteur distance arrét
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asynchrones

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Parametre accessible si au moins un fin de course ou un capteur a été affecté et si [Distance d'arrét] = £ o

n'est pas réglé sur [Non] ~ .

Facteur d'échelle appliqué a la distance d'arrét, pour compenser, par exemple, une rampe non linéaire.

[Memo Stop] /15 £ F & — [Oui] YE 5

Memo Stop
Parameétre accessible si au moins un fin de course ou un capteur a été affecté.

Avec ou sans mémorisation de fin de course d'arrét

* [Non] ~ = : Non, sans mémorisation de fin de course
* [Oui] 4 E 5 : Oui, avec mémorisation de fin de course
[Priorité redémarr.] F - 5 - X - [Non] - o

Priorité redémarrage
Parametre accessible si au moins un fin de course ou un capteur a été affecté.

Le démarrage est prioritaire, méme si la fin de course d'arrét est activée.

+ [Non] ~ o : Non, le démarrage n'est pas prioritaire si le fin de course d'arrét est activé

* [Oui] 4 £ 5 : Oui, le démarrage est prioritaire, méme si le fin de course d'arrét est activé
Ce parametre est forcé sur [Non] ~ = si [Memo Stop] /7 = - F estréglé sur [Oui] 5 £ 5.

[Memo Ralent.] /715 L = * - [Oui] 4 £

Memo ralentissement
Mémorisation de fin de course de ralentissement.

Paramétre accessible si au moins un fin de course ou un capteur a été affecté.

* [Non] ~ = : Non, sans mémorisation de fin de course de ralentissement.
* [Oui] 4 E 5 : Oui, avec mémorisation de fin de course de ralentissement.
Ce parametre est forcé sur [Non] ~ = si [Memo Stop] /7 5 - ~ estréglé sur [Oui] 5 £ 5.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages

indiquées, afin d'aider a la programmation.

NVE41296_05

295



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones  1.3.4.7 [Totale] - . L L —— [Fonction application] F . ~—

[Commut. Jeux param.] 1L P —

Introduction

Il est possible de sélectionner un ensemble de 1 a 15 paramétres du menu
[Réglages] = £ £ — [Réglages] 5 E k- parameétres, page 107, de leur attribuer 2
ou 3 valeurs différentes et de commuter ces 2 ou 3 jeux de valeurs par 1 ou 2
entrées logiques ou bits d’'un mot de commande. Cette commutation peut étre
faite en cours de fonctionnement (moteur en marche).

On peut aussi commander cette commutation par un ou deux seuils de fréquence.
Chaque seuil agit comme une entrée logique (0 = seuil non atteint, 1 = seuil

atteint).

Valeurs 1

Valeurs 2

Valeurs 3

Parameétre 1
Parameétre 2
Parameétre 3
Paramétre 4
Parameétre 5
Parameétre 6
Parametre 7
Parameétre 8
Parameétre 9
Paramétre 10
Parametre 11
Parametre 12
Paramétre 13
Parametre 14

Parameétre 15

Parameétre 1
Paramétre 2
Parameétre 3
Paramétre 4
Parameétre 5
Paramétre 6
Parameétre 7
Parameétre 8
Parameétre 9
Paramétre 10
Parametre 11
Parametre 12
Paramétre 13
Parametre 14

Parameétre 15

Parameétre 1
Parameétre 2
Parametre 3
Paramétre 4
Parameétre 5
Parameétre 6
Parameétre 7
Parameétre 8
Parameétre 9
Paramétre 10
Parameétre 11
Parametre 12
Paramétre 13
Parametre 14

Parameétre 15

Parameétre 1
Parameétre 2
Parameétre 3
Paramétre 4
Parameétre 5
Paramétre 6
Parameétre 7
Parameétre 8
Parameétre 9
Paramétre 10
Parametre 11
Parametre 12
Paramétre 13
Paramétre 14

Parameétre 15

Entrée LI ou bit ou 0 1 Oou1

seuil de fréquence

2 valeurs

Entrée LI ou bit ou 0 0 1

seuil de fréquence

3 valeurs
NOTE: Ne modifiez pas les paramétres dans le menu [Réglages] = £ £ —,
car toute modification apportée dans le menu [Réglages] = £ - — sera
perdue a la mise sous tension suivante. Les parameétres sont réglables en
cours de fonctionnement dans le menu [Commut. Jeux param.] /1L F —,

sur la configuration active.

NOTE: La configuration de la commutation de jeux de paramétres n'est pas
possible a partir du terminal intégré.

Seul le réglage des paramétres est possible a partir du terminal intégreé, si la
fonction a été préalablement configurée par le terminal graphique, par logiciel, ou
par bus ou réseau de communication. Si la fonction n'a pas été configurée, le
menu [Commut. Jeux param.] /1L F — et les sous-menus [Réglage 1] 7 5 /
—, [Réglage 2] 7 5 7 — et [Réglage 3] 7 5 7 — n'apparaissent pas.
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Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] - -

=) [Configuration] [ - - ~ =» [Totale] - . L L =¥ [Fonction application]
F o - =% [Commut. Jeux param.] /7L F

Liste des parameétres

1

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Commut. Jeux param.] /7L F —

[2 Blocs Paramétres] [ H A | — [Non] ~ o

Jeu de paramétres sélect. 1

Commutation 2 jeux de paramétres.

* [Non] ~ = : Non, non affecté

* [Seuil Haut Fréq.Mot] ~ = A : Seuil haut fréquence moteur atteint, commutation par [Seuil Fréq.
Moteur] F £ o

* [Seuil FréqHautMot.2] ~ = A : Seuil haut fréquence moteur 2 atteint, commutation par [Seuil
Fréquence 2] F 7 o

« [DI1] L . I: Entrée logique 1

¢ [...] --- : voir conditions d'affectation

[3 Blocs Paramétres] [ H A 2 — [Non] ~ o

Jeu de paramétres sélect. 2
Identique au parameétre [2 Blocs Parameétres] - H A | .

Commutation 3 jeux de paramétres.
NOTE: Pour obtenir 3 jeux de paramétres : [2 Blocs Paramétres] [ H A | doit aussi étre configuré.

[SELECT PARAM.] 5 F 5 — —

Parameétre accessible seulement sur le terminal graphique, si [2 Blocs Paramétres] £ H A [ n'est pas réglé
sur [Non] - .

L'entrée dans ce parameétre ouvre une fenétre ou apparaissent tous les paramétres de réglage accessibles.

Sélectionnez 1 a 15 parametres par ENT (une coche ¢ s'affiche alors devant le parameétre). Il est également
possible de désélectionner un ou plusieurs parameétres par ENT.

Exemple :
SELECT. PARAMETRES
REGLAGES
Incrément rampe v
--------- v
[Réglage 1] 7 5 | — % ()
Parametre accessible si au moins 1 parametre a été sélectionné dans [SELECT PARAM.] 5 F 5.

I'ordre ou ils ont été sélectionnés.

Avec le terminal graphique :

L'entrée dans ce parameétre ouvre une fenétre de réglages ou apparaissent les paramétres sélectionnés, dans
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
RDY Term +0,0 Hz 0,0A RDY Term +0,0 Hz 0,0A
JEU1 Accélération
Décélération : 9,67 s
9,51s
Accélération 2 : 12,58 s ENT
Décélération 2 : 13,45s =)
Arrondi déb. Acc : 2,3s Min =0,1 Max = 999,9
Code Quick << >> Quick

Avec le terminal intégré :

Procédez comme dans le menu des réglages sur les parameétres qui apparaissent.
» [Parameter Set1 Value 1] 5 /[0 /. Parameter set 1 value 1

» [Parameter Set 1 Value 15] 5 | ! 5: Parameter set 1 value 15

[Réglage 2] 7 5 7 — % ()

Parameétre accessible si au moins 1 parametre a été sélectionné dans [SELECT PARAM.] 5 F 5.
Identique au parameétre [Réglage 1] 5 | —.
+ [Parameter Set 2 Value 1] 5 2 [J /. Parameter set 2 value 1

» [Parameter Set 2 Value 15] 5 & | 5: Parameter set 2 value 15

[Réglage 3] 75 7 — % C)

Paramétre accessible si [3 Blocs Paramétres] [ H H = n'est pas réglé sur [Non] ~ o et si au moins 1
parameétre a été sélectionné dans [SELECT PARAM.] 5 F 5.

Identique au parametre [Réglage 1] 7 5 | —.
+ [Parameter Set 3 Value 1] 5 7 [J /: Parameter set 3 value 1

+ [Parameter Set 3 Value 15] = 7 |/ 5: Parameter set 3 value 15

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
NOTE: |l est conseillé de faire un essai de commutation des paramétres a
I'arrét et d'en vérifier la bonne exécution.

En effet, certains parametres sont interdépendants et dans ce cas ils pourront étre
écrétés au moment de la commutation. Les interdépendances entre paramétres
doivent étre respectées, méme entre des jeux différents.

Exemple : la plus haute [Vitesse basse] L 5 F doit étre inférieure a la plus basse
[Vitesse Haute] H 5 F.
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[Config multimoteurs] 7171 C —

Commutation de moteurs ou de configurations

[Config multimoteurs] /777 L —

Le variateur peut contenir jusqu'a 3 configurations mémorisables par le menu
[Réglages usine] - [ 5—, page 93.

Chacune de ces configurations peut étre activée a distance, permettant de
s'adapter a :

* 2 ou 3 moteurs ou mécanismes différents (mode multimoteur)

* 2 ou 3 configurations différentes pour un méme moteur (mode
multiconfiguration)

Les deux modes de commutation ne sont pas cumulables.
NOTE: Les conditions suivantes sont impératives :

+ La commutation ne peut se faire qu'a I'arrét (variateur verrouillé). Si elle
est demandée en fonctionnement, elle ne sera exécutée qu'a l'arrét
suivant.

» Dans le cas de la commutation de moteurs, les conditions suivantes sont
a respecter en plus :

o La commutation doit étre accompagnée d'une commutation adéquate
des bornes de puissance et de contrble concernées.

o La puissance maximum du variateur doit étre respectée pour tous les
moteurs.

+ Toutes les configurations a commuter doivent étre établies et
sauvegardées préalablement dans la méme configuration matérielle,
celle-ci étant la configuration définitive (cartes options et communication).
Si cette précaution n’est pas respectée, le variateur risque de se
verrouiller en état [Conf. incorrecte] [ F F-.

Menus et parameétres commutés en mode multimoteur

+ [Réglages] = £ £ —

+ [Contréle moteur] & - [ —
* [Entrées/Sorties] . o —
* [Commande] [ L —

» [Fonction application] ~ . = — a I'exception de la fonction [Config
multimoteurs] /7 /71 L — (a configurer une seule fois)

+ [GESTION DEFAUTS] ~ L £ —
* [MonMenu] /741~ —

+ [CONFIG. UTILISATEUR] : nom de la configuration donné par I'utilisateur
dans le menu [Réglages usine] - [ 5 —

Menus et parameétres commutés en mode multiconfiguration

Comme en mode multimoteur, sauf les paramétres moteur qui sont communs aux
trois configurations :

» Courant nominal

+ Courant thermique

* Tension nominale

* Fréquence nominale
* Vitesse nominale

NVE41296_05

299



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones  1.3.4.7 [Totale] - . L L —— [Fonction application] F . ~—

» Puissance nominale
» Compensation RI
+ Compensation de glissement
+ Parameétres de moteur synchrone
» Type de protection thermique
+ Etat thermique
+ Parameétres d'auto-réglage et paramétres moteur accessibles en mode expert
+ Type de commande moteur
NOTE: Tous les autres menus et paramétres restent non commutables.

Transfert de la configuration d'un variateur vers un autre, avec le
terminal graphique, lorsque le variateur utilise la fonction [Config
multimoteurs] 771N L —

Soit A le variateur source et B le variateur destination. Dans cet exemple, les
commutations sont effectuées par entrées logiques.

1. Connectez le terminal graphique au variateur A.

2. Positionnez les entrées logiques LI ([2 configurations] £ ~ F /) etLI([3
configurations] £ ~ F Z)a0.

3. Téléchargez la configuration 0 dans un fichier du terminal graphique
(exemple : fichier 1 du terminal graphique).

4. Positionnez I'entrée logique LI ([2 configurations]  ~ ~ /)a 1 etlaissez
I'entrée logique LI ([3 configurations] [ ~ F Z)a0.

5. Téléchargez la configuration 1 dans un fichier du terminal graphique
(exemple : fichier 2 du terminal graphique).

6. Positionnez I'entrée logique LI ([3 configurations] [ ~ F &) a 1 et laissez
I'entrée logique LI ([2 configurations] £ ~ F /)a1.

7. Téléchargez la configuration 2 dans un fichier du terminal graphique
(exemple : fichier 3 du terminal graphique).

8. Connectez le terminal graphique au variateur B.

9. Positionnez les entrées logiques LI ([2 configurations] [ ~ F /) etLI ([3
configurations] £ ~ F &) a 0.
10. Effectuez un réglage usine du variateur B.

11. Téléchargez le fichier de la configuration O dans le variateur (fichier 1 du
terminal graphique dans cet exemple).

12. Positionnez I'entrée logique LI ([2 configurations] £ ~ - /) a 1 et laissez
I'entrée logique LI ([3 configurations] = ~ F &) a 0.

13. Téléchargez le fichier de la configuration 1 dans le variateur (fichier 2 du
terminal graphique dans cet exemple).

14. Positionnez I'entrée logique LI ([3 configurations] [ ~ F &) a 1 et laissez
I'entrée logique LI ([2 configurations] L ~ F /)a1.

15. Téléchargez le fichier de la configuration 2 dans le variateur (fichier 3 du
terminal graphique dans cet exemple).

NOTE: Les étapes 6, 7, 14 et 15 ne sont nécessaires uniquement si la
fonction [Config multimoteurs] /7 /7 [ — est utilisée avec 3 configurations ou
3 moteurs.
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asynchrones

Graphic display
terminal

Current
configuration

t

[2 Configurations] (L n F 1)
[3 Configurations] (L n F 2)

CnF1=0,CnF2=0

Configuration 0
or motor 0

Commande de la commutation

CnF1=1,CnF2=0

CANopen®

Terminal

CnF1=0,CnF2=1

CnF1=1,CnF2=1

Modbus

or

Configuration 2
or motor 2

La commande de la commutation est assurée par une ou deux entrées logiques
selon le nombre de moteurs ou de configurations choisis (2 ou 3). Le tableau

suivant donne les combinaisons.

LI LI Numéro de configuration
2 moteurs ou configurations | 3 moteurs ou configurations ou de moteur actif

0 0 0

1 0 1

0 1 2

1 1 2
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Schéma de principe pour le mode multimoteur

S
I—é u Configuration 0 |
Configuration 0 Configuration 1 [ | — 3
if the 2 contacts +24v Configuration 1 1
are open Configuration2 / |
Lé u Configuration 2

Auto-réglage en mode multimoteur

En mode multimoteur, les paramétres d'auto-réglage de chaque moteur sont
gérés et stockés. Cependant, il est nécessaire d'effectuer d'abord un auto-réglage
sur chaque moteur.

Cet auto-réglage peut étre fait :

» Manuellement par une entrée logique au changement de moteur

+ Automatiquement a chaque premiére activation de moteur aprés mise sous
tension du variateur, si le parameétre [Autoréglage auto] A . £ est réglé sur
[Oui] 4 E 5.

Etats thermiques du moteur en mode multimoteur

Le variateur protége individuellement les trois moteurs, chaque état thermique
tenant compte de tous les temps d’arrét y compris les mises hors tension du
variateur.

AVIS

SURCHAUFFE DU MOTEUR

Lorsque le variateur est mis hors tension, les états thermiques des moteurs
raccordés ne sont pas sauvegardés. Lorsque le variateur est remis sous
tension, les états thermiques des moteurs raccordés est inconnu pour le
variateur.

» Utilisez des capteurs de température séparés pour surveiller la température
de chaque moteur raccordé.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages
matériels.
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Sortie de I'information de la configuration

Il est possible d'affecter dans le menu [Entrées/Sorties] : . = — une sortie
logique a chaque configuration ou moteur (2 ou 3) pour transmettre I'information a
distance.

NOTE: Le menu [Entrées/Sorties] | - - — étant commuté, il est nécessaire
d’affecter ces sorties dans toutes les configurations si I'information est
nécessaire.

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] = -
=) [Configuration] [ - ~ - =» [Totale] - . . L =¥ [Fonction application]
F o ~ =% [Config multimoteurs] /7 /7

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Config multimoteurs] /7 /1L —

[Multimoteurs] . H /7 — [Non] - =
Multimoteurs

AVIS

SURCHAUFFE DU MOTEUR

Lorsque le variateur est mis hors tension, les états thermiques des moteurs raccordés ne sont pas
sauvegardés. Lorsque le variateur est remis sous tension, les états thermiques des moteurs raccordés est
inconnu pour le variateur.

+ Utilisez des capteurs de température séparés pour surveiller la température de chaque moteur raccordé.
Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Commutation de 2 jeux de paramétres.
* [Non] ~ =: Non, multiconfiguration possible

* [Oui] 4 E 5: Oui, multimoteur possible

[2 configurations] [ ~ F |/ — [Non] - =

2 configurations

Commutation de 2 moteurs ou 2 configurations.
* [Non] ~ =: Non, pas de commutation

« [DM] L . I: Entrée logique 1

e [...] ... : voir conditions d'affectation
(ICDO00] [ < /7 jusqu'a[CD15] [ o /5,[C101] [ /(I /jusqua[C110] [ / /[J,[C201] L 2 [0 /jusqu'a
[C210] L = /0 et[C301] L 70 /jusqu'a[C310] L 7 /[ ne sont pas disponibles).
[3 configurations]  ~ F ~ — [Non] - =

3 configurations
Commutation de 3 moteurs ou 3 configurations.
Identique a [2 configurations] [ ~ F /.
NOTE: Pour obtenir 3 moteurs ou 3 configurations, [2 configurations] [ ~ F [ doit aussi étre configuré.
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[Autoréglage parDI] £ n L —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] - -
=) [Configuration] [ - - - =» [Totale] - . . L =¥ [Fonction application]
F o ~ =% [Autoréglage par DI] £ ~ L

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Autoréglage parDI] £ - L —

[Affect. autotunning] £ . L — [Non] - =

Affectation autotunning

L'auto-réglage est effectué lorsque I'entrée ou le bit affecté passe a I'état 1.
NOTE: L'auto-réglage entraine la mise sous tension du moteur.
* [Non] ~ = : Non, non affecté
« [DIM1] L . /: Entrée logique 1
e [...] ... : voir conditions d'affectation
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[Contrble Traversée] £ - 0 —

Traverse control

Fonction d'enroulement de bobine de fil (application textile) :

Traverse control
drive Winding drive

ATV320 ATV320

Reel of yarn

[ ] Gearboxf——|

Wiring motor \ A
° \ \i \ g—l
| Comm— .

Thread guide T Thread
Gearbox—| i /‘I |

Traverse control motor Cam

Main Shaft

La vitesse de rotation de la came doit respecter une loi définie pour obtenir une
bobine réguliere, compacte et linéaire :

Run command

LI or traverse

control bit
t
Motor speed
Base reference \//'\
ACC
ramp, dEC
ramp
N t
Start of function
Bit 15 of word LRS1 End of function
(traverse control active .

La fonction commence lorsque le variateur a atteint sa consigne de base et que la
commande traverse control est validée.

Quand la commande traverse control est supprimée, le variateur revient a sa
consigne de base en suivant la rampe déterminée par la fonction traverse control.
La fonction s’arréte alors, dés que la variateur est revenu a cette consigne.

Le bit 15 du mot LRS1 est a 1 pendant que la fonction est active.
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Parameétres de la fonction

Ces paramétres définissent le cycle des variations de fréquence autour de la
consigne de base, suivant la figure ci-dessous :

TDN TUP 2

QSH

TRH

TRL

AN QSL

V : vitesse moteur
1. Consigne de base
2. Saut de fréquence

Erl [Contréle filaire] = ~ [ : affectation de la commande traverse control a une entrée
logique ou a un bit du mot de commande d’un bus de communication

ErH [Traverse frequency high] - ~ H : en Hertz

ErlL [Travers.Fréq.Basse] - - L : en Hertz

95H [Pas Rapide Haut] 7 = H : en Hertz

95L [Pas Rapide Bas] 7 5 L : en Hertz

EuF [Acc Ctrl trav] - . F : temps, en secondes

Edn [Décél. traverse ctrl.] - o ~ : temps, en secondes

Parameétres de la bobine :
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Ebo [Temps bobine] £ & =: pour faire une bobine, en minutes.

Ce paramétre est destiné a signaler la fin de bobinage. Lorsque le temps de
fonctionnement en traverse control depuis la commande [Controle filaire] - - [
atteint la valeur de [Temps bobine] = & =, la sortie logique ou un des relais passe a
I'état 1, si la fonction correspondante [Fin bobine] £ 4 - a été affectée.

Le temps de fonctionnement en traverse control EBOT peut étre surveillé en ligne par
un bus de communication.

o
m

F [Réduire Freq Ref] - £ F : décroissance de la consigne de base.

Dans certains cas, il est nécessaire de réduire la consigne de base au fur et a mesure
que la bobine grossit. La valeur [Réduire Freq Ref] - £ F correspond au temps
[Temps bobine] = & =. Une fois cet intervalle de temps écoulé, la consigne continue
de baisser en suivant la méme rampe. Si la valeur [Vitesse basse] L 5 estaO0, la
vitesse atteint 0 Hz, le variateur s'arréte et doit étre réinitialisé par un nouvel ordre de
marche.

Sila valeur [Vitesse basse] L 5 F est différente de 0, la fonction traverse control
continue de fonctionner au-dessus de la valeur [Vitesse basse] L 5 .

TBO
N
i > DTF  (3)
| Y.
ol | i %/\A
o — s :
i TBO i

[
V : vitesse moteur

1. Consigne de base
2. AveclLSP=0
3. AvecLSP>0
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asynchrones

[Contréle Trav OFF] ~ L ~ : réinitialisation traverse control.

Cette commande est affectable a une entrée logique ou a un bit du mot de commande
d'un bus de communication. Elle remet a zéro I'alarme [Fin bobine] £ & = etle temps
de fonctionnement EBOT, et réinitialise la consigne a la consigne de base. Tant que
[Contréle Trav OFF] - L ~ reste a 1, la fonction traverse control est inhibée et la
vitesse reste égale a la consigne de base. Cette commande est notamment utilisée lors
des changements de bobines.

S

(1)

DTF

-t

RTR

0

V : vitesse moteur
1. Consigne de base
2. Bit15de LRS1
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Counter wobble

Master Drive Slave drive

ATV320 ATV320

Synchronization
Y Reel of yarn

|:| Gearboxf——| ]:5555[13 f:i Main Shaft

Winding motor . N

\ \ \\?rl

| Com—
Thread guide Thread

EE}:— Gearbox —|/, /II }
Ca

m

Thread guide motor

La fonction counter wobble sert, dans certaines applications, a obtenir une tension
de fil constante lorsque la fonction traverse control entraine de fortes variations de
vitesse sur le moteur de guide-fil [Traverse frequency high] - - H et [Travers.
Fréqg.Basse] - - L, voir [Traverse frequency high] £ - H .

Deux moteurs doivent étre utilisés (un maitre et un esclave).

Le maitre contrble la vitesse du guide-fil, I'esclave contrdle la vitesse
d'enroulement. La fonction donne a I'esclave une loi de vitesse en opposition de
phase avec celle du maitre. Une synchronisation est donc nécessaire, par une
sortie logique du maitre et une entrée logique de l'esclave.
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M

)

@) ~_ e _ | TRH
T~ TRL

4)

o N ] TRH
_— TRL

Ordre de marche sur maitre et esclave

Commande traverse control sur maftre et esclave
Vitesse moteur de guide-fil (variateur maitre)
Synchronisation tSY/SnC

Vitesse du moteur d'enroulement (variateur esclave)

ARl

Raccordement des entrées/sorties de synchronisation

(1) (2)

ATV320 ATV320
(SNCO) LO» O O LI+ (SnCl)
CoM O Q COM

1. Variateur maitre
2. Variateur esclave

Les conditions de démarrage de la fonction sont :
+ Vitesses de base atteintes sur les deux variateurs
+ Entrée [Contréle filaire] £ -~ [ actionnée
» Signal de synchronisation présent
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NOTE: Les parametres [Pas Rapide Haut] 7 = +H et [Pas Rapide Bas] 7 = L
sont généralement a laisser a zéro.

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] o -
=) [Configuration] [ - ~ - =P [Totale] - . L L =P [Fonction application]
F o - = [Controle Traversée] - ~ [J

Liste des paramétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Contrble Traversée] k£ - [1 —

NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions de
compatibilité des fonctions .

[Contréle filaire] £ - [ — [Non] ~ o

Contréle filaire

Le cycle traverse control démarre a I'état 1 de I'entrée ou du bit affecté et s'arréte a I'état 0.
* [Non] ~ = : Non, fonction inactive, empéchant I'accés aux autres parameétres

 [DHM] L . /: Entrée logique 1

e [...] ... : voir conditions d'affectation
[Traverse frequency high] £ - H * O 0a10Hz 4 Hz
Travers.Fréq.Haut
[Travers.Fréq.Basse] 1 ~ L % () 0a10Hz 4 Hz
Travers. fréequence basse
[Pas Rapide Haut] 75 H % () ) ?ﬂg I[Jrf:werse frequency | OHz
Pas rapide haut
[Pas Rapide Bas] 7 5. % O C’) a [;I'ravers.Fréq.Basse] O Hz
Pas rapide bas
[Acc Ctritrav] £ o P % €) 0,12999,9s 4s
Accélération contréle traversée
[Décél. traverse ctrl.] £ o - K €) 0,129999s 4s
Tps déc. traverse contrél
[Temps bobine] - & o % () 029999 min 0 min
Temps bobine
[Fin bobine] £ & o % — [Non] - =

Fin bobine

La sortie ou le relais affecté passe a I'état 1 lorsque le temps de fonctionnement en traverse control a atteint le
[Temps bobine] - & .

* [Non] ~ = : Non, non affecté
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

+ [R2] - 7: Affectation R2
+ [LO1] L = !I: Sortie logique 1

+ [DQ1] o = ! : Sortie logique DQ1, sortie analogique AO1 fonctionnant en sortie logique. Choix
accessible si [Affectation AQ1] A o / estréglé sur[Non] r .

[Compteur Wobble] 5 ~ [ X — [Non] - =

Synchro "Compteur wobble"

A configurer sur le variateur d'enroulement (esclave) uniquement.
* [Non] ~ o : Non, fonction inactive, empéchant 'accés aux autres paramétres
« [DI1] L . I: Entrée logique 1
* [...] ... : voir conditions d'affectation

[Synchro. wobble] - 5 4 % - [Non] ~ =

Synchro. wobble

A configurer sur le variateur de guide-fil (maftre) uniquement.
* [Non] ~ = : Non, fonction non affectée
* [LO1] L = I: Sortie logique 1
+ [R2] - ': Affectation R2

+ [DQ1] o = ! : Sortie logique DQ1, sortie analogique AO1 fonctionnant en sortie logique. Choix
accessible si [Affectation AQ1] A = / estréglé sur [Non] ~ .

[Réduire Freq Ref] o/ - £ % () 02599 Hz 0 Hz

Réduire fréquence de référence, décroissance de la consigne de base pendant le cycle traverse control.

[Contr6|e Trav OFF] - Er * — [Non] no

Contréle Traversée désactivé

A l'état 1 de I'entrée ou du bit affecté, le temps de fonctionnement en traverse control est remis a zéro, ainsi
que le parametre [Réduire Freq Ref] o/ L F.

* [Non] ~ = : Non, fonction non affectée
« [DIM1] L . I: Entrée logique 1
¢ [...] ... : voir conditions d'affectation

(1) Ce paramétre est également accessible dans le menu [Réglages] = £ £ —.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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1.3.4.7 [Totale] F

L ——[Fonction application] F . ~—

!/
o

[Commut hte vitesse] [ H5 —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] - -

=) [Configuration] [ - ~ - = [Totale]

_III

I

F o ~ =» [Commut hte vitesse]

Liste des paramétres

F u L L =% [Fonction application]

Libellé sur I'lHM Réglages

Réglage usine

5

[Commut hte vitesse] [ H

[2 Grande Vitesse] 5 H — [Non] ~ =
Affect. 2 grande vitesse

* [Non] ~ = : Non, fonction non affectée

* [Seuil Haut Fréq.Mot] ~ - A: Seuil haut fréquence moteur atteint

* [Seuil FréqHautMot.2] -~ - A: Seuil haut fréquence moteur 2 atteint

« [DIM] L . I: Entrée logique 1

* [...] ... : voir conditions d'affectation
[4 Grande Vitesse] 5 H 4 — [Non] ~ o

Affect. 4 grande vitesse

o
-

Identique au parametre [2 Grande Vitesse] 5 H

| R |

NOTE: Pour obtenir 4 Grande Vitesse, [2 Grande Vitesse] 5 H =

doit aussi étre configuré.

[Vitesse Haute] + 5 7 €) 03599 Hz

50 Hz

Vitesse Haute

[Fréquence maxi] - F ~

La fréquence du moteur a la consigne maximum peut étre réglée entre les valeurs [Vitesse basse] . 5

F et

Le réglage usine passe a 60 Hz si [Standard Fréq. Mot.] & - - estréglé sur [60 Hz] 5 7.
Pour éviter un déclenchement d’erreur détectée [Survitesse Moteur] = = -, il est recommandé que
[Fréquence maxi] - F ~ soit supérieur ou égal a 110 % de [Vitesse Haute] H = .
[Vitesse Haute 2] H 5 7 = % () 02599 Hz 50 Hz
Vitesse Haute 2

Visible si [2 Grande Vitesse] 5 H & n'est pas réglé sur [Non] ~ .

Identique au parameétre [Vitesse Haute] - 5 7

[Vitesse Haute 3] 1 5 7 7 % () 0a599 Hz 50 Hz
Vitesse Haute 3

Visible si [4 Grande Vitesse] 5 H 4 n’est pas réglé sur [Non] ~ .

Identique au paramétre [Vitesse Haute] +H 5 F

[Vitesse Haute 4] 1 5 7 1/ % () 0a599 Hz 50 Hz

Vitesse Haute 4

Visible si [4 Grande Vitesse] 5 H 4 n’est pas réglé sur [Non] ~ .

| - )
1 Il .

Identique au paramétre [Vitesse Haute]
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* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Bus DC] JL [ —

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] - -
=) [Configuration] [ - ~ - =» [Totale] - . . L =¥ [Fonction application]
Fuon =) [BUS DC] =

Liste des paramétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[BusDC] &/ L L —
[Chainage Bus DC] -/ [ [ /1 — [Non] - =
Mode Chainage bus DC
* [Non] ~ = : Non, non affecté
* [Busetréseau] /1A .~ : Bus et réseau, le variateur est alimenté par le bus DC et par I'alimentation

principale du réseau.
* [Bus uniquement] - . 5 : Bus uniquement, le variateur est uniquement alimenté par le bus DC.

AADANGER

SURVEILLANCE DE DEFAUTS A LA TERRE DESACTIVEE = AUCUNE DETECTION D’ERREURS

Si vous réglez ce paramétre sur Main, la surveillance de défauts a la terre est désactivée.

» N'utilisez ce paramétre qu’apres une évaluation approfondie des risques, conformément a toutes les
réglementations et normes qui s’appliquent a I'appareil et a I'application.

» Mettez en place des fonctions de surveillance de défauts a la terre qui ne déclenchent pas de réponse
automatique aux erreurs du variateur, mais qui permettent de délivrer des réponses adéquates
équivalentes par d’autres moyens, conformément a toutes les réglementations et normes en vigueur et a
I'évaluation des risques.

+ Mettez en service et testez le systéme avec la surveillance de défauts a la terre activée.

» Pendant la mise en service, vérifiez que le variateur et le systéme fonctionnent comme prévu, en
effectuant des tests et des simulations dans un environnement et des conditions contrdlés.

Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures graves.

[Compatib. Bus DC] o/ [ [ [ % - [Altivar] 7 £V
Compatibilité bus DC
Visible si le paramétre [Chainage Bus DC] - [ [ /1 indiqué ci-dessus n'est pas réglé sur [Non] - .
[Altivar] A L\ : seuls les variateurs ATV 320 sont sur le chainage du bus DC.
[Lexium] L H /7 : au moins un variateur Lexium 32 est sur le chainage du bus DC.
*  Pour ATVe+M2 ou ATV320++sM3 ou ATV320++S6, pas en fonction de [Compatib. Bus DC] &/ [ [ [ les
paramétres [Tension secteur] . - £ 5, [Seuil freinage] \/ & ~ sont forcés sur leur valeur par défaut.
*  Pour ATVe+*N4, si [Compatib. Bus DC] o [ [ [ estréglé sur [Altivar] A £ \/ les parameétres [Tension
secteur] o -~ £ 5, [Seuil freinage] \/ & - sont forcés sur leur valeur par défaut.
* Pour ATV++*N4, si [Compatib. Bus DC] o/ [ [ [ estréglé sur [Lexium] L H /1, [Tension secteur]
u - E 5 estforcé sur sa valeur par défaut, [Seuil freinage] V/ & - est forcé sur 780 Vdc et le variateur se

met sur [Niveau OBF] V = & F lorsque le niveau du bus DC est de 820 Vdc au lieu de 880 Vdc, de
maniére a étre compatible avec les variateurs Lexium 32 .

E — Selon calibre variateur.
[Aff.Pert.Ph.Rés.] F [ 4Kk
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Affectation perte phase réseau, comportement du variateur en cas de détection d'une erreur de perte phase
réseau.

Inaccessible pour les variateurs de calibre ATVee*M2.

Visible si 3.1 [Niveau d'accés] . A [ estréglé sur [Expert] £ F - et que le paramétre [Chainage Bus DC]
o L L I7indiqué ci-dessus est réglé sur [Non] r =.

* [Ignorer] ~ = : Ignorer, erreur détectée ignorée

* [Arrét Roue Libre] Y £ 5 : Arrét roue libre, erreur détectée avec arrét roue libre
[Perte phase réseau] .~ L estforcé sur[Ignorer] - = sile paramétre [Chainage Bus DC] - [ [ /7 indiqué
ci-dessus est réglé sur [Bus uniquement] & . 5. (Voir [Perte phase réseau] 7 L dans le Guide de
programmation (DRI- > CONF > FULL > FLT- > IPL-).
[Court-Circuit Terre] 5 L 7 % _ [Arrét Roue Libre] 4 £ 5

Détection court-circuit terre

Accessible pour les variateurs de calibre ATV320U55¢¢¢ ... D15¢¢e.

Visible si 3.1 [Niveau d'accés] . A [ estréglé sur [Expert] £ F - et que le paramétre [Chainage Bus DC]
o L L I7indiqué ci-dessus est réglé sur [Non] r =.

* [lgnorer] ~ = : Ignorer, erreur détectée ignorée

* [Arrét Roue Libre] ~ £ 5 : Arrét roue libre, erreur détectée avec arrét roue libre

[Court-Circuit Terre] 5 [ L I est forcé sur [Ignorer] ~ = pour les variateurs ATV320U55¢¢ ... D15¢** si le
paramétre [Chainage Bus DC] - [ [ /7 indiqué ci-dessus est réglé sur [Bus et réseau] /1A .

NOTE: Si [Court-Circuit Terre] =~ [ L 7 estréglé sur [Ignorer] ~ =, les fonctions de sécurité intégrées
(sauf celle de Suppression sire du couple (STO)), pour les variateurs ATV320U55¢¢¢ ... D15¢** ne peuvent
pas étre utilisées, sinon le variateur se mettrait en état [Err. Fct securité] 5 A F .

AADANGER

SURVEILLANCE DE DEFAUTS A LATERRE DESACTIVEE = AUCUNE DETECTION D’ERREURS

Si vous réglez ce paramétre sur [Ignorer] NO, la surveillance de défauts a la terre est désactivée.

» Nutilisez ce paramétre qu’aprés une évaluation approfondie des risques, conformément a toutes les
réglementations et normes qui s’appliquent a I'appareil et a I'application.

» Mettez en place des fonctions de surveillance de défauts a la terre qui ne déclenchent pas de réponse
automatique aux erreurs du variateur, mais qui permettent de délivrer des réponses adéquates
équivalentes par d’autres moyens, conformément a toutes les réglementations et normes en vigueur et a
I'évaluation des risques.

+ Mettez en service et testez le systéme avec la surveillance de défauts a la terre activée.

+ Pendant la mise en service, vérifiez que le variateur et le systéme fonctionnent comme prévu, en
effectuant des tests et des simulations dans un environnement et des conditions contrélés.

Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures graves.

[Tension secteur] . - £ 5 % En fonction de la tension En fonction de la tension
nominale du variateur nominale du variateur

Evacuation tension réseau

Visible si 3.1 [Niveau d'accés] L A [ estréglé sur [Expert] £ F - et que le paramétre [Chainage Bus DC]
o L L I7indiqué ci-dessus est réglé sur [Non] r =.
Pour ATV320¢sM2¢ ou ATV320+*M3- :

* [200 Vac] = (11 : 200 Vac

* [220 Vac] = =7 7 : 220 Vac

* [230 Vac] = 7101 :230 Vac
* [240 Vac] = + 7 : 240 Vac (réglage usine)
* [Lexium] L H /7 :[Tension secteur] . - £ 5, [Niveau Sous-Tension] . 5 L, [Seuil freinage] V & ~

sont forcés sur leur valeur par défaut.
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
Pour ATV320¢+*N4- :
* [380 Vac] 7 5[ :380 Vac
» [400 Vac] - [0 [J : 400 Vac
» [460 Vac] 5 [J : 460 Vac
» [500 Vac] = [J [J : 500 Vac (réglage usine)
* [Lexium] L H /7 : [Tension secteur] o - £ 5, [Niveau Sous-Tension] . 5 L sont forcés sur leur valeur
par défaut, [Seuil freinage] \ & ~ est forcé sur 780 Vdc et le variateur se met en [Niveau OBF] V = 4 F
le niveau du bus DC est de 820 Vdc au lieu de 880 Vdc.

Pour ATV320¢++S6- :
* [525Vac] 5 2 5 : 525 Vac
+ [600 Vac] & [

* [Lexium] L H /7 : [Tension secteur] . - £ 5, [Niveau Sous-Tension] . 5 L , [Seuil freinage] V - ~
sont forcés sur leur valeur par défaut.

[7: 600 Vac (réglage usine)

100 a 304 Vac Selon les caractéristiques

[Niveau Sous-Tension] . 5. % . .
nominales du variateur

Niveau Sous-Tension
Accessible si 3.1 [Niveau d'acceés] [ A [ estréglé sur [Expert] £ F .

Le réglage usine correspond a la valeur maximale de la plage de réglage (voir le tableau suivant).

La plage de réglage est déterminée par le tableau suivant :

Plage de réglage
Valeur minimale
[Mode DC-Bus] (dCCM) | [Mode DC-Bus] (dCCM)
Tension nominale du : . = = .
variateur [Ten3|on reseau] (UI’ES) [NOI’I] (no) [MAIn] (Bus&Ligne) ou Valeur maximale
[buS] (Bus uniqguement)
[200 Vac] (200) 100 Vac
ATV320eeeM2e [220 Vac] (220) 120 Vac
ATV320eesM3e [230 Vac] (230) 131 Vac 100 Vac 141 Vac
[240 Vac] (240) ou 141 Vac
[Lexium] (LHM)
[380 Vac] (380) 190 Vac
[400 Vac] (400) 204 Vac
ATV320eeeN4e [440 Vac] (440) 233 Vac 190 Vac 276 Vac
[460 Vac] (460) 247 Vac
[500 Vac] (500) ou 276 Vac
[Lexium] (LHM)
[625 Vac] (525) 266 Vac
ATV320eeeS6e [600 Vac] (600) ou 304 Vac 266 Vac 304 Vac
[Lexium] (LHM)

Ce paramétre est également accessible dans (DRI- > CONF > FULL > FLT- > USB-).
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asynchrones

Libellé sur I'lHM

Réglages

Réglage usine

[Seuil freinage] V &

- % Q)

335 a4 995

Vdc

Selon les caractéristiques
nominales du variateur

Seuil freinage

Accessible si 3.1 [Niveau d'acceés] . A

[ estréglé sur [Expert] £ F .

Le réglage usine est déterminé par la tension nominale du variateur :

Pour ATV320eeeM?2e : 395 Vdc
Pour ATV320eeeM3e : 395 Vdc
Pour ATV320eeeN4e : 820 Vdc
Pour ATV320eeeS6e : 995 VVdc

La plage de réglage est déterminée par le tableau suivant :

Plage de réglage

Tension nominale du variateur

[Tension réseau] (urES)

Valeur minimale

Valeur maximale

[200 Vac] (200) 335 Vdc
ATV320eeeM2e [220 Vac] (220) 365 Vdc
ATV320eesM3e [230 Vac] (230) 380 Vdc 395 Vde
[240 Vac] (240) ou [Lexium] 395 Vdc
(LHM)
[380 Vac] (380) 698 Vdc
[400 Vac] (400) 718 Vdc
[440 Vac] (440) 759 Vdc 820 Vdc
ATV320eeeN4e
[460 Vac] (460) 779 Vdc
[500 Vac] (500) 820 Vdc
[Lexium](LHM) 780 Vdc 780 Vdc
[525 Vac] (525) 941 Vdc
ATV320eeeS6e 995 Vo 995 Vdc

[600 Vac] (600) ou [Lexium]
(LHM)

Ce parametre est également accessible dans (DRI- > CONF > FULL > DRC-).

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages

indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce parameétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a

l'arrét.
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1.3.4.8 [Totale] F u L L ——[GESTION DEFAUTS]

FLE-

Contenu de ce chapitre

Avecterminal INtEgré ... 321
[Gestion PTC] F £ L — e 323
[Reset Defauts] = 5 L — i 325
[Reset Défaut AUtO] A £ m — oo 327
[parametrage alertes] A L 5 — ... 329
[Reprise @ala volée] F L m — e 330
[Etat therm. Moteur] £ H E — oo 331
[Perte Phase MOTEUR] o 7 L — oo 334
LI =1 L= I e N 335
[Surchauffe var.] o H L — .. 336
[Arrét différé thermique] 5 A £ — i 338
[Erreur eXterne] £ £ — e 339
[Gest. SOUS teNSION] L/ 5 b — oo 340
LTS € = 0 I N S 342
[Perte 4-20 MA] L F L — e 343
[Désact.DEteCt.Err.]  mi H — oo 344
[Gestion défaut COM.] [ L L — . oo 347
[Surveillance codeur] 5 o o — .o 350
[Detec limit cple/l] £ 1o — oo 351
[Fréquence Metre] F H F — oo 352
[Detect delta charge] o L o — ..o 354
[Erreur Autoréglage] £ m F — oo 356
[Appairage cartes] M ' i — e 357
[sous-charge Process] i L o — ..o 358
[SURCHARGE PROCESS] o L i — oot 360
[Vitesse de repli] L F F — . 362
[Diviseur de rampe] F 5 E — oo e 363
[INJECtioN DC] o [ 1 — i 364
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1.3.4.8 [Totale] F . L L ——[GESTION DEFAUTS] - L - asynchrones
Avec terminal intégré
Résumé des fonctions :
Code Nom
FEL— [Gestion PTC]
r5kF— [Reset Défauts]
AEr— [Reset Défaut Auto]
ALS— [parametrage alertes]
FLr— [Reprise a la volée]
EHE — [Etat therm. Moteur]
oFP L — [Perte Phase MOTEUR]

P L — [Perte phase réseau]
oHL — [Surchauffe var.]
S5HAE— [Arrét différé thermique]
EEF— [Erreur externe]
uhShb— [Gest. sous tension]

E i FE— [Tests IGBT]
LFL— [Perte 4-20 mA]

i H— [Désact.Détect.Err.]
CLL— [Gestion défaut COM.]
5dd— [Surveillance codeur]
Eod— [Detec limit cple/l]

FA9F — [Fréquence meétre]
dLd— [Detect delta charge]
EnF — [Erreur Autoréglage]
PP, — [Appairage cartes]
bl d— [sous-charge Process]
ol d— [SURCHARGE PROCESS]
LFF— [Vitesse de repli]
F5E— [Diviseur de rampe]
d0 1 — [Injection DC]
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) .
_{V = ENT @z ESC

ESC LAC |

1. Apartirdumenu [ o~ F —
2. Gestion des erreurs détectées

Les paramétres du menu [GESTION DEFAUTS] -~ L £ — ne peuvent étre
modifiés que si le variateur est arrété et aucun ordre de marche n'est présent,

sauf pour les parameétres présentant le symbole () dans la colonne Code, qui
peuvent étre modifiés lorsque le variateur est en marche ou a l'arrét.
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[Gestion PTC] PE L —

Sondes PTC

1 jeu de sondes PTC peut étre géré par le variateur pour protéger le moteur : sur
I'entrée logique LI6 convertie a cette fin par le commutateur SW2 sur le bloc de
commande.

Les sondes PTC sont surveillées pour les défauts détectés suivants :
» Surchauffe du moteur
* Coupure du capteur
» Court-circuit du capteur

La protection via les sondes PTC ne désactive pas la protection par calcul du 12
exécuté par le variateur (les deux types de protections peuvent étre combinés).
ATV320eeeeeB ATV320eeeeeC

Sink ext.
DI6 PTC Sinkint.| Source

e oon [ RO
s BB =[O pal )
Sink int. R2C ® SW2 SWA1
|~ | rR1C|)
D6 sTO|N) — i
SW2 P24 | com| © 10V Al1 COM A2 AI3 COM[AQ1[' ([R1A R1B R1C|[R2A R2C
N o i @@@@@@@ =l=l=]=]=|
pa© com[ ) r— —
D o1 A O : 0
ARl () —_—h
DI5 |N) @
o % 10V ® EBEBB =\
ois |©) Al
C), o2 | | °M S [ Rus
DIERINN +24§ M
RJ45 - DQ- DQ+ PE
NOTE:
Dix =LX
DQx = LOx
AQ1=A01
Acces
Les parametres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™ [ 5+ F =9
I_ [~} I_ I » ~ ll: II ‘l_ ‘l__
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Liste des paramétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Gestion PTC] F L —

[Gest Retour PTC] F L [ L — [Non] ~ o

Gestion retour sonde PTC

Vérifiez d'abord que le commutateur SW2 du bloc de commande est positionné sur PTC.
* [Non] ~ = : Aucune gestion, non utilisé

* [Toujours] A 5 : Toujours, les sondes PTC sont surveillées en permanence, méme si la puissance est
déconnectée (a condition que le controle reste sous tension)

* [Puiss. ON] - & 5 : Puiss. ON, les sondes PTC sont surveillées lorsque le variateur est sous tension
* [Mot. marche] - 5 : Mot. marche, les sondes PTC sont surveillées lorsque le moteur est sous tension
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[Reset Défauts] - 5 £ —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =
FuoullL »II:AI_I’:»I_’_:II'__

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Reset Défauts] - 5 - —
[Affect. réarmement] - 5 F - [Non] ~ o

Affectation entrée réarmement

Les erreurs détectées sont effacées manuellement lorsque I'entrée ou le bit affecté passe a 1, sila cause de
I'erreur détectée a été éliminée.

La touche STOP/RESET (Arrét/Réinitialisation) du terminal graphique exécute la méme fonction.

Les erreurs détectées suivantes peuvent étre effacées manuellement: A5 F, k- F, L nF, L aF,dL F,
EFF I,EFFA FRES, FLCFZ, vnFY9 nFA, inFb,LCF,LFF3, abF,aHF,all,alF,
oFF |, oPF&,a5F, obFL, PHF, PLFL, SCFY, 5CF5,5LF |,5LF2, 5LF3,5aF,
5FF, ’:_II__I’:, EJdF, EmnFetul F.
NOTE: Si [Reset Défaut étendu] ~ - ~ [ est regle sur [Oui] 4 £ 5, les erreurs détectées suivantes
peuvent également étre effacées manuellement: - L F, 5CF 1, 50 F 3.
* [Non] ~ = : Non, fonction inactive
« [DI1] L . I: Entrée logique 1
* [...] ... : voir conditions d'affectation
(Si[Profil] L HL F est réglé sur [Non séparé] 5 /7 ou [Separe] 5E F alors [CD11] [ ,:/ | | a[CD15]
Cd 5, [CHMM]L 11 1a[CM8]L | 15,[C21M] L2 | la[C215) L 27 |5 et[C311] L 7 | | a[C315]
L 3 15 nesont pas dlsponlbles)
[Affect. Redém. Prod] - F A % - [Non] ~ o

Affectation redémarrage produit

Pendant cette procédure de redémarrage, le variateur effectue les mémes étapes que s’il avait été mis hors
tension, puis a nouveau sous tension. Selon le cablage et la configuration du variateur, cela peut entrainer un
fonctionnement immédiat et imprévu.

La fonction de redémarrage effectue une Remise a zéro aprés détection d’un défaut et redémarre le variateur.

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L'EQUIPEMENT

La fonction de redémarrage effectue une Remise a zéro aprés détection d’'un défaut et redémarre ensuite le
variateur.

» Vérifiez que cette fonction peut étre activée en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Ce parameétre ne peut étre modifié que si 3.1 [Niveau d'accés] L A [ estréglé surle mode [Expert] £ F

Réinitialisation du variateur par entrée logique. Permet la réinitialisation de toutes les erreurs détectées sans
mettre le variateur hors tension. La réinitialisation a lieu sur un front montant (passage de 0 a 1) de I'entrée
affectée. Elle ne peut s'effectuer que si le variateur est verrouillé.

Pour affecter la réinitialisation, appuyez pendant 2 secondes sur la touche ENT.
* [Non] ~ o : Non, fonction inactive
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« [DI1] L . I: Entrée logique 1
[...] -
+ [DI6] L . 5: Entrée logique 6
 [DAIM] L A . I: Entrée logique Al1
+ [DAI2] L A . ': Entrée logique Al2
 [OLO01] = L [J I :OLO1, blocs fonctions : sortie logique 01
[...] ..
* [OL10] = L /4 : OL10, blocs fonctions : sortie logique 10

- [Non] no

[Redémarrage Produit] - 7 %

Redémarrage Produit

La fonction de redémarrage effectue une Remise a zéro et redémarre le variateur. Pendant cette procédure de
redémarrage, I'appareil effectue les mémes étapes que s'il avait été mis hors tension, puis a nouveau sous
tension. Selon le cablage et la configuration de I'appareil, cela peut entrainer un fonctionnement immédiat et
imprévu.

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L’EQUIPEMENT

La fonction de redémarrage effectue une Remise a zéro aprés détection d’'un défaut et redémarre ensuite
I'appareil.

+ Vérifiez que cette fonction peut étre activée en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Ce parameétre ne peut étre modifié que si 3.1 [Niveau d'accés] L H [ est réglé sur le mode [Expert] £ F .

Réinitialisation du variateur. Permet la réinitialisation de toutes les erreurs détectées sans mettre le variateur
hors tension.

* [Non] ~ = : Non, fonction inactive

* [Oui] 4 E 5 : Oui, réinitialisation. Appuyez pendant 2 secondes sur la touche ENT. Le paramétre repasse
a [Non] ~ o automatiquement dés la fin de I'opération. Le variateur ne peut étre réinitialisé que s'il est
verrouillé.

- [Non] (gl =]

[Reset Défaut étendu] H - F [ Kk

Reset Défaut étendu

AVIS

VARIATEUR INOPERANT
» Vérifiez que 'activation de ce parameétre peut étre effectuée sans endommager I'équipement.
* Avant la réinitialisation de I'erreur détectée, identifiez et corrigez la cause de I'erreur.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Ce parametre ne peut étre modifié que si [3.1] [Niveau d'accés] L A [ estréglé surle mode [Expert] £

Utilisable pour sélectionner le niveau d'acces a [Affect. réarmement] - 5 F pour réinitialiser les erreurs
détectées sans avoir a couper l'alimentation du variateur.
NOTE: Si [Reset Défaut étendu] + - ~ [ estréglé sur [Oui] 4 E *

- |/ L
I

peuvent également étre effacées manuellement: = [ F, 5[ F |,

5, les erreurs détectées suivantes
CF .

ur

1

* [Non] ~ = : Non, fonction inactive
* [Oui] 4 E 5 : Oui, fonction active
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[Reset Défaut Auto] A E r —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =

(=R coL- = -
Full =»F[E Ia =

Liste des parameétres
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[Reset Défaut Auto] A - - —

- [Non] o

[Reset Défaut Auto] A - - Z 2s

Reset défaut automatique

Cette fonction permet de réaliser automatiquement une seule ou plusieurs remises a zéro aprés détection d’un
défaut. Sila cause de I'erreur qui a déclenché le passage a I'état de fonctionnement Défaut disparait alors que
cette fonction est active, le variateur reprend son fonctionnement normal. Lorsque les tentatives de Remise a
zéro apres détection d’'un défaut sont effectuées automatiquement, le signal de sortie "Défaut Etat
Fonctionnement" est indisponible. Si les tentatives de Remise a zéro aprés détection d'un défaut échouent, le
variateur reste a I'état de fonctionnement Défaut et le signal de sortie "Défaut Etat Fonctionnement" s’active.

A AVERTISSEMENT

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L'EQUIPEMENT
+ Vérifiez que cette fonction peut étre activée en toute sécurité.

+ Vérifiez que lorsque le signal de sortie « Défaut Etat Fonctionnement » est indisponible, cette fonction
peut étre activée en toute sécurité.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Le relais d’erreur reste actif si cette fonction est active. La consigne de vitesse et le sens de la marche doivent

étre maintenus. Utilisez une commande 2 fils [Commande 2/3 fils] £ [ [ réglée sur [Commande 2 fils] - [
et [Commande 2 fils] £ [ £ réglé sur [Sur niveaux] L £ L, voir [Commande 2/3 fils] - L [ , page 100.
Si le redémarrage n'a pas eu lieu lorsque le temps configurable [Temps reset défaut] - A ~ est écoulé, la

procédure est annulée et le variateur reste verrouillé jusqu'a ce qu'il soit mis hors tension, puis rallumé.

Les codes d'erreur , page 420 qui permettent cette fonction sont répertoriés.
* [Non] ~ o : Non, fonction désactivée

+ [Oui] 4 £ 5 : Oui, redémarrage automatique aprés le verrouillage a cause d'une erreur détectée, si
I'erreur détectée a disparu et si les autres conditions de marche permettent ce redémarrage. Le
redémarrage est effectué par une série de tentatives automatiques séparées par des périodes d'attente de
plus en plus longues : 1s, 5 s, 10 s, puis 1 minute pour les tentatives suivantes.

[Temps reset défaut] - 7 - * - [5 minutes] 5
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Temps reset défaut

Le parametre est accessible si [Reset Défaut Auto] A £ ~ estréglé sur [Oui] 5 £ 5. Il peut étre utilisé afin de
limiter le nombre de redémarrages consécutifs sur une erreur détectée récurrente.

[5 minutes] 5: 5 minutes
[10 minutes] //[: 10 minutes
[30 minutes] 7 [7: 30 minutes

[Mh] /H:1h
[2h] ZH:2h
[3h] 7H:3h

[imité] [ E: llimité

(1) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le Guide d'installation et sur la plaque
signalétique du variateur.

* : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce parametre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

E 2 s : pour modifier I'affectation de ce paramétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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[parametrage alertes] AL 5 —
Acceés

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= [ o1 F =»
Full=»FL-=pALE5

Liste des parameétres
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[parametrage alertes] A [ 5 —

[Seuil Sup. Courant] [ £ 4 () 0a1,5In(1) INV
Seuil supérieur du courant

[Seuil Fréq. Moteur] F £ o ) 02599 Hz 50 Hz
Seuil fréquence moteur

[Seuil Fréquence 2] F = 4 €) 02599 Hz 50 Hz
Seuil fréquence 2

[Seuil Couple Haut] - £ H (@ -300 2 300 % 100 %
Seuil couple haut

[Seuil Couple Bas] - £ L 0 -300 & 300 % 50 %
Seuil couple bas

[Seuil Avert.lImpuls.] - 7 L 0a20000Hz 0Hz
Seuil avertissement impulsion

Visible si [Fréquence métre] ~ 5 F n'est pas [Non] ~ .

(1) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le Guide d'installation et sur la plaque
signalétique du variateur.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce parameétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

Z 2 s : pour modifier |'affectation de ce parameétre, appuyez pendant 2 secondes
sur la touche ENT.
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[Reprise alavolée] FL - —
Acceés

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= L o~ F =p
Full=»FLL=»F[ -

Liste des parameétres
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[Reprise alavolée] F L - —

NOTE: Cette fonction ne peut pas étre utilisée avec toutes les fonctions. Suivez les instructions sur
[Fonction application] - . ~ — Résumeé de [Fonction application] F . ~-, page 212.

[Reprise alavolée] F | - — [Non] ~ o

Reprise Volée

Utilisée pour activer un redémarrage progressif si I'ordre de marche est maintenu aprés les événements
suivants :

» Coupure ou débranchement de I'alimentation réseau.
* Réinitialisation de I‘erreur détectée de courant ou redémarrage automatique.
» Arrétenroue libre.

La vitesse donnée par le variateur reprend a partir de la vitesse estimée du moteur au moment du
redémarrage, puis suit la rampe jusqu'a la vitesse de consigne.

Cette fonction requiert une commande 2 fils sur niveau.

Lorsque la fonction est active, elle intervient a chaque ordre de marche, entrainant un Iéger retard du courant
(0,5 s maximum). [Reprise a la volée] F L - est forcé sur [Non Configuré] ~ o sila commande logique de
frein [CommandeFrein] & L [ est affectée ou si [Injection DC Auto] ~ o [ estréglé sur [Continue] [ - .

Si la vitesse du moteur atteint zéro avant d'augmenter a la vitesse de consigne aprés une reprise a la volée,
une légere augmentation du paramétre [Tps Filtre Courant] [ - £ ~ permet au variateur de redémarrer a sa
vitesse actuelle.

* [Non] ~ = : Non, fonction inactive
* [Oui] 4 E 5 : Oui, fonction active
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[Etat therm. Moteur] £t H E —

Protection thermique du moteur

Protection thermique par calcul du |2t.
NOTE: L'état thermique du moteur n'est pas enregistré lorsque le variateur est
éteint.
* Moteurs autoventilés : les courbes de déclenchement dépendent de la
fréquence du moteur.

* Moteurs motoventilés : seule la courbe de déclenchement de 50 Hz doit étre
prise en compte, quelle que soit la fréquence du moteur.

Les courbes suivantes représentent le délai de déclenchement en secondes :

(50 Hz)
Trip time in seconds
1Hz SI{: 5Hz
10000 \I J I/ 1ulr1z 2CIIHz 50 Hz
| IN| T |
Il IA] 1 1
1H'R} \
LN LAY \
\\\\ \_\ AN
NN
1000 ——— l.%l
Y
AY
M,
AN
\_R _
“-h""h-...__
_|-|.-.__-‘-
100
0.7 08 0.9 1 1.1 12 1.3 14 1.5 1.6

Motor curent/ItH

Les courbes suivantes représentent le délai de déclenchement en secondes : (60

Hz)
Trip time in seconds 1 Hz 3 Hz SHz
10000 N\ ./ 10 Hz ﬂl;u
1
: \
L1
'\\\\ \
b,
V\
%\ N N
~
(S
1000
100
0.7 0.8 0.9 1 1.1 1.2 1.3 1.4 1.5

Motor currentfItH
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AVIS

SURCHAUFFE DU MOTEUR

Installez un équipement de surveillance thermique externe dans les conditions
suivantes :

* si un moteur, dont le courant nominal est inférieur de 20 % par rapport a
celui du variateur, est raccordé.

» Sivous utilisez la fonction de commutation du moteur.
Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages

matériels.

Acces
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: =~ ™=» [ o~ F
Full=»Fl = LHE

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Etat therm. Moteur] - H £ —

[Mode Therm. Moteur] £ H E — [Auto ventillé] A L L

Mode surveillance thermique moteur

NOTE: Un déclenchement se produit lorsque I'état thermique atteint 118 % de I'état nominal et le
réenclenchement, lorsqu'il redescend sous 100 %.

* [Non] ~ = : Aucune surveillance thermique, aucune protection

» [Auto ventillé] 7 L L : Moteur a refroidissement automatique, pour les moteurs autoventilés

» [Refroidissemt Forcé] - [ | : Moteur a refroidissement forcé, pour les moteurs motoventilés
[Seuil Therm. Moteur] ~ £ o Ow 02118 % 100 %

Seuil thermique moteur, seuil de déclenchement de I'alarme thermique du moteur (sortie logique ou relais)

[Seuil Therm. Moteur2] - £ o 2 QO 02118 % 100 %

Seuil thermique moteur 2, seuil de déclenchement de I'alarme thermique du moteur 2 (sortie logique ou
relais)

[Seuil Therm. Moteur3] ~ ~ o QO 02118 % 100 %

Seuil thermique moteur 3, seuil de déclenchement de 'alarme thermique du moteur 3 (sortie logique ou
relais)

[Gest.Err.Temp.Mot.] = L L — [Arrét Roue Libre] Y £ 5

Gestion erreur surchauffe moteur

AVIS

SURCHAUFFE

Selon les réglages de ce paramétre, la réponse aux erreurs détectées est désactivée ou la transition vers
I'état de fonctionnement Défaut est supprimée en cas de détection d’'une erreur.

+ Vérifiez que le réglage de ce paramétre peut étre effectué sans endommager I'équipement.

» Mettez en place d’autres fonctions de surveillance équivalentes a la place des fonctions de surveillance
désactivées.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.
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Type d'arrét en cas d’erreur thermique du moteur détectée.
* [lgnorer] ~ = : Ignorer, erreur détectée ignorée
* [Arrét Roue Libre] - = 5: Arrét roue libre

+ [Arrét configuré] 5 - - : Arrét configuré, paramétre [STT], arrét selon la configuration du parameétre
[Type d'arrét] = = - , sans déclenchement. Dans ce cas, le relais de défaut ne s'ouvre pas et le variateur
est prét a redémarrer a la disparition de I'erreur détectée, selon les conditions de redémarrage du canal de
commande actif (par exemple, selon [Commande 2/3 fils] - [ [ et [Commande 2 fils] £ [ £ , page 153
si la commande est au bornier). Il est conseillé de configurer une alarme sur cette erreur détectée
(affectée a une sortie logique, par exemple), afin de signaler la cause de I'arrét.

+ [Vitesse Repli] L ~ F : Vitesse de repli, passage a la vitesse de repli, conservée tant que I'erreur
détectée est présente et que I'ordre de marche n'est pas désactivé (2)
+ [Vitesse Maintenue] - L 5 : Vitesse Maintenue, le variateur maintient la méme vitesse de

fonctionnement que celle relevée au moment de la détection de l'erreur, tant que I'erreur détectée est
présente et que 'ordre de marche n'est pas désactive (2)

* [Arrét Rampe] - /7 F: Arrét Rampe

* [Arrétrapide] F 5 L: Arrét rapide
* [Injection DC] =/ . : Injection DC. Ce type d'arrét ne peut pas étre utilisé avec toutes les fonctions. Voir
le tableau .
[Mémo Etat Therm Mot] /7 /7 — [Non] - o
Mémo état thermique moteur
* [Non] ~ = : Non, I'état thermique du moteur n'est pas enregistré lorsque la tension est coupée
* [Oui] 4 E 5 : Oui, I'état thermique du moteur est enregistré lorsque la tension est coupée
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[Perte Phase MOTEUR] o PL —

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ = [ o~ F =
Full=»Fl =0
Liste des parameétres
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Perte Phase MOTEUR] = F L —

— [Erreur OPF Decl] Y £ 5

[Affect perte ph mot] = F L I 2s

Affectation perte phase moteur

A ADANGER

RISQUE D’ELECTROCUTION, D'EXPLOSION OU D'ARC ELECTRIQUE

Si la surveillance de phase de sortie est désactivée, la perte de phase et, par conséquent, le débranchement
accidentel de cables ne sont pas détectés.

+ Vérifiez que ce paramétre peut étre réglé en toute sécurité.
Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures graves.

NOTE: Le paramétre [Affect perte ph mot] - ~ L est réglé sur [Fonction Inactive] ~ o lorsque [Type
Cde Moteur]  E £ , page 125 est réglé sur [Mot. sync.] 5 < ~. Pour les autres configurations du
paramétre [Type Cde Moteur] [ - £, le paramétre [Affect perte ph mot] = F L est forcé sur [Erreur OPF

Decl] = £ 5 sila commande logique de frein est configurée.
* [Fonction Inactive] ~ = : Fonction inactive

* [Erreur OPF Decl] 4 £ 5 : Erreur OPF déclenchée, déclenchement sur [Affect perte ph mot] = ~ L
avec arrét roue libre

* [Aucune err. décl.] - A [ : Aucune Erreur Déclenchée, pas de déclenchement de défaut, mais gestion
de la tension de sortie pour éviter une surintensité au rétablissement de la liaison avec le moteur et reprise
a la volée (méme si cette fonction n'est pas configurée).

Le variateur passe a I'état [Coupure Sortie] = = [ aprés le délai [Tempo.Perte Ph.Mot.] = o/ . La reprise a
la volée est possible dés que le variateur est réglé sur I'état de coupure avale controlée en cours [Coupure
Sortie] 5= L.

[Tempo.Perte Ph.Mot.] = o - ¢) 05a10s 0,5s

Temporisation erreur perte phase moteur

Délai de prise en compte de I'erreur détectée [Affect perte ph mot] = 7 L.
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[Totale] PL —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= [ o1 F =»

(=R coL (=]
FullL =»F[E 1L

Liste des parameétres
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[Perte phase réseau] | F L —

— Selon calibre variateur

[Aff.Pert.Ph.Rés.] FL X 22 s

Affectation perte phase réseau

Inaccessible si la valeur nominale du variateur est ATV320e00M2e.

Dans ce cas, aucun réglage usine ne s'affiche.

Réglage usine : [Arrét Roue Libre] = £ 5 pour la valeur nominale du variateur ATV320eeeN4e.

Si une phase disparait en entrainant une diminution des performances, le variateur passe en mode d’erreur
détectée [Perte phase réseau] ~ H F.
Si 2 ou 3 phases disparaissent, le variateur déclenche un défaut [Perte phase réseau] - H F.

* [lgnorer] ~ = : Ignorer, erreur détectée ignorée

+ [Arrét Roue Libre] Y £ 5 : Arrét roue libre, erreur détectée avec arrét roue libre
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[Surchauffe var] o HL —

Acces
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ = [ o~ F =
Full =»Fl = HL
Liste des parameétres
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[Surchauffevar.] - HL —
[Gest.Err.SurTp.Var.] o H L — [Arrét Roue Libre] 4 £ 5

Gestion erreur surtempérature variateur

AVIS

SURCHAUFFE

Selon les réglages de ce paramétre, la réponse aux erreurs détectées est désactivée ou la transition vers
I'état de fonctionnement Défaut est supprimée en cas de détection d’'une erreur.

» Vérifiez que le réglage de ce paramétre peut étre effectué sans endommager I'équipement.
Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Comportement en cas de surchauffe du variateur.

NOTE: Un déclenchement se produit lorsque I'état thermique atteint 118 % de I'état nominal et le
réenclenchement, lorsqu'il redescend sous 90 %.

* [lgnorer] ~ =: Ignorer, erreur détectée ignorée

» [Arrét Roue Libre] 4 £ 5: Arrét roue libre

* [Arrét configuré] = E £ : Arrét configuré, paramétre [STT], arrét selon la configuration du parameétre
[Type d'arrét] 5 = L , sans déclenchement. Dans ce cas, le relais de défaut ne s'ouvre pas et le variateur
est prét a redémarrer a la disparition de I'erreur détectée, selon les conditions de redémarrage du canal de
commande actif (par exemple, selon [Commande 2/3 fils] £ [ et [Commande 2 fils] - [ £ , page 153

si la commande est au bornier). Il est conseillé de configurer une alarme sur cette erreur détectée
(affectée a une sortie logique, par exemple), afin de signaler la cause de I'arrét.

+ [Vitesse Repli] L F F : Vitesse de repli, passage a la vitesse de repli, conservée tant que I'erreur
détectée est présente et que I'ordre de marche n'est pas désactivé (2)

+ [Vitesse Maintenue] - . 5 : Vitesse Maintenue, le variateur maintient la méme vitesse de
fonctionnement que celle relevée au moment de la détection de I'erreur, tant que I'erreur détectée est
présente et que l'ordre de marche n'est pas désactivé (2)

» [Arrét Rampe] - /1 F: Arrét Rampe
» [Arrétrapide] ~ 5 - : Arrét rapide
* [Injection DC] & [ . : Injection DC. Ce type d'arrét ne peut pas étre utilisé avec toutes les fonctions. Voir
le tableau .
[Alarme therm. var.] £ H A 0 0a118 % 100 %

Avertissement état thermique variateur

Seuil de déclenchement de I'alarme thermique du variateur (sortie logique ou relais).

(1) Le paramétre est également accessible dans le menu [Réglages] 5 £ .

(2) Comme l'erreur détectée ne déclenche pas d'arrét dans ce cas, il est recommandé d'affecter un relais ou
une sortie logique a la signalisation de cette erreur.
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* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

Z 2 s : pour modifier |'affectation de ce parameétre, appuyez sur la touche ENT
pendant 2 s.
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[Arrét différé thermique] 5 A £ —

Arrét différé en cas d’alarme thermique

Cette fonction permet d'éviter I'arrét inopportun du variateur entre deux étages en
cas de dépassement thermique du variateur ou du moteur, en autorisant le
fonctionnement jusqu'au prochain arrét. A I'arrét suivant, le variateur est verrouillé
jusqu'a ce que I'état thermique repasse en dessous du seuil réglé sur 20 %.
Exemple : un seuil de déclenchement réglé a 80 % permet le réenclenchement a
60 %.

On définit un seuil d'état thermique pour le variateur et un seuil d'état thermique
pour le ou les moteurs, qui déclencheront I'arrét différé.

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: o~ ™= [ o+ F =

I

- 1 * | ] * [ ]
|y Sy | I By

Liste des paramétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Arrét différé thermique] 5 A £ —

[Arrét Diff Therm] = A £ - [Non] - =

Arrét différé thermique

La fonction d'arrét de I'alarme thermique permet de définir un niveau thermique d'alarme personnalisé pour le
variateur ou le moteur. Lorsque l'un de ces niveaux est atteint, le variateur déclenche un arrét en roue libre.

* [Non] ~ = : Non, fonction désactivée (dans ce cas, les parameétres suivants ne sont pas accessibles)
* [Oui] 4 £ 5 : Oui, arrét roue libre en cas d'alarme thermique du variateur ou du moteur

[Alarme therm. var.] £ H A 0 02118 % 100 %

Avertissement état thermique variateur, seuil d'état thermique du variateur déclenchant I'arrét différé

[Seuil Therm. Moteur] - £ 0 0a118 % 100 %

Seuil thermique moteur, seuil d'état thermique du moteur déclenchant I'arrét différé

[Seuil Therm. Moteur2] - - o = €) 0a118 % 100 %

Seuil thermique moteur 2, seuil d'état thermique du moteur 2 déclenchant l'arrét différé

[Seuil Therm. Moteur3] - £ o 7 QO 02118 % 100 %

Seuil thermique moteur 3, seuil d'état thermique du moteur 3 déclenchant l'arrét différé
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[Erreur externe] £ E F —
Acceés

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= [ o1 F =»
Full=»FLE=»EEF

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Erreur externe] £ £ F —

[Affect. Erreur Ext.] £ £ F — [Non] - o

Affectation erreur externe
Si le bit affecté est 0, aucune erreur externe n’est détectée.

Si le bit affecté est 1, une erreur externe est détectée.

La logique peut étre configurée via le paramétre [Condit. Erreur Ext.] L £ £ si une entrée logique a été
affectée.

* [Non] ~ = : Non, fonction désactivée

« [DM] L . /: Entrée logique 1

e [...] ... : voir conditions d'affectation

[Condit. Erreur Ext.] L £ £ % — [Actif Haut] H [

Condition erreur externe

Le parametre est accessible si l'erreur externe détectée a été affectée a une entrée logique. Il définit la logique
positive ou négative de I'entrée affectée a I'erreur détectée.

+ [Actif Bas] L = : Actif Bas, déclenchement sur front descendant (passage de 1 a 0) de I'entrée affectée
+ [Actif Haut] H . L : Actif Haut, déclenchement sur front montant (passage de 0 a 1) de I'entrée affectée

[Réact. Erreur Ext.] £ 7 L — [Arrét Roue Libre] 5 £ 5

Réaction du variateur a une erreur externe

Type d'arrét en cas d'erreur externe détectée.

+ [Ignorer] ~ = : Ignorer, erreur externe détectée ignorée
* [Arrét Roue Libre] - = 5: Arrét roue libre
» [Arrét configuré] - E £ : Arrét configuré, paramétre [STT], arrét selon la configuration du parameétre

[Type d'arrét] = = - , sans déclenchement. Dans ce cas, le relais de défaut ne s'ouvre pas et le variateur
est prét a redémarrer a la disparition de I'erreur détectée, selon les conditions de redémarrage du canal de
commande actif (par exemple, selon [Commande 2/3 fils] - L [ et [Commande 2 fils] - [ £ , page 153
si la commande est au bornier). Il est conseillé de configurer une alarme sur cette erreur détectée
(affectée a une sortie logique, par exemple), afin de signaler la cause de I'arrét.

+ [Vitesse Repli] L F F : Vitesse de repli, passage a la vitesse de repli, conservée tant que I'erreur
détectée est présente et que I'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

+ [Vitesse Maintenue] - L 5 : Vitesse Maintenue, le variateur maintient la méme vitesse de
fonctionnement que celle relevée au moment de la détection de l'erreur, tant que I'erreur détectée est
présente et que 'ordre de marche n'est pas désactive (1)

* [Arrét Rampe] - /7 F: Arrét Rampe
* [Arrétrapide] F 5 t: Arrét rapide

* [Injection DC] = [ .: Injection DC. Ce type d'arrét ne peut pas étre utilisé avec toutes les fonctions. Voir
le tableau .
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[Gest. sous tension] u 56 —

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ = [ o~ F =
FulLlL=»FL L=, 5k
Liste des parameétres
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Gest. sous tension] u 5 b —
[Réaction Ss-Tension] . 5 & — [Erreur déclenchée] /1

Réaction sous-tension, comportement du variateur en cas de sous-tension.

* [Erreur déclenchée] 7 : Erreur déclenchée, le variateur déclenche I'erreur et le signal de défaut externe
se déclenche également (le relais de défaut affecté a [Non défaut] FLT sera ouvert)

* [Err.décl.sansrelais] / : Erreur Déclench. Sans Relais, |le variateur déclenche I'erreur, mais le signal de
défaut externe n'est pas déclenché (le relais de défaut affecté a [Non défaut] FLT reste fermé)

» [Avert déclenché] - : Avert déclenché, alarme et relais de défaut maintenu fermé. L'alarme peut étre
affectée a une sortie logique ou a un relais

[Tension secteur] . - £ 5 En fonction de la tension En fonction de la tension
nominale du variateur nominale du variateur

Evacuation tension réseau

Voir [Tension secteur] o - £ 5 .

[Niveau Sous-Tension] . 5 L 100a 304 V Selon la valeur nominale du
variateur

Niveau Sous-Tension, réglage du niveau de déclenchement de I'erreur de sous-tension en volts. Le réglage
usine est déterminé par la tension nominale du variateur.

Voir [Niveau Sous-Tension] = 5[ .

[Timeout Ss-Tension] . 5 £ 0,25a999,9s 0,2s

Timeout sous-tension, délai de prise en compte de I'erreur détectée de sous-tension.

[Prévention sous U] 5 - — [Inactif] ~ =

Arrét contrélé coup. rés., comportement quand le niveau de prévention des erreurs de sous-tension est
atteint.

* [Inactif] ~ =: Inactif
* [Maintien Bus DC] /7 /7 5: Maintien Bus DC, ce mode d'arrét utilise I'inertie pour maintenir la tension du
bus DC le plus longtemps possible
» [Arrét Rampe] - /71 F: Arrét Rampe, arrét suivant une rampe réglable [Temps Arrét Max.] 5 £ /7
* [Arrét Roue Libre] L ~ : Verrouillé en arrét roue libre sans erreur, verrouillage (arrét roue libre) sans
erreur détectée
[tps redem sous tens] - 5 /7 % () 1,0s29999s 1.0s

Temps de redémarrage aprés défaut soustension

Délai avant d'autoriser le redémarrage aprés arrét complet pour [Prévention sous U] = - - = [Arrét Rampe]

~ 1F, sila tension est redevenue normale.

[Niveau Prévention] . 7 [ 141 a368 V Selon la valeur nominale du
variateur

Niveau prévention sous-tension
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Réglage du niveau de prévention des erreurs de sous-tension en volts, accessible si [Prévention sous U]
5k F n'est pas réglé sur [Inactif] ~ . La plage de réglages et le réglage usine dépendent de la tension
nominale du variateur et de la valeur du paramétre [Tension secteur] . - £ 5.

[Temps Arrét Max.] 5 = /7 % () 0,01260,00s 1,00 s

Temps d‘arrét maxi

Temps de rampe si [Prévention sous U] 5 L F estréglé sur [Arrét Rampe] ~ 7 F.

[Durée Maint. Bus DC] ~ & 5 % ) 1a9999s 9999s

Durée Maint. Bus DC

Temps de maintien du bus DC si le paramétre [Prévention sous U] - £ F est réglé sur [Maintien Bus DC]

11 c
L I I R
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[Tests IGBT] £ £ —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= L o~ F =p
Full =»FLF=-»L

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Tests IGBT] £ |k —
[TestCrt-circ sortie] = - - & — [Non] - =

Test court-circuit en sortie
* [Non] ~ = : Non, aucun test

* [Oui] 4 £ 5 : Oui, les IGBT sont testés lors de la mise sous tension et a chaque fois qu'un ordre de
marche est envoyé. Ces tests provoquent un léger retard (quelques ms). En cas d'erreur détectée, le
variateur se verrouille. Il est possible de détecter les erreurs suivantes :

o Court-circuit de sortie du variateur (bornes U-V-W) : affichage de SCF
o IGBT défectueux : xtF, avec x qui indique le numéro de I'GBT concerné
o IGBT court-circuité : x2F, avec x qui indique le numéro de I'lGBT concerné

(1) Comme l'erreur détectée ne déclenche pas d'arrét dans ce cas, il est recommandé d'affecter un relais ou
une sortie logique a la signalisation de cette erreur.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce parametre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Perte 4-20mA] L FL —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= [ o - F =»
FullL=»FLE= [ FL

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Perte 4-20 mA] L F L —

[AI3 Perte 4-20 mA] L F L 3 — [Ignorer] - o
AI3 Gestion perte 4-20 mA
* [lgnorer] ~ = : Ignorer, erreur détectée ignorée. Il s’agit de la seule configuration possible si [Valeur Min
AlI3] [ - L 7 n’excéde pas 3 mA
* [Arrét Roue Libre] Y £ 5: Arrét roue libre
» [Arrét configuré] = E £ : Arrét configuré, paramétre [STT], arrét selon la configuration du parameétre

[Type d'arrét] = - - , sans interruption. Dans ce cas, le relais de défaut ne s'ouvre pas et le variateur est
prét a redémarrer a la disparition de I'erreur détectée, selon les conditions de redémarrage du canal de
commande actif (par exemple, selon [Commande 2/3 fils] - Z £ et [Commande 2 fils] - _ £ , page 153
si la commande est au bornier). Il est conseillé de configurer une alarme sur cette erreur détectée

(affectée a une sortie logique, par exemple), afin de signaler la cause de I'arrét.

+ [Vitesse Repli] L F F : Vitesse de repli, passage a la vitesse de repli, conservée tant que I'erreur
détectée est présente et que I'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

+ [Vitesse Maintenue] - . 5 : Vitesse Maintenue, le variateur maintient la méme vitesse de
fonctionnement que celle relevée au moment de la détection de I'erreur, tant que I'erreur détectée est
présente et que l'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

* [Arrét Rampe] ~ /1 F: Arrét Rampe
* [Arrétrapide] ~ 5 t: Arrét rapide

* [Injection DC] -/ L . : Injection DC. Ce type d'arrét ne peut pas étre utilisé avec toutes les fonctions. Voir
le tableau .

(1) Comme I'erreur détectée ne déclenche pas d'arrét dans ce cas, il est recommandé d'affecter un relais ou
une sortie logique a la signalisation de cette erreur.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Désact.Détect.Err.] 1n H —

Acces

Le paramétre est accessible en mode [Expert] £ P

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= [ o~ F =
Fol L »F:’_:’:» rm H
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Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Désact.Détect.Err.] -~ H —

E - [Non] =
[Désact.Détect.Err] - H * dos

Désactivation détection erreur

Dans de rares cas, les fonctions de surveillance de I'appareil sont a éviter car elles empéchent le bon
fonctionnement de I'application. L'exemple type est celui d’'un ventilateur d’un extracteur a fumées fonctionnant
comme élément d’un systéme de protection contre les incendies. En cas d’incendie, le ventilateur de
I'extracteur a fumées doit fonctionner le plus longtemps possible, méme si, par exemple, la température
ambiante admissible pour I'appareil est dépassée. Pour de telles applications, 'endommagement ou la
destruction de I'appareil peuvent étre acceptables en tant que dommages collatéraux s’il s’agit, par exemple,
d’éviter d’autres dommages dont les risques possibles sont jugés plus graves.

Dans ce type d’application, un paramétre est prévu pour désactiver certaines fonctions de surveillance, de
sorte que la détection automatique des erreurs et les réponses automatiques a ces derniéres ne soient plus
actives. Vous devez mettre en ceuvre d’autres fonctions de surveillance pour remplacer celles qui sont
désactivées, afin de permettre aux opérateurs et/ou aux systémes de contrdle maitres de répondre de fagon
adéquate aux conditions correspondant aux erreurs détectées. Par exemple, si la surveillance de surchauffe
de I'appareil est désactivée, en cas d’erreur non détectée, I'appareil d’'un ventilateur de I'extracteur a fumées
peut lui-méme provoquer un incendie. Un cas de surchauffe peut étre, par exemple, signalé dans une salle de
contrble sans que 'appareil soit immédiatement et automatiquement arrété par ses fonctions de surveillance
internes.

ADANGER

FONCTIONS DE DETECTION D’ERREURS DESACTIVEES = AUCUNE DETECTION D’ERREURS

* Nutilisez ce paramétre qu’aprés une évaluation approfondie des risques, conformément a toutes les
réglementations et normes qui s’appliquent a I'appareil et a I'application.

» Mettez en place d’autres fonctions de surveillance, a |la place de celles désactivées, qui ne déclenchent
pas de réponse automatique aux erreurs de I'appareil, mais qui permettent de délivrer des réponses
adéquates équivalentes par d’autres moyens, conformément a toutes les réglementations et normes en
vigueur et a I'évaluation des risques.

+ Mettez en service et testez le systéme avec les fonctions de surveillance activées.

» Pendant la mise en service, vérifiez que I'appareil et le systéme fonctionnent comme prévu, en effectuant
des tests et des simulations dans un environnement et des conditions controlés.

Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures graves.

A I'état 0 de I'entrée ou du bit affecté, la surveillance des défauts détectés est active. A I'état 1 de I'entrée ou du
bit affecté, la fonction de surveillance est inactive. Les erreurs détectées actives sont effacées sur un front
montant (passage de 0 a 1) de I'entrée ou du bit affecté.

NOTE: La fonction Safe Torque Off (suppression sire du couple) ainsi que toutes les erreurs détectées
rendant tout fonctionnement impossible ne sont pas affectées par cette fonction.
Les erreurs détectées suivantes peuvent étre inhibées : A~ F, L nF, Lo F, CrF,dLF,EnF,EFF I,

i Y i R | — N -
EFFZ, | I

1 S - = = R B -
- L B A I Y Lo I P AP i PR -
= 1 | —
i = I

| |
, L 1 L
/ - = c - c C_F COogE e ] - = /=
, 5 L 4, 5aF,5FPF,55F, EJF, Enrl et ul F.

.y
oy
-

R | | |
C L, oL r Iy, 3L ric, =

X

* [Non] ~ = : Non, fonction désactivée
« [DI1] L . I: Entrée logique 1

* [...] ... : voir conditions d'affectation

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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[Gestion défautCOM.] L L L —

Acces

Le paramétre est accessible en mode [Expert] £ P -

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =
Full =»FL =[]

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Gestion défaut COM.] [ L [ —
[Rép Perte Comm] [ L L — [Arrét Roue Libre] 5 £ 5

Réponse a la perte de communication bus de terrain

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

Si ce paramétre est réglé sur [Ignorer], la surveillance des communications par les modules de bus de
terrain est désactivée.

« Utilisez uniquement ce réglage aprés avoir réalisé une évaluation approfondie des risques conformément
a toutes les réglementations et normes qui s'appliquent a I'appareil et a I'application.

« Utilisez uniquement ce réglage pour les tests pendant la mise en service.

+ Vérifiez que la surveillance des communications a été réactivée avant de terminer la mise en service et
d'exécuter le dernier test de mise en service.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Comportement du variateur en cas d'interruption de la communication avec une carte de communication.
* [lgnorer] ~ = : Ignorer, erreur détectée ignorée

* [Arrét Roue Libre] Y £ 5: Arrét roue libre

+ [Arrét configuré] = E £ : Arrét configuré, paramétre [STT], arrét selon la configuration du parameétre
[Type d'arrét] = - - , sans interruption. Dans ce cas, le relais de défaut ne s'ouvre pas et le variateur est
prét a redémarrer a la disparition de I'erreur détectée, selon les conditions de redémarrage du canal de
commande actif (par exemple, selon [Commande 2/3 fils] - _ L et [Commande 2 fils] - [ £ , page 153

si la commande est au bornier). Il est conseillé de configurer une alarme sur cette erreur détectée
(affectée a une sortie logique, par exemple), afin de signaler la cause de I'arrét

+ [Vitesse Repli] L F F : Vitesse de repli, passage a la vitesse de repli, conservée tant que I'erreur
détectée est présente et que I'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

+ [Vitesse Maintenue] - L 5 : Vitesse Maintenue, le variateur maintient la méme vitesse de
fonctionnement que celle relevée au moment de la détection de I'erreur, tant que I'erreur détectée est
présente et que l'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

» [Arrét Rampe] - /1 F: Arrét Rampe

* [Arrétrapide] - 5 :: Arrét rapide
* [Injection DC] = [ .: Injection DC. Ce type d'arrét ne peut pas étre utilisé avec toutes les fonctions. Voir
le tableau .
[Rép Erreur CANopen] = L — [Arrét Roue Libre] 5 £ 5

Réponse a erreur CANopen
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

Si ce paramétre est réglé sur [lgnorer] NO, la surveillance des communications CANopen est désactivée.

» Nutilisez ce réglage qu’apres une évaluation approfondie des risques, conformément a toutes les
réglementations et normes qui s’appliquent a I'appareil et a I'application.

» Utilisez ce réglage uniquement pour effectuer des tests durant la mise en service.

» Vérifiez que la surveillance des communications a été réactivée avant la fin de la procédure de mise en
service et la réalisation des tests finaux de mise en service.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Comportement du variateur en cas d'interruption de la communication avec CANopen® intégré.

* [Ignorer] ~ = : Ignorer, erreur détectée ignorée
* [Arrét Roue Libre] = £ 5: Arrét roue libre
* [Arrét configuré] = : £ : Arrét configuré, paramétre [STT], arrét selon la configuration du parameétre

[Type d'arrét] = - £ , sans interruption. Dans ce cas, le relais de défaut ne s'ouvre pas et le variateur est
prét a redémarrer a la disparition de I'erreur détectée, selon les conditions de redémarrage du canal de
commande actif (par exemple, selon [Commande 2/3 fils] £ [ [ et [Commande 2 fils] - [ £ , page 153
si la commande est au bornier). Il est conseillé de configurer une alarme sur cette erreur détectée
(affectée a une sortie logique, par exemple), afin de signaler la cause de I'arrét.

+ [Vitesse Repli] L F F : Vitesse de repli, passage a la vitesse de repli, conservée tant que l'erreur
détectée est présente et que I'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

+ [Vitesse Maintenue] - L 5 : Vitesse Maintenue, |le variateur maintient la méme vitesse de
fonctionnement que celle relevée au moment de la détection de I'erreur, tant que I'erreur détectée est
présente et que l'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

» [Arrét Rampe] - /7 F: Arrét Rampe
* [Arrétrapide] ~ 5 L : Arrét rapide
* [Injection DC] o [ .: Injection DC. Ce type d'arrét ne peut pas étre utilisé avec toutes les fonctions. Voir
le tableau .
[Rép Err. Modbus] = L L — [Arrét Roue Libre] 4 £ 5
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1.3.4.8 [Totale] F . L L ——[GESTION DEFAUTS] - L - asynchrones

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Réponse a l'interruption Modbus

A AVERTISSEMENT

PERTE DE CONTROLE

Si ce paramétre est réglé sur [Ignorer], la surveillance des communications de Modbus est désactivée.

+ N'utilisez ce réglage qu’aprées une évaluation approfondie des risques, conformément a toutes les
réglementations et normes qui s’appliquent a I'appareil et a I'application.

» Utilisez ce réglage uniquement pour effectuer des tests durant la mise en service.

» Vérifiez que la surveillance des communications a été réactivée avant la fin de la procédure de mise en
service et la réalisation des tests finaux de mise en service.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures graves ou des dommages
matériels.

Comportement du variateur en cas d'interruption de la communication avec Modbus intégré.

prét a redémarrer a la disparition de I'erreur détectée, selon les conditions de redémarrage du canal de
si la commande est au bornier). Il est conseillé de configurer une alarme sur cette erreur détectée
(affectée a une sortie logique, par exemple), afin de signaler la cause de I'arrét.

+ [Vitesse Repli] L F F : Vitesse de repli, passage a la vitesse de repli, conservée tant que I'erreur
détectée est présente et que I'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

+ [Vitesse Maintenue] - L 5 : Vitesse Maintenue, le variateur maintient la méme vitesse de
fonctionnement que celle relevée au moment de la détection de l'erreur, tant que I'erreur détectée est
présente et que l'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

+ [Arrét Rampe] - /71 F: Arrét Rampe

* [Ignorer] ~ = : Ignorer, erreur détectée ignorée

* [Arrét Roue Libre] - = 5: Arrét roue libre

» [Arrét configuré] = E £ : Arrét configuré, paramétre [STT], arrét selon la configuration du parametre
[Type d'arrét] = - - , sans interruption. Dans ce cas, le relais de défaut ne s'ouvre pas et le variateur est

commande actif (par exemple, selon [Commande 2/3 fils] £ [ [ et [Commande 2 fils] - [ £ , page 153

* [Arrétrapide] - 5 :: Arrét rapide
* [Injection DC] - L .: Injection DC. Ce type d'arrét ne peut pas étre utilisé avec toutes les fonctions. Voir
le tableau .
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones 1.3.4.8 [Totale] - . L L —— [GESTION DEFAUTS] ~ L

[Surveillance codeur] 5 d d —

Acces

Paramétre accessible en mode [Expert] £ P ~

}

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =¥ [ o~
FulLlL=»FLE=»54d

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Surveillance codeur] 5 o o —

[Détection dévirage] - - o — [Oui] “E 5

Détection dévirage

* [Non] ~ = : Non, erreur détectée ignorée

* [Oui] 4 £ 5 : Oui, arrét roue libre
L'événement est déclenché en comparant la fréquence de sortie et le retour vitesse conformément a la
configuration des parametres associés F A~ F, L ArnF, dA~FetEAAF.

L'événement est également déclenché dés qu'un ordre de MARCHE est regu, si le signe de la fréquence de
sortie et le retour vitesse sont a l'inverse pendant £ A ~ .

Lorsqu'une erreur est détectée, le variateur passe en arrét roue libre et si la fonction de commande logique de
frein a été configurée, la commande de frein est réglée sur 0.

[Seuil freq. ANF] F A~ F & - -
Seuil fréquence ANF

Visible si [Utilisation codeur] £ ~ . estréglé sur [Surveillance vitesse] = £ [

Voir [Seuil freq. ANF] - A ~ F .

[Niveau détection ANF] L A~ F K

Niveau détection ANF

m

Visible si [Utilisation codeur] £ ~ . estréglé sur [Surveillance vitesse] =

Voir [Niveau détection ANF] L A~ F .

[Verif Direction AN] & A~ F % - -

Verification direction AN
Visible si [Utilisation codeur] £ ~ . estréglé sur [Surveillance vitesse] = £ .

Voir [Verif Direction AN] o/ A ~ F .

[Temps détection ANF] - A - F K

Temps détection ANF

Visible si [Utilisation codeur] £ ~ . estréglé sur [Surveillance vitesse] = £ .

Voir [Temps détection ANF] - A~ F .
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1.3.4.8 [Totale] F . L L ——[GESTION DEFAUTS] - L - asynchrones

[Detec limitcple/l] £ +d —

Acces

Parameétre accessible en mode [Expert] £ F -

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: o/~ =P [ o~ F =
Full=»Frl =L, 4

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Detec limit cple/l]] £  d —
[Arrét lim. l/couple] 5 & & — [Ilgnorer] - =

Arrét limit. I/couple, comportement en cas de passage en limitation de couple ou de courant.
* [lgnorer] ~ = : Ignorer, erreur détectée ignorée

* [Arrét Roue Libre] Y £ 5: Arrét roue libre

+ [Arrét configuré] = E £ : Arrét configuré, paramétre [STT], arrét selon la configuration du paramétre
[Type d'arrét] = = - , sans interruption. Dans ce cas, le relais de défaut ne s'ouvre pas et le variateur est
prét a redémarrer a la disparition de I'erreur détectée, selon les conditions de redémarrage du canal de
commande actif (par exemple, selon [Commande 2/3 fils] - L [ et [Commande 2 fils] - [ £ , page 153

si la commande est au bornier). Il est conseillé de configurer une alarme sur cette erreur détectée
(affectée a une sortie logique, par exemple), afin de signaler la cause de I'arrét.

+ [Vitesse Repli] L F F : Vitesse de repli, passage a la vitesse de repli, conservée tant que I'erreur
détectée est présente et que I'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

+ [Vitesse Maintenue] - L 5 : Vitesse Maintenue, le variateur maintient la méme vitesse de
fonctionnement que celle relevée au moment de la détection de I'erreur, tant que I'erreur détectée est
présente et que l'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

» [Arrét Rampe] - /1 F: Arrét Rampe

+ [Arrétrapide] F 5 £: Arrét rapide
* [Injection DC] = [ . : Injection DC. Ce type d'arrét ne peut pas étre utilisé avec toutes les fonctions. Voir
le tableau .

[Tempo lim licoupl] 5 = = €) 029999 ms 1000 ms

Temporisation limitation couple/courant
(Si [Arrét lim. l/couple] = 5 L a été configuré)

Délai de prise en compte du défaut de limitation SSF.

(1) Comme I'erreur détectée ne déclenche pas d'arrét dans ce cas, il est recommandé d'affecter un relais ou
une sortie logique a la signalisation de cette erreur.
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[Fréquence metre] F 9 F —

Mesure de la vitesse de rotation du moteur par I'entrée Pulse
input
Cette fonction utilise I'entrée Pulse input et ne peut étre utilisée que si celle-ci
n'est pas utilisée pour une autre fonction.

Exemple d'utilisation

Un disque cranté entrainé par le moteur et connecté a un détecteur de proximité
permet de générer un signal de fréquence proportionnelle a la vitesse de rotation
du moteur.

Temps en secondes

Appliqué a I'entrée a impulsion, ce signal offre les possibilités suivantes :

* Mesure et affichage de la vitesse du moteur : fréquence du signal = 1/T.
L'affichage de cette fréquence est obtenu par le paramétre [Fréquence
mesurée] - 7 5 , page 52.

» Détection de survitesse (si la vitesse mesurée dépasse un seuil prédéfini, le
variateur déclenche une erreur).

» Détection de défaillance du frein si la commande logique de frein a été
configurée : si la vitesse ne diminue pas assez vite aprés une demande de
serrage du frein, le variateur déclenche une erreur. Cette fonction peut étre
utilisée pour détecter l'usure des garnitures de frein.

» Détection d'un seuil de vitesse réglable a I'aide du pramétre [Seuil Avert.
Impuls.] F 5 L , pouvant étre affecté a un relais ou a une sortie logique .

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: o~ ™= [ o+ F =

I

FullL =»F[F-=»FgF
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1.3.4.8 [Totale] F . L L ——[GESTION DEFAUTS] - L - asynchrones
Liste des parameétres
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Fréquence métre] - 7 F —
[Fréquence métre] ~ 7 F — [Non] - o
Fréquence métre, activation de la fonction de mesure de la vitesse.
* [Non] ~ = : Non, fonction désactivée. Dans ce cas, tous les paramétres de la fonction sont inaccessibles

[ R

: Oui, fonction active et affectation possible uniquement si aucune autre fonction n'a été

par le paramétre [Diviseur ret. pulse] - 7 .

Activation et réglage de la surveillance de la survitesse : [Survitesse Moteur] =
* [Non] ~ o : pas de surveillance de la survitesse

]

 [Oui] “E &
affectée a I'entrée Pulse input
[Diviseur ret. pulse] + 5 [ 0 1,04100,0 1,0
Diviseur retour pulse
La fréquence mesurée est affichée via le paramétre [Fréquence mesurée] - 5 5 |, page 52.
[Seuil survit. pulse] - 5 A — [Non] ~ o
Seuil survitesse pulse

=

.

* [1Hza 20,00 kHz] - : réglage du seuil de déclenchement de la fréquence sur I'entrée Pulse input divisée

[Retard survit.pulse] £ o 5

0,0sa10,0s

0,0s

Retard survitesse pulse, délai de prise en compte

de l'erreur détectée de survitesse.

[Seuil surv FrqPulse] - o

[Non] oo

Seuil surveillance fréquence pulse

Y
’:l —r.

* [Non] ~ = : pas de surveillance du retour de vitesse

+ [0,1 Hz a 599 Hz] - : réglage du seuil de la fréquence moteur pour le déclenchement de I'erreur détectée
de retour de vitesse (écart entre la fréquence estimée et la vitesse mesurée).

Activation et réglage de la surveillance de I'entrée Pulse input (retour de vitesse) : [Perte Retour Codeur]

[Seuil pulse sansRun] F 7 k£

[Non] oo

Seuil pulse sans Run

[Non] ~ .
* [Non] ~ = : pas de surveillance du frein

Si la commande logique de frein [CommandeFrein] £ L

Activation et réglage de la surveillance du frein : [Retour Frein] & -

* [1Hz a1000 Hz] - : réglage du seuil de fréquence moteur.

[y

.

[ n'est pas configurée, ce paramétre est forcé sur

[Rtd pulse sans Run] - 7 &

0,0sa10,0s

0,0s

Retard pulse sans Run
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1.3.4.8 [Totale] - . L L ——[GESTION DEFAUTS] F [ -

[Detect delta charge] d L d —

Détection de variation de charge

Cette détection n'est possible qu'avec la fonction de levage haute vitesse. Celle-ci
permet de détecter qu'un obstacle a été rencontré, provoquant une croissance (en
montée) ou une décroissance (en descente) brutale de la charge.

La détection de variation de charge déclenche une erreur [Erreur delta charge]
o L F.Le paramétre [Gest. delta charge] -/ L & peut étre utilisé pour configurer
le comportement du variateur si cette erreur détectée survient.

La détection de variation de charge peut également étre affectée a un relais ou a

une sortie logique.

Il existe deux modes de détection en fonction de la configuration du levage haute

vitesse :
* Mode consigne de vitesse

[Levage haute vit.] H 5 = estréglé sur [Fréquence Référence] 5 5 .

Détection de variation de couple.
En fonctionnement a grande vitesse, la charge

est comparée a celle qui a été

mesurée pendant le palier de vitesse. La variation de charge autorisée et sa
durée peuvent étre configurées. En cas de dépassement, le variateur passe

en mode erreur détectée.
* Mode limitation de courant

[Levage haute vit.] H 5 o est réglé sur [Limitation courant] [ = .

En montée, pendant le fonctionnement haute vitesse, une augmentation de
charge entraine une baisse de vitesse. Méme si le fonctionnement haute
vitesse a été activé, sila fréquence moteur devient inférieure au seuil
[Fréquence I Limit.] 5 [ L , le variateur passera en mode erreur détectée.
La détection ne s'effectue que pour une variation positive de la charge et
uniqguement dans la zone haute vitesse (supérieure au paramétre

[Fréquence I Limit.] 5[ L).

En descente, le fonctionnement est celui du mode consigne de vitesse.

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o -  =»

I || = ) T
oL L I A * o Lo

Liste des parameétres

}

Libellé sur I'lHM Réglages

Réglage usine

[Detect delta charge] -/ L o —

Détection de variation de charge. Accessible si le parametre [Levage haute vit.]
[Non] =

L C

H 5 = n'est pas réglé sur

[Temps delta charge] - L —

[Non] (gl =]

Temps delta charge

Activation de la détection de variation de charge et réglage du délai de prise en compte de I'erreur de variation
de charge détectée [Erreur delta charge] -/ L F.

[Non] ~ = : pas de détection de variation de charge
[0,00 s a 10,00 s] -: réglage du délai de prise en compte de I'erreur détectée.

Le délai pris en compte par le variateur est multiplié par 2.

[Seuil delta charge] -/ L o 12100 %

100 %

354

NVE41296_05



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Seuil delta charge, réglage du seuil de déclenchement de la détection de variation de charge, en % de la
charge mesurée pendant le palier de vitesse.

[Gest. delta charge] =/ L & — [Arrét Roue Libre] - £
Gestion delta charge, comportement du variateur en cas de d’erreur de variation de charge détectée.
* [lgnorer] ~ = : Ignorer, erreur externe détectée ignorée
* [Arrét Roue Libre] Y £ 5: Arrét roue libre
+ [Arrét configuré] = E £ : Arrét configuré, paramétre [STT], arrét selon la configuration du parameétre
[Type d'arrét] = = - , sans déclenchement. Dans ce cas, le relais de défaut ne s'ouvre pas et le variateur
est prét a redémarrer a la disparition de I'erreur détectée, selon les conditions de redémarrage du canal de
commande actif (par exemple, selon [Commande 2/3 fils] - _ L et [Commande 2 fils] - [ £ , page 153

si la commande est au bornier). Il est conseillé de configurer une alarme sur cette erreur détectée
(affectée a une sortie logique, par exemple), afin de signaler la cause de I'arrét.

+ [Vitesse Repli] L F F : Vitesse de repli, passage a la vitesse de repli, conservée tant que I'erreur
détectée est présente et que I'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

+ [Vitesse Maintenue] - L 5 : Vitesse Maintenue, le variateur maintient la méme vitesse de
fonctionnement que celle relevée au moment de la détection de I'erreur, tant que I'erreur détectée est
présente et que l'ordre de marche n'est pas désactivé (1)

* [Arrét Rampe] - /1 F: Arrét Rampe
* [Arrétrapide] - 5 :: Arrét rapide
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones 1.3.4.8 [Totale] - . L L —— [GESTION DEFAUTS] ~ L

m

[Erreur Autoréglage] £ n F —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= L o~ F =p
Fol L »Il__l’_ll__»l’__l_ll’:

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Erreur Autoréglage] - - F —

[Rép. err. autotune] ~ ~ L — [Arrét Roue Libre] Y E 5

Réponse erreur d'autotunning
* [lgnorer] ~ = : Ignorer, erreur détectée ignorée
* [Arrét Roue Libre] 4 £ 5: Arrét roue libre

(1) Comme l'erreur détectée ne déclenche pas d'arrét dans ce cas, il est recommandé d'affecter un relais ou
une sortie logique a la signalisation de cette erreur.

* : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce parametre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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1.3.4.8 [Totale] F . L L ——[GESTION DEFAUTS] - L - asynchrones

[Appairage cartes] PP | —

Appairage des cartes

Acces

Cette fonction n'est accessible qu'en mode [Expert] £ F .

Elle permet de détecter tout remplacement de carte ou toute modification de
logiciel.

Dés qu'un code d'appairage est saisi, les paramétres des cartes actuellement
insérées sont mémorisés. A chacune des mises sous tension suivantes, ces
parameétres sont vérifiés, et en cas d'écart, le variateur se verrouille en mode
d’erreur détectée HCF. Pour redémarrer le variateur, il faut rétablir la situation
initiale ou entrer a nouveau le code d'appairage.

Les paramétres suivants sont vérifiés

* Letype de carte pour : toutes les cartes.

+ La version logicielle pour : le bloc de commande et les cartes de
communication.

* Le numéro de série pour : le bloc de commande.

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™ [ o+ F =»
FuLL=pFLE=»FF

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Appairage cartes] 7 F | —
[Code appairage] F F ) ¢ [Eteint] = F F 2 9999 [Eteint] o F F
Code appairage
+ [Eteint] = F F: la valeur signifie que la fonction d'appairage des cartes n'est pas active
+ -:lavaleur [Marche] = ~ signifie que l'appairage des cartes est actif et qu'un code d'accés doit étre entré
afin de démarrer le variateur en cas d’erreur d'appairage des cartes détectée.
Dés que le code est entré, le variateur est déverrouillé et le code devient [Marche] = .
Le code PPI est un code de déverrouillage seulement des services Schneider Electric.

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones 1.3.4.8 [Totale] F . L

L ——[GESTION DEFAUTS] F L £—

[sous-charge Process] v L d —

Erreur de sous-charge du process détectée

Une sous-charge du process est détectée lorsque le prochain événement se
produit et reste en attente pendant un délai minimum [Délai Détect Ss-Ch] . L £,

qui peut étre configuré :

» Le moteur fonctionne en régime établi et le couple est inférieur a la limite de
sous-charge définie (paramétres [S.couple fréq.nulle] L . L, [S.couple

frég.nom.] . . ~, [Dét. sous charge] - /7

!
[=) ) .

* Le moteur fonctionne en régime établi lorsque I'écart entre la consigne de
fréquence et la fréquence moteur descend sous le seuil configurable

[Hystérésis fréq.] 5 - 4.

fréqu

C : couple en % du couple nominal

F : fréquence
1. Zone de sous-charge

Entre la fréquence nulle et la

ence nominale, la courbe

refléte I'équation suivante :
COUp|e= Lol +((l’_ urn— L LII’_)
x fréquence)? )/ (fréquence
nominale)?

La fonction de sous-charge n'est
pas active pour les fréquences
inférieures a [Dét. sous charge]

-7 _]
LA B Sy

Un relais ou une sortie logique peuvent étre affectés a la signalisation de cette

erreur détectée dans le menu [Entrées/Sorties]

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o -  =»

I | Co [
oL L »I_I_I__»Lll_ o

Liste des parameétres

[

}

Libellé sur I'lHM Réglages

Réglage usine

[sous-charge Process] . [ o —

[S.couple fréq.nom.] L o ~ %k ()

[Délai Détect Ss-Ch] . L & 0a100s Os
Délai de la détection de sous-charge
La valeur 0 désactive la fonction et rend les autres parameétres inaccessibles.

202100 % 60 %

Seuil de sous-charge a la fréquence nominale moteur

Seuil de sous-charge a fréquence nominale du moteur ([Fréq. Moteur Nom.] ~
couple nominal du moteur.

-5, page 102), en % du
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1.3.4.8 [Totale] F . L L ——[GESTION DEFAUTS] - L - asynchrones
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[S.couple frég.nulle] L . L * () Je s Gl B
L

Seuil de sous-charge a fréquence nulle, seuil de sous-charge a fréquence nulle, en % du couple nominal du
moteur.

[Dét. sous charge] - /1. o * () 02599 Hz 0Hz

Détection sous charge, seuil de détection de sous-charge de fréquence minimum.
[Hystérésis fréq.] 5 - £ * () 0,3 a599 Hz 0,3 Hz

Hystérésis en fréquence, écart maximum entre la consigne de fréquence et la fréquence moteur, qui définit le
fonctionnement en régime établi.

[Rép Sous-Charge] . o/ L X — [Arrét Roue Libre] 4 F 5

Réponse a la sous-charge
* [lgnorer] ~ =: Ignorer, erreur détectée ignorée
* [Arrét Roue Libre] - = 5: Arrét roue libre
» [Arrét Rampe] - /1 F: Arrét Rampe
* [Arrétrapide] - 5 :: Arrét rapide

[Tps Ss-Ch.Av.Redém.] F £ . % () 026 min 0 min

Tps sous-charge avant redémarr.
Ce parametre est inaccessible si [Rép Sous-Charge] . -/ L estréglé sur [Ignorer] - .
Délai minimum autorisé entre la détection d'une sous-charge et un redémarrage automatique.

Pour autoriser un redémarrage automatique, la valeur du parameétre [Temps reset défaut] - - , page 327
doit dépasser ce paramétre d'au moins une minute.

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

QO:Le réglage de ce parameétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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1.3.4.8 [Totale] - . L L ——[GESTION DEFAUTS] F [ -

[SURCHARGE PROCESS] o L d —

Détection d'une erreur de surcharge du process

Acceés

Une surcharge du process est détectée lorsque le prochain événement se produit
et reste en attente pendant un délai minimum [Délai Détect Surch] £ = L, qui
peut étre configuré :

» Le variateur est en mode de limitation de courant.

* Le moteur fonctionne en régime établi et le courant est supérieur au seuil de
surcharge défini [Seuil SurCharge] . o .

Le moteur fonctionne en régime établi lorsque I'écart entre la consigne de
fréquence et la fréquence moteur descend sous le seuil configurable [Hystérésis
fl"éq] S5 b

Un relais ou une sortie logique peuvent étre affectés a la signalisation de cette
erreur détectée dans le menu [Entrées/Sorties] - o —.

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: o~ ™= [ o+ F =
Full =»F =

F

Liste des paramétres

Libellé sur I'|HM Réglages Réglage usine
[SURCHARGE PROCESS] = [ o —

[Délai Détect Surch] - = L 0a100s Os

Délai de la détection de surcharge

La valeur 0 désactive la fonction et rend les autres paramétres inaccessibles.

[Seuil SurCharge] L = [ * Q) 702150 % 110 %

Seuil de surcharge courant

Seuil de détection de surcharge, en % du courant nominal du moteur [Courant nom. moteur] ~ [ - , page

102. Cette valeur doit étre inférieure a la limite de courant pour que cette fonction soit accessible.

[Hystérésis fréq.] 5 - 5 % Q)

0a599 Hz 0,3Hz

Hystérésis en fréquence, écart maximum entre la consigne de fréquence et la fréquence moteur, qui définit le
fonctionnement en régime établi.

[Gestion Surcharge] = - L

— [Arrét Roue Libre] Y £ 5

Réponse a la surcharge process

* [lgnorer] ~ =: Ignorer, erreur détectée ignorée
[Arrét Roue Libre] 4 £ 5: Arrét roue libre
[Arrét Rampe] - /7 F: Arrét Rampe
[Arrét rapide] ~ 5 L : Arrét rapide
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1.3.4.8 [Totale] F . L L ——[GESTION DEFAUTS] - L - asynchrones
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Tps Surch.Av.Redém.] F - o % () (1) 0 a6 min 0 min

Temps surcharge avant rédémarr.
Ce parameétre est inaccessible si [Gestion Surcharge] - -/ L est réglé sur [Ignorer] - .
Délai minimum autorisé entre la détection d'une surcharge et un redémarrage automatique.

Pour autoriser un redémarrage automatique, la valeur du paramétre [Temps reset défaut] - A ~ doit
dépasser ce parametre d'au moins une minute.
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E

[Vitesse derepli] L F F —

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: o~ ™= [ 5+ F =
Full=»Fl L= FF
Liste des paramétres
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Vitesse derepli] L F F —

[VitesseRepli] L F F 0a599 Hz 0 Hz

Vitesse de repli
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1.3.4.8 [Totale] F . L L ——[GESTION DEFAUTS] - L - asynchrones

[Diviseur de rampe] F 5 £ —
Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™= [ o1 F =»
Full=»FLE=»FSE

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Diviseur de rampe] -~ 5 £ —
[Diviseur Rampe] o [ F % () 0210 4

Diviseur rampe arrét rapide

La rampe qui est activée ([Décélération] -/ £ [ ou [Décélération 2] - £ ') est ensuite divisée par ce
coefficient lorsque des requétes d'arrét sont envoyées.

La valeur 0 correspond a un temps de rampe minimal.
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[Injection DC] d L | —

Acceés
Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ = [ o~ F =
Full =»F[LE dr
Liste des parameétres
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[InjectionDC] &/ [ | —
[Niveau Inj.DC1] 4L * Qe 0,121,411n(2) 0,64 In (2)

Niveau Injection DC 1

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Niveau du courant de freinage par injection de courant continu activé par entrée logique ou sélectionné comme
mode d'arrét.

[Temps 1inj.DC] £ o % Q) @ 0,1a30s 0,5s

Temps 1 d'injection DC

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Durée maximum d'injection de courant [Niveau Inj. DC 1] | o [ . Passé ce délai, le courant d'injection devient
[Niveaulnj.DC2] /[ .

[Niveau Inj. DC 2] o/ 2 k Q@ 2 @D RLES 05

Niveau Injection DC 2

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Courant d'injection activé par entrée logique ou sélectionné comme mode d'arrét aprés I'écoulement du délai
[Temps 1inj.DC] £ o ..

[Temps 2inj.DC] £ o4 * Q)@ 0,1a30s 0,5s
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1.3.4.8 [Totale] F . L L ——[GESTION DEFAUTS] - L - asynchrones
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
Temps 2 d'injection DC

AVIS

SURCHAUFFE

Vérifiez que le moteur raccordé est correctement calibré pour I'injection de courant continu devant lui étre
appliquée en termes de quantité et de durée.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des dommages matériels.

Durée maximum d'injection [Niveau Inj. DC 2] , o [ ', sélectionnée comme mode d'arrét uniquement.
Ce parametre est accessible si [Type d'arrét] 5 - - estréglé sur [Injection DC] =/ L ..

(1) Vous pouvez également accéder a ce parametre a partir des menus [Réglages] = £ £ — et [Fonction
application] - . » —.

(2) In correspond au courant nominal du variateur indiqué dans le Guide d'installation et sur la plaque
signalétique du variateur.

(3) Ces réglages sont indépendants de la fonction [Injection DC auto] A o/ [ —.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

O:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.
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1.3.4.9 [Totale] F . L L ——[Communication] [ o /-

1.3.4.9 [Totale] F u L L ——[Communication] [ o -

Contenu de ce chapitre

Avec terminal iINTEGré ... . ... 367
[Scanner COMENtrée] /[ 5 — e 368
[Scanner COM Sortie] o [ 5 — .o 369
[Bus Terrain Modbus] /7o [ — ... 370
[CANOpen] T 371
[Communication module] [ b o/ — ..o 371
[Forgage local] L £ F — .o 372
[Selec ID Bus Terrain] i £ 1 ol coeeuieeieee e 373
[Niveau d'aCCeS] L A L ooueeiiieee e 373
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1.3.4.9 [Totale] F » L L ——[Communication] [ = /- asynchrones

Avec terminal intégré

1. Apartirdumenu [ o - F —

2. Communication
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1.3.4.9 [Totale] F . L L ——[Communication] [ o /-

[Scanner COM Entrée] [

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o -  =»

cooo [
Full =»F[E

Liste des parameétres

g —

= - I
Sy

i

u]

Libellé sur I'lHM

Réglages

Réglage usine

[Scanner COM Entrée] [ 5 —

e
e

[Scan Com.Ent.Adr.1] ~

a [Scan Com.Ent.Adr.4] ~
scanner de communication (voir le guide de communication Modbus et CANopen®).

70
rrri

4 peuvent étre utilisés pour la tache rapide du

[Scan Com.Ent.Adr.1] ~ [T A | — 3201
Scanner de communication en entrée adresse 1, adresse du 1er mot d'entrée.

[Scan Com.Ent.Adr.2] ~ (1A 2 — 8 604
Scanner de communication en entrée adresse 2, adresse du 2e mot d'entrée.

[Scan Com.Ent.Adr.3] ~ /7 A 3 — 0
Scanner de communication en entrée adresse 3, adresse du 3e mot d'entrée.

[Scan Com.Ent.Adr.4] ~ /7 A 4 — 0
Scanner de communication en entrée adresse 4, adresse du 4e mot d'entrée.

[Scan Com.Ent.Adr.5] ~ [1H 5 — 0
Scanner de communication en entrée adresse 5, adresse du 5e mot d'entrée.

[Scan Com.Ent.Adr.6] ~ /71 H & — 0
Scanner de communication en entrée adresse 6, adresse du 6e mot d'entrée.

[Scan Com.Ent.Adr.7] ~ (1A 7 — 0
Scanner de communication en entrée adresse 7, adresse du 7e mot d'entrée.

[Scan Com.Ent.Adr.8] ~ /7 A & — 0

Scanner de communication en entrée adresse 8

, adresse du 8e mot d'entrée.
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1.3.4.9 [Totale] F » L L ——[Communication] [ = /- asynchrones
[Scanner COM Sortie] o L 5 —
Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =

Ful L =»FL L=

Liste des parameétres

- I C
oo ':I

Libellé sur I'lHM

Réglages

Réglage usine

[Scanner COM Sortie] = [ 5 —

[Scan Com.Ent.Adr.1] ~ [

A | a[Scan Com.Ent.Adr.4] ~
du scanner de communication (voir le guide de communication Modbus et CANopen®).

- a0
S |

peuvent étre utilisés pour une tache rapide

[Scan Com.Ent.Adr.1] ~ [ A |/ — 8 501
Scanner de communication en entrée adresse 1, adresse du 1er mot de sortie.

[Scan Com.Ent.Adr.2] ~ [ A 2 — 8 602
Scanner de communication en entrée adresse 2, adresse du 2e mot de sortie.

[Scan Com.Ent.Adr.3] -~ [ A 3 — 0
Scanner de communication en entrée adresse 3, adresse du 3e mot de sortie.

[Scan Com.Ent.Adr.4] ~ L A 4 — 0
Scanner de communication en entrée adresse 4, adresse du 4e mot de sortie.

[Scan Com.Ent.Adr.5] ~ [ A 5 — 0
Scanner de communication en entrée adresse 5, adresse du 5e mot de sortie.

[Scan Com.Ent.Adr.6] ~ [ A & — 0
Scanner de communication en entrée adresse 6, adresse du 6e mot de sortie.

[Scan Com.Ent.Adr.7] ~ [ A 7 — 0
Scanner de communication en entrée adresse 7, adresse du 7e mot de sortie.

[Scan Com.Ent.Adr.8] ~ L A & — 0

Scanner de communication en entrée adresse 8

, adresse du 8e mot de sortie.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages

indiquées, afin d'aider a la programmation.
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[Bus Terrain Modbus] /71 d | —

Acces

i

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o - =

= 1 = | |
LIy Sy » - C rrc o

Liste des paramétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Bus Terrain Modbus] /7 & | —

[Adresse Modbus] A - [Eteint] = F

a 247 [Eteint] = F F

Adresse Modbus de I'équipement
[Eteint] = F F
-1a247

I I

[Adr.Mdb.Module Com.] A /1= [ % [Eteint] o F F a247 [Eteint] = F F

Adresse Modbus module comm.
[Eteint] = F F
-1a247

[Vitesse Modbus] £ & - — [19.2 Kbps] 19 2

Vitesse de transmission Modbus
48-96-19 2 - 384 kbit/s sur le terminal intégré.
4 800, 9 600, 19 200 ou 38 400 bauds sur le terminal graphique.

[Format Modbus] - F = - [8-E-1] B E |

Format Modbus

801 -8E1-8n1, 8n2

[Timeout Modbus] - - = 0,1a30s 10,0s

Temporisation avant coupure de communication Modbus

0,1a430s

[Etat comm. Modbus] [ = /7 / — —

Etat de communication Modbus
+ [ROTO] ~ & £ 7: ROTO, aucune réception, aucune transmission Modbus = communication inactive
* [ROT1] - J L /: ROT1, aucune réception, transmission Modbus
* [R1TO] ~ /L [J: R1TO, réception, aucune transmission Modbus
 [R1T1] - /£ I: R1T1, réception et transmission Modbus

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.
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1.3.4.9 [Totale] F » L L ——[Communication] [ = /- asynchrones

[CANopen] L no —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =
Fuol L »F"_ E »II__I_II:I

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[CANopen] [ = o —
[Adresse CANopen] A o [ = [Eteint] - F F & 127 [Eteint] = F F

Adresse CANopen appareil
[Eteint] = F F: INACTIF
-1a127
[Débit CANopen] £ o [ = — [250 kbit/s] = 5 [ K
Débit CANopen
+ [50 kbit/s] = 7 K : 50 000 bauds
+ [125 kbit/s] /7 5 K: 125000 bauds

+ [250 kbit/s] = = 7K : 250 000 bauds
« [500 kbit/s] = (7 [ K : 500 000 bauds
* [1 Mbit/s] //7: 1 Mbaud
[Erreur CANopen] £ - [ & 0ab —

Erreur CANopen. Paramétre en lecture seule, non modifiable.

[Communication module] L & d —

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ ™ [ 5+ F =»
Fol L »II:A’_ E »II__I_II:I

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Communication module] [ & & —

Reportez-vous a la documentation spécifique a la carte utilisée.
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I
o

ml
|—

[Forcage local] L [ F —

Acces

™
g

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via: o - =
Full=»Fl L= [F

Liste des paramétres

i

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Forcage local] L [ F —

[Affect Forgcage loc] F L o — [Non] ~ o

Affectation du forgage local, le mode de forcage local est actif lorsque I'entrée est a I'état 1.
ng;ect Forgage loc] - L = estforcé sur [Non] ~ = si[Profil] L H [ F estréglé sur [Profil E/S] |- , page
* [Non] ~ = : Non, fonction désactivée
« [DI1] L . I: Entrée logique 1
[...] -
+ [DI6] L . 5&: Entrée logique 6
 [DAIM] L A . I: Entrée logique Al1
+ [DAI2] L A . Z: Entrée logique Al2
*+ [OLO01] = L 7 /: OLO1, blocs fonctions : sortie logique 01

[...] -
+ [OL10] = L /4 : OL10, blocs fonctions : sortie logique 10

[Forcage Canal Local] F L o [ — [Non] - o

Affectation forcage canal local
* [Non] ~ = : Non, non affecté (commande via le bornier avec consigne nulle)
« [AIM] A7 . | : A, entrée analogique
+ [AI2] A . & : Al2, entrée analogique
+ [AI3] A / 7 : Al3, entrée analogique

 [IHM] L [ C : IHM locale, affectation de la consigne et de la commande au terminal graphique ou au
terminal déporté.

Référence : [Référence de fréq.] L ~ - , page 52.
Commande : touches RUN/STOP/FWD/REV (Marche/Arrét/Avant/Arriere).
[RP] 7 : Entrée a impulsions

[OA01] = A 0 I : OA01, blocs fonctions : sortie analogique 01

[OA10] = A /] : OA10, blocs fonctions : sortie analogique 10

[Tempo Forgage Loc] F L o £ K 0,1a30s 10,0's

Temporisation for¢age local
0,1230s.
Ce paramétre est accessible si le paramétre [Affect Forgage loc] - L o n'est pas réglé sur [Non] .

Délai avant la reprise de la surveillance de la communication a la sortie du mode de forgage local.
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1.3.4.9 [Totale] F » L L ——[Communication] [ = /- asynchrones

[Selec ID Bus Terrain] n £ 1 d

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessiblesvia: &~ =P [ o~ F =
FuoullL »F"_ I’:»II__EII'—I'

Liste des parameétres

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Selec ID Bus Terrain] ~ £ . — —

Sélection identifiant bus de terrain

» Ce paramétre permet au variateur ATV320 d'étre identifié par le réseau comme un variateur ATV320 ou un
variateur ATV32.

+ La modification de sa valeur de réglage sera appliquée au redémarrage du variateur.
» Ce parametre ne fait pas partie de la configuration du variateur. Son transfert n'est pas possible.
« Un réglage usine ne modifie pas la valeur de réglage de ce paramétre.

[ATV320] 7 7 [ : le réseau identifie le variateur comme un ATV320.

[ATV32] 7 = :le réseau identifie le variateur comme un ATV32.

% : ces paramétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
parameétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

[Niveau d'acces] L AL

Voir [3.1] [Niveau d'accés] . A [ [Niveau d'acces] L A [, page 375.
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2. [Interface] £ F-

Contenu de ce chapitre

[Niveau d'aCCeS] L L .. 375
[LANQUET L 7 D e 379
[ECRAN SURVEILLANCET] /7L F oieeeeiiieeee e 380
[Config. Affichage] o [ F - 386

374
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
2. [Interface] |k F- asynchrones

[Niveau d'acceés] L AL

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Interface].

A propos de ce menu

Les paramétres affichés dépendent des réglages du variateur.

O:Le réglage de ce parameétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

Avec le terminal intégré

L _
I _v/\-'- =ENT @=ESC

ITF-

\j

ENT

ENT L
ESC

— i+
<~E5C TNCE-

—T+
<~ESC ['per l

+|-

1. Apartirdumenu .k F-
2. Niveau d'acces
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3.1 [Niveau d'accés] L AL

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
- [Standard] = - o

[Niveau d'accés] . A [ QO

Niveau d'acces

[Basique] & A 5 : acces limité aux menus [Démarrage simple] 5 . /7-, 1.2 [MONITORING] /7 = -,
[Réglages] = £ k-,

[Réglages usine] - [ 5-, 5 [Mot De Passe] . = - et 3.1 [Niveau d'accés] L H [ -. Une seule fonction peut
étre affectée a chaque entrée.

[Standard] = £ o : accés a tous les menus du terminal intégré. Une seule fonction peut étre affectée a chaque
entrée.

[Avancé] A -V : accés a tous les menus du terminal intégré. Plusieurs fonctions peuvent étre affectées a
chaque entrée.

[Expert] £ 7 ~ : accés a tous les menus du terminal intégré et aux parameétres supplémentaires. Plusieurs
fonctions peuvent étre affectées a chaque entrée.
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2. [Interface] |k F-

Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et

asynchrones

Comparaison des menus accessibles sur le terminal graphique et
le terminal intégré

Niveau d'accés

1 [Menu Variateur] o - -

1.1 [Vitesse Référence] - £ F -

1.2 [MONITORING] /7 = -

[STATU MOTEUR] /7 /7 = -

[Mappage E/S]

rn
=R

[STATU SECUR

ITE] 5 A F-

[Surv Blocs Fonction] /7 F L-

[Images COM.]

r
Loiiii=

[STATU PI] /17

g=

[Temps var.ON]

[P'IE =

[Avertissements] A L ~-(1)

[Autres états] 5

5 E-(1)

[Avertissements] [ o -

1.3 [Configuration] [ = ~ F

[MonMenu] /7 4

1~
=

[Réglages usine] ~ [ 5-

[Totale] F o L L -

[Démarrage simple] 5 //

7
/=

[Réglages] - £ k-

[Blocs fonction] - £ /1-

o 1 d-()

2[ldentification]

3[Interface] L -

3.1 [Niveau d'acces] | A [ -

3.2[Langue] L - -

4[Ouvrir/ Enr. Sous] - ~ A-(1)

5[Mot De Passe] [ = - (1)

Une seule fonction peut étre affectée a chaque entrée.

ui

/
=)

/n
c

[Avancé] A o \I
[Expert] £ F -

[Basique]
[Standard] 5

1 EF-()

1 [Menu 1.2 [Diagnostics] -/ [ -
Variateur] [MONITOR-
El’ r 1= ING] II_II o=
1.3 [Totale] F o L L -
[Configura-
tion] L o~ F
[Contréle moteur] o - [ -
[Entrée/Sortie] | = -
[Commande] [ £ L -
[Fonction application] ~ . -
[GESTION DEFAUTS] F L k-
[Communication] [ = /]-
3[Interface] 3.3 [ECRAN SURVEILLANCE] /7L F-
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2. [Interface] k- F-

Une seule fonction peut étre affectée a chaque entrée.

3.4 [Config. Affichage] -/ [ F- ()

Plusieurs fonctions peuvent étre affectées a chaque entrée.

Parameétres Expert

Plusieurs fonctions peuvent étre affectées a chaque entrée.

(1) Accessible uniqguement avec le terminal graphique.

378
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2. [Interface] |k F- asynchrones

[Langue] L n L

RDY Term +0,0Hz O0,0A

3.2 Langue
Frangais v
Deutsch
Espafiol

Italiano

<< >> Quick

Chinois

Pycckun

Tirkce

Lorsqu'un choix unique est possible, le choix effectif est indiqué par le signe v’

Exemple : une seule langue peut étre choisie.

A propos de ce menu

Les paramétres affichés dépendent des réglages du variateur.

QO:Le réglage de ce parameétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

3.2[Langue] L n

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
- [Langue 0] LnGO

[Langue] L ~ [ QO

Sélection de la langue
Index de langue actuel.

[Langue 0] LnGO

[Langue 9] LnG9
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[ECRAN SURVEILLANCE] N C F

Acces

Ce menu n'est accessible qu'avec le terminal graphique.

ROY Terrd 00H 0002 [RDY Terrd 0.0H 0.00a |

3 Interface 3.3 Config. surveillance
3.1 Niveau d'accés Sélect ligne param.
3.2 Langue ENT- Type écran visu
3.3 Config. surveillance ﬁ Config. image com.

Cette fonction peut étre utilisée pour configurer les informations affichées sur I'écran graphique
pendant le fonctionnement.

[Select ligne param. : sélection d'un a deux paramétres affichés sur la premiére ligne (les deux
premiers ne peuvent pas étre modifiés).

DY Terrd 0.0Hz 000
3.3 Config. surveillance

Sélect ligne param.
Type écran visu
Config. image com.

[TYPE ECRAN VISU.] : sélection des paramétres affichés au centre de I'écran et
du mode d'affichage (valeurs numériques ou graphe en barres).

[Config. Carte Com.] : sélection des mots affichés et de leur format.

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Interface] =» [ECRAN
SURVEILLANCE]

A propos de ce menu

Les paramétres affichés dépendent des réglages du variateur.

* :ces parameétres apparaissent uniquement si la fonction correspondante a été
sélectionnée dans un autre menu. Lorsqu'il est également possible d'accéder aux
paramétres dans le menu de configuration pour la fonction correspondante et d'y
régler ceux-ci, leur description est détaillée dans ces menus, sur les pages
indiquées, afin d'aider a la programmation.

0:Le réglage de ce paramétre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

[ECRAN SURVEILLANCE] nNrC F —

Libellé sur I'lHM

Réglages Réglage usine

3.3 [ECRAN SURVEILLANCE] /7L F -
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
asynchrones

[Select Ligne Param.]

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Select Ligne Param.] F L 5-

[AlI1] enV

[A2] enV

[Al3] en mA

[AOC1] enV

[Mot d'état ETA]

[Groupes alarmes]
[Référence fréq.]
[Fréquence sortie]
[Courant moteur]
[Vitesse moteur]
[Tension moteur]
[Puissance moteur]
[Couple moteur]
[Tension réseau]
[Etat therm moteur]
[Etat therm. var.]
[Consommation]
[Temps en marche]
[Temps var. ON]
[Temps alarm.IGBT]
[Temps freq. min.]
[Référence PID]
[Retour PID]
[Erreur PID]

[Sortie PID]
[Config. active]

[Jeu param. utilisé]

en Hz : paramétre affiché en configuration usine
en Hz

en A : paramétre affiché en configuration usine
en tr/min

enV

en W

en %

enV

en %

en %

en Wh ou kWh en fonction de la puissance nominale du
variateur

en heures (durée pendant laquelle le moteur était sous
tension)

en heures (durée pendant laquelle le variateur était
sous tension)

en secondes (durée totale des alarmes de surchauffe
IGBT)

en secondes

en %

en %

en %

en Hz
Config.n°0, 1ou 2
JEU1,20u3

Sélectionnez le parameétre a l'aide de la touche ENT (une coche ¢ s'affiche alors a c6té du parametre). Les
paramétres peuvent également étre désélectionnés a l'aide de ENT.

Il est possible de sélectionner 1 ou 2 paramétres.

Exemple :

SELECT LIGNE PARAM.
SURVEILLANCE

st
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Interface] =» [ECRAN
SURVEILLANCE] =» [TYPE ECRAN VISU.]

[TYPE ECRAN VISU.]

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Type écran visu.] /7 = ¢) - [Logique] < E

Customisation du type d'écran IHM

[Logique] - £ [

[Bargraphe] & A -

[Liste] L /5 E

[Choix param mot] /1 F [ %

[AI] enV
[Al2] enV
[AI3] en mA
[AC1] enV
[Mot d'état ETA]

[Groupes alarmes]

[Référence fréq ] en Hz : paramétre affiché en configuration usine

[Fréquence sortie] en Hz

[Freq.travail pulse in] en A : paramétre affiché en configuration usine

[Courant moteur] en Hz
[Vitesse moteur] en tr/min
[Tension moteur] enV
[Puissance moteur] enW
[Couple Moteur] en %
[Tension réseau] enV
[Etat therm moteur] en %

en %

[Etat therm. var.]

en Wh ou kWh en fonction de la puissance nominale du

[Consommation] .
variateur

[Temps en marche]
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2. [Interface] |k F- asynchrones
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Temps var. ON] en heures (durée pendant laquelle le moteur était sous
tension)

[Temps alarm.IGBT]

en heures (durée pendant laquelle le variateur était sous

[Temps fréq. min.] tension)

[Référence PID]
[Retour PID]
[Erreur PID]
[Sortie PID]

en secondes (durée totale des alarmes de surchauffe IGBT)
en secondes

en %

en %

en %

en Hz

Sélectionnez le ou les parameétres a I'aide de la touche ENT (une coche v apparaitra alors a c6té du
paramétre). Les parameétres peuvent également étre désélectionnés a l'aide de ENT.

SELECT PARAM.

SURVEILLANCE

et

Voici des exemples :

Affichage de 2 valeurs numériques Affichage de 2 graphes en barres Affichage d'une liste de 5 valeurs
RDY Term +35,0 Hz 80,0 A RDY Term +35,0 Hz 80,0 A RDY Term +35,0 Hz 80,0 A
Vitesse moteur Min Vitesse moteur Ma)f 1.2 Surveillance
0 1250 tr/min 1500 Référence fréq. : 50,1 HZ
1 250 tr/min e 80A ]

Courant moteur : 80 A

Min Courant moteur ~ Max

Courant moteur 0 80 A 1500 Vitesse moteur : 1 250 tr/min
Etat therm moteur : 80 %
|
80A Etat therm. var. : 80 %
Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Interface] =» [ECRAN
SURVEILLANCE] =» [Config. Carte Com.]

[Config. Carte Com.]

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Config. Carte Com.] A o L -

[Sélect. adr. mot 1] . A4 /€) o 0

Sélection adresse mot 1
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Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

Sélectionnez I'adresse du mot a afficher en appuyant sur les fleches << et >> (touches F2 et F3) et en faisant
tourner le bouton de navigation.

[Format mot1] F A o |/ Q0 — [Hexa] H E X

Format adresse 1
Format mot 1.

[Hexa] H E X

[Signé] = /[
[Non signé] - 5 [
[Sélect. adr. mot2] A2 ) — 0

Sélection adresse mot 2

Sélectionnez I'adresse du mot a afficher en appuyant sur les fleches << et >> (touches F2 et F3) et en faisant
tourner le bouton de navigation.

[Formatmot2] F A o Q0 - [Hexa] H E X

Format adresse 2
Format mot 2.

[Hexa] H £ X

[Signé] = /[
[Non signé] - 5 [
[Sélect. adr. mot 3] A4 7€) — 0

Sélection adresse mot 3

Sélectionnez I'adresse du mot a afficher en appuyant sur les fleches << et >> (touches F2 et F3) et en faisant
tourner le bouton de navigation.

[Formatmot3] F A+ 7€) — [Hexa] H £ X

Format adresse 3
Format mot 3.
[Hexa] H E X
[Signé] = /L

[Non signé] -~ =

[Sélect. adr. mot4] A 44 ) — 0

Sélection adresse mot 4

Sélectionnez I'adresse du mot a afficher en appuyant sur les fleches << et >> (touches F2 et F3) et en faisant
tourner le bouton de navigation.
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2. [Interface] |k F- asynchrones
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Formatmot4] F A 4 4 QO - [Hexa] H E X

Format adresse 4

Format mot 4.

[Hexa] H E X
[Signé] 5  C
[Non signé] ~ 5

Ensuite, il sera possible de voir les mots sélectionnés dans le sous-menu [Images COM.] du menu 1.2
[MONITORING].

Exemple :
RDY Term +35,0 Hz 80,0A
IMAGE COM.
W3141 : F230 Hexa
<< >> Quick
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[Config. Affichage] J L F -

Ce menu n'est accessible qu'avec le terminal graphique. Il permet de
personnaliser des parameétres ou un menu et d'accéder aux parametres.

RDY Term  +0,0 Hz 0,0A RDY Term +0,0Hz 0,0A RDY Term +0,0Hz O0,0A
MENU GENERAL 3 INTERFACE 3.4 CONFIG. AFFICHAGE

1 MENU VARIATEUR 3.1 NIVEAU D'ACCES PARAM. UTILISATEUR

2 IDENTIFICATION ENT | 3.2 LANGUE CONFIG. MON MENU.

3 INTERFACE -) 3.3 ECRAN SURVEILLANCE ENT ACCES PARAMETRES

4 OUVRIR / ENREG. SOUS 3.4 CONFIG. AFFICHAGE -p PARAMETRES TERMINAL

5 MOT DE PASSE

Code Quick Code << >> E.)uic- Code << >> Quick

+ PARAM. UTILISATEUR : personnalisation de 1 a 15 paramétres.
*+  MON MENU : création d'un menu personnalisé.

+ ACCES PARAMETRES : personnalisation de la visibilité et des mécanismes
de protection des menus et des parametres.

+ PARAMETRES TERMINAL : réglage du contraste et du mode veille du
terminal graphique (parameétres stockés sur le terminal plutét que sur le
variateur).

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
3.4[Config. Affichage] -/ F-

[Param. Utilisateur]

Si le parameétre [Retour Nom Standard] est réglé sur [Oui], I'affichage des
réglages usine est rétabli mais les réglages personnalisés sont conservés.
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[ RDY Terrd 00K 0.00s | RDY Terrd 00H: 000 Sélect. parameires
3.4 Config. affichage Param. utilisateur 1.3 Configuration
Param. utilisateur Retour nom std Non Mon Menu
Config. Mon menu ENT E parametres ENT; Réglages usine
Acces Paramétres H Perso. sélection Macro configuration
Réglages LCD Mon Menu Full
Nom appareil
MESSAGE SERVICE
ENT
RDY Terrd 0.0H:z 0.00a
RO Terd  00H: __ 0.00a Mon Menu
Message service Full
LIGNE 1 Simply start
LIGNE 2 Réglages
LIGNE 3 Contréle moteur
Entrées / Sorties
LIGNE 4 Nbre max. de caractéres : 18 Commande
LIGNE 5
_
Les noms (NOM MENU UTILISATEUR, NOM ENT
APPAREIL, configuration, numéro de série, lignes des
Le message saisi messages, noms des unités, etc.) sont personnalisés
apparait aprés un comme dans I'exemple de nom de paramétre décrit Select. parametres
appui sur la ci-contre. Réglages
touche View Si aucun parametre n'a été personnalisé, les valeurs - ]
standard apparaissent (noms, unités, etc.). Incrément rampe
Affichage sur une ou deux lignes de caractéres. Accélération O Sélection d'1 a 15
F1‘ permet de passer a A_BC,_ abc, 12:_5, [»‘4 Décélération O parametrgs a
RDY Terrd 00Hz 0004 Utilisez le bouton de navigation pour incrémenter le personnaliser.
LIGNE 1 caractére (ordre alphabétique) ainsi que << et >> (F2 Accélération 2 O
et F3) pour passer au caractere précédent ou suivant. Décélération 2 O
l List
Nbre max. de caracteres : 23
Liste des parametres personnalisés. [ Sélect. paramétres ]
Perso. sélection
RDY Terrd Q0Hz 0.004 Incrément rampe
Perso. sélection Accélération
Freg. Occultée Décélération
Ref Freq Pre-Ramp
MO001
[ Del |
o] i ENT
Sélect. paramétres Sélect. paramétres
Nom utilisateur
Si aucun paramétre n'a été personnalisé, les valeurs & Nom utilisateur Les deCa'ff_g?S (offsets)
standard apparaissent (noms, unités, etc.) Unité Standard Zt les (709 |C|ents’ spnt
Affichage sur 1 ou 2 lignes de caracteres. Multilicateur 1 ?S,V,a eurs numeriques.
F1 permet de passer a ABC, abc, 123, *[-. P! . N Ut'_"S_eZ pasun
Utilisez le bouton de navigation pour incrémenter le Diviseur 1 g?f:gﬁ!‘;tzlgggg élevé
caractére (ordre alphabetlgue) ainsi que << et_>> (F2 et Nbre max. de caractéres : 13 Offset 10,00 max)
F3) pour passer au caractére précédent ou suivant. :
ABC

RDY Terrd 0.0H= 0004
Unité

l’Jlne fois I Ufjlte saisie, si vgus appyyez sur ENT, Standard
I'écran Incrément rampe réapparaitra afin Unitg
d'afficher le nom. nité
Appuyez sur ESC pour revenir a Unité.

%

mA

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Interface] =» [Config.
Affichage] =» [Param. Utilisateur]
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A propos de ce menu

Les paramétres affichés dépendent des réglages du variateur.

0:Le réglage de ce parametre peut étre effectué lors du fonctionnement ou a
l'arrét.

[Param. Utilisateur] [ o P-

Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

[Param. Utilisateur] . /-

[Retour Nom Standard] & 5 F Q0 - [Non] - =

Retour au nom standard

Affichage des paramétres standard au lieu de ceux personnalisés.
[Non] ~ o

[Oui] “E 5

[MonMenu] /75 /1~

[Nom Appareil] 7 A ~

[Message service] = £ -
[LIGNE 1] SMLO1

[LIGNE 2] SMLO02

[LIGNE 3] SMLO3

[LIGNE 4] SML04

[LIGNE 5] SML05
[CONFIG. 0] CFNO1
[CONFIG. 1] CFNO02
[CONFIG. 2] CFNO03

[N° SERIE] PSN

[Config. Mon menu] 1T Y [ -

NOTE: L'accés au parameétre est uniguement possible en mode expert.
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2. [Interface] |k F- asynchrones
RDY Terrd  OOH:  0.00a RDY Terd _ 00H: __ 000a
Menu général 3 Interface
1 Menu variateur 3.1 Niveau d'acces
2 Identification ENT 3.2 Langue
3 Interface ﬁ 3.3 Ecran surveillance
4 Ouvrir / Enreg. sous 3.4 Config. affichage
5 Mot de passe
ENT
RDY Terrd O.0Hz 0.00a
3.4 Config. affichage
Param. utilisateur
Config. Mon menu
Acces parametres
Réglages LCD
lENT
[ROY Terrd 0.0Hz 0.00s | RODY Terrd 0.0Hz 0.004 RDY Terrrd 00H: 0.004
Config. Mon menu 1 Menu variateur Full
: — ENT ENT
Sélect. paramétres % 1.1 Référence vitesse Simply start
Liste sélectionnée 1.2 Surveillance Réglages
1.3 Configuration Controle moteur
Entrées / sorties
Commande
Sélection des parametres composant ENT
le menu utilisateur.
[RDY Terrd 00Kz 0.00a |
Réglages
Incrément rampe | |
Liste des paramétres Accélération o
composant le menu Décélération
utilisateur. O
Accélération 2 O
Décélération 2 O
[RDY Terrd 0.0H: 0.00a |
Liste sélectionnée
Incrément rampe
Accélération
Décélération
Les touches F2 et F3 permettent d'ordonner les parametres
dans la liste (exemple ci-dessous avec F3).
N
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine

L

[Config. Mon menu] /74 [ -

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Interface] =» [Config.
Affichage] =» [Accés Paramétre] =» [Accés verouillés] =» [Canaux

vérouillés]
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[Accés Parametre] PA L -

RO Terrd 0.0Hz 000 ROY Terrd 0.0H 0.002
Menu général 3 Interface
1 Menu variateur ENT 3.1 Niveau d'accés
2 Identification 3.2 Langue
4 Ouvrir / Enreg. sous 3.4 Config. affichage
5 Mot de passe
ENT

ROV Terrd 0.0 He 0.004 [RDY Terrd 0.0 Hz 000s |

3.4 Config. affichage Accés para.
Param. utilisateur Accés protégés Remarque :
Config. Mon menu ENT Visibilita Il est nécessaire de choisir le ou les canaux protégés,

Accés para ) car un paramétre protégé sur un canal sélectionné
reste accessible sur les canaux non sélectionnés.

Réglages LCD

ENT ENT
RDY Terrdl 0.0Hz 0.008
Accés para. [ROY Terrd 0.0H: 000s | [RDY Terrd 0.0Hz 0.00s |
Acces protégés Acces protégés ENT Canaux protégés
Parametres protégés Outil PC O
Modbus O
CANopen O
ENT Carte Com _
ENT
[RDY Terrd 0.0 He 0.00a | \l,
Parameétres
ROY Terrd 0.0H 0.002 ROY Terrd 0.0Hz .00 5,
1 Menu variateur 1.3 Configuration
All 1.1 Référence vitesse Mon menu
1.2 Surveillance ENT [Réglages usine
1.3 Configuration % Macro configuration
Full
Choix de visibilité de tous les paramétres Al I

ou uniquement des parametres actifs.
Appuyez sur la touche ESC pour sortir de

cet écran.
Dans ces écrans, tous les parameétres du menu [1 MENU VARIATEUR] sont

protégeables et sont affichés pour étre sélectionnés, sauf les parametres Expert .
Appuyez sur la touche All pour sélectionner tous les parametres.
Appuyez de nouveau sur la touche All pour désélectionner toutes les paramétres.

Aucune sélection ne peut étre
effectuée sur cet écran si aucun
paramétre n'a été sélectionné.

Parametres protégés Parametres protégés
Fonction d'appli. Fonction d'appli.
Opérations sur ref. ENT Jog O
Rampe ; Fréquence Jog O
Configuration arrét Tempo. Jog O
Injection DC auto

Al

All

NOTE:

Les paramétres protégés ne sont plus accessibles et ne sont donc plus
affichés pour les canaux sélectionnés.
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Libellé sur I'lHM

Réglages Réglage usine

[ i
L=

[Accés Paramétre] ~

[Accés verouillés] F - =-

I~ /
L o=

[Canaux vérouillés] ~

b

[MODBUS] /7 o

[Module Com.] ~ £ £

[IHM] L = ~ : terminal graphique ou terminal déporté
[OUTIL PC] F\/ 5 : logiciel PC

: Modbus intégré

[CANopen] [ A ~ : CANopen® intégré

: carte de communication (si insérée)

[Visibilité] \/ | 5-

Paramétres] 7V . 5 C)
[ 1

Parameétres

L
AL E

[Actif]
[Tous]

=
I Sy

Visibilité des paramétres : paramétres actifs seulement ou tous les parameétres.

Acces

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Interface] =» [Config.
Affichage] =» [Réglages LCD]

[Réglages LCD] L n L -
RDY Term +00Hz 00A
PARAMETRES TERMINAL
Con- 50 %
tras-
te:
Tem- 5 min
ps
avant
veille :
Code << >> Quick
[Réglages LCD] L n L -
Libellé sur I'lHM Réglages Réglage usine
[Réglages LCD] [ ~ L -
[Contraste Ecran] [ - 5 £ €) 04100 % 50 %
Contraste Ecran

NVE41296_05

391




Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones

2. [Interface] k- F-

Libellé sur I'lHM

Réglages

Réglage usine

[Tempo Mise Veille] [ 55 4 QO

[Non] o a10min

5 min

Temporisation Mise en Veille
Temps avant la mise en veille du terminal graphique.

[Non] mn oo

392
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3. [Ouvrir / Enr. Sous] - ~ A- asynchrones
3. [Ouvrir /[ Enr. Sous] £ - A-
Ce menu n'est accessible qu'avec le terminal graphique.
RDY Term +0,0Hz 0,0A RDY Term +0,0 Hz 0,0A
MENU GENERAL 4 OUVRIR / ENREG. SOUS

1 MENU VARIATEUR

2 IDENTIFICATION

3 INTERFACE

4 OUVRIR / ENREG. SOUS

5MOT DE PASSE

Code Quick

ENT

4.1 OUVRIR
4.2 ENREG. SOUS

Code << >>

Quick

[4.1 OUVRIR] : pour transférer un des 4 fichiers du terminal graphique vers le

variateur.

[4.2 ENREG. SOUS] : pour transférer la configuration en cours du variateur vers

le terminal graphique.

4 OUVRIR / ENREG. SOUS
4.1 OUVRIR

Fichier 1
Aucun
Tous
Config. var.
Parameétres
moteur
Communi-
cation

Fichier 2

Fichier 3

Fichier 4

4.2 ENREG. SOUS

Fichier 1

Fichier 2
TRANS-
FERT EN
COURS

Fichier 3

Fichier 4

Occupé
VERIFIEZ QUE LE
CABLAGE DU
VARIATEUR EST
CORRECTESC =
abandon ENT = valider
TRANSFERT
EN COURS
Vide
Vide
Vide
Occupé
Libre
TERMINE
Libre
Libre

TERMINE

NOTE: Ouvrir un fichier vide
est sans effet.

est sans effet.

supprime et remplace la
configuration contenue dans ce
fichier.

Lorsque le transfert est demandé, différents messages peuvent apparaitre :

NOTE: Ouvrir un fichier vide

Enregistrer dans un fichier occupé
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o
1

+ [EN COURS...]
+ Messages d'erreurs en cas d'impossibilité
+ [TERMINE]

* [Les paramétres moteur ne sont PAS COMPATIBLES. Voulez-vous
continuer ?] : dans ce cas, le transfert est possible mais les paramétres
seront limités.

Groupe a transférer

[Aucun] : Aucun parametre

[Tous] : Tous les parametres de tous les
menus

[Config. var.] : Tout le menu 1 [Menu Variateur]

sans [Communication]

[Paramétres [Tension Nom. Moteur] . ~ 5 Dans le menu [Controle moteur]
Moteur]: dr[-

[Fréq. Moteur Nom.] F - 5

[Courant nom. moteur] ~ [ ~

[Vitesse nom. moteur] ~ 5 F

[Cos. Phi Moteur1] [ = 5

[Puiss. nom. moteur] ~ F r

[Choix param mot] /7 F [

[Sélection Réglage] 5 £ .

[Cour. Therm. Moteur] £ H

[Compens.RI] . F ~

[Compens. Glissement] = L F

[R stator mot async.] - 5 A

[Induct fuite async] L F A

[Const. Temps Rotor] - - A

[Cour.Nom.Mot.Sync.] - [ - 5

[Vit.Nom.Mot.Sync.] ~ 5 F 5

Paires Poles] 7 7~ 5
[

[Constante FEM Syn.] 7 H 5

[Autoréglage axe Ld] L 4 5

[Autoréglage axeL gq] L 7 5

[Fréq. Nom.Sync.] F - 5 5

[R Stator Mot. Sync.] - 5 A 5

[Couple nom. moteur] - 5 5

[U1] =) /

[F1] F

u2] »

my

v

[F2] F &

[U3]

w

w

[F3] F

[u4] . 4

394
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
3. [Ouvrir / Enr. Sous] - ~ A- asynchrones

[F5] F 5

Paramétres moteur accessibles en mode
[Expert] £ F -~ .

[Cour. Therm. Moteur] - H

[Communication] : Tous les paramétres du menu
[Communication]
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones 4. [Mot De Passe] COD-

4. [Mot De Passe] COD-

Contenu de ce chapitre

Ecran muUlipoint ... 399

Avec terminal graphique

RDY Term 0,0 Hz 0,0A
MENU GENERAL
1 MENU VARIATEUR
2 IDENTIFICATION RDY Term 0,0Hz 0,0A
3 INTERFACE EN- 5 MOT DE PASSE
T
4 OUVRIR/ ENREG. SOUS =) | Etat Non verrouil
Code OFF
PIN 1
Code Quick Code OFF
PIN 2
Droit Permis
d'en-
regis-
trer
Droit Var.non.verrouillé
char-
ge-
ment
Code << >> Quick

Avec terminal intégré

_v/\V+

+
I

ENT I

1. Mot de passe

Permet de protéger la configuration par un code d'accés ou d'entrer un mot de
passe pour accéder a une configuration protégée.
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4. [Mot De Passe] cOD-

Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et

asynchrones

Acces

Exemple avec terminal graphique :

RDY Term +50,0Hz 0,0A
5 MOT DE PASSE

Etat Non
verrouil

Code OFF

PIN 1

Droit Permis

d'enre-

gistrer

Droit Var.non.

charge- verrouil-

ment 1é

Code << >> Quick

ENT

RDY Term +50,0Hz 0,0A
Code PIN 1
9520
Min = OFF Max = 9999
<< >> Quick

+ Le variateur est déverrouillé lorsque les codes PIN sont réglés sur [Non
verrouil] OFF (pas de mot de passe) ou lorsque le bon code a été saisi. Tous
les menus sont accessibles.

» Avant de protéger la configuration par un code d'acceés, vous devez :

o Définir les droits d'enregistrement [Droit télécharg.] .. L ~ et [Droits
Téléchargmt] -/ L ~.

> Noter soigneusement le code et le conserver quelque part ou vous étes

s(r de le retrouver.

+ Le variateur comporte 2 codes d'acces permettant de hiérarchiser 2 niveaux

d'acces :

o Le code PIN 1 est une clé de déverrouillage publique : 6969.

o Le code PIN 2 est une clé de déverrouillage connue seulement du support
Schneider Electric. Il n'est accessible qu’en mode [Expert] £ 7 .

o Seul I'un des codes PIN 1 ou PIN 2 est utilisable, I'autre doit rester sur

[Etelnt] oF F.

NOTE: Lorsque la clé de déverrouillage est saisie, le code d'accés utilisateur

s'affiche.

Les accés protégés sont les suivants :

+ Retour aux réglages usine [Réglages usine] (menu F [ 5-).

» Canaux et paramétres protégés par le menu [MonMenu] /74 /71 ~- et ce

menu lui-méme.

» Parametres d'affichage personnalisés (menu 3.4 [Config. Affichage] -/ [ -

)-

[Mot De Passe] COD-

Les paramétres décrits ci-dessous sont accessibles via : [Menu Variateur] =»
[MONITORING]=» [Mot De Passe]

Libellé sur I'HM

Réglage

Réglage usine

[State] csT

[Déverrouillé] ULCK

CST

Etat du variateur (verrouillage/déverrouillage). Paramétre d'information, non modifiable.
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones 4. [Mot De Passe] COD-

Libellé sur I'lHM Réglage Réglage usine
[Verrouillé] L [ K :variateur verrouillé par mot de passe.
[Déverrouillé] . L [ K :variateur non protégé par mot de passe.

NOTE: Si le variateur est verrouillé, le chargement de la configuration n'est pas autorisé.

[Code PIN1] [ = 4 [Eteint] = F F 49999 [Eteint] o F F

Code PIN 1

1er code d'accés. La valeur [Eteint] - ~ F correspond a I'absence de mot de passe, l'accés est donc
[Déverrouillé] UL.CK. La valeur [Marche] = ~ indique que la configuration du variateur est protégée et qu'ily a
un code d'acceés a saisir pour le déverrouiller. Lorsque le bon code a été saisi, il reste affiché et le variateur est
déverrouillé jusqu’a la prochaine mise hors tension. Le code PIN 1 est une clé de déverrouillage publique :
6969.

[CodePIN2] [ = A 2 [Eteint] = F F 29999 [Eteint] = F F

Code PIN 2
Ce parameétre est accessible uniguement en mode [Expert] £ F .

2nd code d'acces. La valeur [Eteint] = - F correspond a l'absence de mot de passe, I'accés est donc
[Déverrouillé] UL.CK. La valeur [Marche] = ~ indique que la configuration du variateur est protégée et qu'ily a
un code d'acces a saisir pour le déverrouiller. Lorsque le bon code a été saisi, il reste affiché et le variateur est
déverrouillé jusqu’a la prochaine mise hors tension. Le code PIN 2 est une clé de déverrouillage connue
seulement du support Schneider Electric.

Lorsque [Code PIN 2] [ = o & n'est pas réglé sur [Eteint] = F F, seul le menu 1.2 [MONITORING] /7 = - est
accessible. Ainsi, si[Code PIN 2] [ o o & est réglé sur [Eteint] = F F (variateur déverrouillé), tous les menus
sont accessibles.

Si les parameétres d'affichage sont modifiés dans le menu 3.4 [Config. Affichage] -/ [ F -, et si [Code PIN 2]
L o d 2 n'est pas réglé sur [Eteint] = ~ F, la visibilité configurée est conservée. Ainsi, si[Code PIN2] [ = 4 ~
est réglé sur OFF (variateur déverrouillé), la visibilité configurée dans le menu 3.4 [Config. Affichage] -/ [ F-

est conservée.

[Droit télécharg.] = L - [Autorisé] o L ~ [J

Droit télécharg.

Lecture ou copie de la configuration en cours dans le variateur.

[Autorisé] . L ~ [J : la configuration en cours du variateur peut étre transférée vers le terminal graphique ou le
logiciel PC.
[Non autorisé] . L ~ [ :la configuration en cours du variateur peut étre transférée vers le terminal graphique

ou le logiciel PC uniquement si le variateur n'est pas protégé par un code d'accés ou si le bon code a été saisi.

[Droits Téléchargmt] -/ L - - [Var. Déverrouillé] =/ L ~ |

Droits Téléchargmt
Ecriture de la configuration en cours dans le variateur ou transfert d'une configuration vers le variateur.

[Var. verrouillé] =/ L - 17 : le chargement d'un fichier de configuration peut étre effectué dans le variateur
uniqguement si celui-ci est protégé par un code d'accés et si le code d'accés de la configuration a charger est le
méme.

[Var. Déverrouillé] - L ~ | :le chargement d'un fichier de configuration ou la modification d'une configuration
peuvent étre effectués dans le variateur si celui-ci est déverrouillé (code d'accés saisi) ou s'il n'est pas protégé
par un code d'acces.

[Non autorisé] - L ~ & : chargement non autorisé.

[Verrou./Déverrou.] - L ~ 7 : possibilité d'activer les paramétres [Var. verrouillé] -/ L ~ [ et [Var.
Déverrouillé] oL ~ /.
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4. [Mot De Passe] cOD-

Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
asynchrones

Ecran multipoint

La communication est possible entre un terminal graphique et plusieurs variateurs
connectés sur un méme bus. Les adresses des variateurs doivent étre
préalablement configurées dans le menu [Communication] [ = /7- en utilisant le
paramétre [Adresse Modbus] A o o .

Lorsque plusieurs variateurs sont connectés au méme terminal graphique, celui-ci
affiche automatiquement les écrans suivants :

Sélection des variateurs pour communication multipoint (sélectionnez chaque adresse et
cochez-la en appuyant sur ENT).

Cet écran n'apparait qu'a la premiére mise sous tension du variateur ou si vous appuyez
sur la touche de fonction "Cfg Add" sur 'TECRAN MULTIPOINT (voir ci-dessous).

Connexion en cours

VXXXXXXX

Adresses multipoints
Adresse 1 O
ENT Adresse 2 ﬁ
H Adresse 3 O
Adresse 4 O
Adresse 5 o
ESC Appuyez sur ESC pour revenir a
'ECRAN MULTIPOINT.
Adresses multipoints
Rdy 0 tr/min 0A 2
Run +952 tr/min 101 A 3
NLP +1 500 tr/min 1250 A 4
Non connecté 5
Rdy 0 tr/min 0A 6
— ESC ENT
RUN +952 tr/min 101 A 3
Vitesse moteur
Sélection d'un variateur pour .
communication multipoint. +952 trfmin
Appuyez sur ESC pour revenir a
'ECRAN MULTIPOINT. Courant moteur
101 A
TIK

En mode multipoint, le canal de commande n'est pas affiché. L'écran affiche, de
gauche a droite, I'état, puis les deux paramétres sélectionnés et enfin I'adresse du

variateur.

En mode multipoint, il est possible d'accéder a tous les menus. Seul le controle
des variateurs via le terminal graphique n'est pas autorisé, a I'exception de la
touche d'arrét, qui verrouille tous les variateurs.

En cas d’erreur détectée sur un variateur, I'écran affiche ce dernier.

NVE41296_05

399



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones

Maintenance et diagnostics

Contenu de cette partie

Diagnostic et élimination d'erreurs ...........coooiiiiii e 401
=T a1 =Y B= T o S 421
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et

Diagnostic et élimination d'erreurs asynchrones
Di tic et élimination d'
1agnNoslicC et elimination a erreurs

Contenu de ce chapitre
(0700 [N o =4 =5 | 401
Effacement de I'erreur détectée .........oooiiiiiiiii i 402
Comment effacer les codes d’erreur ?.........oooeuiiiiiiiiiii e 402
Codes de détection d’erreur affichés sur le terminal déporté ...............c.c....... 420
Remplacement ou retrait de la carte optionnelle................c.cooooiiiiiin, 420
Remplacement du blocde commande .............cccoeiiiiiiiiiii 420

Code d’erreur

Introduction

AADANGER

RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE, D’EXPLOSION OU D’ECLAIR D’ARC
ELECTRIQUE

Lisez attentivement les instructions du chapitre Informations relatives a la
sécurité, avant d’exécuter toute procédure décrite.

Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures
graves.

» Sil'écran ne s'allume pas, vérifiez I'alimentation du variateur.

» L'affectation des fonctions Arrét rapide ou Roue libre permet d'empécher le
démarrage du variateur si les entrées logiques correspondantes ne sont pas
alimentées. Le variateur affiche alors [Roue Libre] ~ 5 £ en arrét roue libre
et [Arrét rapide] F 5 £ en arrét rapide. Il s’agit d’'un comportement normal
car ces fonctions sont activées a zéro, de sorte que le variateur sera arrété
s'il y a une coupure de fil.

» Vérifiez que I'entrée d'ordre de marche est activée conformément au mode
de commande sélectionné (paramétres [Commande 2/3 fils] - [ [ , page
100 et [Commande 2 fils] - [ £).

» Siune entrée est affectée a la fonction fin de course et que cette entrée est a
zéro, le variateur ne peut démarrer que sur une commande de sens opposeé.
Voir positionnement sur capteurs .

« Sile canal de consigne ou le canal de commande est affecté a un bus de
terrain, lorsque I'alimentation est connectée, le variateur affiche [Roue Libre]
n 5 E et reste en mode d'arrét jusqu'a ce que le bus de terrain envoie une
commande.

Libellé sur I'HM

Réglages Réglage usine

[Diagnostics] o [ £ -

Ce menu n'est accessible qu'avec le terminal graphique. Il affiche les erreurs détectées ainsi que leurs causes
en texte brut et peut étre utilisé pour effectuer des tests, voir diagnostics [Diagnostics] - [ -, page 73.
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones

Diagnostic et élimination d'erreurs

Effacement de I’erreur détectée

En cas d’erreur détectée non réinitialisable, :

Etape | Action

1 Débranchez toutes les sources d'alimentation, y compris I'alimentation contréle externe.

2 Verrouillez tous les organes de coupure de puissance en position ouverte.

3 Attendez 15 minutes pour permettre aux condensateurs du bus DC de se décharger (les
voyants du variateur ne sont pas des indicateurs d'absence de tension du bus DC).

4 Mesurez la tension du bus DC entre les bornes PA/+ et PC/- pour vérifier que la tension
est inférieure a 42 Vdc.

5 Si les condensateurs du bus DC ne se déchargent pas complétement, contactez votre
représentant local Schneider Electric.
Ne réparez pas et ne faites pas fonctionner le variateur.

6 Recherchez et corrigez I'erreur détectée.

7 Rétablissez I'alimentation du variateur pour vérifier que I'erreur détectée a été corrigée.

En cas d’erreur détectée réinitialisable, une fois la cause supprimée, le variateur

peut étre réinitialisé :

complétement, puis en le remettant sous tension.

Auto] A E ~-.

[Reset Défauts] - = -

En mettant le variateur hors tension jusqu'a ce que I'affichage disparaisse
Automatiquement dans les scénarios décrits pour le menu [Reset Défaut
Au moyen d'une entrée logique ou d'un bit de commande affecté au menu

En appuyant sur le bouton STOP/RESET (arrét/réinitialisation) du terminal

graphique si le canal de commande actif est I''lHM (voir le paramétre [Canal
de commande 1] £ & [, page 198).

Comment effacer les codes d’erreur ?

Le tableau suivant résume les méthodes possibles pour effacer une erreur

détectée :

Comment effacer le code d’erreur

Liste des erreurs effacées

logique ou d'un bit de commande (paramétre [Affect. réarmement]

-G5F)

Codes d’erreurs détectées nécessitant une remise en marche AmF,ASF,bLF, brF,CrF I
du variateur une fois I'erreur effacée EEF I,EEFZ, FLF I,HJdF,
- - = | -}  —

, , , A e e [ N N Iy 1mC, i,
La cause de I'erreur détectée doit étre élimineée avant de réinitialiser | | . vy, FE, ,~F9, ~FHA,
le variateur en le mettant hors tension puis de nouveau sous vnFhb, o nFE,SAFF,5aF,
tension. SPF
Les erreurs détectées A 5 F, b r F, 5o F, 5FF et £~ F peuvent
également étre effacées a distance au moyen d'une entrée logique
ou d'un bit de commande (paramétre [Affect. réarmement] - 5 F ).
Codes d’erreurs détectées pouvant étre effacés avec la CmF,LoF,EFF I,EFFZ,
fonction de redémarrage automatique une fois la cause FLES, FCFZ,LLCF,LFFA4,
disparue obF,oHF, ol F,all,acFF I

] A ] _ oPF2, a5F, akFL,PEFL,

Ces erreurs peuvent également étre effacées en mettantle variateur | c -y crr5 51 F | 50 F 2,
hors tension puis a nouveau sous tension ou au moyend'uneentrée | 5| F 3 555 L JF EqF, L F
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et

Diagnostic et élimination d'erreurs asynchrones
Comment effacer le code d’erreur Liste des erreurs effacées
Codes d’erreurs détectées effacés dés que leur cause disparait | CFF,CF ., F .2, L5F,dLF,
FEE,HCF, FHF, u5F
Si [Reset Défaut étendu] HRFC est réglé sur YES : ol F,5CF I,5CF13
« Utilisez I'entrée logique ou le bit de commande affecté a
[Affect. réarmement] RSF.

[Erreur glissement] A n F

Erreur glissement

Cause probable

La différence entre la fréquence de sortie et le retour de vitesse n'est pas correcte.

Solution

« Vérifiez les paramétres du moteur, de gain et de stabilité.

» Ajoutez une résistance de freinage.

»  Vérifiez la taille du moteur / du variateur / de la charge.

+ Vérifiez I'accouplement mécanique du codeur et son cablage.
«  Veérifiez le réglage des parameétres.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil apres suppression
de sa cause.

[Erreur Angle] A5 F

Erreur Angle

Cause probable

Ce probléme se produit lors de la mesure de I'angle de déphasage, si la phase du moteur est
déconnectée ou si l'inductance du moteur est trop élevée.

Solution

Vérifiez les phases du moteur et le courant maximum permis par le variateur.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] ~ £ - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Commande Frein] b L F

Erreur Commande de frein

Cause probable

*  Courant d'ouverture de frein non atteint..

»  Seuil de fréquence de fermeture du frein [F Ferm.Frein] & £ ~ régulé uniquement lorsque la
commande logique de frein est affectée.

Solution

« Vérifiez les connexions entre le variateur et le moteur.
» Vérifiez les enroulements du moteur.
» Vérifiez le réglage des paramétres [Courant dess. frein] | & - et [Cour.Desser.Fr.Inv.]

R
[ =

+ Effectuez les réglages préconisés pour le parameétre [F Ferm.Frein] & £ .

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil apres suppression
de sa cause.
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones Diagnostic et élimination d'erreurs

[Retour Frein] b - F

Erreur Retour frein

* Le contact de retour de frein ne correspond pas a la commande logique de frein.

* Lefrein n'arréte pas le moteur assez rapidement (défaut détecté en mesurant la vitesse au
Cause probable niveau de I'entrée logique de fréquence).

» Vérifiez le circuit de retour et le circuit de commande logique de frein.
«  Vérifiez I'état mécanique du frein.
Solution «  Vérifiez les garnitures de frein.
0 Cette erreur détectée peut étre effacée a I'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A - - ou
Effacement du code d'erreur manuellement a I'aide du parameétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Conf. Incorrecte] L F F

Configuration incorrecte

«  Carte optionnelle remplacée ou retirée.

* Bloc de commande remplacé par un bloc de commande configuré sur un variateur ayant une
puissance nominale différente.
Cause probable »  Configuration en cours non cohérente.

» Vérifiez qu'il n'y a pas d'erreur de carte.

« En cas de remplacement/retrait délibéré de la carte optionnelle, voir les remarques ci-dessous.

+  Rétablissez les réglages usine 1.3.2 [Réglages usine] F [ 5-, page 93 ou récupérez la
Solution configuration sauvegardée, si elle est valide.

0 Effacement du code d'erreur Cette erreur détectée est effacée dés la suppression de sa cause.

[Conf. Invalide] L F

Config. non valide

Configuration invalide.

La configuration chargée sur le variateur a |'aide du bus ou du réseau de communication est
Cause probable incohérente.
« Vérifiez la configuration chargée précédemment.
Solution «  Chargez une configuration compatible.

0 Effacement du code d'erreur Cette erreur détectée est effacée dés la suppression de sa cause.
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Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et
asynchrones

Err. TransfertConf]l L F . 2
[

Erreur transfert configuration

Cause probable

Configuration invalide.

La configuration chargée sur le variateur a I'aide du bus ou du réseau de communication est
incohérente.

Solution

»  Vérifiez la configuration chargée précédemment.
»  Chargez une configuration compatible.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée est effacée dés la suppression de sa cause.

[Interr.Comm.BusTerr] L n F

Interruption communication bus de terrain

Cause probable

Interruption de la communication sur le module de communication.

Solution

» Vérifiez 'environnement (compatibilité électromagnétique).
«  Veérifiez le cablage.

»  Vérifiez le time-out.

* Remplacez le module optionnel.

» Contactez le support Schneider Electric.

o Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
manuellement a l'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Perte Com CANopen] L o F

Interruption communication CANopen

Cause probable

Interruption de la communication sur le bus CANopen®.

Solution

» Vérifiez le bus de communication.
+  Vérifiez le time-out.
+ Consultez le Guide d’exploitation de CANopen®.

o Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] ~ £ - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Err.Precharge Capa] L - F |/

Erreur Condensateur précharge

Cause probable

Erreur détectée au niveau du contrdle du relais de chargement ou résistance de chargement
endommagée.

Solution

* Mettez le variateur hors tension, puis a nouveau sous tension.
» Vérifiez les connexions internes.
» Contactez le support Schneider Electric.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil apres suppression
de sa cause.
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Diagnostic et élimination d'erreurs

[Err commutcanal] L 5 F

Erreur détectée commutation canal

Cause probable

Passage a des canaux invalides.

Solution

Vérifiez les parameétres des fonctions.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée est effacée dés la suppression de sa cause.

[Erreur delta charge] d L F

Erreur détectée delta charge

Cause probable

Variation de charge anormale.

Solution

« Vérifiez que la charge n'est pas bloquée par un obstacle.
« La réinitialisation se fait par suppression d'un ordre de marche.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée est effacée dés la suppression de sa cause.

[Err.EEProm Contréle] E E F |/

Erreur EEPROM Contrédle

Cause probable

Erreur de mémoire interne détectée, bloc de controle.

Solution

«  Vérifiez 'environnement (compatibilité électromagnétique).
* Mettez le variateur hors tension, réinitialisez-le et rétablissez les réglages usine.
* Contactez le support Schneider Electric.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
de sa cause.

[Err.EEProm Puiss.] EEF 2

Erreur EEPROM Puissance

Cause probable

Erreur de mémoire interne détectée, carte de puissance.

Solution

«  Vérifiez 'environnement (compatibilité électromagnétique).
« Mettez le variateur hors tension, réinitialisez-le et rétablissez les réglages usine.
« Contactez le support Schneider Electric.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
de sa cause.
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[Erreur Externe] E P F |

Erreur externe

Cause probable

Evénement déclenché par un dispositif externe, selon I'utilisateur.

Solution

Vérifiez le dispositif qui a causé le déclenchement et réinitialisez le variateur.

o Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] ~ £ - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Erreur Bus Externe] EP F 2

Erreur Bus de terrain externe détectée

Cause probable

Evénement déclenché par un réseau de communication.

Solution

Vérifiez la cause du déclenchement et réinitialisez le variateur.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
manuellement a l'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Err. Bloc Fonction] F b E

Erreur bloc de fonction

Cause probable

Erreur au niveau des blocs fonctions.

Solution

Pour plus d'informations, reportez-vous a [Erreur FB] F & F k.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée est effacée dés la suppression de sa cause.

[Err. Arrét Bloc Fonc] FLE 5

Erreur arrét bloc de fonction

Cause probable

Les blocs fonctions ont été arrétés tandis que le moteur était en fonctionnement.

Solution

Vérifiez la configuration du paramétre [Type Arrét Moteur Arrét FB] ~ 4 5 /7.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a I'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.
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[Err.Cont. Aval Fermé] F L F |

Erreur contacteur sortie ferme

Cause probable Le contacteur aval reste fermé méme si les conditions d'ouverture sont remplies.
»  Vérifiez le contacteur et son cablage.
Solution «  Vérifiez le circuit de retour.

0 Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
Effacement du code d'erreur de sa cause.

[Err. Cont. Aval Ouvert] FL F 2

Erreur contacteur sortie ouvert

Cause probable Le contacteur aval reste ouvert méme si les conditions de fermeture sont remplies.
»  Vérifiez le contacteur et son cablage.
Solution »  Veérifiez le circuit de retour.

0 Cette erreur détectée peut étre effacée a I'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A - - ou
Effacement du code d'erreur manuellement a l'aide du parameétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Compatib. Cartes] HL F

Erreur Compatibilité cartes

Cause probable La fonction [Appairage cartes] /7 /' .- a été configurée et une carte de variateur a été changée.

* Remettez la carte d'origine en cas d'erreur de carte.

« Validez la configuration en entrant le [Code appairage] ~ F . sila carte a été remplacée
Solution délibérément.

0 Effacement du code d'erreur Cette erreur détectée est effacée dés la suppression de sa cause.

[Désaturation IGBT] H d F

Désaturation IGBT

Cause probable Court-circuit ou mise a la terre au niveau du variateur.

Solution Vérifiez les cables entre le variateur et le moteur ainsi que I'isolation du moteur.

0 Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
Effacement du code d'erreur de sa cause.
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[Err Liaison Interne] L F

Interruption communication interne avec module option

Cause probable

Interruption de la communication entre le module optionnel et le variateur.

Solution

+  Vérifiez 'environnement (compatibilité électromagnétique).
»  Vérifiez les connexions.

* Remplacez le module optionnel.

+ Contactez le support Schneider Electric.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
de sa cause.

[Erreur Interne1] n F |

Erreur interne 1 (caractéristique)

Cause probable

La carte d'alimentation est différente de la carte stockée.

Solution

Vérifiez la référence de la carte de puissance.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
de sa cause.

[ErreurInterne 2] nF 2

Erreur interne 2 (logiciel)

Cause probable

La carte de puissance est incompatible avec le bloc de contréle.

Solution

Vérifiez la référence de la carte de puissance et sa compatibilité.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
de sa cause.

[Erreur Interne 3] n F 3

Erreur interne 3 (communication interne)

Cause probable

Interruption de la communication entre les cartes internes.

Solution

» Vérifiez les connexions internes.
» Contactez le support Schneider Electric.

o Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
de sa cause.
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[Erreur Interned4] n F 4

Erreur interne 4 (fabrication)

Cause probable

Données internes incohérentes.

Solution

Recalibrez le variateur (opération effectuée par le support Schneider Electric).

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
de sa cause.

[Erreur Interne 6] n F B

Erreur interne 6 (option)

Cause probable

L'option installée dans le variateur n'est pas reconnue.

Solution

« Vérifiez la référence et la compatibilité de I'option.
«  Vérifiez que l'option est bien insérée dans I'ATV320.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
de sa cause.

[Erreur Interne 9] .n F 9

Erreur interne 9 (mesure)

Cause probable

Les mesures de courant sont incorrectes.

Solution

* < Remplacez les capteurs de courant et la carte de puissance.
« e« Contactez le support Schneider Electric.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
de sa cause.

[Erreur Interne 10] .~ F A

Erreur interne 10 (réseau)

Cause probable

L'étage d'entrée ne fonctionne pas correctement.

Solution

Contactez le support Schneider Electric.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
de sa cause.
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[ErreurInterne11] 'nF b

Erreur interne 11 (température)

Cause probable

Le capteur de température du variateur ne fonctionne pas correctement.

Solution

* Remplacez le capteur de température du variateur.
» Contactez le support Schneider Electric.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
de sa cause.

[Erreur Interne14] .n F E

Erreur interne 14 (CPU)

Cause probable

Erreur détectée microprocesseur interne.

Solution

* Mettez le variateur hors tension et réinitialisez-le.
* Contactez le support Schneider Electric.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil apres suppression
de sa cause.

[Err. Contacteur Ligne] L L F

Erreur Contacteur Ligne

Cause probable

Le variateur n'est pas sous tension, alors que le [TempoTens.Réseau] L. [ - est écoulé.

Solution

» Vérifiez le contacteur et son cablage.
»  Vérifiez le time-out.

« Vérifiez les connexions entre le variateur, le contacteur et le réseau.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A - ou
manuellement a l'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[AI3 Perte 4-20 mA] L F F 3

Erreur Al3 perte 4-20 mA

Cause probable

Perte de la consigne 4-20 mA sur I'entrée analogique Al3.

Solution

Vérifiez la connexion sur les entrées analogiques.

o Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.
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[Surtension Bus DC] o b F

Surtension bus DC

« Freinage trop brutal ou charge entrainante.
Cause probable + Tension d'alimentation trop élevée.

* Augmentez le temps de décélération.

* Installez une résistance de freinage si nécessaire.

* Activez la fonction [Adapt. Rampe Décél.] - - A , si elle est compatible avec I'application.
Solution » Vérifiez la tension d'alimentation.

0 Cette erreur détectée peut étre effacée a I'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A - - ou
Effacement du code d'erreur manuellement a I'aide du parameétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Surintensité] o L F

Surintensite
* Les paramétres des menus [Réglages] 5 £ - et [Controle moteur] - - [ - sont incorrects.
« Inertie ou charge trop élevée.
Cause probable «  Verrouillage mécanique.
«  Vérifiez les paramétres.
»  Vérifiez la taille du moteur/du variateur/de la charge.
«  Vérifiez I'état du mécanisme.
* Diminuez la valeur du parametre [Limitation de courant] [ [ ..
Solution « Augmentez la fréquence de découpage.
o Sile paramétre [Reset Défaut étendu] H - F [ estréglé sur [Non] ~ = : Cette erreur détectée
nécessite une remise en marche du variateur.
o Sile paramétre [Reset Défaut étendu] H - F [ estréglé sur [Oui] Y £ 5 : Cette erreur peut étre
0 effacée manuellement a I'aide du parametre [Affect. réarmement] - 5 ~ apres suppression de sa
Effacement du code d'erreur cause.

[Surchauffe var.] o H F

Surchauffe variateur

Cause probable Température du variateur trop élevée.

Vérifiez la charge du moteur, la ventilation du variateur et la température ambiante. Laissez le temps
Solution au variateur de refroidir avant de le redémarrer.

0 Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A = - ou
Effacement du code d'erreur | manuellement a I'aide du parameétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.
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[Surcharge process] o L [

SURCHARGE PROCESS

Cause probable Surcharge du process.

» Vérifiez et supprimez la cause de la surcharge.
Solution « Vérifiez les paramétres de la fonction [SURCHARGE PROCESS] - [ -.
0 Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
Effacement du code d'erreur | manuellement a I'aide du parametre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[SURCHARGE MOTEUR] o L F

Surcharge moteur

Cause probable Déclenchement par un courant moteur excessif.

Vérifiez le réglage de la protection thermique du moteur ainsi que la charge du moteur. Laissez le
Solution temps au moteur de refroidir avant de le redémarrer.

0 Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
Effacement du code d'erreur | manuellement a I'aide du parameétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Perte 1 phase Mot.] o PF |

Perte 1 phase Moteur

Cause probable Perte d'une phase a la sortie du variateur.
Solution Vérifiez les connexions entre le variateur et le moteur.

o Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
Effacement du code d'erreur | manuellement a I'aide du parametre [Affect. réarmement] - 5 - apres suppression de sa cause.
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[PERTE PHASE MOTEUR] o PF 2

Perte Phase MOTEUR

*  Moteur non connecté ou puissance moteur trop faible.

»  Contacteur aval ouvert.
Cause probable « Instabilité instantanée du courant du moteur.

» Vérifiez les connexions entre le variateur et le moteur.

* Siun contacteur de sortie est utilisé, réglez le paramétre [Perte Phase MOTEUR] = F~ L sur
[Aucune err.décl.] = A L.

» + Essai sur un moteur a faible puissance ou sans moteur : en mode réglages d'usine, la
détection de perte de phase du moteur est activée [Perte Phase MOTEUR] = ~ L = [Oui]
Y E 5. Pour contrler le variateur dans un environnement de test ou de maintenance, sans
avoir a utiliser un moteur de méme puissance que le variateur (en particulier pour les
variateurs de puissance élevée), désactivez la détection de perte de phase du moteur [Perte
Phase MOTEUR] oFL = [Non] Ia =

+ Vérifiez et optimisez les parametres suivants : [Compens.RI] . F ~ , page 108, [Tension
Nom. Moteur] . - 5 et [Courant nom. moteur] ~ . - , page 102, puis effectuez un
Solution [Autoréglage] - . ~ , page 103.

0 Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A = - ou
Effacement du code d'erreur | manuellement a I'aide du parameétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Surtension Réseau] o 5 F

Surtension réseau

* Tension d'alimentation trop élevée.
Cause probable * Alimentation secteur perturbée.

Solution Vérifiez la tension d'alimentation.

0 Cette erreur détectée peut étre effacée a I'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A = - ou
Effacement du code d'erreur | manuellement a I'aide du parameétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[DI6=Surchauffe PTC] o £ F L

Dl6=surchauffe PTC

Cause probable Surchauffe des sondes PTC au niveau de I'entrée LI6.

» Vérifiez la charge et la taille du moteur.
« Veérifiez la ventilation du moteur.

» Laissez le moteur refroidir avant de le redémarrer.
Solution + Controlez le type et I'état des sondes PTC.
0 Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A = - ou
Effacement du code d'erreur | manuellement a I'aide du parameétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.
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[Perte Ph. Réseau] P h F

Perte phase réseau

Cause probable

* Le variateur est mal alimenté ou un fusible a sauté.
* Il manque une phase.
* Le variateur ATV320 triphasé est utilisé sur une alimentation réseau monophasée.
*  Charge déséquilibrée.
Cette protection ne fonctionne que si le variateur est en charge.

Solution

Vérifiez le raccordement de puissance et les fusibles.
Utilisez une alimentation réseau triphasée.

Désactivez I'erreur détectée par le paramétre [Aff.Pert.Ph. Rés.] 7 L , page 101 =[Non] r .

o Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée est effacée dés la suppression de sa cause.

[DI6=Err. PTC] PEF L

Dl6=erreur détectée sonde PTC

Cause probable

Quverture ou court-circuit d'une sonde PTC sur I'entrée LI6.

Solution

Vérifiez la sonde PTC et son cablage au moteur ou au variateur.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] ~ £ - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Err. Fonction sécu.] 5AF F

Erreur détectée fonction de sécurité

Cause probable

e Temps anti-rebond dépassé.

*  Seuil de déclenchement de la fonction SS1 dépassé.
* Mauvaise configuration.

» Survitesse de déclenchement de type SLS détectée.

Solution

« Veérifiez la configuration des fonctions de sécurité.
» Vérifiez le Manuel des fonctions de sécurité intégrées de I'ATV320.
» Contactez le support Schneider Electric.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée nécessite une réinitialisation de I'alimentation de I'appareil aprés suppression
de sa cause.

NVE41296_05

415



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones Diagnostic et élimination d'erreurs

[Court-circuitmot.] 5L F |

Court-circuit mot.
Cause probable Court-circuit ou mise & la terre au niveau de la sortie du variateur.
+ Vérifiez les cables raccordant le variateur au moteur et l'isolation du moteur.
» Reéduisez la fréquence de découpage.
* Raccordez les inductances en série au moteur.
+ Veérifiez les réglages de la boucle de vitesse et du frein.
* Augmentez la valeur du parametre [Intervalle Redém.] = £ - , page 118.
Solution * Augmentez la fréquence de découpage.
o Sile paramétre [Reset Défaut étendu] +H - F [ estréglé sur [Non] ~ = : Cette erreur détectée
nécessite une remise en marche du variateur.
o Sile paramétre [Reset Défaut étendu] H - F [ estréglé sur [Oui] Y £ 5 : Cette erreur peut étre
0 effacée manuellement a I'aide du parametre [Affect. réarmement] - 5 - apres suppression de sa
Effacement du code d'erreur | cause.

[Court-Circuit Terre] 5L F 3

Court-Circuit Terre

Y Important courant de fuite a la terre au niveau de la sortie du variateur si plusieurs moteurs sont
Cause probable connectés en parallele.

+ Vérifiez les cables raccordant le variateur au moteur et l'isolation du moteur.
* Reéduisez la fréquence de découpage.

* Raccordez les inductances en série au moteur.

» Vérifiez les réglages de la boucle de vitesse et du frein.

* Augmentez la valeur du parametre [Intervalle Redém.] - £ ~ , page 118.
Solution * Reéduisez la fréquence de découpage.

o Sile paramétre [Reset Défaut étendu] + - F [ estréglé sur [Non] ~ = : Cette erreur détectée

nécessite une remise en marche du variateur.

o Sile paramétre [Reset Défaut étendu] + - F [ estréglé sur [Oui] Y £ 5 : Cette erreur peut étre

0 effacée manuellement a I'aide du parametre [Affect. réarmement] - 5 - apres suppression de sa
Effacement du code d'erreur | cause.

[COURT-CIRCUITIGBT] 5[ F 4

Court-circuit IGBT

Cause probable Erreur détectée sur le composant de puissance.
Solution Contactez le support Schneider Electric.

0 Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] ~ £ - ou
Effacement du code d'erreur | manuellement a I'aide du parameétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.
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[Court-circuitmot.] 5L F 5

Court-circuit mot.

Cause probable

Court-circuit au niveau de la sortie du variateur.

Solution

« Vérifiez les cables entre le variateur et le moteur ainsi que l'isolation du moteur.
+ Contactez le support Schneider Electric.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Perte Com Modbus] 5L F |/

Interruption communication Modbus

Cause probable

Interruption de la communication sur le bus Modbus.

Solution

»  Vérifiez le bus de communication.
«  Vérifiez le time-out.
*  Consultez le Guide d’exploitation de Modbus.

o Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Perte ComPC] 5L F 2

Interruption communication PC

Cause probable

Interruption de la communication avec le logiciel PC.

Solution

« Vérifiez le cable de connexion du logiciel PC.
«  Vérifiez le time-out.

o Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Perte ComIHM] 5L F 3

Interruption communication IHM

Cause probable

Interruption de la communication avec le terminal graphique ou le terminal déporté.

Solution

»  Vérifiez la connexion du terminal concerné.
«  Vérifiez le time-out.

o Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

NVE41296_05

417



Variateurs de vitesse pour moteurs synchrones et asynchrones Diagnostic et élimination d'erreurs

[Survitesse Moteur] 5o F

Survitesse moteur

Cause probable

» Instabilité ou charge entrainante trop forte.

«  Siun contacteur aval est utilisé, les contacts entre le moteur et le variateur n'ont pas été
fermés avant I'exécution d'un ordre de marche.

« Le seuil de survitesse (correspondant a 110 % de [Fréquence maxi] = ~ - ) a été atteint.

Solution

« < \Vérifiez les paramétres du moteur, de gain et de stabilité.

» +Ajoutez une résistance de freinage.

« < \Vérifiez la taille du moteur/du variateur/de la charge.

« «\Vérifiez les paramétres de la fonction [Fréquence métre] ~ 7 F -, si elle est configurée.
» +Vérifiez et fermez les contacts entre le moteur et le variateur avant d'envoyer un ordre de

marche.
« +Vérifiez la cohérence entre [Fréquence maxi] - F - et [Vitesse Haute] H 5 F. Il est
recommandé d'avoir au moins [Fréquence maxi] - - - 2110 % * [Vitesse Haute] +H 5 F.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a I'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A - ~ ou
manuellement a I'aide du parameétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Perte Retour Codeur] 5 P F

Perte retour codeur

Cause probable

« Absence de signal sur I'entrée logique de fréquence si elle est utilisée pour mesurer la vitesse.
« Signal de retour du codeur manquant.

Solution

» Vérifiez le cablage de I'entrée et le détecteur utilisé.
» Vérifiez les paramétres de configuration du codeur.
« Vérifiez le cablage entre le codeur et le variateur.

» Vérifiez le codeur.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a I'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A - - ou
manuellement a I'aide du parameétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Err. Lim. Couple] 55 F

Erreur Limitation de Couple

Cause probable

Passage a la limitation de couple ou de courant.

Solution

« Vérifiez la présence éventuelle d'un probléme mécanique.

- Vérifiez les paramétres du menu [Limitation Couple] £ = L - et ceux du menu [Detec limit cple/l]

N _l
(==

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A = - ou
manuellement a I'aide du parameétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.
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[Surchauffe IGBT] £ / F

Surchauffe IGBT

Cause probable

Surchauffe du variateur.

Solution

» Vérifiez la taille de la charge / du moteur / du variateur.
* Reéduisez la fréquence de découpage.
» Laissez le moteur refroidir avant de le redémarrer.

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Erreur Autoréglage] £ n F

Erreur détectée autoréglage

Cause probable

»  Moteur spécial ou moteur de puissance non adaptée au variateur.
*  Moteur non raccordé au variateur.
* Le moteur tourne

Solution

« Vérifiez que le moteur et le variateur sont compatibles.

»  Vérifiez que le moteur est présent pendant I'autoréglage.

»  Siun contacteur de sortie est utilisé, fermez-le pendant I'autoréglage.
+ Vérifiez que le moteur est arrété pendant le réglage.

o Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a l'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A £ - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Sous charge process] u L F

sous-charge Process

Cause probable

Sous-charge du process.

Solution

Vérifiez et supprimez la cause de la sous-charge.

Vérifiez les paramétres du menu [sous-charge Process] ./ L - .

0 Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée peut étre effacée a I'aide du paramétre [Reset Défaut Auto] A - - ou
manuellement a I'aide du paramétre [Affect. réarmement] - 5 F aprés suppression de sa cause.

[Sous-tension] u 5 F

Sous-tension réseau alimentation

Cause probable

« Alimentation secteur insuffisante.
+ Baisse de tension passageére.

Solution

Vérifiez la tension et les parametres du menu [Gest. sous tension] . 5 k- .

o Effacement du code d'erreur

Cette erreur détectée est effacée dés la suppression de sa cause.

NVE41296_05
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Codes de détection d’erreur affichés sur le terminal
déporté

Libellé sur I'lHM Nom Description
Inlt [Initialisation en cours] Le microcontrdleur est en cours
d'initialisation.

La recherche de la configuration des
communications est en cours.

COM.E () [Erreur communication] Erreur de time-out détectée (50 ms).

Ce message s'affiche apres 20 tentatives de
communication.

A-17 (1) [Bouton Alarme] Une touche a été maintenue enfoncée
pendant plus de 10 secondes.

Le clavier est déconnecté.

Le clavier se réveille lorsque vous appuyez
sur une touche.

CLr( [Confirmation suppr. Ceci s'affiche lorsque vous appuyez une fois
d’err. détectée] sur la touche STOP (arrét) sile canal de
commande actif est le terminal déporté.

dEU.E () [Incompatibilité marque La marque du variateur ne correspond pas a
variateur] celle du terminal déporté.
rOM.E () [Anomalie de ROM] Le terminal déporté détecte une anomalie de

ROM par un calcul de checksum.

rAM.E () [Anomalie de RAM] Le terminal déporté détecte une anomalie de
RAM.
CPUE®M [Autres erreurs Autres erreurs détectées.
détectées]
(1) - Clignotant

Remplacement ou retrait de la carte optionnelle

Si une carte optionnelle est retirée ou remplacée par une autre, le variateur se
verrouille en mode d’erreur détectée [Conf. incorrecte] [ - F lors de la mise
sous tension. Si la carte a été délibérément remplacée ou retirée, I'erreur détectée
peut étre acquittée en appuyant deux fois sur la touche ENT, ce qui provoque la
restauration des réglages usine 1.3.2 [Réglages usine] F [ 5-, page 93 pour les
groupes de paramétres affectés par la carte. Ceci peut étre effectué en
remplacgant une carte par une autre du méme type.

Exemple : Cartes de communication : uniquement les paramétres spécifiques aux
cartes de communication.

Remplacement du bloc de commande

Lorsqu'un bloc de commande est remplacé par un bloc de commande configuré
sur un variateur ayant une puissance nominale différente, le variateur se verrouille
en mode ereur détectée [Conf. incorrecte] [ ~ F lors de la mise sous tension. Si
le bloc de commande a été délibérément changé, I'erreur détectée peut étre
effacée en appuyant deux fois sur la touche ENT, ce qui provoque la restauration
de tous les réglages usine.
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Maintenance

Limitation de garantie

La garantie ne s'applique pas si le produit a été ouvert, sauf par les services de
Schneider Electric.

Entretien

A ADANGER

RISQUE D'ELECTROCUTION, D'EXPLOSION OU D'ARC ELECTRIQUE

Lisez et comprenez les instructions du chapitre Informations sur la sécurité
avant d'effectuer toute procédure décrite dans ce chapitre.

Le non-respect de ces instructions provoquera la mort ou des blessures
graves.

La température des produits décrits dans ce guide peut dépasser 80 °C (176 °F)
en fonctionnement.

A AVERTISSEMENT

SURFACES CHAUDES
« Assurez-vous d’éviter tout contact avec des surfaces chaudes.

* Ne laissez pas des piéces inflammables ou sensibles a la chaleur a
proximité immédiate de surfaces chaudes.

+ Vérifiez que I'appareil a suffisamment refroidi avant de le manipuler.

» Procéder a un essai de fonctionnement avec charge maximale pour
s'assurer que la dissipation de chaleur est suffisante.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

A AVERTISSEMENT

MAINTENANCE INSUFFISANTE

Vérifiez que les activités de maintenance décrites ci-dessous sont effectuées
aux intervalles spécifiés.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer la mort, des blessures
graves ou des dommages matériels.

L'adhésion aux conditions environnementales doit étre assurée pendant le
fonctionnement de I'entrainement. En outre, pendant la maintenance, vérifiez et
corrigez si nécessaire tous les facteurs susceptibles d’avoir un impact sur les
conditions ambiantes.

Optimisation de la continuité de service

Environnement Partie concernée Action Intervalle (1)
Impact sur le produit Boitier - bloc de Vérifiez visuellement Au moins une fois par
commande le variateur an

(DEL - Affichage)

Corrosion Bornes - Connecteurs | Inspectez-les et
- Vis - Plaque CEM nettoyez-les si
nécessaire.
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Environnement Partie concernée Action Intervalle (1)

Poussiéres Bornes - Ventilateurs -
Orifices de soufflage

Température Autour du produit Vérifiez et rectifiez si
nécessaire.
Refroidissement Ventilateur Vérifiez le
fonctionnement du
ventilateur
Remplacez le Aprés 3 a 5 ans selon
ventilateur les conditions de
fonctionnement
Vibrations Connexion des bornes | Vérifiez si le couple de | Au moins une fois par

serrage recommandé an
est respecté

(1) — Intervalles de maintenance maximum a compter de la date de mise en service. Réduisez les
intervalles entre chaque maintenance pour adapter la maintenance aux conditions ambiantes, aux
conditions de fonctionnement du variateur et a tout autre facteur susceptible d’'influencer le
fonctionnement et/ou les exigences de maintenance du variateur.

NOTE: Le fonctionnement du ventilateur dépend de I'état thermique du
variateur. Le variateur peut fonctionner mais pas le ventilateur.

Pieces de rechange et réparations

Produit pouvant étre réparé. Adressez-vous au centre de contact clients sur :

www.se.com/CCC.

Stockage longue durée

Si le variateur n'était pas connecté au réseau pendant une période prolongée, les
condensateurs doivent étre restaurés a leur pleines performances avant tout
démarrage du moteur.

Voir Etapes initiales, page 43 pour plus d'informations.

Remplacement du ventilateur

Il est possible de commander un nouveau ventilateur pour la maintenance du
variateur (voir les références commerciales sur www.se.com).

Les ventilateurs peuvent continuer a fonctionner pendant un certain temps méme
apres que l'alimentation de I'appareil a été débranchée.

AATTENTION

VENTILATEURS EN MARCHE

Vérifiez que les ventilateurs se sont mis a I'arrét complet avant de les manipuler.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des blessures ou des
dommages matériels.
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Index des fonctions

Le tableau suivant représente les codes des paramétres :

Fonction

Page

[Commande 2 fils] 7 [

[Commande 2/3 fils] - [ [ , page 100

[Limite Courant 2]

[Limite Courant2] [ [ -

[Commande 3 fils] 7

[Commande 2/3 fils] - L [ , page 100

[Vitesse +/-]

[Vitesse +/-] u F d-

[Vit +/- Autour réf]

[Vit +/- Autour réf] 5 - -

[Injection DC auto]

[Injection DC auto] A - L -

[Redémarrage Auto]

[Reset Défaut Auto] A £ - -

[Autoréglage]

[Autoréglage] L . ~ , page 103

[Autoréglage par DI]

[Autoréglage par DI] - ~ L -

[Bus DC]

[Bus DC] =/ [ -

[Contréle du frein]

[Contréle du frein] & L [ -

[Reprise a la volée]

[Reprise alavolée] F L -

Canaux de commande et de consigne

Canaux de commande et de consigne

Arrét différé en cas d’alarme thermique

Arrét différé en cas d’alarme thermique

[Surchauffe var.]

[Surchauffe var.] = H L -

[Surveillance codeur]

[Surveillance codeur] 5 o -

[Config Codeur]

[Config Codeur] /£ -

[Réglages usine]

[Réglages usine] ~ [ 5-1.3.2 [Réglages usine] F [ 5-, page 93

[Reset Défauts]

[Reset Défauts] ~ = -

[Fluxage par DI]

[Fluxage parDI] - L -

[Levage haute vit.]

[Levage haute vit.] H 5 H-

[Limit courant dyn]

[Limit courantdyn] . & k-

[Jog]

[Jog] /= Li-

Commande d’un contacteur de ligne

Commande d’un contacteur de ligne

Mesure de charge

Mesure de charge

[Equilibrage charge]

[Equilibrage charge] L & A

Détection de variation de charge

Détection de variation de charge

Commutation de moteurs ou de configurations
[Config multimoteurs] /7 /7 [ -

Commutation de moteurs ou de configurations [Config multimoteurs] /7 /7

Protection thermique du moteur

Protection thermique du moteur

[Réduction du bruit]

[Réduction du bruit] ~ - o

[Cde contacteur aval]

[Cde contacteur aval] = [ [ -

[Gestion Surcharge]

[Gestion Surcharge] = o L

[Commut. Jeux param.]

[Commut. Jeux param.] /7L F-

5 [Mot De Passe]

[Mot De Passe] cOD- [Mot De Passe] COD-, page 397

[Régulateur PID]

[Régulateur PID] F | -

Positionnement sur capteurs

Positionnement sur capteurs

Vitesses présélectionnées

Vitesses présélectionnées

Sonde PTC

Sonde PTC

424
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Fonction

Page

[commutation rampe]

[commutation rampe] - F -

[Commut Freq Ref]

[Commut Freq Ref] - £ F-

Cable détendu

Cable détendu

[Affectation RP]

[Affectation RP] 7 | A

Mémorisation de la consigne

Mémorisation de la consigne

[Configuration Arrét]

[Configuration Arrét] 5 E -

Arrét a distance calculée aprées fin de course de
décélération

Arrét a distance calculée aprés fin de course de décélération

Sommateur / Soustracteur / Multiplicateur

Sommateur / Soustracteur / Multiplicateur

Parameétres des moteurs synchrones

Paramétres des moteurs synchrones

Limitation du couple

Limitation du couple

Traverse control

Traverse control

[Rép Sous-Charge]

[Rép Sous-Charge] . o L

Mesure de la vitesse de rotation du moteur par
I'entrée Pulse input

Mesure de la vitesse de rotation du moteur par I'entrée Pulse input
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