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5.3.6 Steueranschliisse

Steueranschliisse der Standard Applikationskarte

Steueranschliisse der Standard Applikationskarte

HINWEIS

Gefahr der Einkopplung von Fremdsignalen!

® Nur geschirmte Steuerleitungen verwenden.

1. FUhren Sie die bendtigten Steuerleitungen durch die Kabel-Verschraubungen
in das Geh&use ein.

2. SchlieBen Sie die Steuerleitungen entsprechend dem Bild und/oder Tabelle
an. Verwenden Sie dazu geschirmte Steuerleitungen.

3. Setzen Sie den Deckel auf das Gehause des Antriebsreglers und verschrau-

ben Sie ihn.
BaugroBe Anziehdrehmoment
A-C 2 Nm (1.48 ft lIbs) 4 x M4 x 28
D 4 Nm (2.95 ft Ibs) 4 x M6 x 28

Klemmenbelegung X5 der Standard Applikationskarte

Klemme Nr. Bezeichnung Belegung
13 A.Out0..20 mA Frequenz-Istwert (Parameter 4.100)
14 10V Out Flr ext. Spannungsteiler
© Gardner Denver Deutschland GmbH 33/208 03.2016 - 610.00260.02.000

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch Tel. 071 918 60 60, Mail: v-g@prematic.ch



- El
Installation f Rietschle

Klemme Nr. Bezeichnung Belegung
15 A.Out0..10V Frequenz-Istwert (Parameter 4.100)
16 A GND (Ground 10 V) Masse
17 A ln1 Ext. Sollwertquelle (parameter 1.130)
18 A GND (Ground 10 V) Masse
19 A.ln2 PID-Istwert (Parameter 3.060)
20 A GND (Ground 10 V) Masse
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Klemmenbelegung X5 der Standard Applikationskarte
Klemme Nr. Bezeichnung Belegung
1 24V In Ext. Spannungsversorgung
2 GND (Ground) Masse
3 24 V Out Int. Spannungsversorgung
4 GND (Ground) Masse
5 24V Out Int. Spannungsversorgung
6 Dig. In 1 Festfrequenz 1/3 (Parameter 1.100)
Software-Freigabe (Parameter 1.131)
7 Dig.In 2 Festfrequenz 2/3 (Parameter 1.100)
8 Dig.In 3 Fehler Reset (Parameter 1.180)
9 Dig.In 4 Externer Fehler (Parameter 5.010)
10 En-HW (Freigabe) Hardware-Freigabe
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Klemmenbelegung X5 der Standard Applikationskarte

Klemme Nr. Bezeichnung
11 Dig. Out 1
12 Dig. Out 2

Klemmenbelegung X6 (Relay 1)

Klemme Nr. Bezeichnung
1 COM

2 NO

3 NC

Belegung
Bereit (Parameter 4.150)

Betrieb (Parameter 4.170)

Belegung

Mittelkontakt Relais 1
Schliesserkontakt Relais 1
Offnerkontakt Relais 1

In der Werkseinstellung ist das Relais 1 als ,,Fehler invertiert (NC)“ pro-

grammiert (Parameter 4.190).
Klemmenbelegung X7 (Relay 2)

Klemme Nr. Bezeichnung
1 COM

2 NO

3 NC

Belegung

Mittelkontakt Relais 2
Schliesserkontakt Relais 2
Offnerkontakt Relais 2

In der Werkseinstellung ist das Relais 2 als ,,nicht belegt” programmiert

(Parameter 4.210).

5.3.7 Anschlussplan

¥o

A1l L2 13 PE |

1 X1

INV Mx

P2

—{n G1

®

LoP1 : Xt} X6

Steueranschllisse

Der Antriebsregler ist nach Zuschaltung einer 400 V AC- Netzversorgung (an den

Klemmen L1 bis L3) betriebsbereit.

Alternativ gibt es die Mdglichkeit, den Antriebsregler durch den Anschluss einer
externen 24 V-Spannung in Betrieb zu nehmen.
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5.4 Installation des wandmontierten Antriebsreglers

5.4.1 Geeigneter Montageort bei einer Wandmontage

! Stellen Sie bitte sicher, dass der Montageort bei Wandmontage folgende Be-
dingungen erfillt:

1. Der Antriebsregler muss an einer ebenen, festen Oberflache montiert werden.

2. Der Antriebsregler darf nur auf nicht brennbaren Untergriinden montiert wer-
den.

3. Umlaufend muss mindestens ein 20 cm breiter Freiraum um den Antriebsreg-
ler herum bestehen, um eine freie Konvektion zu gewéhrleisten.

Der folgenden Abbildung kénnen Sie die MontagemaBe sowie die erforderlichen
freien Abstande fiir die Installation des Antriebsreglers entnehmen.
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Mindestabstédnde

Bei Wandmontage ist zwischen Motor und Antriebsregler eine maximale Leitungs-
I&nge von 5 m zuldssig. Es ist eine geschirmte Leitung mit dem jeweils erforderli-
chen Querschnitt einzusetzen. Es ist eine PE- Verbindung (unterhalb der An-
schlussplatine des Wandadapters) herzustellen!
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5.4.2 Mechanische Installation BaugroBe A-C

Verdrahtung am Motoranschlusskasten
1. Offnen Sie den Motoranschlusskasten.

HINWEIS

In Abhangigkeit von der gewiinschten Motorspannung sollte die Stern- oder
Dreieck- Schaltung im Motoranschlusskasten vorgenommen werden.

2. Verwenden Sie zum Anschluss der geschirmten Motor-Kabel, am Motoran-
schlusskasten geeignete EMV- Verschraubungen und achten Sie auf eine
einwandfreie (groBflachige) Kontaktierung der Abschirmung.

3. Der Anschluss einer PE-Verbindung im Motoranschlusskasten ist obligato-
risch.

4. SchlieBen Sie den Motoranschlusskasten.

5

/

Befestigung der Adapterplatte an einer Wand
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A WARNUNG

Verletzungsgefahr durch falsche Montage!
® Der Antriebsregler darf nicht ohne Adapterplatte montiert werden.
= Suchen Sie eine Position, die den geforderten Umgebungsbedingungen, wie
im Abschnitt ,Installationsvoraussetzungen [— 20]“ beschrieben, entspricht.

= Um eine optimale Selbstkonvektion des Antriebsreglers zu erreichen, muss bei
der Montage darauf geachtet werden, dass die (EMV-)Verschraubung (5) nach
oben zeigt.

= Ohne zusétzliche Bellftung des Antriebsreglers ist ausschlieBlich eine vertikale
Montage zulassig.

1

Verdrahtung

1. L&sen Sie die Schraube (1), um die Kontaktplatte (2) aus der Adapterplatte (3)
entnehmen zu kénnen. Unterhalb der Kontaktplatte befindet sich der (M6x15)
PE-Anschluss (4).

2. Fidhren Sie das Anschlusskabel vom Motor Uber die integrierte EMV-
Verschraubung (5) in die Adapterplatte (3) ein.

3. Dieser PE-Anschluss (Drehmoment: 4,0 Nm [2.95 ft Ibs]) muss mit demselben
Erdpotential des Motors verbunden werden. Der Querschnitt des Potenzial-
ausgleichsleiters muss mindestens dem Querschnitt der Netzanschlusskabel
entsprechen.

4. Setzen Sie die Kontaktplatte (2) wieder in Adapterplatte (3) ein.

5. Befestigen Sie Kontaktplatte (2) mit Schraube (1) (Drehmoment: 1,2 Nm
[0.88 ft Ibs]).

HINWEIS

Vergewissern Sie sich nach der Befestigung der Kontaktplatte (2) davon,
dass diese schwimmend gelagert ist.
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Verdrahtung

6. Verdrahten Sie die Motorkabel mit den Kontakten U, V, W (u. U. auch den
Sternpunkt) in der Anschlussklemme, wie im Abschnitt ,,Grundsatzliche An-
schlussvarianten [— 21]“ beschrieben. Verwenden Sie dazu Kabelschuhe
(M5).

7. Vor dem Anschluss eines evtl. vorhandenen Motor-PTC an den Klemmen T1
und T2 (6) entfernen Sie bitte die vormontierte Kurzschluss-Briicke (7).

HINWEIS

Der Motor-PTC ist nach Anschluss des Antriebsreglers potentialbehaftet.
Daher muss der Anschluss mittels einer entsprechend der Motorleitung
isolierten separaten Leitung erfolgen! Es diirfen nur Motor-PTCs ange-
schlossen werden, die der DIN 44081/44082 entsprechen!

8. Ersetzen Sie hierflr die Blindverschraubung (8) durch eine geeignete Stan-
dard-Verschraubung und fihren Sie die beiden Enden auf T1 und T2 (6).

10

e

10

p

Antriebsregler aufsetzen
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9. Setzten Sie den Antriebsregler (9) so auf die Adapterplatte (3), dass der Kra-
gen des Adapters in die Offnung am Kihlkérperboden eintaucht.

10. Befestigen Sie den Antriebsregler (9) mit den mitgelieferten Schrauben (10) an
der Adapterplatte (3) (Drehmoment: 4,0 Nm [2.95 ft Ibs]).

5.4.3 Mechanische Installation der BaugréBe D

Verdrahtung am Motoranschlusskasten
1. Offnen Sie den Motoranschlusskasten.

HINWEIS

In Abhangigkeit von der gewiinschten Motorspannung sollte die Stern- oder
Dreieck- Schaltung im Motoranschlusskasten vorgenommen werden.

2. Verwenden Sie zum Anschluss der geschirmten Motor-Kabel, am Motoran-
schlusskasten geeignete EMV- Verschraubungen und achten Sie auf eine
einwandfreie (groBflachige) Kontaktierung der Abschirmung.

3. Der Anschluss einer PE-Verbindung im Motoranschlusskasten ist obligato-
risch.

4. SchlieBen Sie den Motoranschlusskasten.
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Befestigung der Adapterplatte BaugréBe D an der Wand

/A WARNUNG

Verletzungsgefahr durch falsche Montage!
® Der Antriebsregler darf nicht ohne Adapterplatte (1) montiert werden.
= Suchen Sie eine Position, die den geforderten Umgebungsbedingungen, wie
im Abschnitt ,Installationsvoraussetzungen [— 20]“ beschrieben, entspricht.

1. Montieren Sie Adapterplatte (1) mit vier Schrauben* an der Wand.
*Schrauben sind nicht im Lieferumfang enthalten.

Befestigung der Abstlitzung BaugréBe D an der Adapterplatte

2. Montieren Sie Dichtung (2), zusammen mit Abstitzung (3), an derAdapterplat-
te (1). Verwenden Sie hierzu die im Lieferumfang befindlichen Befestigungs-
schrauben (5) inklusive der Federelemente (4) (Drehmoment 8,5 Nm
[6.27 ft Ibs]).
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HINWEIS
Achten Sie bitte auf einwandfreien Sitz der Dichtung (2)!

Einsetzen der O-Ring-Dichtung BaugréBe D
3. Setzen Sie die O-Ring-Dichtung (6) in die Nut der Abstitzung (3) ein.

HINWEIS
Achten Sie bitte auf einwandfreien Sitz der O-Ring-Dichtung (6)!

4. Drehen Sie die vier Schrauben (7) aus dem Deckel (8) des Antriebsreglers
(9heraus.

5. Nehmen Sie den Deckel (8) ab.

Befestigung Antriebsregler auf Abstlitzung BaugréBe D
6. Stecken Sie den Antriebsregler (9) vorsichtig auf die Abstitzung (3).

7. Verschrauben Sie beide Teile gleichmaBig mit den zwei M8 Schrauben (10)
(Drehmoment: max. 25,0 Nm [18.4 ft Ibs]).
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Netzanschluss BaugréBe D

8. Fihren Sie das Netzanschlusskabel (11) durch die Kabelverschraubung(12)
[M32] in den Antriebsregler (9) ein.

HINWEIS

Die Kabelverschraubung dient der Zugentlastung, die PE Anschlussleitung
muss voreilend (deutlich langer) angeschlossen werden!

9. Verbinden Sie die Leitungen mit den Anschlussklemmen [X1] (13) wie folgt:
3~ 400 V Klemmenbelegung X1

Klemme Nr. Bezeichnung Belegung

1 L1 Netzphase 1
2 L2 Netzphase 2
3 L3 Netzphase 3
4 PE Schutzleiter

DC- Einspeisung 250 bis 750 V Klemmenbelegung X1

Klemme Nr. Bezeichnung Belegung

1 L1 DC Netz (+) (565V)
2 L2 Nicht belegt

3 L3 DC Netz ()

4 PE Schutzleiter

Der Schutzleiter muss an den Kontakt ,,PE* angeschlossen werden.
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M32

Motoranschluss BaugréBe D

1. Flhren Sie das Motoranschlusskabel (14) durch die Kabelverschraubung (15)
[M40] in den Antriebsregler (9) ein.

HINWEIS

Die Kabelverschraubung dient der Zugentlastung, die PE Anschlussleitung
muss voreilend (deutlich langer) angeschlossen werden!

2. Verbinden Sie die Leitungen mit den Anschlussklemmen [X4] (16) wie folgt:
Motoranschlussbelegung X4

Klemme Nr. Bezeichnung Belegung
1 PE Schutzleiter
2 U Motorphase 1
3 Vv Motorphase 2
4 w Motorphase 3
B 7
r- a— - =
1 1
] ]
? J
_— 8
-
&
] 1
I 1
L-=© L-<=®
VerschlieBen des Gehduses BaugréBe D
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1. Setzen Sie den Deckel (8) auf das Gehduse des Antriebsreglers (9).

2. Verschrauben Sie die beiden Teile mit den vier Schrauben (7) (Drehmoment 4
Nm [2.95 ft Ibs]).

5.4.4 Leistungsanschluss

Die Ausfuihrung der Leistungsanschlisse erfolgt wie im Abschnitt Leistungsan-
schluss der BaugréBen A — C [— 31] und Leistungsanschluss der BaugréBe D [—
32] beschrieben.

5.4.5 Bremsschopper

Die Ausfuihrung der Bremsanschllisse erfolgt wie im Abschnitt Anschlisse
Bremswiderstand [— 32] beschrieben.

5.4.6 Steueranschliisse

Die Ausfiihrung der Steueranschlisse erfolgt wie im Abschnitt Steueranschlisse
[— 33] beschrieben.
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6.1 Sicherheitshinweise zur Inbetriebnahme

A WARNUNG

Verletzungsgefahr!
Das Nichtbeachten von Warnungen kann zu schweren Kérperverletzungen
oder erheblichem Sachschaden fiihren.

1. Stellen Sie sicher, dass die Spannungsversorgung die richtige Spannung lie-
fert und fur den erforderlichen Strom ausgelegt ist.

2. Verwenden Sie geeignete Schutzschalter mit dem vorgeschriebenen
Nennstrom zwischen Netz und Antriebsregler.

3. Verwenden Sie geeignete Sicherungen mit den entsprechenden Stromwerten
zwischen Netz und Antriebsregler (siehe Technische Daten [— 90]).

4. Der Antriebsregler muss vorschriftsmaBig zusammen mit dem Motor geerdet
werden. Andernfalls kénnen schwerwiegende Verletzungen die Folge sein.

HINWEIS

Beschadigungsgefahr!
Der Antriebsregler kann bei Nichtbeachten der Hinweise beschéadigt und bei
nachfolgender Inbetriebnahme zerstért werden.

® Die Inbetriebnahme darf nur von qualifiziertem Personal vorgenommen wer-
den. Sicherheitsvorkehrungen und Warnungen sind stets zu beachten.

6.2 Kommunikation

Der Antriebsregler kann auf folgende Arten in Betrieb genommen werden:
= Uber die PC-Software

Elmo
? Rietschle

B w0 =

Offnen Verbinden Download

PC-Software - Startmaske
= Uber das Handbediengerat MMI*
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Handbediengerét MMI
= Uber das MMI* im Deckel (Option)

MMI im Deckel
* Mensch Maschine Interface
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6.3 Blockschaltbild

Elmo
’ Rietschle

Sollwertquelle Betriebsart
—Internes Poti—— Betriebsarten
—Analogeingang 1—»
—Analogeingang 2—=¢ [\ /
-MMI f PC———
—Motorpot——
—=Summe Al1/ Al2—
—PID-Festsollwerte—
—Feldbus—————*
1.130 1.100
Frequenz-
stellbetrieb
PID-Istwert
—Analogeingang 1—» PID-Prozess-
—Analogeingang 2— (N .
regelung
3.060
Software- Freigabe
—Digitaleingang 1—
-Digitaleingang 2—»
—Digitaleingang 3—— -
—Digitaleingang 4——=
: Fest-
—Analogeingang 1—»
—Analogeingang 2—= frequenzen
—Feldbus—=
—Autostart————*&
i
Drehrichtungs- Motorstrom-
umkehr Min-/Max-Frequenz grenze Rampen
f I f
Drehzahl Motor-
Xx(=1) >
Sollwert Regelung
t t
1.150 1.020 [ 1.021 | | 5.070 [ 5.071 | [1.051 | 1.050 |
1.053 | 1.052
Allgemeine Struktur Sollwertgenerierung
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6.4 Inbetriebnahmeschritte

Der Antriebsregler kann vor der Installation auf den Motor parametrisiert

werden.

® Der Antriebsregler verflgt zu diesem Zweck Uiber einen 24 V-
Kleinspannungseingang, Uber den die Elektronik versorgt wird, ohne dass eine
Netzspannung angelegt werden muss.

Die Inbetriebnahme kann mit PC-Kommunikationskabel USB auf Stecker M12 mit
integriertem Schnittstellenwandler RS485/RS232 (2FC4521-0ERQQ) oder Uber das
Handbediengerédt MMI inklusive Anschlusskabel RJ9 auf Stecker M12 (2FX4520-
OEROO0) durchgefiihrt werden.

6.4.1 Integrierten Antriebsregler in Betrieb nehmen

Der Motordatensatz wurde bereits vor Auslieferung auf den Antriebsregler aufge-
spielt und erfordert keine weiteren Einstellungen.

Mit einem High Signal an der Klemmleiste X5 durch Hardware-Freigabe (En-HW)
an Klemme Nr. 10 und Software-Freigabe an Klemme Nr. 6 (Digitaleingang 1) kann
der Antriebsregler in Betrieb genommen werden (z.B Ansteuerung Uber Ana-
logeingang 1 mit 0-10 V).

6.4.2 Antriebsregler Wandmontage und Austausch in Betrieb nehmen

Inbetriebnahme mit PC

1. PC Software installieren (Programmiersoftware erhalten Sie kostenlos beim
Hersteller oder unter www.gd-elmorietschle.de).
Erforderliches Betriebssystem Windows XP oder Windows 7 (32/64 Bit). Es
wird empfohlen, die Installation als Administrator auszufihren.

2. PC mit dem Anschlusskabel am M12 Stecker M1 anschlieBen.

3. Motordatensatz laden und weitere Applikationseinstellungen vornehmen.

ODER
Motordatensatz ermitteln (Parameter 33.030 bis 33.050). Ggf. Drehzahlregler
(Parameter 34.100 bis 34.101) optimieren.

Gard G-BH. BH....-.....
ardner %

No. BN XXXXXXXX XXX IMMYY
cumprassﬂn‘vgnpuvnmer IEC/IEN 60034 3~ Motor IP55 TH.CLF S9

motor data | rated data with converter
(@nz B v @) Al . Hz ...v/. . A] FHz - ocmbar
.. Hz  -xxx xxx mbar
@kW P‘F--@ . kW <...pm @.Hz XXX Xxx mbar
.. rpm - Hz  -xxx o mbar

.. Hz  -xxx xxx mbar

Made in Germany

Motordaten Leistungsschild (Beispiel)
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01. Istwerte — 02. Parametergruppen [

| Motordaten - T~

Motorstrom

Motorleistung

Motordrehzahl

s Motorfrequenz
| |
| |

@ Motorspannung

® © ® ©

Motor-cosphi

4. Motoridentifizierung durchfuhren.

5. Applikationseinstellungen vornehmen (Rampen, Eingénge, Ausgéange, Soll-
werte, etc.).

6. Optional: Zugriffsebene definieren (1 - HANDBEDIENGERAT MMI, 2 - Benut-
zer, 3 - Hersteller).

7. Nach Abschluss aller Einstellung kann mit einem High Signal an der Klemm-
leiste X5 durch Hardware-Freigabe (En-HW) an Klemme Nr. 10 und Software-
Freigabe an Klemme Nr. 6 (Digitaleingang 1) der Antriebsregler in Betrieb ge-
nommen werden (z.B Ansteuerung Uber Analogeingang 1 mit 0-10 V).

Fur eine optimale Bedienstruktur der PC-Software sind die Parameter in Zugriffs-
ebenen eingeteilt. Unterschieden wird in:

1. Handbediengerét - der Antriebsregler wird mittels Handbediengerét program-
miert.

2. Benutzer - der Antriebsregler kann mit der PC-Software in den Grundparame-
tern programmiert werden.

3. Hersteller - der Antriebsregler kann mit der PC-Software mit einer erweiterten
Parameterauswahl programmiert werden.

Inbetriebnahme mit Handbediengerat MMI

Zur Inbetriebnahmen mit dem Handbediengerat MMI siehe Betriebsanleitung
Handbediengerat MMIL.
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2 Ecnie Inbetriebnahme

Inbetriebnahme mit PC und MMI im Deckel

1. PC Software installieren (Programmiersoftware erhalten Sie kostenlos beim
Hersteller oder unter www.gd-elmorietschle.de). Erforderliches Betriebssys-
tem Windows XP oder Windows 7 (32/64 Bit). Es wird empfohlen, die Installa-
tion als Administrator auszufiihren.

2. PC mit dem Anschlusskabel am M12 Stecker anschlieen.

HINWEIS

Nach einem ,,Power On“ des Antriebsreglers ist die Diagnoseschnittstelle
(M12 PC/MMI) zunéchst deaktiviert.

3. Zur Aktivierung der Diagnoseschnittstelle ist es notwendig das "MMI im De-
ckel" in den Standby Modus zu versetzen.

4. Betétigen Sie hierfir Taste (1) und (2) gelichzeitig fir ca. 1,5 Sek.

5. Im Display des MMI wird "Standby" angezeigt und die interne Kommunikation
wird fir 25 Sek. unterbrochen.

6. Wird die Kommunikation flr den PC innerhalb der 25 Sek. aufgebaut, bleibt
das MMI im Standby Modus.

7. Bricht die Kommunikation ab oder ist ein Kommunikationsaufbau innerhalb
der 25 Sek. nicht mdglich, wechselt das "MMI im Deckel" vom Standby Mo-
dus in den Normalbetrieb.

Drehen der Anzeige um 180°

1. Aufgrund der Einbaulage des Reglers kann es sein notwendig sein, die Anzei-
ge im Display um 180° zu drehen.

2. Uber den Parameter 5.200 kdénnen Sie die Anzeige im Display um 180° dre-
hen. Hierzu muss der Parameterwert auf "1" gesetzt werden.

HINWEIS

Die Anzeige im Display wird erst nach dem Betéatigen des Button , Trennen“
in der PC Software um 180° gedreht angezeigt.

3. Es besteht auch die Mdglichkeit mit dem "MMI im Deckel" das Display um
180° zu drehen.

4. Betatigen Sie hierfir Taste (3) und (4) gleichzeitig fir ca. 1,5 Sek.

5. Die Anzeige im Display sowie die Funktionalitdt der Tastaturbelegung wird um
180° gedreht.
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In diesem Kapitel finden Sie
= eine EinfUhrung in die Parameter
« eine Ubersicht der wichtigsten Inbetriebnahme- und Betriebs-Parameter

7.1 Sicherheitshinweise zum Umgang mit den Parametern

A WARNUNG

Verletzungsgefahr durch wieder anlaufende Motoren!
Das Nichtbeachten von Warnungen kann zu schweren Kérperverletzungen
oder erheblichem Sachschaden fiihren.

® Bestimmte Parametereinstellungen und das Andern von Parametereinstellun-
gen wahrend des Betriebes konnen bewirken, dass der Antriebsregler nach
einem Ausfall der Versorgungsspannung automatisch wieder anlauft, bzw.
dass es zu unerwilinschten Verdnderungen des Betriebsverhaltens kommt.

Bei Parameter-Anderungen im laufenden Betrieb, kann es einige Sekunden
dauern, bis eine sichtbare Wirkung erkennbar wird.

7.2 Allgemeines zu den Parametern

7.2.1 Erklarung der Betriebsarten

Die Betriebsart ist die Instanz, in der der eigentliche Sollwert generiert wird. Dies
ist im Falle des Frequenzstellbetriebes ein einfaches Umrechnen des Eingangs-
rohsollwertes in einen Drehzahlsollwert und im Falle der PID-Prozessregelung
durch Vergleich der Soll- und Istwerte ein Regeln auf eine bestimmte Prozessgro-
Be.

Frequenzstellbetrieb:

Die Sollwerte aus der ,Sollwertquelle” (1.130) werden umskaliert in Frequenzsoll-
werte. 0% entspricht der ,Minimal-Frequenz® (1.020), 100% entspricht der ,Ma-
ximal-Frequenz“ (1.021).

Das Vorzeichen des Sollwertes ist bestimmend bei der Umskalierung.

PID-Prozessregelung:

Der Sollwert fiir den PID-Prozessregler wird wie bei der Betriebsart ,,Frequenz-
stellbetrieb” prozentual eingelesen. 100% entspricht dem Arbeitsbereich des an-
geschlossenen Sensors, der Uber den Istwerteingang eingelesen wird (ausgewahit
durch den ,,PID-Istwert").

Abhéangig von der Regeldifferenz wird anhand der Verstarkungsfaktoren fiir den P-
Anteil (3.050), I- Anteil (3.051) und D- Anteil (3.052) eine DrehzahlstellgréBe am
Reglerausgang ausgegeben. Um bei nicht ausregelbaren Regeldifferenzen das
Ansteigen des Integralanteils ins Unendliche zu verhindern, wird dieser bei Errei-
chen der StellgréBenbegrenzung (entspr. ,,Maximal-Frequenz® (1.021) auch auf
diese begrenzt.

PID-Invers:

Eine Invertierung des PID- Istwertes kann mit Hilfe des Parameters 3.061 erfolgen.
Der Istwert wird invertiert eingelesen, d. h. 0V...10V entsprechen intern
100%...0%.

Berlcksichtigen Sie bitte, dass der Sollwert auch invers vorgegeben werden
muss!

Ein Beispiel:

Ein Sensor mit einem analogem Ausgangssignal (OV...10V) soll als Istwertquelle
(an Alx) betrieben werden. Auf eine AusgangsgroBe von 7V (70%) soll invers gere-
gelt werden. Der interne Istwert entspricht dann 100% - 70% = 30%. D. h. der
vorzugebende Sollwert betragt 30%.
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3.070 | 3.071
PID-
Standby-
funktion
» KP
5550 Begrenzung [-Anteil
¥i 0~ f_soll_betriebsart
Sollwert- " " . v -
Quelle - - e— | K s = A ";
1.130 3.051 t
PID- » inver-
Istwert tieren » KD
3.061
3.060 3.052

PID-Prozessregelung

Standby-Funktion PID-Prozessregelung:

Diese Funktion kann in Anwendungen, wie z. B. Druckerh6hungsanlagen, in denen
mit der PID-Prozessregelung auf eine bestimmte ProzessgréBe geregelt wird und
die Pumpe mit einer ,Minimal-Frequenz“ (1.020) laufen muss, zu einer Energieein-
sparung flihren. Da der Antriebsreger im Normalbetrieb bei sinkender Prozessgro-
Be die Drehzahl der Pumpe senken, aber nie unter die ,,Minimal-Frequenz“ (1.020)
fahren kann, besteht hiermit die Moglichkeit, den Motor zu stoppen, wenn dieser
fur eine Wartezeit, die ,,PID-Standbyzeit” (3.070), mit der ,,Minimal-Frequenz*“
(1.020) lauft.

Nachdem der Istwert um den eingestellten %-Wert, die ,,PID-Standby-Hysterese*
(8.071), vom Sollwert abweicht, wird die Regelung (der Motor) wieder gestartet.

Standby-Funktion PID-Regler

PID-Augangs- 4
frequenz

min. Frequenz
(1.020)

v

- > t
Standbyzeit
(3.070)
PID-Fehler %

PID-Standby- Y \_/—/

Hysteres i
(3.071)

v

Standby-Funktion PID-Prozessregelung
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Festfrequenz

In dieser Betriebsart werden feste Frequenzsollwerte an die Motorregelung wei-
tergegeben. Es gibt 7 Festfrequenzen (2.051 bis 2.057), die, BCD-codiert, fest an
die Digitaleingédnge 1 bis 3 gebunden sind. Diese sieben Festfrequenzen sind Gber
den Parameter ,Auswahl_Festfrequenz” (2.050) in drei Gruppen freischaltbar:

0 = Festfrequenz 1

1 = Festfrequenz 1 bis 3

2 = Festfrequenz 1 bis 7

Logiktabelle Festfrequenzen

DI 3 DI 2 DI 1 Auswahl Parameter Voreinstel-

lung
0 0 1 Festfrequenz 1 2.051 34 Hz
0 1 0 Festfrequenz 2 2.052 67 Hz
0 1 1 Festfrequenz 3 2.053 50 Hz
1 0 0 Festfrequenz 4 2.054 0O Hz
1 0 1 Festfrequenz 5 2.055 0 Hz
1 1 0 Festfrequenz 6 2.056 0 Hz
1 1 1 Festfrequenz 7 2.057 0 Hz

Festsollwerte

In dieser Betriebsart werden feste PID-Sollwerte an die Motorregelung weiterge-
geben. Es gibt 7 PID-Festsollwerte (3.062 - 3.068) die, BCD-codiert fest an die Di-
gitaleingédnge 1 bis 3 gebunden sind. Diese 7 Festsollwerte sind Gber den Parame-
ter "PID-Festsoll Mod" (3.069) in drei Gruppen freischaltbar:

0 = Festsollwert 1

1 = Festsollwert 1 bis 3

2 = Festsollwert 1 bis 7

Logiktabelle Festsollwerte

DI 3 DI 2 DI 1 Auswahl Parameter Voreinstel-

lung
0 0 1 PID-Festsoll. 1 3.062 0%
0 1 0 PID-Festsoll. 2 3.063 0%
0 1 1 PID-Festsoll. 3 3.064 0%
1 0 0 PID-Festsoll. 4 3.065 0%
1 0 1 PID-Festsoll. 5 3.066 0%
1 1 0 PID-Festsoll. 6 3.067 0%
1 1 1 PID-Festsoll. 7 3.068 0%
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7.2.2 Aufbau der Parameter-Tabellen

1 2 3 4 5 6

1.100 Betriebsart Einheit: integer
Beziehung zu Parameter-HB: Ubernahme- min: Eigener Wert
Parameter: statug: max:| 3 (eintragen!)
1.130
1.131 S %y , Def: 0
2.051 -2.057
3.050 — 3.071 Auswahl der Betriebsart.

Der Antriebsregler lauft nach erfolgter SW-Freigabe (1,131)
und Hardware-Freigabe bei
0 = Frequenzstellbetrieb, mit dem Sollwert der gewah|ten Soll-
wertquelle (1.130)
1 = PID Prozessregler, |nit dem Sollwert des PID-Prozlessreg-
lers (3.050 - 3.071),
2 = Festfrequenzen, mif den in den Parametern 2.051 |- 2.057
festgelegten Frequenzegn
3 = Auswabhl Uber Integfierte Soft-SPS

9 8 7
Beispiel Parameter-Tabelle
1 Parameter-Nummer 6 Einheit
5 Beschreibung im Parameter- Feld zum Eintragen des eigenen
Handbuch auf Seite ... Wertes
3 Parameter-Name 8 Erlauterung zum Parameter
Ubernahmestatus

0 = zur Ubernahme Antriebsregler
4 aus- und einschalten

1 = bei Drehzahl 0

2 = im laufenden Betrieb

In Beziehung zu diesem Parame-
ter stehende weitere Parameter

Wertebereich (von — bis — Werks-
einstellung)
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7.3 Applikations-Parameter

7.3.1 Basisparameter

1.020

Beziehung zu
Parameter:
1.150

3.070

3.080

1.021

Beziehung zu
Parameter:
1.050

1.051

1.050

Beziehung zu
Parameter:
1.021

1.054

1.051
Beziehung zu
Parameter:
1.021
1.054

610.00260.02.000 - 03.2016
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Minimal-Frequenz Einheit: Hz
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 400 (eintragen!)
S xy ’ Def: 25

Die Minimal-Frequenz ist die Frequenz, die vom Antriebsregler
geliefert wird, sobald er freigegeben ist und kein zuséatzlicher
Sollwert ansteht.

Diese Frequenz wird unterschritten, wenn

a) wahrend aus dem Stillstand des Antriebs, beschleunigt wird.
b) der FU gesperrt wird. Die Frequenz reduziert sich dann bis
auf 0 Hz, bevor er gesperrt ist.

c) der FU reversiert (1.150). Das Umkehren des Drehfeldes er-
folgt bei 0 Hz.

d) die Standby-Funktion (3.070) aktiv ist.

Maximal-Frequenz Einheit: Hz
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 5 Eigener Wert
tatus: max: 400 (eintragen!)
S xy 5 Def: siehe
Leistungs-
schild

Die Maximal-Frequenz ist die Frequenz, die der Umrichter ma-
ximal ausgibt, in Abh&ngigkeit vom Sollwert.

Bremszeit Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0,1 Eigener Wert
tatus: max: 1000 (eintragen!)
S. xy
o Def: Typab-
hangig

Die Bremszeit 1 ist die Zeit, die der Umrichter braucht, um von
der max. Frequenz (1.021) auf 0 Hz abzubremsen.

Wenn die eingestellte Bremszeit nicht eingehalten werden kann,
wird die schnellst mégliche Bremszeit realisiert.

Hochlaufzeit 1 Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0,1 Eigener Wert
tatus: max: 1000 (eintragen!)
S. xy
2 Def: Typab-
hangig

Die Hochlaufzeit 1 ist die Zeit, die der Umrichter braucht um von
OHz auf die max. Frequenz zu beschleunigen.

Die Hochlaufzeit kann durch bestimmte Umsténde verlangert
werden, z. B. Uberlast des Antriebsreglers.
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1.052

Beziehung zu
Parameter:
1.021

1.054

1.053

Beziehung zu
Parameter:
1.021

1.054

1.054

Beziehung zu
Parameter:
1.050 -1.053

1.100

Beziehung zu
Parameter:
1.130

1.131

2.051 - 2.057
3.050 - 3.071
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Bremszeit 2 Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0,1 Eigener Wert
tatus: max: 1000 (eintragen!)
S xy 0 Def: 10

Die Bremszeit 2 ist die Zeit, die der Umrichter braucht, um von
der max. Frequenz (1.021) auf 0 Hz abzubremsen.

Wenn die eingestellte Bremszeit nicht eingehalten werden kann,
wird die schnellst mégliche Bremszeit realisiert.

Hochlaufzeit 2 Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0,1 Eigener Wert
tatus: max: 1000 (eintragen!)
S Xy 5 Def: 10

Die Hochlaufzeit 2 ist die Zeit, die der Umrichter braucht um von
OHz auf die max. Frequenz zu beschleunigen.

Die Hochlaufzeit kann durch bestimmte Umstande verléangert
werden, z. B. Uberlast des Antriebsreglers.

Auswahl Rampe Einheit: integer

Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 9 (eintragen!)
S xy > Def: 0

Auswahl des genutzten Rampenpaars.

0 = Bremszeit 1 (1.050) / Hochlaufzeit 1 (1.051)

1 = Bremszeit 2 (1.052) / Hochlaufzeit 2 (1.053)

2 = Digitaleingang 1 (False = Rampenpaar 1 / True = Rampen-
paar 2)

3 = Digitaleingang 2 (False = Rampenpaar 1 / True = Rampen-
paar 2)

4 = Digitaleingang 3 (False = Rampenpaar 1 / True = Rampen-
paar 2)

5 = Digitaleingang 4 (False = Rampenpaar 1 / True = Rampen-
paar 2)

6 = Kunden SPS

7 = Analogeingang 1 (muss in Parameter 4.030 gewahlt werden)
8 = Analogeingang 2 (muss in Parameter 4.060 gewé&hlt werden)
9 = Virtueller Ausgang 1 (4.230)

Betriebsart Einheit: integer
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 3 (eintragen!)
S xy Def: 0

2

Auswahl der Betriebsart.

Der Antriebsregler lauft nach erfolgter SW-Freigabe (1.131) und
Hardware-Freigabe bei

0 = Frequenzstellbetrieb, mit dem Sollwert der gewahlten Soll-
wertquelle (1.130)

1 = PID Prozessregler, mit dem Sollwert des PID-Prozessreglers
(8.050 - 3.071)

2 = Festfrequenzen, mit den in den Parametern 2.051 — 2.057
festgelegten Frequenzen

3 = Auswahl Uber Integrierte Soft-SPS
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1.130 Sollwertquelle Einheit: integer
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 10 (eintragen!)
3.062 - 3.069 S. xy ) Def- 1

Bestimmt die Quelle aus dem der Sollwert gelesen werden soll.
0 = Internes Poti

1 = Analogeingang 1

2 = Analogeingang 2

3 = MMI/PC
4 = SAS
6 = Motorpoti

7= Summe Analogeingénge 1 und 2

8 = PID Festsollwerte (3.062 bis 3.069)
9 = Feldbus

10 = Integrierte Soft-SPS

1.131 Software Freigabe Einheit: integer
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 16 (eintragen!)
1.132 S. xy .

1.150 2 Def: 0
2828 A WARNUNG! Je nach erfolgter Anderung kann der Motor
4:060 ggf. direkt anlaufen.

Auswahl der Quelle fiir die Regelfreigabe.

0 = Digitaleingang 1

1 = Digitaleingang 2

2 = Digitaleingang 3

3 = Digitaleingang 4

4 = Analogeingang 1 (muss in Parameter 4.030 gew&hlt werden)
5 = Analogeingang 2 (muss in Parameter 4.060 gewé&hlt werden)
6 = Feldbus

7 = SAS/ Modbus (ab V 03.80)

8 = Digitaleingang 1 rechts / Digitaleingang 2 links

1.150 muss auf ,,0“ eingestellt werden

9 = Autostart

10 = Integrierte Soft-SPS

11 = Festfrequenz-Eingange (alle Eingange, die im Parameter
2.050 ausgewahlt wurden)

12 = Internes Poti

13 = Folientastatur (Tasten Start & Stop)

14 = MMI/PC

15 = Virtueller Ausgang 1

16 = Folientastatur speichernd

Wenn die Hardware-Freigabe und auch ein Sollwert anliegen,
kann der Motor ggf. direkt anlaufen!

Das ist auch mit Parameter 1.132 nicht abzufangen.
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1.132 Anlaufschutz Einheit: integer
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 6 (eintragen!)
1.131 S. xy ) Def- 0

Auswahl des Verhaltens auf die Regelfreigabe (Parameter
1.131).

Keine Wirkung, wenn Autostart gewahlt wurde.

0 = Sofortstart bei High-Signal am Starteingang der Regelfrei-
gabe

1 = Start nur bei steigender Flanke am Starteingang der Regel-
freigabe

2 = Digitaleingang 1 (Funktion aktiv bei High-Signal)

3 = Digitaleingang 2 (Funktion aktiv bei High-Signal)

4 = Digitaleingang 3 (Funktion aktiv bei High-Signal)

5 = Digitaleingang 4 (Funktion aktiv bei High-Signal)

6 = Integrierte Soft-SPS

7 = Analogeingang 1 (muss in Parameter 4.030 gewahlt werden)
8 = Analogeingang 2 (muss in Parameter 4.060 gewahlt werden)

1.150 Drehrichtung Einheit: integer
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 16 (eintragen!)
1.131 S. xy )

4.030 2 Def: 1
4.060

Auswahl der Drehrichtungsvorgabe.

0 = Sollwertabhangig (abhangig von dem Vorzeichen des Soll-
wertes: positiv: vorwarts; negativ: rlickwarts)

1 = nur Vorwiérts (keine Anderung der Drehrichtung méglich)

2 = nur Riickwérts (keine Anderung der Drehrichtung méglich)
3 = Digitaleingang 1 (OV = Vorwaérts, 24V = Rickwaérts)

4 = Digitaleingang 2 (0V = Vorwérts, 24V = Rickwarts)

5 = Digitaleingang 3 (OV = Vorwaérts, 24V = Rickwaérts)

6 = Digitaleingang 4 (OV = Vorwarts, 24V = Rickwérts)

7 = Integrierte Soft-SPS

8 = Analogeingang 1 (muss in Parameter 4.030 gewahlt werden)
9 = Analogeingang 2 (muss in Parameter 4.060 gewahlt werden)
10 = Folientastatur Taste Drehrichtungsumkehr (nur bei laufen-
dem Motor)

11 = Folientastatur Taste 1 Vorwarts / 2 Riickwarts (Umkehr
immer mdglich)

12 = Folientastatur Taste 1 Vorwarts / 2 Riickwérts (Umkehr nur
bei stehendem Motor mdéglich)

13 = Virtueller Ausgang (4.230)

14 = Folientastatur Taste Drehrichtung (nur im Betriebszustand)
speichernd

15 = Folientastatur Taste | + Il speichernd

16 = Folientastatur Taste | + Il (nur bei stehendem Motor) spei-
chernd
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1.180
Beziehung zu
Parameter:
1.181
1.182

1.181
Beziehung zu
Parameter:
1.180
1.182

1.182
Beziehung zu
Parameter:
1.180
1.181
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Quittierfunktion Einheit: integer
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 7 (eintragen!)
S-xy 0 Def: 3

Auswahl der Quelle fur die Fehlerquittierung.

Fehler kénnen erst quittiert werden, wenn der Fehler nicht mehr
ansteht.

Bestimmte Fehler kdnnen nur durch Aus- und Einschalten des
Reglers quittiert werden, siehe Liste der Fehler.

Autoquittierung Uber Parameter 1.181.

0 = keine manuelle Quittierung moéglich

1 = steigende Flanke am Digitaleingang 1

2 = steigende Flanke am Digitaleingang 2

3 = steigende Flanke am Digitaleingang 3

4 = steigende Flanke am Digitaleingang 4

5 = Folientastatur (Taste Quitt)

6 = Analogeingang 1 (muss in Parameter 4.030 gewahlt werden)
7 = Analogeingang 2 (muss in Parameter 4.060 gewahlt werden)

Auto- Quittierfunktion Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1000000 (eintragen!)
S xy 5 Def: 0

Neben der Quittierfunktion (1.180) kann auch eine automatische
Stérungsquittierung gewahlt werden.

0 = keine automatische Quittierung

> 0 = Zeit fur die automatische Ricksetzung des Fehlers in Se-
kunden

Auto-Quittieranzahl Einheit:
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 500 (eintragen!)
S.xy 0 Def: 5

Neben der Auto-Quittierfunktion (1.181) kann hier die Anzahl der
maximalen Autoquittierungen begrenzt werden.

0 = keine Begrenzung der automatischen Quittierungen

> 0 = Anzahl der maximal erlaubten automatischen Quittierun-
gen

Der interne Zahler fir bereits erfolgte automatische Quittierungen wird zuriickge-
setzt, wenn der Motor flr die Zeitspanne ,,maximale Anzahl Quittierungen x Auto-
quittierzeit”“ ohne Auftreten eines Fehlers betrieben wird (Motorstrom > 0,2 A).

Beispiel Riicksetzung des Zahlers Autoquittierung

max. Anzahl Quittierungen = 8
Autoquittierzeit = 20 Sek.

} 8 x 20 Sek. = 160 Sek.

Nach 160 Sek. Motorbetrieb ohne Fehler, wird der interne Z&hler fiir durchgefiihrte
L~Autoquittierungen® auf ,,0“ zurlickgesetzt. Im Beispiel wurden 8 ,, Autoquittierun-
gen“ akzeptiert. Kommt es innerhalb der 160 Sek. zu einem Fehler, wird beim 9-
ten Quittierversuch der ,Fehler 22“ ausgeldst. Dieser Fehler muss manuell, durch
Abschaltung des Netzes, quittiert werden.
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7.3.2 Festfrequenz

Dieser Modus muss in Parameter 1.100 angewahlt werden, siehe auch Auswahl
der Betriebsart.

2.050 Festfrequenz Mod Einheit: integer
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 4 (eintragen!)
1.100 .

2.051 - 2.057 Def: 1

Auswahl der genutzten Digitaleingange fir die Festfrequenzen.
0 = Digital In 1 (Festfrequenz 1) (2.051)

1 = Digital In 1, 2 (Festfrequenzen 1 - 3) (2.051 bis 2.053)

2 = Digital In 1, 2, 3 (Festfrequenzen 1 - 7) (2.051 bis 2.057)

3 = Folientastatur (Taste 1 = Festfrequenz 1 / Taste 2 = Festfre-
quenz 2)

4 = Festfrequenz (Taste | = Festfrequenz 1 / Taste Il = Festfre-
quenz 2) speichernd

2.051 - 2.057 Festfrequenz Einheit: Hz
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: -400 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: +400 (eintragen!)
1.020
1.021 Def:

1100 2.051: 34
1150 2.052: 67
2 050 2.053: 50

Die Frequenzen, die in Abhangigkeit von dem Schaltmuster an
den in Parameter 2.050 eingestellten Digitaleingangen 1 - 3
ausgegeben werden sollen.

Siehe Festfrequenz, Erklarung der Betriebsarten [— 52].

7.3.3 Motorpoti

Dieser Modus muss im Parameter 1.130 angewahlt werden. Diese Funktion kann
als Sollwertquelle fiir den Frequenzstellbetrieb wie auch fir den PID-Prozessregler
genutzt werden.

2.150 MOP digitaler Eingang Einheit: integer
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 8 (eintragen!)
1.130 S. xy )

4.030 2 Def: 0
4.060 Auswahl der Quelle zum Erhéhen und Reduzieren des Sollwerts.

0 = Digitaleingang 1 + / Digitaleingang 2 -

1 = Digitaleingang 1 + / Digitaleingang 3 -

2 = Digitaleingang 1 + / Digitaleingang 4 -

3 = Digitaleingang 2 + / Digitaleingang 3 -

4 = Digitaleingang 2 + / Digitaleingang 4 -

5 = Digitaleingang 3 + / Digitaleingang 4 -

6 = Analogeingang 1 + / Analogeingang 2 - (muss in Parameter
4.030 / 4.060 gewahlt werden)

7 = Integrierte Soft- SPS

8 = Folientastatur (Taste 1 -/ Taste 2 +)
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2.151

Beziehung zu
Parameter:
1.020

1.021

2.152

Beziehung zu
Parameter:

2.153

Beziehung zu
Parameter:

2.154

Beziehung zu
Parameter:

Elmo
a Rietschle
MOP Schrittweite Einheit: %
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 100 (eintragen!)
S.xy 0 Def: 1

Schrittweite, in der der Sollwert pro Tastendruck verdndert wer-
den soll.

MOP Schrittzeit Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0,02 Eigener Wert
tatus: max: 1000 (eintragen!)
S.xy ’ Def: 0,04

Gibt die Zeit an, in der sich der Sollwert aufsummiert bei dauer-
haft anliegendem Signal.

MOP Reaktionszeit Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0,02 Eigener Wert
tatus: max: 1000 (eintragen!)
S.xy ’ Def: 0,3

Gibt die Zeit an, bis das anliegende Signal als dauerhaft gilt.

MOP Speichernd Einheit: integer
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1 (eintragen!)
S.xy ” Def: 0

Legt fest, ob der Sollwert des Motorpotis auch nach Netzausfall
erhalten bleibt.

0 = deaktiviert

1 = aktiviert

7.3.4 PID-Prozessregler

Dieser Modus muss in Parameter 1.100 angewahlt werden, die Sollwertquelle
muss in Parameter 1.130 gewé&hlt werden, siehe auch Festfrequenz, Erklarung der
Betriebsarten [— 52].

610.00260.02.000 - 03.2016

3.050
Beziehung zu
Parameter:
1.100
1.130

3.051
Beziehung zu
Parameter:
1.100
1.130

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch

PID-P Verstarkung Einheit:
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 100 (eintragen!)
S.xy ’ Def: 0.25
Verstarkungsfaktor Proportionalanteil des PID-Reglers.
PID-I Verstarkung Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 100 (eintragen!)
S.xy ’ Def: 0.25

Verstarkungsfaktor Integralanteil des PID-Reglers.
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3.052 PID-D Verstarkung Einheit: s
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 100 (eintragen!)
1.100 S. xy .

1.130 2 Def: 0
Verstarkungsfaktor Differenzialanteil des PID-Reglers.

3.060 PID-Istwert Einheit: integer
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 3 (eintragen!)
1.100 S. xy )

1.130 2 Def: 1
3.061 Auswahl der Eingangsquelle, aus der der Istwert fir den PID

Prozessregler eingelesen wird.

0 = Analogeingang1

1 = Analogeingang?2

2 = Integrierte Soft-SPS

3 = Feldbus (fest kundenspezifische EingangsgroBe 2)

3.061 PID-Invers Einheit: integer
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 1 (eintragen!)
3.060 S. xy ) Def- 0

Die Istwertquelle (Parameter 3.060) wird Invertiert.

0 = deaktiviert

1 = aktiviert
3.062 - 3.068 PID-Festsollwerte Einheit: %
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 100 (eintragen!)
1.100 S. xy )
1.130 2 Def: 0

PID-Festsollwerte, die in Abhangigkeit vom Schaltmuster an den
in Parameter 3.069 eingestellten Digitaleingdngen 1 — 3 ausge-
geben werden sollen (muss in Parameter 1.130 gewahlt wer-

den).

3.069 PID-Festsoll-Mod Einheit: integer
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 2 (eintragen!)
1.100 S. xy .

3.062 - 3.068 2 Def: 0

Auswahl der genutzten Digitaleingange fur die Festfrequenzen.
0 = Digital In 1 (PID-Festsollwert 1) (3.062)

1 = Digital In 1, 2 (PID-Festsollwert 1 - 3) (3.062 bis 3.064)

2 = Digital In 1, 2, 3 (PID-Festsollwert 1 - 7) (3.062 bis 3.068)
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3.070 PID-Standbyzeit Einheit: s
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 10000 (eintragen!)
1.020 S. xy ) Def- 0

Wenn der Antriebsregler, die eingestellte Zeit mit seiner minimal
Frequenz (Parameter 1.020) féhrt, wird der Motor gestoppt (0
Hz), siehe auch PID-Prozessregelung, Erklarung der Betriebsar-

ten [— 52].
0 = deaktiviert
>0 = Wartezeit bis zur Aktivierung der Standbyfunktion
3.071 PID-Standbyhysterese Einheit: %
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 50 (eintragen!)
3.060 S. xy , Def- 0

Aufweckbedingung des PID Reglers aus der Standbyfunktion.
Wenn die Regeldifferenz gréBer als der eingestellte Wert in %
ist, startet die Reglung wieder, siehe auch Betriebsarten-PID-

Regler.

3.072 PID-Trockenlauf Zeit Einheit: s
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 32767 (eintragen!)

S. xy

> Def: 0

Wenn nach dieser eingestellten Zeit, der PID Ist-Wert nicht min-
destens 5% erreicht und der Antriebsregler an der Max. Grenze
lauft, schaltet der Regler mit Fehler Nr. 16 "PID-Trockenlauf" ab.

3.073 PID-Sollwert min Einheit: %
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 100 (eintragen!)
3.074 S. xy , Def- 0

Der PID Sollwert kann Uber 2 Parameter limitiert werden.
Beispiel: 0 - 10 V Sollwertpoti

Para. Min PID Sollwert = 20 %

Para. Max PID Sollwert = 80%

Sollwert bei <2V =20%

Sollwertbei2V-8V =20 % - 80 %

Sollwert bei >8V =80 %

3.074 PID-Sollwert max Einheit: %
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 10000 (eintragen!)
3.073 S. xy ) Def- 0

Der PID Sollwert kann Uber 2 Parameter limitiert werden.
Beispiel: 0 - 10 V Sollwertpoti

Para. Min PID Sollwert =20 %

Para. Max PID Sollwert = 80%

Sollwert bei <2V =20%

Sollwertbei2V-8V=20% - 80 %

Sollwert bei > 8V =80 %
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3.080 PID-Minimal Frequenz 2 Einheit: Hz
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 400 (eintragen!)
1.020 S. xy ) Def- 0

Die Minimalfrequenz wird in Abhangigkeit des PID Sollwerts
berechnet
Beispiel:

1.020 Minimalfrequenz = 10 Hz
3.080 PID Minimalfrequenz 2 = 20Hz

Minimalfrequenz bei PID Sollwert 0 % = 10 Hz
Minimalfrequenz bei PID Sollwert 50 % = 15 Hz
Minimalfrequenz bei PID Sollwert 100 % = 20 Hz

7.3.5 Analog-Eingdange
Fur die Analogeingénge 1 und 2 (Alx — Darstellung Al1/AI2)

4.020/4.050 Alx-Eingangstyp Einheit: integer
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 1 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 2 (eintragen!)
S Xy 5 Def:
4.020 1
4.050 2

Funktion der Analogeingéange 1/2.
1 = Spannungseingang
2 = Stromeingang

4.021/4.051 Alx-Norm. Low Einheit: %
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 100 (eintragen!)
S xy 5 Def: 0

Legt den minimalen Wert der Analogeingénge prozentual vom
Bereichsendwert fest.

Beispiel:

0...10V bzw. 0...20mA = 0%...100%

2...10V bzw. 4...20mA = 20%...100%

4.022/4.052 Alx-Norm. High Einheit: %
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 100 (eintragen!)
S.xy 0 Def: 100

Legt den maximalen Wert der Analogeingange prozentual vom
Bereichsendwert fest.

Beispiel

0...10V bzw. 0...20mA = 0%...100%

2...10V bzw. 4...20mA = 20%...100%

4.023/4.053 Alx-Totgang Einheit: %
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 100 (eintragen!)
S Xy > Def: 0

Totgang in Prozent des Bereichsendwertes der Analogeingange.
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4.024/4.054

Beziehung zu
Parameter:

4.030/4.060

Beziehung zu
Parameter:

4.033/4.063
Beziehung zu
Parameter:
4.034/4.064
4.035/4.065

4.034/4.064
Beziehung zu
Parameter:
4.033/4.063
4.035/4.065

4.035/4.065
Beziehung zu
Parameter:
4.033/4.063
4.035/4.065

4.036/4.066

Beziehung zu
Parameter:
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Alx-Filterzeit Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0,02 Eigener Wert
tatus: max: 1,00 (eintragen!)
Sy 0 Def: 0

Filterzeit der Analogeingange in Sekunden.

Alx-Funktion Einheit: integer
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1 (eintragen!)
S xy ’ Def: 0

Funktion der Analogeingénge 1/2.
0 = Analogeingang
1 = Digitaleingang

Alx-physikalische Einheit Einheit:
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 10 (eintragen!)
S.xy ’ Def: 0

Auswahl verschiedener anzuzeigender physikalischer GroBen.
0=%

1 = bar

2 = mbar

3 = psi

4 =Pa

5 =m?3h

6 = I/min

7=°C

8=°F

9=m

10 =mm

Alx-physikalisches Minimum Einheit:

Parameter-HB: Ubernahmes- min: -10000 Eigener Wert

tatus: max: +10000 (eintragen!)

S Xy > Def: 0

Auswahl der unteren Grenze einer anzuzeigenden physikali-
schen GroBe.

Alx-physikalisches Maximum Einheit:
Parameter-HB: Ubernahmes- min: -10000 Eigener Wert
tatus: max: +10000 (eintragen!)
S xy ’ Def: 100

Auswahl der oberen Grenze einer anzuzeigenden physikalischen
GroéBe.

Alx Zeit Drahtbruch Einheit:
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 32767 (eintragen!)
S.xy ’ Def: 0

Nach dem Netzzuschalten wird die Drahtbrucherkennung erst
nach dieser eingestellten Zeit aktiviert.
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4.037/4.067

Beziehung zu
Parameter:

Parameter
Alx Invers Einheit: integer
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1 (eintragen!)
S-xy Def: 0

2
Hier kann das Signal des Analogeingangs invertiert werden.
0 = Inaktiv (Bsp. 0V =0% 10V =100 %)
1 = Aktiv (Bsp. 0 V =100 % 10V = 0 %)

7.3.6 Digital-Eingdnge

4.110-4.113

Beziehung zu
Parameter:

Dix-Invers Einheit: integer
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1 (eintragen!)
S xy 5 Def: 0

Mit diesem Parameter kann der Digitaleingang invertiert werden.
0 = Inaktiv
1 = Aktiv

7.3.7 Analog-Ausgang

4.100

Beziehung zu
Parameter:
4.101

4.102

4.101

Beziehung zu
Parameter:
4.100
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AO1-Funktion Einheit: integer

Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 40 (eintragen!)
S.xy ’ Def: 5

Auswahl des Prozesswertes, der am Analogausgang ausgege-
ben wird.

Je nach gewahltem Prozesswert muss die Normierung
(4.101/4.102) angepasst werden.

0 = nicht belegt / Integrierte Soft SPS

1 = Zwischenkreisspannung

2 = Netzspannung

3 = Motorspannung

4 = Motorstrom

5 = Istfrequenz

6 = extern durch Drehzahlsensor (wenn vorhanden) gemessene
Drehzahl

7 = aktueller Winkel oder Position (wenn vorhanden)

8 = IGBT Temperatur

9 = Innentemperatur

10 = Analogeingang1

11 = Analogeingang2

12 = Sollfrequenz

13 = Motorleistung

14 = Drehmoment

15 = Feldbus
16 = PID-Sollwert
17 = PID-Istwert
AO1-Norm. Low Einheit:
Parameter-HB: Ubernahmes- min: -10000 Eigener Wert
tatus: max: +10000 (eintragen!)
S xy ’ Def: 0

Beschreibt, welcher Bereich auf die 0 — 10V Ausgangsspannung
bzw. 0 - 20mA Ausgangsstrom aufgeldst werden soll.
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4.102 AO1-Norm. High Einheit:
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: -10000 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: +10000 (eintragen!)
4.100 S. xy ) Def: Typab-

héngig

Beschreibt, welcher Bereich auf die 0 — 10V Ausgangsspannung
bzw. 0 — 20mA Ausgangsstrom aufgeldst werden soll.

7.3.8 Digital Ausgange

610.00260.02.000 - 03.2016
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Fir die Digital Ausgénge 1 und 2 (DOx — Darstellung DO1/D02)

4.150/4.170 DOXx-Funktion Einheit: integer
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 51 (eintragen!)
4.151/4.171 S. xy Def:
4.152/4.172 2 4150: 18
4.170: 19

Auswahl der ProzessgréBe, auf die der Ausgang schalten soll.
0= nicht belegt / Integrierte Soft-SPS

1= Zwischenkreisspannung

2= Netzspannung

3= Motorspannung

4= Motorstrom

5= Frequenz-Istwert

6= —

7=—

8= IGBT Temperatur

9= Innentemperatur

10= Fehler (NO)

11= Fehler invertiert (NC)

12= Endstufen Freigabe

13= Digitaleingang1

14= Digitaleingang 2

15= Digitaleingang 3

16= Digitaleingang 4

17= Betriebsbereit (Netzversorgung ein, HW-Freigabe fehlt,

Motor steht)

18= Bereit (Netzversorgung ein, HW-Freigabe gesetzt, Motor
steht)

19= Betrieb (Netzversorgung ein, HW-Freigabe gesetzt, Motor
dreht)

20= Betriebsbereit + Bereit

21= Betriebsbereit + Bereit + Betrieb
22= Bereit + Betrieb

23 = Motorleistung

24 = Drehmoment

25 = Feldbus

26 = Analogeingang 1

27 = Analogeingang 2

28 = PID-Sollwert

29 = PID-Istwert

50 = Motorstromgrenze aktiv

51 = Soll-Ist Vergleich (Parameter 6.070 — 6.071)
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4.151/4.171 DOx-On Einheit:
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: -10000 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 10000 (eintragen!)
4.150/4.170 S. xy ) Def- 0

Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die Einschaltgrenze,
so wird der Ausgang auf 1 gesetzt.

4.152/4.172 DOx-Off Einheit:
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: -10000 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 10000 (eintragen!)
4.150/4.170 S. xy , Def: 0

Unterschreitet die eingestellte ProzessgroBe die Einschaltgren-
ze, so wird der Ausgang auf O gesetzt.
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7.3.9 Relais
Fur die Relais 1 und 2 (Rel.x — Darstellung Rel. 1/Rel. 2)
4.190/4.210 Rel.x-Funktion Einheit: integer
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 50 (eintragen!)
4.191/4.211 S. xy Def:
4.192/4.212 2 4.190: 11
4.210: 0

Auswahl der ProzessgroBe, auf die der Ausgang schalten soll.
0= nicht belegt / Integrierte Soft-SPS

1= Zwischenkreisspannung

2= Netzspannung

3= Motorspannung

4= Motorstrom

5= Frequenz-Istwert

6= —

7=—

8= IGBT Temperatur

9= Innentemperatur

10= Fehler (NO)

11= Fehler invertiert (NC)

12= Endstufen Freigabe

13= Digitaleingang1

14= Digitaleingang 2

15= Digitaleingang 3

16= Digitaleingang 4

17= Betriebsbereit (Netzversorgung ein, HW-Freigabe fehlt,

Motor steht)

18= Bereit (Netzversorgung ein, HW-Freigabe gesetzt, Motor
steht)

19= Betrieb (Netzversorgung ein, HW-Freigabe gesetzt, Motor
dreht)

20= Betriebsbereit + Bereit

21= Betriebsbereit + Bereit + Betrieb
22= Bereit + Betrieb

23 = Motorleistung

24 = Drehmoment

25 = Feldbus

26 = Analogeingang 1

27 = Analogeingang 2

28 = PID-Sollwert

29 = PID-Istwert

30 = STO Kanal 1

31 =STO Kanal 2

32 = Frequenzsollwert n. Rampe

33 = Frequenz-Sollwert

34 = Drehzahl-Istwert

35 = Frequenz-Istwert Betrag

36 = Drehmoment Betrag

37 = Frequenzsollwert n. Rampe Betrag
38 = Frequenz-Sollwert Betrag

39 = Drehzahl-Istwert Betrag

50 = Motorstromgrenze aktiv

51 = Soll-Ist Vergleich (Parameter 6.070 — 6.071)
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4.191/4.211
Beziehung zu

Parameter:
4.190/4.210

4.192/4.212
Beziehung zu

Parameter:
4.190/4.210

4.193/4.213

Beziehung zu
Parameter:
4.194/4.214

4.194/4.214
Beziehung zu

Parameter:
4.193/4.213
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Parameter
Rel.x-On Einheit:
Parameter-HB: Ubernahmes- min: -10000 Eigener Wert
tatus: max: 10000 (eintragen!)

S. xy i
5 Def: 0

Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die Einschaltgrenze,
so wird der Ausgang auf 1 gesetzt.

Rel.x-Off Einheit:
Parameter-HB: Ubernahmes- min: -10000 Eigener Wert
tatus: max: 10000 (eintragen!)

S. xy )
> Def: 0

Unterschreitet die eingestellte ProzessgroBe die Einschaltgren-
ze, so wird der Ausgang auf O gesetzt.

Rel.x-On Verzég. Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 10000 (eintragen!)
S.xy ’ Def: 0

Gibt die Dauer der Einschaltverzégerung an.

Rel.x-Off Verzég. Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 10000 (eintragen!)
S xy ” Def: 0

Gibt die Dauer der Ausschaltverzégerung an.
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7.3.10 Virtueller Ausgang

Der Virtuelle Ausgang kann wie ein Relais parametriert werden und steht bei fol-
genden Parametern als Auswahl zur Verfigung: 1.131 Software - Freigabe/ 1.150
Drehrichtung/ 1.054 Auswahl Rampe/ 5.090 Parametersatz-Wechsel/ 5.010 +
5.011 Externer Fehler 1 + 2

4.230 VO Funktion Einheit: integer
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 51 (eintragen!)
1.054 S. xy .

1.131 2 Def: 0

1.150 Auswahl der ProzessgroBe, auf die der Ausgang schalten soll.
4.231 0= nicht belegt / Integrierte Soft-SPS

4.232 1= Zwischenkreisspannung

5.010/5.011 2= Netzspannung

5.090 3= Motorspannung

4= Motorstrom

5= Frequenz-Istwert

6= —

T=—-

8= IGBT Temperatur

9= Innentemperatur

10= Fehler (NO)

11= Fehler invertiert (NC)
12= Endstufen Freigabe
13= Digitaleingang1

14= Digitaleingang 2

15= Digitaleingang 3

16= Digitaleingang 4

17= Betriebsbereit (Netzversorgung ein, HW-Freigabe fehlt,

Motor steht)

18= Bereit (Netzversorgung ein, HW-Freigabe gesetzt, Motor
steht)

19= Betrieb (Netzversorgung ein, HW-Freigabe gesetzt, Motor
dreht)

20= Betriebsbereit + Bereit

21= Betriebsbereit + Bereit + Betrieb
22= Bereit + Betrieb

23 = Motorleistung

24 = Drehmoment

25 = Feldbus

26 = Analogeingang 1

27 = Analogeingang 2

28 = PID-Sollwert

29 = PID-Istwert

30 = STO Kanal 1

31 =STO Kanal 2

32 = Frequenzsollwert n. Rampe

33 = Frequenz-Sollwert

34 = Drehzahl-Istwert

35 = Frequenz-Istwert Betrag

36 = Drehmoment Betrag

37 = Frequenzsollwert n. Rampe Betrag
38 = Frequenz-Sollwert Betrag

39 = Drehzahl-Istwert Betrag

50 = Motorstromgrenze aktiv

51 = Soll-Ist Vergleich (Para. 6.070 - 6.071)
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4.231
Beziehung zu

Parameter:
4.230

4.232
Beziehung zu

Parameter:
4.230

4.233
Beziehung zu

Parameter:
4.234

4.234
Beziehung zu

Parameter:
41233

Parameter
VO-On Einheit:
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 32767 Eigener Wert
tatus: max: 32767 (eintragen!)
S.xy Def: 0

2

Uberschreitet die eingestellte ProzessgréBe die Einstellgrenze,
so wird der Ausgang auf 1 gesetzt.

VO-Off Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 32767 Eigener Wert
tatus: max: 32767 (eintragen!)
S xy Def: 0

2

Unterschreitet die eingestellte ProzessgrdBe die Einstellgrenze,
so wird der Ausgang auf O gesetzt.

VO-On Verzégerung Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 10000 (eintragen!)
S. xy i
> Def: 0
Gibt die Dauer der Einschaltverzégerung an.
VO-Off Verzdgerung Einheit:
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 10000 (eintragen!)
S.xy ” Def: 0

Gibt die Dauer der Ausschaltverzégerung an.

7.3.11 Externer Fehler

5.010/5.011
Beziehung zu
Parameter:
4.110 bis
4113
4.230
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Externer Fehler 1/2 Einheit: integer

Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 7 (eintragen!)
S xy 5 Def:
5.010: 4
5.011: 0

Auswahl der Quelle Uber den ein Externer Fehler gemeldet wer-
den kann.

0 = nicht belegt / Integrierte Soft-SPS

1 = Digitaleingang 1

2 = Digitaleingang 2

3 = Digitaleingang 3

4 = Digitaleingang 4

5 = Virtueller Ausgang (Parameter 4.230)

6 = Analogeingang 1 (muss in Parameter 4.030 gewé&hlt werden)
7 = Analogeingang 2 (muss in Parameter 4.060 gewahlt werden)
Wenn an dem gewahlten Digitaleingang ein High-Signal anliegt,
schaltet der Antriebsregler mit Fehler Nr. 23/24 Externer Fehler

1/2.

Mit Hilfe der Parameter 4.110 bis 4.113 DIx-Invers kann die Lo-
gik des Digitaleingangs invertiert werden.
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7.3.12 Motorstromgrenze

Diese Funktion begrenzt den Motorstrom auf einen parametrierten Maximalwert,
nach Erreichen einer parametrierten Strom-Zeit-Flache.

Diese Motorstromgrenze wird auf der Applikationsebene Gberwacht und begrenzt
somit mit einer relativ geringen Dynamik. Dies ist bei der Auswahl dieser Funktion
entsprechend zu bericksichtigen.

Der Maximalwert wird bestimmt Gber den Parameter ,,Motorstromgrenze in %"
(5.070). Dieser wird in Prozent angegeben und ist bezogen auf den Motor-
nennstrom aus den Typenschilddaten ,,Motorstrom* (33.031).

Die maximale Strom-Zeit-Flache wird berechnet aus dem Produkt des Parameters
»Motorstromgrenze in s“ (5.071) und dem festen Uberstrom von 50% der ge-
wulnschten Motorstromgrenze.

Sobald diese Strom-Zeit-Flache Uberschritten wird, wird der Motorstrom durch
Herunterregeln der Drehzahl auf den Grenzwert begrenzt. Wenn also der Aus-
gangsstrom des Antriebsreglers, den Motorstrom (Parameter 33.031), multipliziert
mit der eingestellten Grenze in % (Parameter 5.070), fir die eingestellte Zeit (Pa-
rameter 5.071) Uberschreitet, wird die Drehzahl des Motors reduziert, bis der Aus-
gangsstrom unter die eingestellte Grenze fallt.

Das Herunterregeln geschieht anhand eines Pl-Reglers, der abhangig von der
Stromdifferenz arbeitet.

Die gesamte Funktion kann durch Null-Setzen des Parameters ,,Motorstromgrenze
in %“ (5.070) deaktiviert werden.

5.070 Motorstromgrenze Einheit: %
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 250 (eintragen!)
5.071 S. xy 2 )

33.031 Def: 0
0 = deaktiviert

Siehe Beschreibung Motorstromgrenze [— 74]

5.071 Motorstromgrenze Einheit: s
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 100 (eintragen!)
5.070 S. xy 2 .

33.031 Def: 1
Siehe Beschreibung Motorstromgrenze [— 74]

5.075 Getriebefaktor Einheit:
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 10000 (eintragen!)
33.034 S. xy 2 Def: 1

Hier kann ein Getriebefaktor eingestellt werden.
Mit Hilfe des Getriebefaktors kann die Anzeige der Mechani-
schen Drehzahl angepasst werden.
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7.3.13 Blockiererkennung

5.080

Beziehung zu
Parameter:
5.081

5.081

Beziehung zu
Parameter:
5.080

5.082

Beziehung zu
Parameter:
5.233

5.083

Beziehung zu
Parameter:
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Blockiererkennung Einheit: integer

Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1 (eintragen!)
S xy ” Def: 0

Mit diesem Parameter kann die Blockiererkennung aktiviert wer-
den.

0 = Inaktiv
1 = Aktiv
Blockierzeit Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 50 (eintragen!)
S-xy ’ Def: 2

Gibt die Zeit an, nach der eine Blockierung erkannt wird.

Anlauffehler aktiv Einheit: integer

Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1 (eintragen!)
S.xy ’ Def: 1

Anlauf-Fehler ist wie folgt definiert: Istwert erreicht 10 % von
Motornennfrequenz nach 30 Sekunden (falls Sollfrequenz < 10
%, wird der Fehler nicht generiert). Ist die Hochlaufzeit > 30
Sekunden parametriert, wird an Stelle der 30 Sekunden die hal-
be Hochlaufzeit herangezogen.

0 = Funktion deaktiviert

1 = Funktion aktiviert

Deaktivierung Fehler log 11 Einheit: integer

Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 10 (eintragen!)
S. xy i
> Def: 0
(ab Vv 03.80)

Hier kann, bei Versorgung mit externen 24 V, das Loggen des
Fehlers Nr. 11 , Time Out Leistung” unterdriickt werden. Der
Fehlerzahler selbst bleibt davon unberiihrt.

0 = Funktion deaktiviert

1 = Funktion aktiviert
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5.090 Parametersatz- Wechsel Einheit: integer
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 7 (eintragen!)

S.xy 0 Def: 0

Auswahl des aktiven Datensatzes.

0 = nicht belegt

1 = Datensatz 1 aktiv

2 = Datensatz 2 aktiv

3 = Digitaleingang 1

4 = Digitaleingang 2

5 = Digitaleingang 3

6 = Digitaleingang 4

7 = Integrierte Soft-SPS

8 = Virtueller Ausgang 1

Der 2. Datensatz wird in der PC - Software nur angezeigt wenn
dieser Parameter <> 0 ist. Im Display des Handbediengerétes
werden immer die Werte des aktuell gewéhlten Datensatzes

angezeigt.

5.200 Drehung MMI Anzeige Einheit: integer
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 1 (eintragen!)

S. xy Def: 0
2 e .
(ab VvV 03.80)

Nur far MMI im Deckel

Hier kann festgelegt werden, ob der Bildschirm bzw. Tastatur-
belegung um 180° gedreht wird.

0 = Funktion deaktiviert

1 = Funktion aktiviert

5.201 Anzeige MMI speich. Einheit: integer
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 1 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 5 (eintragen!)

S. xy .
5 Def: 1
(ab Vv 03.80)

Hier kann der Statusbildschirm, der im MMI angezeigt wird,
ausgewahlt werden.

1 = Status 01: Frequenz Soll /-Ist / Motorstrom

2 = Status 02: Drehzahl / Motorstrom / Prozesswert 1

3 = Status 03: Drehzahl / Motorstrom / Prozesswert 2

4 = Status 04: Drehzahl / PID-Sollwert / PID-Istwert

5 = Status 05: Kunden SPS AusgangsgroBe 1/2/3

610.00260.02.000 - 03.2016 76/208 © Gardner Denver Deutschland GmbH

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch Tel. 071 918 60 60, Mail: v-g@prematic.ch



T Parameter

7.4 Leistungsparameter
7.4.1 Motordaten

33.001 Motortyp Einheit: integer
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 1 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 2 (eintragen!)
33.010 S. xy 1 Def- 1

Auswahl des Motortyps

1 = Asynchronmotor

2 = Synchronmotor

Je nach gewéhltem Motortyp werden die entsprechenden Pa-
rameter angezeigt.

Die Regelungsart (Parameter 34.010) muss auch entsprechend
gewahlt werden.

33.015 R-Optimierung Einheit: %
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 200 (eintragen!)

S-xy ; Def: 100

Wenn nétig kann mit diesem Parameter das Anlaufverhalten
optimiert werden.

33.016 Motorphasen Uberwachung Einheit: integer
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 1 (eintragen!)

S xy ; Def: 1

Die Fehleriiberwachung ,,Motoranschluss unterbrochen® (Fehler-
45) kann mit diesem Parameter deaktiviert werden.

0 = Uberwachung deaktiviert

1 = Uberwachung aktiviert

33.031 Motorstrom Einheit: A
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 150 (eintragen!)
5.070 S. xy 1 Def: Typab-

hangig

Hiermit wird der Nenn-Motorstrom Iun flr entweder Stern- oder
Dreieckschaltung eingestellt.

33.032 Motorleistung Einheit: W
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 55000 (eintragen!)

S xy y Def: Typab-
hangig

Hier muss ein Leistungswert [W] Pun eingestellt werden, der der
Motornennleistung entspricht.
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Parameter

33.034

Beziehung zu
Parameter:
34.120

5.075

33.035

Beziehung zu
Parameter:

33.050

Beziehung zu
Parameter:

33.105

Beziehung zu
Parameter:

33.110

Beziehung zu
Parameter:

33.111

Beziehung zu
Parameter:
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Motordrehzahl
Parameter-HB: Ubernahmes-
tatus:
S. xy

1

Elmo
Rietschle

Einheit: rpm
min: O Eigener Wert
max: 10000  (eintragen!)
Def: Typab-
héngig

Hier ist der Wert aus den Typenschilddaten des Motors flir die
Motornenndrehzahl nmun einzugeben.

Motorfrequenz
Parameter-HB: Ubernahmes-
tatus:
S. xy

1

Hier wird die Motornennfrequenz fun eingestellt.

Statorwiderstand
Parameter-HB: Ubernahmes-
tatus:
S. xy

1

Einheit: Hz

min: 40 Eigener Wert
max: 100 (eintragen!)
Def: Typab-
héngig

Einheit: Ohm
min: 0 Eigener Wert
max: 30 (eintragen!)
Def: Typab-
héngig

Hier kann der Statorwiderstand optimiert werden, falls der au-
tomatisch ermittelte Wert (der Motoridentifikation) nicht ausrei-

chen sollte.

Streuinduktivitat
Parameter-HB: Ubernahmes-
tatus:
S. xy
y

Nur fir Asynchronmotoren.

Einheit: H
min: O Eigener Wert
max: 100 (eintragen!)
Def: 0

Hier kann die Streuinduktivitat optimiert werden, falls der auto-
matisch ermittelte Wert (der Motoridentifikation) nicht ausrei-

chen sollte.
Motorspannung
Parameter-HB: Ubernahmes-
tatus:
S. xy

1

Nur fir Asynchronmotoren.

Einheit: V
min: O Eigener Wert
max: 680 (eintragen!)
Def: Typab-
héngig

Hiermit wird die Nenn-Motorspannung Uwn fir entweder Stern-
oder Dreieckschaltung eingestellt.

Motor-cos phi
Parameter-HB: Ubernahmes-
tatus:
S. xy
1

Nur fir Asynchronmotoren.

Einheit: 1
min: 0,5 Eigener Wert
max: 1 (eintragen!)
Def: Typab-
hangig

Hier ist der Wert aus den Typenschilddaten des Motors flir den
Leistungsfaktor cosphi einzugeben.
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33.200

Beziehung zu
Parameter:

33.201

Beziehung zu
Parameter:

7.4.2 12T

33.010
Beziehung zu
Parameter:
33.031
33.101

33.011
Beziehung zu

Parameter:
33.100

33.138
Beziehung zu

Parameter:
33.100
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Parameter
Statorinduktivitat Einheit: H
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 100 (eintragen!)
S. xy

y Def: 0

Nur fir Synchronmotoren.

Hier kann die Statorinduktivitat optimiert werden, falls der auto-
matisch ermittelte Wert (der Motoridentifikation) nicht ausrei-
chen sollte.

Nennfluss Einheit: mVs
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 5000 (eintragen!)
S xy Def: 0

1

Nur fir Synchronmotoren.
Hier kann der Nennfluss optimiert werden, falls der automatisch
ermittelte Wert (der Motoridentifikation) nicht ausreichen sollte.

I’T-Fakt.-Motor Einheit: %
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1000 (eintragen!)
Sy 5 Def: 0

Hier kann die prozentuale Strom-Schwelle (bezogen auf den
Motorstrom 33.031) zum Start der Integration eingestellt wer-
den.

0% = Inaktiv
I°T Zeit Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1200 (eintragen!)
S xy ” Def: 25

Zeit, nachdem der Antriebsregler mit [>T abschaltet.

Haltestromzeit Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 128000 (eintragen!)
S xy 0 Def: 2

Nur fir Asynchronmotoren.
Ist die Zeitspanne, fur die der Antrieb nach Beendigung der
Bremsrampe mit Gleichstrom gehalten wird.
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7.4.3 Schaltfrequenz

Die interne Schaltfrequenz kann zur Steuerung des Leistungsteils verandert wer-
den. Ein hoher Einstellwert fihrt zu verringerten Gerduschen am Motor, jedoch zu
einer starkeren EMV-Abstrahlung und zu héheren Verlusten im Antriebsregler.

34.030 Schaltfrequenz Einheit: Hz
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 1 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 4 (eintragen!)

S. xy i
5 Def: 2
Auswahl der Schaltfrequenz des Umrichters.
1 =16 kHz
2=8kHz
4 =4 kHz
7.4.4 Reglerdaten

34.010 Regelungsart Einheit: integer
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 100 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 201 (eintragen!)
33.001 S. xy i
34.011 2 Def: 100

Auswahl der Regelungsart.
100 = open-loop Asynchronmotor
200 = open-loop Synchronmotor

34.020 Fangfunktion Einheit: integer
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 1 (eintragen!)
34.021 S. xy ) Def- 1

Mit diesem Parameter wird die Fangfunktion aktiviert.
0 = Inaktiv
1 = Aktiv

34.021 Fangzeit Einheit: ms
Beziehungzu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 10.000 (eintragen!)

S. xy

5 Def: 100

Hier kann die Fangzeit optimiert werden, falls die automatisch
ermittelten Ergebnisse (der Motoridentifikation) nicht ausreichen

sollten.

34.090 n-Regler Kp Einheit: mA/rad/s
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: O Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 10000 (eintragen!)

S. xy

5 Def: 150

Hier kann die Regelverstarkung des Drehzahlreglers optimiert
werden, falls die automatisch ermittelten Ergebnisse (der Moto-
ridentifikation) nicht ausreichen sollten.
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34.091

Beziehung zu
Parameter:

34.110

Beziehung zu
Parameter:
33.034

34.130

Beziehung zu
Parameter:

Parameter
n-Regler Tn Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 10 (eintragen!)
S-xy 0 Def: 4

Hier kann die Nachstellzeit des Drehzahlreglers optimiert wer-
den, falls die automatisch ermittelten Ergebnisse (der Moto-
ridentifikation) nicht ausreichen sollten.

Schlupf-Trimmer Einheit: integer

Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1 (eintragen!)
S.xy ’ Def: 0

Nur fir Asynchronmotoren.

Mit diesem Parameter kann die Schlupfkompensation optimiert
bzw. deaktiviert werden.

0 = Deaktiviert (Verhalten wie am Netz)

1 = Der Schlupf wird kompensiert.

Spannungs-Regelreserve Einheit:
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 2 (eintragen!)
S.xy ’ Def: 0,95

Nur fir Asynchronmotoren.
Mit diesem Parameter kann die Spannungsausgabe angepasst
werden.

7.4.5 Quadratische Kennlinie

34.120
Beziehung zu

Parameter:
34.121

34.121
Beziehung zu

Parameter:
34.120
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Quadr. Kennlinie Einheit: integer

Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1 (eintragen!)
S xy ” Def: 0

Nur flr Asynchronmotoren.
Hier kann die Funktion der Quadratischen Kennlinie aktiviert
werden.

0 = Inaktiv
1 = Aktiv
Flussanpassung Einheit: %
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 100 (eintragen!)
S xy » Def: 50

Nur fir Asynchronmotoren.

Hier kann eingestellt werden, auf wie viel Prozent der Fluss ab-
gesenkt werden soll.

Durch zu groBe Anderungen, im Betrieb, kann es zu einer Uber-
spannungsabschaltung kommen.
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7.4.6 Reglerdaten Synchronmotor
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34.225

Beziehung zu
Parameter:

34.226

Beziehung zu
Parameter:
34.227

34.227

Beziehung zu
Parameter:
34.226

34.228 -
34.230

Beziehung zu
Parameter:
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Feldschwachung Einheit: integer

Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1 (eintragen!)
S xy ” Def: 0

Nur fir Synchronmotoren.

0 = Inaktiv, der Motor kann nicht in der Feldschwé&chung betrie-
ben werden.

1 = Aktiv, der Motor kann soweit in die Feldschwachung ge-
bracht werden, bis der Umrichter seine Stromgrenze erreicht hat
oder die max. zulassige EMK erreicht wird.

Anlaufstrom Einheit: %
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 5 Eigener Wert
tatus: max: 1000 (eintragen!)
S xy ’ Def: 25

Nur fir Synchronmotoren.

Hier kann der Strom angepasst werden, der vor dem Starten der
Regelung, in den Motor eingepréagt wird. Wert in % vom Motor-
nennstrom.

Init Zeit Einheit: s
Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 100 (eintragen!)
S xy Def: 0,25

2

Nur fir Synchronmotoren.
Hier kann die Zeit eingestellt werden, in der der Anlaufstrom
34.226 eingepragt wird.

Anlaufverhalten Einheit: integer

Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
tatus: max: 1 (eintragen!)
S.xy 0 Def: 0

Nur fir Synchronmotoren.

Durch Umstellen des Anlaufverfahrens auf ,Gesteuert, kdnnen
groBere Startmomente erreicht werden.

0 = Geregelt, der Umrichter schaltet nach der Einpragphase
direkt in die Reglung.

1 = Gesteuert, nach der Einpragphase wird das Drehfeld mit der
Anlauframpe 34.229 bis zur Anlauffrequenz 34.230 gesteuert
erhéht, anschlieBend wird in die Regelung umgeschaltet.
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7.4.7 Feldbus
HINWEIS

Das Andern eines Parameterwertes iiber den Feldbus beinhaltet einen di-
rekten EEPROM-Schreibzugriff.

6.060 Feldbusadresse Einheit: integer
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 127 (eintragen!)

S xy 5 Def: 0

Damit diese Adresse verwendet wird, mussen die Adresscodier-
schalter im Gerét auf 00 stehen. Eine Anderung der Feld-
busadresse wird erst nach einem Neustart vom Antriebsregler
Ubernommen (ab V 03.80). Profibusgerate werden bei
Adresscodierschalterstellung ,,00“ und Parameter ,,0“, automa-
tisch auf die Adresse ,,Default 125“ gestellt.

6.061 Feldbusbaudrate Einheit: integer
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0 Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 8 (eintragen!)

S. xy )
5 Def: 2

Nur fir CanOpen:

0 =1 MBit,

2 =500 kBit,

3 =250 kBit,

4 =125 kBit,

6 = 50 kBit,

7 = 20 kBit,

8 = 10 kBit

6.062 Bus Timeout Einheit: s
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: O Eigener Wert
Parameter: tatus: max: 100 (eintragen!)

S Xy 5 Def: 5

Bus-Timeout, wenn nach Ablauf der eingestellten Zeit kein Feld-
bustelegramm empfangen wird, schaltet der Antriebsregler mit
dem Fehler ,,Bus-Timeout® ab.

Die Funktion wird erst nach einem erfolgreich empfangenen
Telegramm aktiviert.

0 = Uberwachung deaktiviert.
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6.070/6.071 Abweichung Soll- / Istwert Einheit: %
Beziehung zu  Parameter-HB: Ubernahmes- min: 0% /0 Eigener Wert
Parameter: tatus: Sek. (eintragen!)
4.150 S. xy max: 100% /
j-] ;g 2 32767 Sek.

' Def: 0% /0
4.210 Sek
4.230 e

Mit dieser Funktion kann ein Soll-/ Istwert Vergleich durchge-
fuhrt werden.

Das Ergebnis wird Uiber das Feldbus-Statuswort oder einen Digi-
tal Ausgang ausgegeben.

Mit Hilfe des Parameters 6.070 kann der Toleranzbereich des
Sollwertes festgelegt werden.

Uber Parameter 6.071 kann die Zeit eingestellt werden, die der
Istwert auBerhalb des Toleranzbereiches liegen muss, bevor der
Ausgang zuriickgesetzt wird.

Beispiel:

Betriebsart = PID Regelung

PID Sollwert = 50 %

6.070 =10 %

6.071 = 1 Sek.

Sobald der Istwert zwischen 40 % und 60 % liegt, wird der
Ausgang gesetzt.

Liegt der Istwert 1 Sek. auBerhalb der 40 % bis 60 %, wird der
Ausgang zurlickgesetzt.
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T Fehlererkennung und -behebung

In diesem Kapitel finden Sie
= eine Darstellung der LED-Blinkcodes fiir die Fehlererkennung
= Beschreibung der Fehlererkennung mit den PC-Tools
= eine Liste der Fehler und Systemfehler
= Hinweise zur Fehlererkennung mit dem Handbediengeréat MMI

A WARNUNG

Verletzungsgefahr und Gefahr durch Stromschlag!
Das Nichtbeachten von Warnungen kann zu schweren Koérperverletzungen
oder erheblichem Sachschaden fiihren.

1. Reparaturen an dem Gerat diirfen nur vom Hersteller durchgefiihrt werden.

2. Gegebenenfalls schadhafte Teile oder Bauelemente missen durch Teile aus
der zugehdrigen Ersatzteilliste ersetzt werden.

3. Vor dem Offnen, der Montage oder der Demontage muss der Antriebsregler
freigeschaltet werden.

8.1 Darstellung der LED-Blinkcodes fiir die Fehlererkennung

Bei Auftreten eines Fehlers zeigen die LEDs am Antriebsregler einen Blinkcode an,
Uber den Fehler diagnostizieren werden kénnen.

Eine Ubersicht zeigt die folgende Tabelle.
LED-Blinkcodes

Rote LED Griine Zustand
LED

o Bootloader aktiv (abwechselnd blinkend)

loxn

_\6'_ Betriebsbereit (fir Betrieb En_HW aktivieren)

) Betrieb
- ° Warnung
TA)
o Fehler
o ) Identifizierung der Motordaten
- Initialisierung
4@-  Firmware-Update
Y Busfehler Betrieb
> J¢-  Busfehler Betriebsbereit
N e
LED aus Y LED ein
;‘6’: LED blinkt ‘_. LED blinkt schnell
" At
© Gardner Denver Deutschland GmbH 85/208 03.2016 - 610.00260.02.000

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch Tel. 071 918 60 60, Mail: v-g@prematic.ch



Fehlererkennung und -behebung

Elmo
Rietschle

~

8.2 Liste der Fehler und Systemfehler

Bei Auftreten eines Fehlers schaltet der Antriebsregler ab, die entsprechenden
Fehlernummern kdnnen Sie der Blinkcode-Tabelle bzw. dem PC-Tool entnehmen.

Fehlermeldungen kdonnen erst quittiert werden, wenn der Fehler nicht mehr
anliegt.

! Fehlermeldungen kénnen wie folgt quittiert werden:

PoDp -

5.

Fehlererkennung

Nr. Fehlername

1 Unterspannung 24V
Applikation

2 Uberspannung 24V
Applikation

6 Versionsfehler Kun-
den SPS

8 Kommunikation Ap-
plikation<>Leistung

10  Parameter Verteiler

11 Time-Out Leistung

13  Kabelbruch Analog
In1(4..20mA/2 -
10V)

14  Kabelbruch Analog
In2(4..20mA/2 -
10V)

15  Blockiererkennung

16  PID Trockenlauf

17 Anlauffehler

18  Ubertemperatur
Antriebsregler Appli-
kation

21 Bus Time-Out

610.00260.02.000 - 03.2016

digitalen Eingang (Programmierbar)
Uber das Handbediengerat MMI

Auto-Quittierfunktion (Parameter 1.181)

Aus- und Einschalten des Gerétes

Uber Feldbus (CANOpen, Profibus DP, EtherCAT)

Im Folgenden finden Sie eine Liste moglicher Fehlermeldungen. Bei hier nicht auf-
gefuihrten Fehlern kontaktieren Sie bitte den Hersteller.

Fehlerbeschreibung

Versorgungsspannung der Applika-
tion kleiner als 15V

Versorgungsspannung der Applika-
tion groBer als 31V

Die Version der Kunde SPS passt
nicht zur Geratefirmware

Die interne Kommunikation zwi-
schen der Applikations- und Leis-
tungsleiterplatte ist nicht in Ordnung

Die interne Verteilung der Parameter
wahrend der Initialisierung ist fehl-
geschlagen

Der Leistungsteil reagiert nicht

Strom bzw. Spannung kleiner als die
Untergrenze vom Analogeingang 1
(diese Fehleriiberwachung wird
durch Setzen der Parameter 4.021
auf 20% aktiviert)

Strom bzw. Spannung kleiner als die
Untergrenze vom Analogeingang 2
(diese Fehleriiberwachung wird
durch Setzen der Parameter 4.021
auf 20% aktiviert)

Die Antriebswelle des Motors ist
blockiert. 5.080

Kein PID-Istwert trotz Maximaldreh-
zahl

Motor lauft nicht/oder unkorrekt an.
5.082

Innentemperatur zu hoch

Keine Antwort vom Busteilnehmer
oder Handbediengerat MMI/ PC

86/208

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch

Modgliche Ursache/Abhilfe
Uberlast der 24V-Versorgung

interne 24V-Versorgung nicht in Ord-
nung oder externe Versorgung nicht in
Ordnung

Die Versionsnummern der Kunden SPS
sowie Geratefirmware priifen

EMV-Stérungen

Parametersatz nicht vollstdndig

Betrieb mit 24V ohne Netzeinspeisung
Kabelbruch, defekter externer Sensor

Kabelbruch, defekter externer Sensor

Blockade entfernen

PID-Istwertsensor defekt. Trockenlauf-
zeit Prameter 3.072 verldngern

Motoranschlisse Uberprifen/Motor-
und Reglerparameter Uberprifen; ggf.
Fehler deaktivieren (5.082).

Kuhlung nicht ausreichend, kleine
Drehzahl und hohes Moment, Taktfre-
quenz zu hoch

Busverdrahtung prufen

© Gardner Denver Deutschland GmbH
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Nr.

22

23

24

25

26

32

33

34

35

36

38

39

40

42

43
45

46

47

© Gardner Denver Deutschland GmbH

Fehlername
Quittierungsfehler

Externer Fehler 1
Externer Fehler 2

Motorerkennung

STO Eingange Plau-
sibilitat

Trip IGBT

Uberspannung Zwi-
schenkreis

Unterspannung Zwi-
schenkreis

Ubertemperatur
Motor

Netzunterbrechung

Ubertemperatur
IGBT-Modul

Uberstrom

Ubertemperatur
Antriebsregler

I°T Motorschutzab-
schaltung

Erdschluss

Motoranschluss
unterbrochen

Motorparameter

Antriebsreglerpara-
meter

Fehlererkennung und -behebung

Fehlerbeschreibung

Die Anzahl der max. automatischen
Quittierungen (1.182) wurde Uber-
schritten

Der parametrierte Fehlereingang ist
aktiv. 5.010

Der parametrierte Fehlereingang ist
aktiv. 5.011

Fehler Motoridentifikation

Die Zusténde der zwei STO-
Eingéange sind flr mehr als 2 Sek.
nicht identisch gewesen.

Schutz des IGBT-Moduls vor Uber-
strom hat ausgel6st

Die maximale Zwischenkreisspan-
nung ist Uberschritten worden

Die minimale Zwischenkreisspan-
nung ist unterschritten worden

Motor PTC hat ausgeldst

Unterbrechung der anliegenden
Netzspannung

Ubertemperatur IGBT-Modul

Maximal Ausgangsstrom des An-
triebsreglers Uberschritten

Innentemperatur zu hoch

Der interne I’T-Motorschutz (para-
metrierbar) hat ausgel6st

Erdschluss einer Motorphase

kein Motorstrom trotz Ansteuerung
durch den Antriebsregler

Plausibilitatsprifung der Motorpa-
rameter ist fehlgeschlagen

Plausibilitatsprifung der Antriebs-
reglerparameter ist fehlgeschlagen
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Mogliche Ursache/Abhilfe

Fehlerhistorie priifen und Fehler behe-
ben

Externen Fehler beseitigen
Externen Fehler beseitigen

Anschlisse Antriebsregler/Motor und
PC/Handbediengerat
MMI/Antriebsregler kontrollieren! Neu-
start der Motoridentifikation!

fehlerhafte Anschaltung der STO-
Eingénge. Externe entsprechende Ver-
drahtung kontrollieren.

Kurzschluss im Motor oder Motorzulei-
tung / Reglereinstellungen

Rickspeisung durch Motor im genera-
torischen Betrieb / Netzspannung zu
hoch / Fehlerhafte Einstellung des
Drehzahlreglers / Bremswiderstand
nicht angeschlossen oder defekt /
Rampenzeiten zu kurz

Netzspannung zu gering / Netzan-
schluss defekt / Verdrahtung prufen

Uberlast des Motors (z.B. hohes Mo-
ment bei kleiner Drehzahl) / Umge-
bungstemperatur zu hoch

Eine Phase fehlt / Netzspannung unter-
brochen

Kuhlung nicht ausreichend, kleine
Drehzahl und hohes Moment, Taktfre-
quenz zu hoch

Motor blockiert / Motoranschluss kon-
trollieren / Fehlerhafte Einstellung des
Drehzahlreglers / Motorparmeter Uber-
prifen / Rampenzeiten zu klein / Brem-
se nicht getffnet

Kuhlung nicht ausreichend / kleine
Drehzahl und hohes Moment / Taktfre-
quenz zu hoch / dauerhafte Uberlas-
tung / Umgebungstemperatur senken /
Lifter prifen

dauerhafte Uberlastung

Isolationsfehler

kein Motor angeschlossen bzw. unvoll-
standig angeschlossen. Phasen bzw.
Motoranschlisse Uberprifen; ggf. diese
korrekt anschlieBen. *

Parametersatz nicht in Ordnung

Parametersatz nicht in Ordnung, Motor-
typ 33.001 und Reglungsart 34.010
nicht plausibel
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Nr. Fehlername Fehlerbeschreibung Mogliche Ursache/Abhilfe
48  Typschilddaten Es wurden keine Motordaten einge- Motordaten entsprechend des Leis-
geben. tungsschildes eingeben
49  Leistungsklassen- Max. Uberlast des Antriebsreglers Applikation prifen / Last reduzieren /
Begrenzung fur mehr als 60 sec Uberschritten. Antriebsregler gréBer dimensionieren
53  Motor gekippt Nur fur Synchronmotoren Feldorien- Last zu groB. Reglerparameter optimie-
tierung verloren ren.

* In Ausnahmefallen kann der Fehler bei Synchronmotoren im Leerlauf (sehr gerin-
ger Motorstrom) falschlicherweise angezeigt werden.

Sind die Phasen bzw. Motoranschliisse korrekt angeschlossen, Parameter 33.016
entsprechend einstellen.

610.00260.02.000 - 03.2016 88/208 © Gardner Denver Deutschland GmbH

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch Tel. 071 918 60 60, Mail: v-g@prematic.ch



2 Ecnie Demontage und Entsorgung

In diesem Kapitel finden Sie
= eine Beschreibung der Demontage des Antriebsreglers
= Hinweise zur fachgerechten Entsorgung

9.1 Demontage des Antriebsreglers

A GEFAHR

~ Gefahr durch Stromschlag!

2 min

\/_.* Gefahr durch Stromschlag und elektrische Entladung der Kondensatoren.
® Antriebsregler spannungsfrei schalten und gegen Wiedereinschalten sichern.

v Nach dem Ausschalten zwei Minuten warten (Entladezeit der Kondensato-
ren).

Deckel des Antriebsreglers &ffnen.

Kabel an den Klemmen Iésen.

Alle Leitungen entfernen.

Verbindungschrauben Antriebsregler / Adapterplatte entfernen.
Antriebsregler entfernen.

I N

9.2 Hinweise zur fachgerechten Entsorgung

Antriebsregler, Verpackungen und ersetzte Teile gemaB den Bestimmungen des
Landes, in dem der Antriebsregler installiert wurde, entsorgen.

Der Antriebsregler darf nicht mit dem Hausmdill entsorgt werden.
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10.1 Allgemeine Daten
Technische Daten 400 V Gerate

BaugroBe
Empfohlene Motorleistung
Umgebungstemperatur
Netzspannung [V]
Netzfrequenz [Hz]
Netzformen
Netzstrom [A]

Nennstrom, eff.
[IN bei 8 kHz/400 V]

Min. Bremswiderstand [Q0]
Maximale Uberlast
Schaltfrequenz [kHz]
Drehfeldfrequenz [Hz]
Schutzfunktion

Prozessregelung

Abmessungen
L x B x H [mm]

Gewicht inkl. Adapterplatte

[kal
Schutzart [IPxy]
EMV

MA MB MC MD
1,5 22 30 40 55 75 11,0 150 18,5 22,0
-25°C [-13°F] (ohne Betauung) bis +50°C [+122°F] (ohne Derating) *
3~400-10% - 480 +10%

47 - 63

TN/TT
3,3 46 62 79 108 148 232 282 33,2 39,8
4,0 56 75 95 130 17,8 28,0 34,0 40,0 48,0
100 50 50 30

150 % des Nennstroms fiir 60 sec 130%
4, 8, 16, (Werkseinstellung 8)
0-400

Uber- Unterspannung, I2t-Begrenzung, Kurzschluss, Motor- Umrichter-
temperatur, Kippschutz, Blockierschutz

frei konfigurierbarer PID- Regler

233 x 153 x120 270x 189 x 140 307x223x18
1

8,7

414 x 294 x 232

3,9 5,0 21,0

65 55
erflllt nach DIN EN 61800-3, Klasse C2

* nach UL- Norm 508C siehe UL Specification (English version) [— 98].

Bezeichnung
Digital Eingange 1-4

Analog Eingénge 1, 2

Digital Ausgange 1, 2

Relais 1, 2

Analog Ausgang 1 (Strom)

610.00260.02.000 - 03.2016
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Funktion

- Schaltpegel Low <5V /High> 15V
- Imax (bei 24 V) =3 mA
- Rin = 8,6 kOhm
-In +/- 10 V oder 0 - 20mA
-In2-10V oder 4 - 20 mA
- Aufldsung 10 Bit
- Toleranz +/- 2 %
Spannungseingang:
- Rin =10 kOhm
Stromeingang:
- Blirde = 500 Ohm

- Kurzschlussfest
- Imax =20 mA

1 Wechselkontakt (NO/NC)

Maximale Schaltleistung *:

- bei ohmscher Last (cos ¢ = 1): 5 A bei ~230 V oder 5 A bei =30V

- bei induktiver Last (cos ¢ = 0,4 und L/R =7 ms): 2 A bei ~ 230 V oder
2Abei=30V

Maximale Ansprechzeit: 7 ms + 0,5 ms

Elektrische Lebensdauer: 100 000 Schaltspiele

- Kurzschlussfest

- lout =0..20 mA

- Birde = 500 Ohm
- Toleranz +/- 2 %

90/208 © Gardner Denver Deutschland GmbH
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Bezeichnung Funktion
Analog Ausgang 1 (Span- - Kurzschlussfest

-Uout=0..10V
-Imax =10 mA
- Toleranz +/- 2 %

Spannungsversorgung 24V - Hilfsspannung U =24 V DC

- Kurzschlussfest
- Imax = 100mA
- externe Einspeisung der 24 V mdglich

Spannungsversorgung 10V - Hilfsspannung U =10V DC

- Kurzschlussfest
- Imax =30 mA

* nach UL- Norm 508C werden max. 2 A zugelassen

10.2 Derating der Ausgangsleistung

Die Antriebsregler verfligen Gber zwei integrierte PTC- Widerstande (Kaltleiter), die
sowohl die Kiihlkdérper- als auch, die Innen-Temperatur Uberwachen. Sobald eine
zulassige IGBT-Temperatur von 95°C oder eine zuldssige Innentemperatur von
85°C Uberschritten wird, schaltet der Antriebsregler ab.
Antriebsregler im Leistungsbereich 1,5 kW - 18,5 kW sind fiir eine Uberlast von
150% flr 60 sec (alle 10 min) konzipiert, der Antriebsregler mit Nennleistung 22
kW fir eine Uberlast von 130% flr 60 sec (alle 10 min).Fir folgende Umstande ist
eine Reduzierung der Uberlastféhigkeit bzw. deren Zeitdauer zu beriicksichtigen:
= Eine dauerhaft zu hoch eingestellte Taktfrequenz >8kHz (lastabhéngig).
= Eine dauerhaft erhdhte Kihlkérpertemperatur, verursacht durch einen blo-
ckierten Luftstrom oder einen thermischer Stau (verschmutzte Kihlrippen).

= In Abhé&ngigkeit von der Montageart, dauerhaft zu hohe Umgebungstempera-
tur.

Die jeweiligen max. Ausgangswerte kdnnen anhand der nachfolgenden Kennlinien
bestimmt werden.

10.2.1 Derating durch erh6hte Umgebungstemperatur
110%

100%

90%

80%

70%

60%

max. Ausgangsstrom [%]

50%
-30 -20 -10 0 10 20 30 40 50 60 70

Umgebungstemperatur [°C]
Derating fir motormontierte Antriebsregler (alle BaugréBen)
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110%

100%

90%

80%

70%

60%

max. Ausgangsstrom [%]

50%
-30 -20 -10 0 10 20 30 40 50 60

Umgebungstemperatur [°C]
Derating fir wandmontierte Antriebsregler (BaugréfBen A — C)

110%

100%

90%

80%

70%

60%

max. Ausgangsstrom [%]

50%
-30 -20 -10 0 10 20 30 40 50 60 70
Umgebungstemperatur [°C]
Derating fir wandmontierte Antriebsregler (BaugréBBe C mit Option Liifter und BaugréBe D)

10.2.2 Derating aufgrund der Aufstellh6he
Fur alle Antriebsregler gilt:
= Im S1- Betrieb ist bis 1000 m ber NN keine Leistungsreduktion erforderlich.

* Im Bereich 1000 m = 2000 m ist eine Leistungsreduktion von 1% je 100 m
Aufstellhdhe erforderlich. Es wird die Uberspannungskategorie 3 eingehalten!

= Im Bereich 2000 m = 4000 m ist aufgrund des geringeren Luftdrucks die Uber-
spannungskategorie 2 einzuhalten!

Um die Uberspannungskategorie einzuhalten:

= ist ein externer Uberspannungsschutz in der Netzzuleitung des Antriebsreglers
zu verwenden.

= ist die Eingangsspannung zu reduzieren.
Wenden Sie sich bitte den Hersteller.

Die jeweiligen max. Ausgangswerte kdnnen anhand der nachfolgenden Kennlinien
bestimmt werden.
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110%

100%

90%

80%

70%

60%

50%

max. Ausgangsstrom [%]

40%
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000

Hohe Uber NHN [m]

Derating des maximalen Ausgangsstroms aufgrund der Aufstellhéhe

110%

100%

90%

80%

70%

60%

50%

max. Eingangsspannung [%)]

40%
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000

Hohe Uber NHN [m]
Derating der maximalen Eingangsspannung aufgrund der Aufstellhéhe

10.2.3 Derating aufgrund der Taktfrequenz

In der folgenden Abbildung wird der Ausgangsstrom in Abhangigkeit von der Takt-
frequenz dargestellt. Um die Warmeverluste im Antriebsregler zu begrenzen, muss
der Ausgangsstrom reduziert werden.

Hinweis: Es findet keine automatische Reduzierung der Taktfrequenz statt!

Die max. Ausgangswerte kdnnen anhand der nachfolgenden Kennlinie bestimmt
werden.

120%
110%
100%
90%
80%
70%
60%
50%
40%
30%
20%

max. Ausgangsstrom [%]

2 4 6 8 10 12 14 16
Taktfrequenz [kHz]

Derating des maximalen Ausgangsstroms aufgrund der Taktfrequenz
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In diesem Kapitel finden Sie kurze Beschreibungen zu folgendem optionalen Zu-
behdr

= Adapterplatten
= Handbediengerat MMI inkl. Anschlusskabel RJ9 auf Stecker M12

Wand-Adapterplatten

Zu jeder Antriebsregler-BaugréBe steht eine Standard Wand-Adapterplatte (mit in-
tegrierter Anschlussplatine fir BG A bis BG C) zur Verfligung.

Download der 3D-Dateien fir Antriebsregler und Adapterplatten unter www.gd-
elmorietschle.com.

Vier Bohrungen zur Befestigung der Adapterplatte, ebenso wie eine EMV-
Verschraubung, sind schon vorhanden.

Antriebsregler A B C D

BaugroBe

Leistung [kW] 1,5 2,2-4,0 55-7,5 11,0-22,0

Bezeichnung 2FX1619- 2FX1649- 2FX1669- 2FX1699-
OEROO OEROO OEROO OEROO

Art.-Nr. 1650001619 1650001649 1650001669 1650001699

@H'
|
|
|
|
|
Z9
r‘98

137

213 sz
o |7 N
I}
6 105
163
Bohrbild Standard-Wand-Adapterplatte BG B
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Bohrbild Standard-Wand-Adapterplatte BG D
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11.2 Handbediengerat MMI inkl. 3m Anschlusskabel RJ9 auf Stecker
M12

Das Handbediengerat MMI 2FX4520-0ERQQ ist ein reines Industrieprodukt (Zube-
horteil) welches nur in Verbindung mit einem Antriebsregler verwendet werden
darf! Angeschlossen wird das Handbediengerat MMI an die integrierte M12
Schnittstelle des Antriebsreglers. Mittels dieses Bediengerates wird der Benutzer
in die Lage versetzt, alle Parameter des Antriebsreglers zu schreiben (program-
mieren) und/oder zu visualisieren. Bis zu 8 komplette Datensétze kdnnen in einem
Handbediengerat MMI abgespeichert werden und auf andere Antriebsregler ko-
piert werden. Alternativ zur kostenfreien PC Software ist eine vollstédndige Inbe-
triebnahme mdglich, externe Signale sind nicht notwendig.

11.3 PC-Kommunikationskabel USB auf SteckerM12/RS485 (Wandler
integriert)

Als Alternative zum Handbediengerat MMI kann ein Antriebsregler auch mit Hilfe
des PC-Adapters 2FX4521-0ER0O und der PC Software in Betrieb genommen
werden. Die PC Software steht fir Sie auf der Hersteller-Homepage unter
www.gd-elmorietschle.com kostenfrei zur Verfligung.
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? Rietachle Zulassungen, Richtlinien und Normen

In diesem Kapitel finden Sie Informationen zur Elektromagnetischen Vertraglichkeit
(EMV) und zu den jeweils geltenden Normen und Zulassungen.

Eine verbindliche Information Uber die jeweiligen Zulassungen der Antriebsregler
entnehmen Sie bitte dem zugehdrigen Typenschild!

12.1 EMV-Grenzwertklassen

Beachten Sie bitte, dass die EMV- Grenzwertklassen nur erreicht werden, wenn
die Standard-Schaltfrequenz von 8kHz eingehalten wird. In Anhangigkeit des ver-
wendeten Installationsmaterials und/oder bei extremen Umgebungsbedingungen
kann es notwendig werden zusatzlich Mantelwellenfilter (Ferritringe) zu verwen-
den. Bei einer eventuellen Wandmontage darf die Lange der (beidseitig groBfla-
chig aufgelegten) abgeschirmten Motorkabel (max. 3 m) nicht die zuléssigen
Grenzen Uberschreiten!

Fir eine EMV-gerechte Verdrahtung sind dariiber hinaus beidseitig (Antriebsreg-
ler- und Motorseitig) EMV-Verschraubungen zu verwenden.

HINWEIS

In einer Wohnumgebung kann dieses Produkt hochfrequente Stérungen
verursachen, die EntstormaBnahmen erforderlich machen kénnen.

12.2 Klassifizierung nach IEC/EN 61800-3

Fir jede Umgebung der Antriebsreglerkategorie definiert die Fachgrundnorm Prif-
verfahren und Schérfegrade, die einzuhalten sind.

Definition Umgebung
Erste Umgebung (Wohn-, Geschéfts- und Gewerbebereich):

Alle "Bereiche", die direkt Gber einen offentlichen Niederspannungsanschluss ver-
sorgt werden, wie:

= Wohnbereich, z. B. Hauser, Eigentumswohnungen usw.

= Einzelhandel, z. B. Geschéfte, Supermarkte

= Offentliche Einrichtungen, z. B. Theater, Bahnhofe

= AuBenbereiche, z. B. Tankstellen und Parkplatze

= Leichtindustrie, z. B. Werkstatte, Labors, Kleinbetriebe
Zweite Umgebung (Industrie):

Industrielle Umgebung mit eigenem Versorgungsnetz, das tber einen Transforma-
tor vom offentlichen Niederspannungsnetz getrennt ist.

12.3 Normen und Richtlinien

Speziell gelten:

= die Richtlinie Gber die elektromagnetische Vertraglichkeit (Richtlinie
2004/108/EG des Rates EN 61800-3:2004)

= die Niederspannungsrichtlinie (Richtlinie 2006/95/EG des Rates EN 61800-5-
1:2003)

= Produkt-Normenliste
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Zulassungen, Richtlinien und Normen

12.4 Zulassung nach UL
12.4.1 UL Specification (English version)

Maximum Ambient Temperature (without models Suffix S10):

Electronic Adapter Ambient Suffixe
INV MA 2 0.37 ADP MA WDM 45°C -
INV MA 2 0.55 ADP MA WDM 45° C -
INV MA 2 0.75 ADP MA WDM 45° C -
INVMA21.10 ADP MA WDM 40° C -
INV MA 4 1.50 ADP MA WDM 40° C -
INVMB 4 2.2 ADP MB WDM 45° C -
INV MB 4 3.0 ADP MB WDM 40° C -
INV MB 4 4.0 ADP MB WDM 35°C -
INVMC 4 5.5 ADP MC WDM 40° C Gx0
INVMC 475 ADP MC WDM 35°C Gx0
INVMC 4 5.5 ADP MC WDM 55°C Gx1
INVMC47.5 ADP MC WDM 50°C Gx1
INVMC 45.5 ADP MC WDM 50° C Gx2
INVMC 4 7.5 ADP MC WDM 45° C Gx2
INV MD 4 11.0 ADP MD WDM 55°C -
INV MD 4 15.0 ADP MD WDM 50° C -
INV MD 4 18.5 ADP MD WDM 40° C -
INV MD 4 22.0 ADP MD WDM 35°C -

Maximum Surrounding Temperature:

Electronic Adapter Ambient Suffixe
INVMC 45.5 ADP MC WDM 40° C S10
INVMC 475 ADP MC WDM 35°C S10

Required Markings

Enclosure intended for use with field-installed conduit hubs, fittings or closure
plates UL approved in accordance to UL514B and CSA certified in accordance to
C22.2 No. 18, environmental Type 1 or higher.

The INVEOR INV MC 4 with suffix S10 is for use in Pollution Degree 2 only.

Internal Overload Protection Operates within 60 seconds when reaching 150 % of
the Motor Full Load Current

Suitable for use on a circuit capable of delivering not more than 5 kA rms symmet-
rical amperes, 230 Volts for INV Mx 2 or 480 Volts for INV Mx 4, maximum when
protected by fuses.

“Warning” — Use fuses rated 600 V/50 A for INV MA 2 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/10 A for INV MA 4 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/30 A for INV MB 4 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/30 A for INV MC 4 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/70 A for INV MD 4 only.

Integral solid state short circuit protection does not provide branch circuit protec-
tion. Branch circuit protection must be provided in accordance with the Manufac-
turer Instructions, National Electrical Code and any additional local codes.
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Zulassungen, Richtlinien und Normen

All wiring terminals marked to indicate proper connections for the power supply,
load and control circuitry.

The tightening, torque to connect the motor terminals, is 26.55 Ib/in (size A to C)
and 5.31 Ib/in to connect the PTC (in all sizes).

Instruction for operator and servicing instructions on how to mount and con-
nect the products using the intended motor connection adapter, please see

Installing the drive controller integrated in the motor [— 27] and Adapter plates [—
94] in the operating manual.

Use 75° C copper wires only.
Drives do not provide over temperature sensing.

For Mx 4 used in Canada: TRANSIENT SURGE SUPPRESSION SHALL BE IN-
STALLED ON THE LINE SIDE OF THIS EQUIPMENT AND SHALL BE RATED 277
V (PHASE TO GROUND), 480 V (PHASE TO PHASE), SUITABLE FOR OVER-
VOLTAGE CATEGORY I, AND SHALL PROVIDE PROTECTION FOR A RATED
IMPULSE WITHSTAND VOLTAGE PEAK OF 2.5 kV

Maximum Surrounding Temperature (sandwich version):

© Gardner Denver Deutschland GmbH

Electronic Overall heatsink dimen- Surround- Suffix
sions ing
INV MA 2 0.37 (150x27x210) mm 50°C Gx3
INV MA 2 0.55 (150x27x210) mm 50°C Gx3
INV MA 2 0.75 (150x27x210) mm 50°C Gx3
INVMA21.10 (150x27x210) mm 50°C Gx3
INV MA 4 0.55 (150x27x210) mm 65° C Gx3
INV MA 4 0.75 (150x27x210) mm 65° C Gx3
INV MA 41.10 (150x27x210) mm 65° C Gx3
INV MA 4 1.50 (150x27x210) mm 65° C Gx3
INV MB 4 2.2 (200x40x250) mm 60° C Gx3
INV MB 4 3.0 (200x40x250) mm 60° C Gx3
INVMB 4 4.0 (200x40x250) mm 60° C Gx3
INVMC 45.5 (216x83x300) mm 65° C Gx3
INVMC 475 (216x83x300) mm 65° C Gx3
INVMD 4 11.0 to be defined to be de- Gx3
fined
INVMD 4 15.0 to be defined to be de- Gx3
fined
INVMD 4 18.5 to be defined to be de- Gx3
fined
INV MD 4 22.0 to be defined to be de- Gx3
fined
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CONDITIONS OF ACCEPTABILITY:
Use - For use only in complete equipment where the acceptability of the combina-
tion is determined by Underwriters Laboratories Inc.

1. These drives are incomplete in construction and have to be attached to an
external heatsink in the end-use. Unless operated with the heatsink as noted
in item 2 of the conditions of acceptability below, temperature test shall be
conducted in the end-use.

2. Temperature test was conducted with drive installed on aluminum heatsink,
overall dimensions and ribs shape as outlined below:

3. Suitability of grounding for the combination of drive and heatsink needs to be
verified in accordance with the end-use standard.

4. Temperature test was not conducted on models INV MD 4. Suitability of drive
- heatsink combination shall be determined by subjecting to temperature test
in the end-use.

Required Markings

Internal Overload Protection Operates within 60 seconds when reaching 150 % of
the Motor Full Load Current.

Suitable for use on a circuit capable of delivering not more than 5 kA rms symmet-
rical amperes, 230 Volts for INV Mx 2 or 480 Volts for INV Mx 4, maximum when
protected by fuses.

“Warning” — Use fuses rated 600 V/50 A for INV MA 2 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/10 A for INV MA 4 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/30 A for INV MB 4 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/30 A for INV MC 4 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/70 A for INV MD 4 only.

Integral solid state short circuit protection does not provide branch circuit protec-
tion. Branch circuit protection must be provided in accordance with the Manufac-
turer Instructions, National Electrical Code and any additional local codes.

All wiring terminals marked to indicate proper connections for the power supply,
load and control circuitry.

Instruction for operator and servicing instructions on how to mount and con-
nect the products using the intended motor connection adapter, please see
Installing the drive controller integrated in the motor [— 27] and Adapter plates [—
94] in the operating manual.

Use 75° C copper wires only.

Drives do not provide over temperature sensing.

For use in Pollution degree 2 only.

For Mx 4 used in Canada: TRANSIENT SURGE SUPPRESSION SHALL BE IN-
STALLED ON THE LINE SIDE OF THIS EQUIPMENT AND SHALL BE RATED 277
V (PHASE TO GROUND), 480 V (PHASE TO PHASE), SUITABLE FOR OVER-
VOLTAGE CATEGORY lIl, AND SHALL PROVIDE PROTECTION FOR A RATED
IMPULSE WITHSTAND VOLTAGE PEAK OF 2.5 kV
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12.4.2 Homologation CL (Version en francaise)

Température ambiante maximale (sans modéles suffixe S10):

Zulassungen, Richtlinien und Normen

Electronic Adaptateur Ambiante Suffixe
INV MA 2 0.37 ADP MA WDM 45°C -
INV MA 2 0.55 ADP MA WDM 45° C -
INV MA 2 0.75 ADP MA WDM 45°C -
INVMA21.10 ADP MA WDM 40° C -
INV MA 4 1.50 ADP MA WDM 40° C -
INV MB 4 2.2 ADP MB WDM 45°C -
INV MB 4 3.0 ADP MB WDM 40° C -
INVMB 4 4.0 ADP MB WDM 35°C -
INVMC 45.5 ADP MC WDM 40° C Gx0
INVMC 475 ADP MC WDM 35°C Gx0
INVMC 45.5 ADP MC WDM 55° C Gx1
INVMC 475 ADP MC WDM 50°C Gx1
INVMC 4 5.5 ADP MC WDM 50° C Gx2
INVMC 475 ADP MC WDM 45° C Gx2
INVMD 4 11.0 ADP MD WDM 55°C -
INV MD 4 15.0 ADP MD WDM 50°C -
INV MD 4 18.5 ADP MD WDM 40° C -
INV MD 4 22.0 ADP MD WDM 35°C -

Température environnante maximale :

Electronic Adaptateur Ambiante Suffixe
INVMC 45.5 ADP MC WDM 40° C S10
INVMC 475 ADP MC WDM 35°C S10

Mentions requises

Boitier prévu pour une utilisation avec entrées de conduit filetées installées sur le
terrain, raccords ou plaques d'obturation approuvées UL conformément a

UL514B et certifiées CSA conformément a C22.2 No. 18, étiquetage environne-
mental de type 1 ou plus.

Le variateur INVEOR INV MC 4 avec le suffixe S10 est exclusivement congu pour
une utilisation en environnement de degré de pollution 2.

La protection interne contre les surcharges se met en marche en I'espace de 60
secondes une fois 150 % du courant nominal du moteur atteints

Convient pour une utilisation sur un circuit capable de livrer pas plus de 5 kA am-
peres symétriques rms, 230 volts pour INV Mx 2 ou 480 volts pour INV Mx 4
maximum en cas de protection par fusibles.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/50 A pour
INV MA 2 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/10 A pour
INV MA 4 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/30 A pour
INV MB 4 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/30 A pour
INV MC 4 uniquement.
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« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/70 A pour
INV MD 4 uniquement.

La protection intégrée contre les courts-circuits a semi-conducteur n'assure pas
la protection du circuit de dérivation. Le circuit de dérivation doit étre protégé
conformément aux instructions du fabricant, au code national d'électricité et a
tout autre code local additionnel.

Zulassungen, Richtlinien und Normen

Toutes les bornes de cablage avec repéres pour les connexions correctes pour
I'alimentation électrique, la charge et les circuits de commande.

Le couple de serrage pour la connexion des bornes du moteur est de 26,55 Ib/in
(taille A a C) et de 5,31 Ib/in pour la connexion CTP (toutes les tailles).

Pour les instructions destinées a I'opérateur et les instructions de service re-
latives au montage et a la connexion des produits a I'aide de I'adaptateur de
connexion du moteur prévu a cet effet, voir les Installation du régulateur d'en-
trainement intégré au moteur [— 27] et Plaques adaptatrices [— 94] contenus
dans le Manuel d'utilisation.

Utiliser uniqguement des cables en cuivre 75° C.
Les entrainements ne permettent pas la détection de surtempérature.

Concernant le Mx 4 utilisé au Canada : LA SUPPRESSION DE TENSION TRANSI-
TOIRE DOIT ETRE INSTALLEE COTE LIGNE DE CET EQUIPEMENT ET AVOIR
UNE VALEUR NOMINALE DE 277 V (PHASE-TERRE), 480 V (PHASE-PHASE), EN
COMPATIBILITE AVEC LA CATEGORIE DE SURTENSION lIl, ET DOIT OFFRIR
UNE PROTECTION CONTRE UN PIC DE TENSION ASSIGNEE DE TENUE AUX
CHOCS DE 2,5 kV

Température environnante maximale (version sandwich):

610.00260.02.000 - 03.2016

Electronic Dimensions hors tout du  Environ- Suffixe
dissipateur nante
INV MA 2 0.37 (150x27x210) mm 50°C Gx3
INV MA 2 0.55 (150x27x210) mm 50°C Gx3
INVMA 2 0.75 (150x27x210) mm 50°C Gx3
INVMA21.10 (150x27x210) mm 50°C Gx3
INV MA 4 0.55 (150x27x210) mm 65° C Gx3
INV MA 4 0.75 (150x27x210) mm 65°C Gx3
INVMA41.10 (150x27x210) mm 65°C Gx3
INV MA 4 1.50 (150x27x210) mm 65° C Gx3
INVMB 4 2.2 (200x40x250) mm 60° C Gx3
INV MB 4 3.0 (200x40x250) mm 60° C Gx3
INVMB 4 4.0 (200x40x250) mm 60° C Gx3
INVMC 4 5.5 (216x83x300) mm 65° C Gx3
INVMC 475 (216x83x300) mm 65° C Gx3
INVMD 4 11.0 to be defined to be defi- Gx3
ned
INVMD 4 15.0 to be defined to be defi- Gx3
ned
INVMD 4 18.5 to be defined to be defi- Gx3
ned
INV MD 4 22.0 to be defined to be defi- Gx3
ned
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CONDITIONS D'ACCEPTABILITE :

Utilisation - Réservé a une utilisation dans un équipement complet pour lequel
I'acceptabilité de la combinaison est déterminée par Underwriters Laboratories
Inc.

1. Ces entrainements sont incomplets et doivent étre raccordés a un dissipateur
externe en utilisation finale. Sauf en cas d'utilisation avec dissipateur comme
mentionné au point 2 des conditions d'acceptabilité ci-dessous, il est conseil-
|é d'effectuer un test de température en utilisation finale.

2. Le test de température a été effectué avec un entrainement installé sur un
dissipateur en aluminium, dimensions hors tout et forme d'ailettes comme in-
diqué ci-dessous :

3. La possibilité de mise a la terre de la combinaison entrainement et dissipateur
doit étre vérifiée conformément a la norme d'utilisation finale.

4. Le test de température n'a pas été conduit sur les modeles INV MD 4. Déter-
miner si la combinaison entrainement - dissipateur est appropriée a I'aide
d'un test de température en utilisation finale.

Mentions requises

La protection interne contre les surcharges se met en marche en I'espace de 60
secondes une fois 150 % du courant nominal du moteur atteints.

Convient pour une utilisation sur un circuit capable de livrer pas plus de 5 kA am-
peres symétriques rms, 230 volts pour INV Mx 2 ou 480 volts pour INV Mx 4
maximum en cas de protection par fusibles.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/50 A pour
INV MA 2 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/10 A pour
INV MA 4 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/30 A pour
INV MB 4 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/30 A pour
INV MC 4 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/70 A pour
INV MD 4 uniquement.

La protection intégrée contre les courts-circuits a semi-conducteur n'assure pas
la protection du circuit de dérivation. Le circuit de dérivation doit étre protégé
conformément aux instructions du fabricant, au code national d'électricité et a
tout autre code local additionnel.

Toutes les bornes de céblage avec repéres pour les connexions correctes pour
I'alimentation électrique, la charge et les circuits de commande.

Pour les instructions destinées a I'opérateur et les instructions de service re-
latives au montage et a la connexion des produits a I'aide de I'adaptateur de
connexion du moteur prévu a cet effet, voir les Installation du régulateur d'en-
trainement intégré au moteur [— 27] et Plaques adaptatrices [— 94] contenus
dans le Manuel d'utilisation.

Utiliser uniqguement des cables en cuivre 75° C.
Les entrainements ne permettent pas la détection de surtempérature.
Réservé exclusivement a une utilisation en environnement de pollution de degré 2.

Concernant le Mx 4 utilisé au Canada: LA SUPPRESSION DE TENSION TRANSI-
TOIRE DOIT ETRE INSTALLEE COTE LIGNE DE CET EQUIPEMENT ET AVOIR
UNE VALEUR NOMINALE DE 277 V (PHASE-TERRE), 480 V (PHASE-PHASE), EN
COMPATIBILITE AVEC LA CATEGORIE DE SURTENSION lIl, ET DOIT OFFRIR
UNE PROTECTION CONTRE UN PIC DE TENSION ASSIGNEE DE TENUE AUX
CHOCS DE 2,5 kV
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Apercu des modélesn

Plans de dimensions

Les régulateurs d'entrainement sont disponibles dans les classes de puissance
suivantes et dans les désignations de tailles indiquées.

Tailles

Désignation de taille du MA MB MC MD
régulateur d'entrainement

intégré au moteur

Puissance moteur recom- 1,5 2,2/3,0/4,0 55/75 11,0/15,0/
mandée [kW] 18,5/22,0

Dimensions [L x IXHen mm] 233 x 153 x 120
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HA propos de ce manuel

2.1 Conservation des documents

Conservez bien ces instructions de service et tous les documents applicables afin
de les retrouver facilement en cas de besoin.

Remettez ces instructions a I'opérateur de I'installation afin qu'il en dispose en
cas de besoin.

2.2 Explication des symboles et des termes

Ce manuel comporte des symboles et des termes utilisés avec la signification sui-
vante.

Symbole Explication

Conditions

Instructions pour une opération
Instructions pour plusieurs opérations
Résultat

Jrlol.-

w

{
W
B

Renvoi avec indication de la page
Informations supplémentaires, conseils

Fleche du sens de rotation
Fleche de sens de transport

Signal d'avertissement général (avertissement de risque de blessure)

Avertissement de tension électrique

o[-

¢

Danger di a un choc électrique et une décharge électrique. Attendre deux mi-
nutes aprés la mise hors tension (durée de décharge des condenseurs).

Avertissement de surface chaude

5

3)

b

Mettre hors tension avant tous travaux d'entretien ou de réparation
Mettre a la terre avant I'utilisation

Respecter les instructions

Porter un équipement de protection des pieds

Porter un équipement de protection des mains

- Porter un équipement de protection des yeux

Porter un équipement de protection de la téte

Porter une protection auditive

@OOROGIP

610.00260.50.000 - 03.2016 6/104 © Gardner Denver Deutschland GmbH

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch Tel. 071 918 60 60, Mail: v-g@prematic.ch



Terme
Installation

Pompe a vide / com-
presseur

Moteur
Compresseur
Espace de montage

Régulateur d'entraine-
ment

2.3

A propos de ce manueln

Explication

Equipement de I'exploitant dans lequel la pompe & vide / compresseur est instal-
Iée.

Machine préte a étre raccordée pour la génération de vide et/ou de pression.

La pompe a vide / compresseur est composée du bloc compresseur, du moteur
et d'autres accessoires le cas échéant.

Moteur asynchrone pour I'entrainement de la pompe a vide / compresseur.
Partie mécanique du compresseur a canal latéral sans moteur.

Espace dans lequel le compresseur a canal latéral sera monté et utilisé (peut étre
différent de I'espace d'aspiration).

Appareil de régulation du régime de la pompe a vide / compresseur. Le régula-
teur d'entrainement peut étre monté a proximité du moteur (montage mural) ou
intégré a la pompe a vide / compresseur.

Modifications par rapport a la version précédente

Modifications par rapport a la version 10.2014
= Graphiques actualisés
= Correction des défauts RJ11 (faux) sur RJ9 (vrai)
= 4.2 Occupation de broche de I'lHM / Conduit de raccordement (NOUVEAU)
= 5.3.6 Bornes de commande
= 5.4.2 Installation mécanique tailles Aa C
= 5.4.3 Installation mécanique taille D (NOUVEAU)

= 6.2 Communication
de I''HM dans le couvercle (NOUVEAU)

= 6.4.2 Montage mural, remplacement et mise en service du régulateur d'entrai-
nement
Mise en service avec PC et IHM dans le couvercle (NOUVEAU)

= 7.3.1 Paramétres de base
Parameétre actualisé : 1.020; 1.054 ; 1.131;1.132; 1.150; 1.180

= 7.3.2 Fréquence fixe
Parameétre actualisé : 2.050

= 7.3.4 Régulateur de processus PID
Parametre actualisé : 3.060
Parameétre NOUVEAU : 3.072; 3.073; 3.074; 3.080

= 7.3.5 Entrées analogiques
Paramétre NOUVEAU : 4.036/4.066; 4.037/4.067
= 7.3.8 Sorties numériques
Parameétre actualisé : 4.150/4.170
= 7.3.9 Relais
Parameétre actualisé : 4.190/4.210
= 7.3.10 Sortie virtuelle (NOUVEAU)
Parametre NOUVEAU : 4.230; 4.231; 4.232; 4.233; 4.234
= 7.3.11 Erreur externe
Parameétre actualisé : 5.010/5.011
= 7.3.13 Identification de blocage
Parameétre NOUVEAU : 5.082; 5.083; 5.200; 5.201
= 7.4.1 Données moteur
Paramétre NOUVEAU : 33 016
= 7.4.4 Données du régulateur
Parameétre effacé : 34.011; 34.012; 34.013
Parameétre actualisé : 34.021
Paramétres NOUVEAU : 34 020
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HA propos de ce manuel

= 7.4.7 Bus de champ
Parameétre actualisé : 6.060; 6.061; 6.062
Paramétre NOUVEAU : 6.070/6.071

= 8.2 Liste des erreurs et erreurs systéeme
Tableau d'identification des défauts

= 9 Démontage et mise au rebut (NOUVEAU)
= 9.1 Démontage du régulateur d'entrainement (NOUVEAU)
= 9.2 Remarques sur la mise au rebut appropriée (NOUVEAU)

2.4 Documents applicables
Toutes les instructions décrivant I'utilisation du régulateur d'entrainement ainsi par
exemple que les éventuelles instructions de tous les accessoires utilisés.
N° de document Objectif
— Manuel d'utilisation de la pompe a vide / compresseur
610.00260.50.010 * Manuel d'utilisation 2FC4...-1PB OU
610.00260.50.020 * Manuel d'utilisation 2FC4...-1PN OU
610.00260.50.030 * Manuel d'utilisation 2FC4...-1SC OU
610.00260.50.040 * Manuel d'utilisation 2FC4...-1CB
610.00260.50.600 * Manuel d'utilisation de I'lHM de la commande manuelle

* Suivant la version de I'option ou de I'accessoire

Téléchargement des fichiers 3D (.stp) pour régulateur d'entrainement et plaques
adaptatrices sous www.gd-elmorietschle.com.

La description des parametres peut étre téléchargée (www.gd-elmorietschle.com)
afin de paramétrer le régulateur d'entrainement. Vous trouverez dans ce téléchar-
gement toutes les informations requises pour un paramétrage réglementaire.
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Sécurité et responsabilitén

Le fabricant n'assume aucune responsabilité pour les dommages dus a la non-
observation de ce manuel et des documents applicables.

3.1 Explication des avertissements

Avertissement Explication

/A DANGER Danger entrainant de graves blessures ou étant mortel en cas de non-
observation des mesures de sécurité.

/A AVERTISSEMENT Danger pouvant entrainer de graves blessures ou étre mortel en cas de non-
observation des mesures de sécurité.

/A ATTENTION Danger pouvant entrainer des blessures en cas de non-observation des mesures
de sécurité.

AVIS Danger pouvant entrainer des dommages matériels en cas de non-observation

des mesures de sécurité.

3.2 Consignes de sécurité

Les avertissements, mesures de précaution et remarques suivants sont destinés a
assurer votre sécurité et a éviter d'endommager le régulateur d'entrainement ou
les composants associés. Ce chapitre regroupe les avertissements et remarques
applicables a I'utilisation des régulateurs d'entrainement. Elles sont divisées entre
Généralités, Transport et stockage, Mise en service, Exploitation, Réparation et
Démontage et mise au rebut.

Des avertissements et remarques spécifiques, applicables a des activités spéci-
fiques, sont placés au début du chapitre correspondant, et sont répétés ou com-
plétés pour des points critiques dans le chapitre.

Veuillez lire attentivement ces informations, car elles sont destinées a assurer
votre sécurité et a prolonger la durée de vie du régulateur d'entrainement et des
appareils raccordés.

3.2.1 Généralités

A\ AVERTISSEMENT

Le présent régulateur d'entrainement est parcouru par des tensions dange-

reuses et commande des piéces mécaniques périphériques, qui sont éga-

lement dangereuses !

Le non-respect des avertissements et des remarques présents dans ces

instructions peut entrainer la mort, de graves blessures ou des dommages

de grande ampleur.

® Seul le personnel qualifié peut travailler sur ce régulateur d'entrainement. Ce
personnel doit avoir une bonne connaissance des consignes de sécurité et
des mesures d'installation, d'exploitation et de réparation contenues dans ces
instructions. Une utilisation sure et fiable du régulateur d'entrainement néces-
site un transport, une installation, une exploitation et des réparations corrects.

A A\ AVERTISSEMENT

Risque d'incendie ou de décharge électrique !

Une utilisation ou des modifications non autorisées, ou l'utilisation de
piéces de rechange ou accessoires non distribués ou recommandés par le
fabricant du régulateur d'entrainement peut entrainer des incendies, des
décharges électriques et des blessures corporelles.

@ Les dissipateurs thermiques du régulateur d'entrainement et du moteur peu-
vent atteindre des températures supérieures a 70 °C (158 °F). Veiller lors du
montage a disposer d'un espace suffisant par rapport aux pieces voisines.
Avant de travailler sur le régulateur d'entrainement ou le moteur, veiller a lais-
ser s'écouler un temps de refroidissement suffisant. Installer si nécessaire une
protection contre les contacts.
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nSécurité et responsabilité

AVIS

L'utilisation du régulateur d'entrainement n'est possible sans danger que si
les conditions ambiantes requises sont respectées, voir Conditions am-
biantes appropriées [— 18].

AVIS

Ces instructions de service doivent étre conservées a un endroit accessible
proche de I'appareil, et étre mises a la disposition de tous les utilisateurs.

AVIS

Veuillez lire attentivement ces avertissements et consignes de sécurité,
ainsi que les panneaux d'avertissement installés sur I'appareil, avant I'ins-
tallation et la mise en service. Veillez a ce que les panneaux d'avertisse-
ment restent lisibles, et remplacez les panneaux absents ou endommagés.

3.2.2 Transport et stockage

AVIS

Risque de dommage pour le régulateur d'entrainement !
Le régulateur d'entrainement peut étre endommagé en cas de non-respect
des indications et peut étre détruit lors de la mise en service postérieure.

® Une utilisation sure et fiable de ce régulateur d'entrainement nécessite un
stockage, un montage et une utilisation corrects.
Le régulateur d'entrainement doit étre protégé contre les chocs et les vibra-
tions lors du transport et du stockage. La protection contre les températures
non admissibles (voir Caractéristiques techniques [— 90]) doit également étre
garantie.
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Sécurité et responsabilitén

3.2.3 Mise en service

/A DANGER

Risque de blessure suite a une décharge électrique !
Le non-respect des avertissements peut entrainer de graves blessures cor-
porelles ou dommages.

1. Seuls les raccordements au réseau avec cablage fixe sont autorisés. L'appa-
reil doit étre mis a la terre (DIN EN 61140; VDE 0140-1).

2. Les régulateurs d'entrainement peuvent présenter des courants de contact >
3,5 mA. D'aprés la norme DIN EN 61800-5-1, chapitre 4.3.5.5.2, un fil de mise
a la terre de protection supplémentaire de section identique a celle du fil de
mise a la terre de protection d'origine doit étre installé. La possibilité de rac-
cordement d'un deuxieme fil de mise a la terre de protection se trouve sous le
circuit d'alimentation (identification avec un symbole de masse) sur |'extérieur
de I'appareil. Une vis M6x15 adaptée au raccord (couple : 4,0 Nm [2,95 ft Ibs])
est fournie avec les plaques adaptatrices.

3. En cas d'utilisation de régulateurs d'entrainement a courant alternatif, les in-
terrupteurs différentiels classiques de type A, également nommeés RCD (resi-
dual current-operated protective device), ne sont pas autorisés pour la pro-
tection contre les contacts directs ou indirects ! L'interrupteur différentiel doit
étre sensible a tous les courants (RCD type B), conformément a la norme DIN
VDE 0160, section 5.5.2, et a la norme EN 50178, section 5.2.11.1.

4. Les bornes suivantes peuvent étre porteuses de tensions dangereuses, méme
lorsque le moteur est a 'arrét :

v Bornes de raccordement au réseau X1 : L1, L2, L3

v Bornes de raccordement au moteur X2 : U, V, W

v Bornes de raccordement X6, X7 : Contacts des relais 1 et 2
v Bornes de raccordement PTC T1/T2

5. En cas d'utilisation de différents niveaux de tension (ex : +24 V/230 V), tou-
jours éviter les croisements de lignes ! L'exploitant doit par ailleurs veiller au
respect des directives applicables (ex : isolation double ou renforcée confor-
mément a la norme DIN EN 61800-5-1).

6. Le régulateur d'entrainement comprend des ensembles sensibles a I'électrici-
té statique. Ces ensembles peuvent étre détruits en cas de manipulation in-
correcte. Il est donc impératif de respecter les mesures de précautions contre
les décharges électrostatiques lors des interventions sur ces ensembles.
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HSécurité et responsabilité

3.2.4 Exploitation

/A DANGER

Risque de blessure suite a une décharge électrostatique ou au redémarrage
de moteurs !

Le non-respect des avertissements peut entrainer de graves blessures cor-
porelles ou dommages.

® Tenez compte des indications suivantes pendant I'exploitation :
v Le régulateur d'entrainement fonctionne avec des tensions élevées.

v Lors de I'utilisation d'appareils électriques, certaines de leurs piéces sont
obligatoirement sous tension.

v Des dispositifs d'arrét d'urgence conformes a la norme EN 60204-1:2006
doivent rester fonctionnels dans tous les modes de fonctionnement de
I'appareil de commande. Un réenclenchement du dispositif d'arrét d'ur-
gence ne doit pas entrainer un redémarrage incontrélé ou indéfini.

v Pour garantir une séparation sure du réseau, le cable réseau doit étre sé-
paré du régulateur d'entrainement de maniére synchronisée et au niveau
de tous les pbles.

v Pour les appareils avec alimentation monophasée et pour le BG D (11 a
22 kW), une pause d'au moins 1 a 2 minutes doit étre respectée entre
deux mises sous tension consécutives.

v Certains paramétres peuvent entrainer le redémarrage automatique du ré-
gulateur d'entrainement aprés une panne d'alimentation.

AVIS

Risque de dommage pour le régulateur d'entrainement !

Le régulateur d'entrainement peut étre endommagé en cas de non-respect

des indications et peut étre détruit lors de la mise en service postérieure.

1. Tenez compte des indications suivantes pendant I'exploitation :

2. Les paramétres du moteur doivent étre configurés correctement pour per-
mettre le fonctionnement de la protection contre la surcharge du moteur.

3. Garantir la protection contre la surcharge du moteur avec un PTC. Le régula-
teur d'entrainement offre une protection interne supplémentaire du moteur.
Voir les paramétres 33.100 et 33.101. I°T est désactivé par défaut, et doit étre
activé sans PTC lors de I'utilisation.

4. Le régulateur d'entrainement ne doit pas étre utilisé comme dispositif d'arrét
d'urgence (voir EN 60204-1:2006).

3.2.5 Entretien et inspection

Seuls des électriciens formés agréés peuvent réaliser I'entretien et I'inspection
des régulateurs d'entrainement. Seul le fabricant doit procéder a des modifica-
tions sur le matériel et le logiciel, si celles-ci ne sont pas décrites explicitement
dans ces instructions.

Nettoyage des régulateurs d'entrainement

Les régulateurs d'entrainement ne nécessitent pas d'entretien en cas d'utilisation
normale. Si |'air est poussiéreux, les ailettes de refroidissement du moteur et du
régulateur d'entrainement doivent étre refroidies régulierement. Pour les appareils
équipés de ventilateurs intégrés, en option pour BG C, de série pour BG D, un
nettoyage a I'air comprimé est recommandé.

Mesure de la résistance d'isolation sur le boitier de commande

Il est interdit de controler I'isolation sur les bornes d'entrée de la carte de com-
mande.
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Sécurité et responsabilitén

Mesure de la résistance d'isolation sur le bloc d'alimentation

Le bloc d'alimentation du régulateur d'entrainement est testé avec 1,9 kV au cours
du contrdle de série.

Si une mesure de la résistance d'isolation est nécessaire dans le cadre d'un con-
tréle du systéme, elle peut étre réalisée dans les conditions suivantes :

= un contréle d'isolation peut exclusivement étre réalisé€ pour le groupe de puis-
sance ;

= pour éviter des tensions excessives, tous les cables de raccordement du régu-
lateur d'entrainement doivent étre débranchés avant le controle ;

= un appareil de contréle d'isolation 500 V CC doit étre utilisé.

Contréle d'isolation sur le bloc d'alimentation

Essai sous pression sur un régulateur d'entrainement
Il est interdit de procéder a un essai sous pression d'un régulateur d'entrainement.

3.2.6 Réparations

A A DANGER

Risque de blessure suite a une décharge électrique !

Le non-respect des avertissements peut entrainer de graves blessures cor-

porelles ou dommages.

® Lorsque le régulateur d'entrainement est débranché du secteur, il est interdit
de toucher immédiatement les pieces conductrices ainsi que les raccords car
certains condenseurs peuvent encore étre chargés.

AVIS

Risque de dommage pour le régulateur d'entrainement !
Le régulateur d'entrainement peut étre endommagé en cas de non-respect
des indications et peut étre détruit lors de la mise en service postérieure.

@ Seul le fabricant doit réaliser des réparations sur le régulateur d'entrainement.
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HSécurité et responsabilité

3.2.7 Démontage et mise au rebut

Des raccords vissés et encliquetés faciles a détacher permettent de désas-
sembler le régulateur d'entrainement. Les piéces détachées obtenues peu-
vent ensuite étre recyclées. Veuillez procéder a la mise au rebut conformé-
ment aux dispositions locales.

Les ensembles comportant des piéces électroniques ne doivent pas étre
jetés avec les ordures ménageres. lis doivent étre collectés spécifiquement
avec les appareils électriques et électroniques, conformément a la législa-
tion en vigueur.

3.3 Utilisation conforme a I'emploi prévu

Lors de l'installation dans des machines, la mise en service des régulateurs d'en-
trainement (fonctionnement normal) est interdite jusqu'a ce qu'il soit constaté que
la machine respecte les dispositions de la directive CE 2006/42/CE (directive sur

les machines) ; tenir compte de la norme EN 60204-1:2006.

La mise en service (fonctionnement normal) n'est autorisée qu'en cas de respect
de la directive CE 2004/108/CE (directive CEM).

Les normes harmonisées de la série EN 50178:1997, associées a EN 60439-
1/A1:2004, sont applicables a ce régulateur d'entrainement.

Le présent régulateur d'entrainement n'est pas homologué pour une utilisation en
milieu explosif !

Les réparations ne doivent étre réalisées que par des services de réparation auto-
risés. Toute intervention non autorisée peut entrainer la mort, des blessures et des
dommages. La garantie du fabricant est alors annulée.

Les contraintes mécaniques extérieures (par exemple marcher sur le boitier) sont
interdites !

L'utilisation des appareils d'entrainement dans des équipements non fixes
est considérée comme une condition environnementale exceptionnelle et
n'est autorisée que conformément aux normes et directives applicables sur
place.

3.4 Qualification et formation du personnel

° Chaque personne devant travailler avec la 2FC4 doit avoir lu et compris ce mode
é d'emploi et les documents applicables avant le début des travaux.
Le personnel en formation ne doit travailler avec la 2FC4 que sous la surveillance
de personnel disposant des connaissances requises.
Seul le personnel disposant des connaissances suivantes peut réaliser les travaux
décrits dans cette notice :

Les personnes qualifiées au sens de ces instructions de service et des indications
relatives au produit sont les électriciens formés a I'installation, au montage, a la
mise en service et a I'utilisation du régulateur d'entrainement et sur les dangers
associés, et qui disposent des aptitudes requises grace a leur formation technique
et a la connaissance des normes et dispositions applicables.
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3.5 Exigences pour I'exploitant

Les appareils électriques ne sont pas fail-safe. L'installateur et/ou opérateur de la
machine ou de l'installation est responsable du placement de |'entrainement dans
un état sOr en cas de panne de I'appareil.

Les exigences de sécurité en matiére de commandes électriques figurent dans la
norme DIN EN 60204-1, VDE 0113-1:2007-06, Sécurité des machines, chapitre
Equipement électrique des machines. Elles sont applicables & la sécurité des per-
sonnes et des machines, ainsi qu'a la capacité de fonctionnement de la machine
ou de l'installation, et doivent étre respectées.

La fonction d'un dispositif d'arrét d'urgence n'entraine pas nécessairement la
coupure de I'alimentation de |'entrainement. Pour éviter les dangers, il peut étre
utile de maintenir en marche certains entrainements ou de réaliser certaines pro-
cédures de sécurité. La nature du dispositif d'arrét d'urgence est évaluée en étu-
diant les risques de la machine ou de l'installation, y compris I'équipement élec-
trique, et déterminée en fonction de la norme DIN EN 13849 Sécurité des ma-
chines, Parties des systémes de commande relatives a la sécurité, avec la sélec-
tion de la catégorie de commutation.
L'exploitant veille a ce que :
= Tous les travaux sur la 2FC4 sont effectués par :
— Personnel disposant des Qualification et formation du personnel [— 14]
requises
- Personnel s'étant informé suffisamment dans ces instructions et les do-
cuments applicables

= Latache, la responsabilité et la surveillance du personnel sont définies.

= Le contenu de ce mode d'emploi et des autres modes d'emploi applicables
soit toujours sur place a la disposition du personnel.

= Toutes les consignes locales et de sécurité soient respectées, par exemple :
— Réglementations de prévention des accidents
— Consignes de sécurité et d'exploitation
— Directives des services publics
— Normes et lois
= Les dangers liés a I'énergie électrique soient exclus.
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n Identification du produit

4.1 Structure de la désignation de type

1 2 3

2FC 4 152

-1 0
1T 1T 1T T
4 5 6

ST

Désignation de [I'article

1 2FC = Régulateur d'entrainement

2 Tension d'alimentation :
4 =400V -15% — 480V +10%

3 Puissance :
152 = 1,5 kW
222 =22 kW
302 = 3,0 kW
402 = 4,0 kW
552 = 5,5 kW
752 =7,5 kW
113 =11,0 KW
153 = 15,0 KW
183 = 18,5 kKW
223 = 22,0 kW

4 Forme de montage :
1 = régulateur d'entrainement inté-
gré

5 Version :

ST = Standard
PB = Profibus
PN = Profinet
SC = Sercos I
CB = CANopen

6 réservé :

0 = Standard

4.2 Occupation de broche de I'lHM / Conduit de raccordement

Occupation de broche de la fiche M12

. Connecteur rond 4 pbles M12 A codé
Affectation de la fiche
1 /\
\(\%/ ¥ M12
\o \ 1
) 2
/M// 3 3
2 4
Connecteur RJ9
Connecteur RJ9
Broche
1
2
3
4
AVIS! Les couleurs peuvent varier
610.00260.50.000 - 03.2016 16/104
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Signal

24V CC
RS 485 - A
GND
RS 485 - B

Signal
jaune
verte
rouge

marron
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Identification du produitn

4.3 Description du régulateur d'entrainement

Ce régulateur d'entrainement est un appareil de régulation du régime des moteurs
triphasés.

Le régulateur d'entrainement peut étre intégré au moteur (avec plaque adaptatrice
standard) ou monté a proximité du moteur (avec plaque adaptatrice pour montage
mural).

Les températures ambiantes autorisées indiquées dans les caractéristiques tech-
niques font référence a une utilisation a charge nominale. Dans de nombreux cas
d'utilisation, des températures supérieures peuvent étre autorisées apres une ana-
lyse technique compléte. Elles doivent systématiquement étre homologuées par le
fabricant.

4.4 Marquage CE

Avec le marquage CE, nous confirmons, en tant que fabricant des appareils, que
les régulateurs d'entrainement respectent les exigences de base de la directive
suivante :

= Directive sur la compatibilité électromagnétique (directive 2004/108/CE)

La déclaration de conformité peut étre téléchargée a I'adresse www.gd-
elmorietschle.com.
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Installation

5.1 Consignes de sécurité relatives au montage

A\ AVERTISSEMENT

1. L'installation doit uniquement étre réalisée par des personnes qualifiées, for-
mées au montage, a l'installation, a la mise en service et a |'utilisation du pro-
duit. Les travaux sur le régulateur d'entrainement réalisés par des personnes
non qualifiées et le non-respect des avertissements peuvent entrainer de
graves blessures et dommages.

2. L'appareil doit étre mis a la terre conformément a la norme EN 61140, NEC et
a toutes les normes applicables. Les raccords au secteur doivent étre réalisés
avec des cébles fixes.

5.2 Conditions d'installation

5.2.1 Conditions ambiantes appropriées
Conditions ambiantes

Altitude du lieu d'installation : jusqu'a 1000 m au-dessus du niveau de la mer (3280 pieds au-dessus du
niveau de la mer) / plus de 1000 m (3280 pieds) a puissance réduite (1 %
par 100 m [328 pieds]) maximum. 2000 m [6560 pieds], voir Derating de la
puissance de sortie [— 91]

Température ambiante : -25°C (-13°F) a +50°C (122°F)

(températures ambiantes différentes dans certains cas), voir Derating de la
puissance de sortie [— 91]

Humidité relative : < 96 %, sans condensation
Résistance aux vibrations et EN 60068-2-6 degré de sévérité 2 (transfert de vibration)
aux chocs : EN 60068-2-27 (contrdle de choc vertical)

2...200 Hz pour oscillations sinusoidales
Compatibilité électromagné- résistance aux interférences d'apres EN 61800-3
tique :
Refroidissement : Refroidissement de surface :

tailles A a C: convection libre;

taille D: avec ventilateurs intégrés

I Veillez a ce que la version de boitier (type de protection) soit adaptée a I'envi-
ronnement :

1. Veillez a ce que le joint entre le moteur et la plaque adaptatrice soit bien ins-
tallé.

2. Tous les raccords vissés des cables non utilisés doivent étre étanchés.
3. Contrdlez si le couvercle du régulateur d'entrainement est fermé et bien vissé.

Une peinture ultérieure du régulateur d'entrainement est possible, mais I'exploi-
tant doit contrdler la compatibilité entre la peinture et le matériau !

AVIS! Dans le cas contraire, le type de protection risque de ne plus étre assu-
ré a long terme (en particulier pour les joints et corps conducteurs de lu-
miére) !

Les régulateurs d'entrainement sont fournis dans la couleur RAL 9005 (noir).

En cas de démontage de circuits imprimés (méme a des fins de peinture ou de re-
vétement de pieéces du boitier), la garantie est annulée !

Les points de vissage et surfaces d'étanchéité ne doivent pas recevoir de peinture
pour des raisons de CEM et de mise a la terre !
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Installation

5.2.2 Emplacement de montage approprié du régulateur
d'entrainement intégré au moteur

® Veillez a ce que le moteur avec régulateur d'entrainement intégré ne soit
monté et utilisé que dans les orientations illustrées.

Position d'installation du moteur/étanchements autorisés

5.2.3 Variantes de raccordement de base

OK

e

Commutation en étoile ou en triangle avec régulateur d'entrainement intégré au moteur
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Installation

-
N

Ecrou Ma = 5 Nm [3,70 livres par

pied] 3 Rondelle

2 Rondelle élastique

A A\ DANGER

Danger de mort par choc électrique !

Mort ou graves blessures.

@ Mettre le régulateur d'entrainement hors tension et le protéger contre le réen-
clenchement.

® Controler régulierement la bonne fixation des écrous (1).
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Installation

1 Ecrou Ma = 5 Nm [3,70 livres par pied] 3 Rondelle

2 Rondelle élastique 4 Cosse

/\ DANGER
Danger de mort par choc électrique !
Mort ou graves blessures.

® Mettre le régulateur d'entrainement hors tension et le protéger contre le réen-
clenchement.

® Controler régulierement la bonne fixation des écrous (1).

AVIS

Risque de dommage pour le régulateur d'entrainement !
Surcharge du moteur.

® Lors du raccordement du régulateur d'entrainement, respecter impérative-
ment |'affectation correcte des phases.

Des embouts ou des cosses de cébles peuvent étre raccordés au matériel de
montage fourni. Voir les possibilités de raccordement sur l'illustration.

/\ DANGER
Danger de mort par choc électrique !
Mort ou graves blessures.

1. Mettre le régulateur d'entrainement hors tension et le protéger contre le réen-
clenchement.

2. Les extrémités de cables ouvertes inutilisées dans le boitier de raccordement
du moteur doivent étre isolées.

En cas d'utilisation d'une résistance thermique (PTC ou interrupteur ther-
mique bimétallique), retirez le pont présent dans la borne de raccordement
pour le PTC lors de la livraison.
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Installation

La section du cable secteur doit étre adaptée au type d'acheminement et au cou-
rant maximal autorisé. La protection de ligne de réseau doit étre contrdlée par le
responsable de la mise en service.

5.2.4 Protection contre les courts-circuits et défauts a la terre

Le régulateur d'entrainement équipe une protection interne contre les courts-
circuits et les défauts a la terre.

5.2.5 Instructions relatives au cablage

Régulateur d'entrainement 1,5 kW a 22 kW

<
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DigIn 3

Dig Out 2
10 V Out

Les raccordements de commande de la carte d'application se trouvent a I'inté-
rieur du régulateur d'entrainement.

L'occupation peut varier en fonction de la version.

Bornes de raccorde- Connexion par enfichage avec poussoir d'actionnement

ment : (tournevis plat, largeur maxi 2,5 mm [0,098 po))
Section de raccorde- 0,5 a 1,5 mm? (0,02 — 0,06 po?),
ment : monoconducteur, AWG 20 a AWG 14
Section de raccorde- 0,75 a 1,5 mm? (0,03 — 0,06 po?),
ment : conducteur fin, AWG 18 a AWG 14
Section de raccorde- 0,5 a 1,0 mm? (0,02 — 0,04 po?),
ment : conducteur fin
(embouts avec et sans collets plastique)
Longueur de dénu- 9a 10 mm (0,35 - 0,40 po)
dage:
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Régulateur d'entrainement 1,5 kW a 7,5 kW

Les bornes de raccordement pour le céble réseau se trouvent a I'intérieur du régu-
lateur d'entrainement. Le régulateur d'entrainement est équipé de bornes pour le
raccordement d'une résistance de freinage.

L'occupation peut varier en fonction de la version.

Il est recommandé d'utiliser des embouts avec collets plastique et languette.

Bornes de raccorde-
ment :

Section de conducteur
rigide :

Section de conducteur
flexible :

Section de conducteur
flexible avec embout
de fil sans douille en
plastique :

Section de conducteur
flexible avec embout
de fil avec douille en
plastique :

2 conducteurs de
méme section flexible
avec TWIN-AEH avec
douille en plastique :

Section de conducteur
AWG/kcmil d'aprés
UL/CUL :

Longueur de dénu-
dage:

Température de mon-
tage :

© Gardner Denver Deutschland GmbH

Connexion a ressort

tournevis plat, largeur maxi 2,5 mm (0,098 po)
min. 0,22 (0,00031 po?)

max. 10 mm? (0,0155 po?)

min. 0,22 (0,00031 po?)

max. 6 mm? (0,24 po?)

min. 0,252 (0,00039 po?)
max. 6 mm? (0,24 po?)

min. 0,252 (0,00039 po?)
max. 4 mm? (0,0062 po?)

min. 0,252 (0,00039 po?)
max. 1,5 mm? (0,0024 po?)

min. 24
max. 8

15 mm (0,6 po)

-5°C a +100 °C (+23 °F a +212 °F)
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Régulateur d'entrainement 11 kW a 22 kW

Les bornes de raccordement pour le céble réseau se trouvent a I'intérieur du régu-
lateur d'entrainement. Le régulateur d'entrainement est équipé en option de
bornes pour le raccordement d'une résistance de freinage. L'occupation peut va-
rier en fonction de la version.

Il est recommandé d'utiliser des embouts avec collets plastique et languette.

Couples de serrage de 2,5 Nm a 4,5 Nm (1,85 livres par pied a 3,32 livres par

pied)

Section de conduc-
teur :

Section de conducteur
flexible :

Section de conducteur
flexible avec embout
de fil sans collets plas-
tique :

Section de conducteur
flexible avec embouts
de fils avec douille en
plastique :

Section de conducteur
AWG/kemil d'apres
UL/CUL :

2 conducteurs de
méme section rigide :

2 conducteurs de
méme section flexible :

2 conducteurs de
méme section flexible
avec AEH et sans
douille en plastique :

2 conducteurs de
méme section flexible
avec TWIN-AEH avec
douille en plastique :

AWG d'apres UL/CUL

610.00260.50.000 - 03.2016
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rigide min. 0,52 (0,0008 po?)
rigide max. 35 mm? (0,054 po?)
min. 0,52 (0,0008 po?)

max. 25 mm? (0,0388 po?)

min. 1 mm? (0,0016 po?)

max. 256 mm? (0,0388 po?)

min. 1,5 mm? (0,0024 po?)
max. 256 mm? (0,0388 po?)

min. 20
max. 2

min. 0,52 (0,0008 po?)
max. 6 mm? (0,0093 po?)
min. 0,52 (0,0008 po?)
max. 6 mm? (0,0093 po?)
min. 0,52 (0,0008 po?)
max. 4 mm? (0,0062 po?)

min. 0,52 (0,0008 po?)
max. 6 mm? (0,0093 po?)

min. 20
max. 2
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5.2.6 Prévention des interférences électrostatiques

Des cébles blindés doivent dans la mesure du possible étre utilisés pour les cir-
cuits de commande. Le blindage doit étre appliqué avec précautions a I'extrémité
du cable, sans que les fils soient acheminés sans blindage sur de longues dis-
tances.

Le blindage des valeurs de consigne analogiques ne doit étre installé que d'un c6-
té sur le régulateur d'entrainement.

D'une maniére générale, les cables de commande doivent toujours passer le plus
loin possible des céables transportant beaucoup de courant. Des gaines séparées
doivent parfois étre utilisées. En présence de croisements de lignes, maintenir si
possible un angle de 90°.

Les éléments de commutation en amont, tels que les contacteurs et bobines de
freinage, ou les éléments de commutation commutés depuis les sorties des régu-
lateurs d'entrainement doivent étre protégés contre les parasites. Les contacteurs
de courant alternatif sont adaptés aux circuits RC. Les contacteurs de courant
continu sont en général utilisés avec des diodes de roues libres ou des varis-
tances. Ces protections contre les parasites s'installent directement sur les bo-
bines de freinage. En regle générale, I'alimentation électrique d'un frein méca-
nique ne doit pas passer dans le méme céble !

Les raccords électriques entre régulateur d'entrainement et moteur doivent en
principe étre blindés ou armés. Le blindage doit étre mis a la terre sur une surface
importante aux deux extrémités ! Il est recommandé d'utiliser des raccords vissés
pour cables CEM. lIs ne sont pas fournis.
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5.3 Installation du régulateur d'entrainement intégré au moteur

5.3.1 Installation mécanique des tailles A - C
Procédez de la maniére suivante pour l'installation mécanique du régulateur d'en-
trainement :
1. Ouvrez le boitier de raccordement du moteur de série.

2. Débranchez les cables des bornes de raccordement. Repérez ou notez |'ordre
de raccordement.

3. Retirez le cas échéant le bornier du moteur.

4. Retirez les vis de fixation du boitier de raccordement et sortez-le. Veillez a ne
pas endommager le joint.

Ordre d'assemblage : Boitier de raccordement - plaque adaptatrice (taille A - C)

La partie inférieure de la plaque adaptatrice standard n'est pas modifiée.
Aucun orifice n'est encore présent.

® Vous pouvez commander aupres du fabricant des plagues adaptatrices pour
les moteurs fournis.

5. Adaptez la plaque adaptatrice (1) en percant les orifices appropriés (2) pour la
fixer sur le moteur.

Le responsable de la mise en service est tenu de maintenir le type de pro-
tection lors de I'étanchement de la plaque adaptatrice sur le moteur.

® Pour toute question, contactez votre interlocuteur commercial.
6. Installez le joint (3).

7. Faites passer le cable de raccordement du moteur sur la borne de raccorde-
ment par la plaque adaptatrice (1) et vissez-la avec les quatre vis de fixation
et éléments a ressorts (4) sur le moteur (couple de serrage : 2,0 Nm [1,48 livre
par pied)]).

Lors du montage des plaques adaptatrices, veillez a ce que les quatre vis et
éléments avec ressorts soient serrées au couple prévu ! Tous les points de
contact doivent étre exempts de poussiére et de peinture afin de pouvoir
assurer le bon raccordement des conducteurs.

8. Raccordez les torons du moteur a I'emplacement prévu, voir également
« Contréle d'isolation sur le bloc d'alimentation [— 13] » (couple : 3,0 Nm
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[2,21 livres par pied)). Il est recommandé d'utiliser des cosses annulaires M5
isolées, avec une section de raccordement de 4 a 6 mm?
(0,0062 a 0,0093 po?)

Lors de l'installation des torons du moteur, veillez a installer les écrous
fournis avec tous les boulons de la platine de raccordement, méme si le
point neutre n'est pas raccordé.

Ponts

9. Cablez le cas échéant le cable de raccordement du moteur PTC/interrupteur
thermique bimétallique aux bornes T1 et T2 (1) (couple : 0,6 Nm [0,44 livre par
pied]).

Lors du montage, veillez a ne pas coincer les cables de raccordement.

Si le moteur est équipé d'une sonde de température, elle est raccordée aux
bornes T1 et T2 (1), en retirant pour cela les ponts (2) installés de série. Si
les ponts sont présents, la température du moteur n'est pas controlée !

10. Enfichez le régulateur d'entrainement (3) sur la plaque adaptatrice (4) et fixez-
le uniformément avec les quatre vis latérales (5) (couple : 4,0 Nm [0.3 ft Ibs]).
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5.3.2 Installation mécanique de la taille D

Procédez de la maniére suivante pour l'installation mécanique du régulateur d'en-
trainement :
1. Ouvrez le boitier de raccordement du moteur de série.

2. Retirez les vis de fixation du boitier de raccordement et sortez-le. Veillez a ne
pas endommager le joint.

Ordre d'assemblage : Boitier de raccordement - plaque adaptatrice (BG D)

Support régulateur d'entraine-

1 Plaque adaptatrice 6 ment/plaque adaptatrice

2 Oirifices en fonction du moteur 8 Bornier d'origine

3 Joint 9 Vis
Vis de fixation avec éléments a 10 Vis de fixation avec éléments a
ressorts ressorts

5 Joint torique 11 Vis de fixation régulateur d'entrai-

nement/support

Le responsable de la mise en service est tenu de maintenir le type de pro-
tection lors de I'étanchement de la plaque adaptatrice sur le moteur.

@® Pour toute question, contactez votre interlocuteur commercial.
3. Installez le joint (3).

4. Vissez la plaque adaptatrice (1) avec les quatre vis de fixation (10) au moteur
(couples : M4 a 2,4 Nm [1,77 livre par pied], M5 a 5,0 Nm [3,70 livres par
pied], M6 a 8,5 Nm [6,27 livres par pied]).

Lors du montage des plaques adaptatrices (1), veillez a ce que les quatre
vis et éléments avec ressorts (10) soient serrées au couple prévu ! Tous les
points de contact doivent étre exempts de poussiére et de peinture afin de
pouvoir assurer le bon raccordement des conducteurs.

5. Vissez de nouveau le bornier d'origine (8) sur le moteur avec la vis (9).

6. Raccordez les quatre torons (PE, U, V, W) de section appropriée (suivant la
puissance du régulateur d'entrainement utilisé) au bornier d'origine.
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Les torons de raccordement nécessaires au cablage du bornier du mo-
teur/régulateur d'entrainement ne sont pas fournis avec les piéces de re-

change.

Veillez a ce que le joint torique (5) tienne bien en place.
Vissez le support (6) a la plaque adaptatrice (1) avec les quatre vis de fixation

et éléments a ressorts (4).
Faites passer les quatre torons (PE, U, V, W) par le support du régulateur

d'entrainement.

7.

8.

Veillez a ce que le joint torique (5) tienne bien en place.

Enfichez le régulateur d'entrainement sur le support (6) et fixez-le uniformé-

ment avec les deux vis M8 (11)
(couple : max. 21,0 Nm [15,5 livres par pied)]).

9.

Ponts
Lors du montage, veillez a ne pas coincer les cables de raccordement.
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10. Cablez le cas échéant le cable de raccordement du moteur PTC/interrupteur
thermique bimétallique aux bornes T1 et T2 (1) (couple : 0,6 Nm [0,44 livre par
pied]).

Si le moteur est équipé d'une sonde de température, elle est raccordée aux
bornes T1 et T2 (1), en retirant pour cela les ponts (2) installés de série. Si
les ponts sont présents, la température du moteur n'est pas controlée !

5.3.3 Raccordement électrique des tailles A - C

| 230w !u- B-

gg

{__ _1\1

b

Raccordement électrique des tailles A - C
1. Deévissez les quatre vis du couvercle du boitier et retirez le couvercle.

2. Faites passer le cable secteur par le raccord vissé du céble (1) et raccordez
les phases aux contacts L1, L2, L3 pour 400 V et le conducteur de protection
au contact PE sur la borne de raccordement. Le raccord vissé du cable sert a
limiter les contraintes ; le cable de raccordement PE doit étre raccordé de fa-
con avanceée (nettement plus long) !

Lors du raccordement d'une résistance de freinage a un module de freinage
en option, des cables blindés et a double isolation doivent étre utilisés.

3~ 400 V affectation des bornes X1

Borne n° Désignation Affectation
1 L1 Phase secteur 1
2 L2 Phase secteur 2
3 L3 Phase secteur 3
4 PE Conducteur de protection
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5.3.4 Raccordement électrique de la taille D

Raccordement électrique BG D

1. Dévissez les quatre vis du couvercle du boitier et retirez le couvercle.

2. Faites passer le cable secteur par le raccord vissé du cable et raccordez les
phases aux contacts L1, L2, L3 pour 400 V et le conducteur de protection au
contact PE sur la borne de raccordement. Le raccord vissé du cable sert a li-
miter les contraintes ; le cable de raccordement PE doit étre raccordé de fa-
con avanceée (nettement plus long) !

Lors du raccordement d'une résistance de freinage a un module de freinage
en option, des cables blindés et a double isolation doivent étre utilisés.

3~ 400 V affectation des bornes X1

Borne n° Désignation
1 L1

2 L2

3 L3

4 PE

Raccordement du moteur X4

Borne n° Désignation
1 PE

2 U

3 \

4 W

Affectation

Phase secteur 1

Phase secteur 2

Phase secteur 3
Conducteur de protection

Affectation

Conducteur de protection
Phase moteur 1

Phase moteur 2

Phase moteur 3

5.3.5 Raccordements de la résistance de freinage
Affectation des bornes du hacheur de freinage

Borne n° Désignation
1 B+
2 B-
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5.3.6 Bornes de commande

Bornes de commande de la carte d'application standard
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Bornes de commande de la carte d'application standard

AVIS

Risque de couplage de signaux extérieurs !
® Utilisez uniguement des cables de commande blindés.

1. Faites passer les cables de commande requis par les raccords vissés des
cable dans le boitier.

2. Raccordez les cables de commande conformément a l'illustration et/ou au
tableau. Utilisez pour cela des cables de commande blindés.

3. Placez le couvercle sur le boitier du régulateur d'entrainement et vissez-le.

Taille Couple de serrage
A-C 2 Nm (1,48 livre par pied) 4 x M4 x 28
D 4 Nm (2,95 livres par pied) 4 x M6 x 28
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NC
GND
GND
Dig In 1
Dig In 3|
En. HW
10 V Out
A GND
A GND

Dig Out 2

Affectation des bornes X5 de la carte d'application standard

Borne n° Désignation Affectation
13 A.Out0..20 mA Valeur réelle de fréquence (parametre
4.100)
14 10 V Out Pour diviseur de tension ext.
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Borne n° Désignation Affectation
15 A.Out0..10V Valeur réelle de fréquence (parametre
4.100)
16 A GND (terre 10 V) Dimensions
17 A ln1 Source de valeur de consigne ext. (pa-
rametre 1.130)
18 A GND (terre 10 V) Dimensions
19 A.ln2 Valeur réelle PID (paramétre 3.060)
20 A GND (terre 10 V) Dimensions
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Affectation des bornes X5 de la carte d'application standard

Borne n° Désignation Affectation
1 24V In Source de valeur extérieure
2 GND (terre) Dimensions
3 24V Out Alimentation intérieure
4 GND (terre) Dimensions
5 24V Out Alimentation intérieure
6 Dig. In 1 Fréquence fixe 1/3 (paramétre 1.100)
Activation logicielle (paramétre 1.131)
7 Dig.In 2 Fréquence fixe 2/3 (paramétre 1.100)
8 Dig.In 3 Défaut réinitialisation (paramétre 1.180)
9 Dig. In 4 Défaut externe (paramétre 5.010)
10 En-HW (activation) Activation matérielle
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Affectation des bornes X5 de la carte d'application standard

Borne n° Désignation Affectation

11 Dig. Out 1 Prét (parametre 4.150)

12 Dig. Out 2 Fonctionnement (parameétre 4.170)
Affectation des bornes X6 (relais 1)

Borne n° Désignation Affectation

1 COM Contact central relais 1

2 NO Contact a fermeture relais 1

3 NC Contact a ouverture relais 1

Le relais 1 est programmé d'usine comme « Erreur inversée (NC) » (para-
meétre 4 190).

Affectation des bornes X7 (relais 2)

Borne n° Désignation Affectation

1 COM Contact central relais 2

2 NO Contact a fermeture relais 2
3 NC Contact a ouverture relais 2

Le relais 2 est programmé d'usine comme « non occupé » (parameétre 4 210).

5.3.7 Schéma de raccordement

i =
yoE
: et
Potentiometre int. b g G
Plaque i Mi2 1 i '
adaptatrice PTC Options: 3 5 — 1§ 5 ¥ g 5 g
e T = o i y . :
{W v u YT T oBe s :

Bornes de commande

Le régulateur d'entrainement est prét a étre utilisé apres le raccordement d'une
alimentation secteur 400 V CA (aux bornes L1 a L3).

Il est également possible de faire fonctionner le régulateur d'entrainement avec
une alimentation externe 24 V.
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5.4 Installation du régulateur d'entrainement a montage mural

5.4.1 Emplacement approprié pour un montage mural

I Assurez-vous que I'emplacement pour le montage mural remplisse les condi-
tions suivantes :

1. Le régulateur d'entrainement doit étre installé sur une surface fixe et plane.

2. Le régulateur d'entrainement ne doit étre installé que sur des supports non in-
flammables.

3. Le régulateur d'entrainement doit étre entouré d'au moins 20 cm d'espace
libre afin de garantir une convection libre.

Vous trouverez sur l'illustration suivante les cotes de montage ainsi que les es-
paces libres requis pour l'installation du régulateur d'entrainement.

00

200

200 _ 200

Espaces minimum

En cas de montage mural, la longueur de cable maximale autorisée entre le mo-
teur et le régulateur d'entrainement est de 5 m. Un cable blindé de section adap-
tée doit étre utilisé. Un raccordement PE (sous la platine de raccordement de
I'adaptateur mural) doit étre réalisé !
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5.4.2 Installation mécanique de la taille A- C

610.00260.50.000 - 03.2016

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch

Céblage sur le boitier de raccordement du moteur
1. Ouvrez le boitier de raccordement du moteur.

AVIS

En fonction de la tension moteur souhaitée, procéder au raccordement en
étoile ou en triangle dans le boitier de raccordement du moteur.

2. Utilisez des raccords vissé CEM adaptés au boitier pour le raccordement des
cables blindés du moteur et veillez a ce que le blindage présente un contact
correct (grande surface).

3. Il est obligatoire de réaliser un raccordement PE dans le boitier de raccorde-
ment du moteur.

4. Fermez le boitier de raccordement du moteur.

Fixation de la plaque adaptatrice a un mur
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A\ AVERTISSEMENT

Risque de blessure suite a un mauvais montage !
@ Le régulateur d'entrainement ne doit étre monté sans plaque adaptatrice.
= Recherchez une position respectant les conditions ambiantes décrites dans la
section « Conditions d'installation [— 18] ».

= Pour permettre une auto-convection optimale du régulateur d'entrainement,
veillez lors du montage a ce que le raccord vissé (CEM) (5) soit orienté vers le
haut.

= Sans ventilation supplémentaire du régulateur d'entrainement, seul un mon-
tage vertical est autorisé.

1

Céblage

1. Desserrez la vis (1) pour pouvoir retirer la plaque de contact (2) de la plaque
adaptatrice (3). Le raccordement PE (M6x15) (4) se trouve sous la plaque de
contact.

2. Insérez le cable de raccordement du moteur dans la plague adaptatrice (3)
par le raccord vissé CEM (5) intégré.

3. Ce raccordement PE (couple : 4,0 Nm [2,95 ft Ibs]) doit étre raccordé avec le
méme potentiel de terre que le moteur. La section de la liaison équipotentielle
doit au minimum correspondre a la section du cable secteur.

4. Replacez la plaque de contact (2) dans la plaque adaptatrice (3).
5. Fixez la plague de contact (2) avec la vis (1) (couple : 1,2 Nm [0.88 ft Ibs]).

AVIS

Aprés la fixation de la plaque de contact (2), vérifiez qu'elle est supportée
de facon flottante.
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Céblage

6. Raccordez les cables du moteur avec les contacts U, V, W (dans certains cas
également le point neutre) dans la borne de raccordement, conformément a la
description de la section « ,Variantes de raccordement de base [— 19] ». Uti-
lisez pour cela des cosses de cables (M5).

7. Avant le raccordement d'un éventuel moteur CTP existant aux bornes T1 et
T2 (6), retirer les ponts de court-circuit préinstallés (7).

AVIS

Apreés le raccordement du régulateur d'entrainement, le moteur CTP pré-
sente du potentiel. Le raccordement doit donc étre réalisé au moyen d'un
cable moteur distinct ! Ne raccorder que des moteurs CTP conformes DIN
44081/44082 !

8. Remplacer pour cela le bouchon presse-étoupe (8) par un raccord vissé stan-
dard adapté, et installer les deux extrémités sur T1 et T2 (6).

10

10

10

Installation du régulateur d'entrainement
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9. Installez le régulateur d'entrainement (9) sur la plaque adaptatrice (3) de sorte
que le collet de I'adaptateur plonge dans |'ouverture en bas du dissipateur
thermique.

10. Fixer le régulateur d'entrainement (9) sur la plaque adaptatrice (3) avec les vis
fournies (10) (couple : 4,0 Nm [2.95 ft Ibs]).

5.4.3 Installation mécanique de la taille D

Céblage sur le boitier de raccordement du moteur
1. Ouvrez le boitier de raccordement du moteur.

AVIS

En fonction de la tension moteur souhaitée, procéder au raccordement en
étoile ou en triangle dans le boitier de raccordement du moteur.

2. Utilisez des raccords vissé CEM adaptés au boitier pour le raccordement des
cables blindés du moteur et veillez a ce que le blindage présente un contact
correct (grande surface).

3. Il est obligatoire de réaliser un raccordement PE dans le boitier de raccorde-
ment du moteur.

4. Fermez le boitier de raccordement du moteur.
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L@ O T

Fixation de la plaque adaptatrice taille D au mur

A AVERTISSEMENT

Risque de blessure suite a un mauvais montage !
@ Le régulateur d'entrainement ne doit pas étre monté sans plaque adaptatrice
(1).
= Recherchez une position respectant les conditions ambiantes décrites dans la
section « Conditions d'installation [— 18] ».

1. Montez la plague adaptatrice (1) au mur avec quatre vis*.
*Les vis ne sont pas fournies.

Fixation du support taille D a la plaque adaptatrice

2. Montez le joint (2) avec le support (3, sur la plaque adaptatrice (1). Utilisez
pour cela les vis de fixation fournies (5) et les éléments a ressorts (4) (couple
8,5 Nm [6,27 livres par pied)]).
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AVIS

Veillez a ce que le joint (2) tienne bien en place !

Installation du joint torique taille D
3. Placez le joint torique (6) dans la gorge du support (3).

AVIS
Veillez a ce que le joint torique (6) tienne bien en place !
4. Dévissez les quatre vis (7) du couvercle (8) du régulateur d'entrainement (9).

5. Retirez le couvercle (8).

Fixation du régulateur d'entrainement sur le support taille D

6. Insérez délicatement le régulateur d'entrainement (9) sur le support (3).

7. Vissez les deux piéces uniformément avec deux vis M8 (10) (couple : max.
25,0 Nm [18,4 livres par pied]).
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Raccordement secteur taille D

8. Faites passer le cable secteur (11) par le raccord vissé du cable (12) [M32]
dans le régulateur d'entrainement (9).

AVIS

Le raccord vissé du cable sert a limiter les contraintes ; le cable de raccor-
dement PE doit étre raccordé de facon avancée (nettement plus long) !

9. Raccordez les cables aux bornes de raccordement [X1] (13) comme suit :
3~ 400 V affectation des bornes X1

Borne n° Désignation Affectation

1 L1 Phase secteur 1

2 L2 Phase secteur 2

3 L3 Phase secteur 3

4 PE Conducteur de protection

Alimentation CC 250 a 750 V, affectation des bornes X1

Borne n° Désignation Affectation

1 L1 CC secteur (+) (565 V)

2 L2 Non occupée

3 L3 CC secteur (-)

4 PE Conducteur de protection

Le conducteur de protection doit étre raccordé au contact PE.
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Raccordement du moteur taille D

1. Faites passer le cable de raccordement du moteur (14) par le raccord vissé
du céble (15) [M40] dans le régulateur d'entrainement (9).

AVIS

Le raccord vissé du cable sert a limiter les contraintes ; le cable de raccor-
dement PE doit étre raccordé de facon avancée (nettement plus long) !

2. Raccordez les cébles aux bornes de raccordement [X4] (16) comme suit :
Raccordement du moteur X4

Borne n° Désignation Affectation

1 PE Conducteur de protection
2 U Phase moteur 1

3 Vv Phase moteur 2

4 w Phase moteur 3

Fermeture du boitier taille D
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1. Placez le couvercle (8) sur le boitier du régulateur d'entrainement (9).
2. \Vissez les deux piéces avec les quatre vis (7) (couple de 4 Nm [2,95 livres par
pied]).

5.4.4 Raccordement électrique
Les raccordements électriques doivent étre réalisés conformément a la descrip-
tion des sections Raccordement électrique des tailles A - C [— 30] et Raccorde-
ment électrique de la taille D [— 31].

5.4.5 Hacheur de freinage
Les raccordements de freinage doivent étre réalisés conformément a la descrip-
tion de la section Raccordements de la résistance de freinage [— 31].

5.4.6 Bornes de commande

Les raccordements de commande doivent étre réalisés conformément a la des-
cription de la section Bornes de commande [— 32].
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Mise en servicen

6.1 Consignes de sécurité relatives a la mise en service

A\ AVERTISSEMENT

Risque de blessure !
Le non-respect des avertissements peut entrainer de graves blessures cor-
porelles ou dommages.

1. Veillez a ce que I'alimentation fournisse la bonne tension et soit adaptée au
courant requis.

2. Utilisez des interrupteurs de protection appropriés avec le courant nominal
indiqué entre le secteur et le régulateur d'entrainement.

3. Utilisez des fusibles appropriés avec les valeurs de courant correspondantes
entre le secteur et le régulateur d'entrainement (voir Caractéristiques tech-
niques [— 90]).

4. Le régulateur d'entrainement doit étre mis a la terre avec le moteur confor-

mément aux dispositions. Dans le cas contraire, il existe un risque de graves
blessures.

AVIS

Risque de dommages !

Le régulateur d'entrainement peut étre endommagé en cas de non-respect

des indications et peut étre détruit lors de la mise en service postérieure.

® La mise en service doit uniquement étre réalisée par des personnes qualifiées.
Toujours tenir compte des mesures de sécurité et des avertissements.

6.2 Communication

Le régulateur d'entrainement peut &tre mis en service de différentes maniéres :
= Depuis le logiciel sur PC

Logiciel sur PC - masque de démarrage
= Depuis I'lHM de la commande manuelle*
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IHM de la commande manuelle
= Depuis I'lHM* dans le couvercle (en option)

IHM dans le couvercle
* Interface homme machine
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Mise en servicen

6.3 Schéma fonctionnel

Structure générale de génération des valeurs de consigne
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n Mise en service

6.4 Etapes de mise en service

Le régulateur d'entrainement peut étre paramétré avant son installation sur

le moteur.

® Le régulateur d'entrainement dispose pour cela d'une entrée basse tension
24V, qui alimente les circuits électroniques sans avoir a utiliser la tension sec-
teur.

La mise en service peut étre réalisée avec un cable de communication PC USB
sur la fiche M12 avec convertisseur d'interface intégré RS485/RS232 (2FC4521 -
0EROO) ou via I'lHM de la commande manuelle avec cable de raccordement RJ9
sur la fiche M12 (2FX4520-0ER00).

6.4.1 Mise en service du régulateur d'entrainement intégré

Le jeu de données du moteur a déja été exécuté sur le régulateur d'entrainement
avant la livraison. Il ne nécessite aucun réglage supplémentaire.

Avec un signal High, I'activation matérielle (En-HW) sur le bornier X5, borne 10 et
sur la borne 6 (entrée numérique 1) permet la mise en service du régulateur d'en-
trainement (ex : commande depuis I'entrée analogique 1 avec 0 - 10 V).

6.4.2 Montage mural, remplacement et mise en service du régulateur
d'entrainement

Mise en service avec PC

1. Installer le logiciel PC (le logiciel de programmation est disponible gratuite-
ment aupres du fabricant ou a I'adresse www.gd-elmorietschle.de).
Systéme d'exploitation requis : Windows XP ou Windows 7 (32/64 bits). Il est
recommandé de procéder a l'installation en tant qu'administrateur.

2. Raccorder le PC a la fiche M12 M1 avec le cable de raccordement.

3. Charger le jeu de données du moteur et poursuivre le réglage des parametres
de l'application.
ou
Indiquer le jeu de données du moteur (parametres 33.030 a 33.050). Optimi-
ser le régulateur d'entrainement le cas échéant (paramétres 34.100 a 34.101).
G-BH. BH....-.....
Gardner Eﬁ

No. BN XXXXXXXX XXX IMMYY
:umpressartvgmpuvrnper IEC/IEN 60034 3~ Motor IP55 TH.CLF $S9

motor data rated data with converter

_.H - b
(@Hz B v (). Al . Hz ... v/ A e oo oo mbar

- -00¢ xxx mbar
@kW pF“@ . kW ----rpm®,Hz S00C XXX mbar

.. rpm .. Hz  —ooc xxx mbar
.. Hz  -ooc xxx mbar

Made in Germany

Plaque signalétique des données du moteur (exemple)
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Mise en servicen

4. Réaliser l'identification du moteur.

5. Régler les parameétres de I'application (rampes, entrées, sorties, consignes,
etc.).

6. Facultatif : Définir le niveau d'accés (1 - IHM COMMANDE MANUELLE, 2 -
Utilisateur, 3 - Fabricant).

7. Une fois tous les parametres définis, avec un signal High, I'activation maté-
rielle (En-HW) sur le bornier X5, borne 10 et sur la borne 6 (entrée numé-
rique 1) permet la mise en service du régulateur d'entrainement (ex : com-
mande depuis I'entrée analogique 1 avec 0 - 10 V).

Pour une structure de fonctionnement optimale du logiciel sur PC, les paramétres
sont répartis en niveaux d'acceés. Il convient de différencier :

1. Commande manuelle - le régulateur d'entrainement est programmé au moyen
de la commande manuelle.

2. Utilisateur - le régulateur d'entrainement peut étre programmeé avec des para-
meétres de base au moyen du logiciel sur PC.

3. Fabricant - le régulateur d'entrainement peut étre programmé avec une sélec-
tion de parameétres étendue au moyen du logiciel sur PC.

Mise en service avec I'|HM de la commande manuelle

Pour la mise en service avec I'lHM de la commande manuelle, voir Manuel d'utili-
sation de I'lHM de la commande manuelle.
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n Mise en service

Mise en service avec PC et IHM dans le couvercle

1. Installer le logiciel PC (le logiciel de programmation est disponible gratuite-
ment aupres du fabricant ou a I'adresse www.gd-elmorietschle.de). Systeme
d'exploitation requis : Windows XP ou Windows 7 (32/64 bits). Il est recom-
mandé de procéder a l'installation en tant qu'administrateur.

2. Raccorder le PC a la fiche M12 avec le cable de raccordement.

AVIS

Apreés la mise sous tension du régulateur d'entrainement, l'interface de dia-
gnostic (M12 PC/MMI) est désactivée au départ.

3. Pour activer l'interface de diagnostic, vous devez mettre en mode de veille
I'HM dans le couvercle.

4. Appuyez pour cela sur les boutons (1) et (2) simultanément pendant environ
1,5 seconde.

5. L'écran de I'IHM affiche Veille et la communication interne est interrompue
pendant 25 secondes.

6. Sila communication pour le PC est établie dans les 25 secondes, I'lHM reste
en veille.

7. Sila communication s'interrompt ou s'il n'est pas possible d'établir la com-
munication dans les 25 secondes, I'lHM dans le couvercle passe du mode de
veille au mode normal.

Rotation de I'affichage a 180°

1. Du fait de la position du régulateur, il peut étre nécessaire de faire tourner I'af-
fichage a I'écran de 180°.

2. Le paramétre 5.200 permet de faire tourner I'affichage a I'écran de 180°. La
valeur 1 du parametre doit pour cela étre sélectionnée.

AVIS

L'affichage a I'écran est tourné a 180° aprés une pression sur le bouton
Séparer du logiciel PC.

3. L'IHM dans le couvercle permet également de faire tourner I'affichage de
180°.

4. Appuyez pour cela sur les boutons (3) et (4) simultanément pendant environ
1,5 seconde.

5. L'affichage al'écran et le clavier sont tournés de 180°.
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Vous trouverez dans ce chapitre :

Parameétres
= Présentation des parametres

= Apercu des principaux parametres de mise en service et de fonctionnement
7.1 Consignes de sécurité applicables aux parameétres

A\ AVERTISSEMENT

Risque de blessure suite au redémarrage de moteurs !

Le non-respect des avertissements peut entrainer de graves blessures cor-

porelles ou dommages.

® Certains réglages de parametres ainsi que la modification de ces derniers en
cours de fonctionnement entrainent le redémarrage du régulateur d'entraine-
ment aprés une coupure d'alimentation, des modifications indésirables du
comportement.

Lors des modifications de paramétres en cours de fonctionnement, il peut
falloir quelques secondes avant de pouvoir constater un effet.

7.2 Généralités en matiére de parameétres

7.2.1 Explication des modes de fonctionnement

Le mode de fonctionnement est I'instance dans laquelle la véritable valeur de
consigne est générée. Dans le cas de la régulation de fréquence, il s'agit d'une
simple conversion de la valeur de consigne brute d'entrée en une valeur de con-
signe de régime, et dans le cas de la régulation de processus PID, I'adaptation a
une dimension de processus définie de part la comparaison des valeurs de con-
signe et réelles.

Régulation de fréquence :

Les valeurs de consigne de la « source de valeurs de consigne » (1.130) sont con-
verties en valeurs de consigne de fréquence. 0 % correspond a la « Fréquence
minimale » (1.020), 100 % correspond a la « Fréquence maximale » (1.021).

Le signe précédent la valeur de consigne est déterminant lors de la conversion.

Régulation de processus PID :

La valeur de consigne pour le régulateur de processus PID est lue en pourcentage
en mode de fonctionnement « Régulation de fréquence ». 100 % correspond a la
plage de travail du capteur raccordé, dont les valeurs sont lues depuis I'entrée de
valeurs réelles (sélection au moyen de la « Valeur réelle PID »).

En fonction de la différence de régulation et des facteurs de gain pour la part P
(3.050), la part I (3.051) et la part D (3.052), une valeur de réglage de régime est
indiquée sur la sortie de régulation. Pour éviter la montée a l'infini de la partie in-
tégrale pour des différences de régulation impossibles a compenser, cette partie
est limitée lorsque le seuil de grandeur de réglage (correspond a « Fréquence
maximale », 1.021) est atteint.

Invers PID :

Une inversion de la valeur réelle PID est possible avec le paramétre 3.061. La va-
leur réelle est lue inversée : 0 V...10 V correspond aux valeurs internes
100 %...0 %.

N'oubliez pas que la valeur de consigne doit également étre saisie inversée !
Exemple :

Un capteur avec un signal de sortie analogique (0 V...10 V) doit étre utilisé comme
source de valeur réelle (an Alx). Une régulation inversée est nécessaire pour une
valeur de sortie 7 V (70 %). La valeur réelle interne correspond alors a 100 % -

70 % = 30 %. La valeur de consigne a indiquer est donc de 30 %.
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Régulation de processus PID

Fonction de veille Régulation de processus PID :

Cette fonction peut générer des économies d'énergie sur des applications telles
que des systémes d'augmentation de pression ou la régulation de processus PID
permet de définir une valeur de processus donnée et la pompe doit tourner a une
« Fréquence minimale » (1.020). Comme le régulateur d'entrainement réduit le ré-
gime de la pompe en mode de fonctionnement normal lorsque la valeur de pro-
cessus chute, mais ne peut jamais descendre sous la « Fréguence minimale »
(1.020), il est possible d'arrét le moteur lorsqu'il tourne a la « Fréquence mini-
male » (1.020) pendant une durée d'attente, la « Durée de veille PID » (3.070).

Lorsque la valeur réelle différe de la valeur de consigne d'une valeur en % définie,
I'« Hystérese de veille PID » (3.071), la régulation (du moteur) est relancée.

Fonction de veille Régulation de processus PID
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Parametres
Fréquence fixe

Dans ce mode de fonctionnement, des valeurs de fréquence de consigne fixes
sont transmises a la régulation du moteur. Il existe 7 fréquences fixes (2.051 a
2.057), codées BCD, raccordées de maniére fixe aux entrées numériques 1 a 3.
Ces sept fréquences fixes peuvent étre librement déclenchées en trois groupes
avec le parametre « Sélection_Fréquence fixe » (2.050) :

0 = Fréquence fixe 1

1 = Fréquence fixe 1 a 3

2 = Fréquence fixe 1 a7

Tableau logique des fréquences fixes

DI 3 DI 2 DI 1 Sélection Parametres Préréglage
0 0 1 Fréquence fixe 1 2 051 34 Hz
0 1 0 Fréquence fixe 2 2 052 67 Hz
0 1 1 Fréquence fixe 3 2 053 50 Hz
1 0 0 Fréquence fixe 4 2 054 0 Hz
1 0 1 Fréquence fixe 5 2 055 0O Hz
1 1 0 Fréquence fixe 6 2 056 0 Hz
1 1 1 Fréquence fixe 7 2 057 0 Hz

Valeurs de consigne fixes

Dans ce mode de fonctionnement, des valeurs de consigne PID fixes sont trans-
mises a la régulation du moteur. Il existe 7 valeurs de consigne PID fixes (3.062 a
3.068), codées BCD, raccordées de maniére fixe aux entrées numériques 1 a 3.
Ces sept valeurs de consigne PID fixes peuvent étre librement déclenchées en
trois groupes avec le paramétre « Consigne fixe PID Mod » (3.069) :

0 = Valeur de consigne fixe 1

1 = Valeur de consigne fixe 1 a 3

2 = Valeur de consigne fixe 1a 7

Tableau logique des valeurs de consigne fixes

DI 3 DI 2 DI 1 Sélection Parameétres Préréglage
0 0 1 Valeur de con- 3 062 0%
signe PID fixe 1
0 1 0 Valeur de con- 3 063 0%
signe PID fixe 2
0 1 1 Valeur de con- 3 064 0%
signe PID fixe 3
1 0 0 Valeur de con- 3 065 0%
signe PID fixe 4
1 0 1 Valeur de con- 3 066 0%
signe PID fixe 5
1 1 0 Valeur de con- 3 067 0%
signe PID fixe 6
1 1 1 Valeur de con- 3 068 0%

signe PID fixe 7
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Parametres

7.2.2 Structure des tableaux de parameétres

1‘ 2 3 4 5 6
1.100 Viode de fonctionnenpent Unité : entier
Relation avec Paramétre Statut dladop- mii. 0 Votre valeur
le parameétre : HB : tior| : melxi : 3 (saisir !)
1.130 ;
1.131 V. xy 2 Def:0

2.051-2.057  gglection de mode de fonctionnement.
3.050-3.071 ¢ régulateur d'entrainement fonctionne aprés la libéfation logi-
cielle (1.131) et la libération matérielle avec
0 = régulation de fréquence, avec la valeur de consighe de la
source de valeur de consigne choisie (1.130)
1 = régulateur de procgssus PID, avec la valeur de c¢nsigne du
régulateur de processiis PID (3.050 - 3.071),
2 = Fréquences fixes, favec les fréquences définies diins les
parameétres 2.051 - 2.))57

3 = Sélection avec Soft-SPS intégré

9 8 7

Exemple de tableau de parameétres
1 Numéro de paramétre 6 Unité

Description dans le livret des

paramétres, page 7 Champ de saisie de votre valeur

3 Nom du paramétre 8 Explication relative au parameétre

Statut d'adoption

0 = pour I'activation et la désacti-

vation du régulateur d'entraine- D'autres parametres sont asso-
ment ciés a ce paramétre

1 = avec régime 0

2 = en cours de fonctionnement

Plage de valeurs (de — a — réglage
d'usine)
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Parametres

7.3 Parameétres de I'application

7.3.1 Parameétres de base

1 020
Relation avec
le parameétre :
1.150
3.070
3.080

1 021
Relation avec

le paramétre :

1.050
1.051

1050
Relation avec

le parameétre :

1.021
1.054

1 051
Relation avec

le paramétre :

1.021
1.054

© Gardner Denver Deutschland GmbH
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Fréquence minimale Unité : Hz
Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
paramétres : tion : maxi - 400 (saisir !)

V. xy 5 Déf : 25

La fréquence minimale est la fréquence fournie par le régulateur
d'entrainement dés qu'il peut fonctionner et qu'il n'y a aucune
valeur de consigne supplémentaire.

Cette fréquence n'est pas atteinte si

a) une accélération a lieu alors que I'entrainement est a I'arrét.
b) le CF est bloqué. La fréquence diminue alors jusqu'a 0 Hz,
avant le blocage.

c) le CF est inversé (1.150). L'inversion du champ de rotation a
lieu a 0 Hz.

d) la fonction de veille (3.070) est active.

Fréquence maximale Unité : Hz
Manuel des  Statut d'adop- mini. 5 Votre valeur
parametres : tion : maxi - 400 (saisir !)

V. xy 5 Déf : voirj

plaque signa-

létique
La fréquence maximale est la fréquence maximale fournie par le
convertisseur en fonction de la valeur de consigne.

Temps de freinage Unité: s
Manuel des  Statut d'adop- mini. 0,1 Votre valeur
paramétres : tion : maxi : 1000 (saisir !)

V. xy 5 Déf : Suivant le

type

Le temps de freinage 1 est la durée requise pour que le conver-
tisseur freine de la fréquence maximale (1.021) a 0 Hz.

Lorsque le temps de freinage défini ne peut pas étre respectg, le
temps de freinage le plus court possible est appliqué.

Temps de lancement 1 Unité : s
Manuel des  Statut d'adop- mini . 0,1 Votre valeur
parametres : tion : maxi : 1000 (saisir !)
V. xy 5 Déf : Suivant le

type

Le temps de lancement 1 est la durée requise pour que le con-
vertisseur accélere de 0 Hz a la fréquence maximale.

Le temps de lancement peut étre prolongé par certaines cir-
constances, telles qu'une surcharge du régulateur d'entraine-
ment.
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1052
Relation avec
le parametre :
1.021
1.054

1053

Relation avec
le parametre :
1.021
1.054

1054

Relation avec
le parametre :
1050-1053

1100
Relation avec

le parameétre :

1.130
1.131
2.051 - 2.057
3.050 - 3.071

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch

Temps de freinage 2 Unité: s
Manuel des  Statut d'adop- mini. 0,1 Votre valeur
parametres : tion : maxi - 1000 (saisir !)

V. xy 2

Déf: 10

Le temps de freinage 2 est la durée requise pour que le conver-
tisseur freine de la fréquence maximale (1.021) a 0 Hz.

Lorsque le temps de freinage défini ne peut pas étre respecté, le
temps de freinage le plus court possible est appliqué.

Temps de lancement 2 Unité: s
Manuel des  Statut d'adop- mini. 0,1 Votre valeur
parametres : tion : maxi : 1000 (saisir !)
V. xy 2

Déf: 10

Le temps de lancement 2 est la durée requise pour que le con-
vertisseur accélere de 0 Hz a la fréquence maximale.

Le temps de lancement peut étre prolongé par certaines cir-
constances, telles qu'une surcharge du régulateur d'entraine-
ment.

Sélection de rampe Unité : entier

Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
parametres : tion : maxi - 9 (saisir !)
Vexy 2 Déf: 0

Sélection de la paire de rampes utilisée.

0 = Temps de freinage 1 (1.050) /temps de lancement (1.051)

1 = Temps de freinage 2 (1.052) / temps de lancement 2 (1.053)
2 = entrée numérique 1 (False = paire de rampes 1/ True = paire
de rampes 2)

3 = entrée numérique 2 (False = paire de rampes 1/ True = paire
de rampes 2)

4 = entrée numérique 3 (False = paire de rampes 1/ True = paire
de rampes 2)

5 = entrée numérique 4 (False = paire de rampes 1/ True = paire
de rampes 2)

6 = Client SPS

7 = entrée analogique 1 (doit étre sélectionnée dans le para-
meétre 4.030)

8 = entrée analogique 2 (doit étre sélectionnée dans le para-
métre 4.060)

9 = sortie virtuelle 1 (4.230)

Mode de fonctionnement Unité : entier

Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
paramétres : tion : maxi : 3 (saisir !)
V. xy 2 Déf: 0

Sélection de mode de fonctionnement.

Le régulateur d'entrainement fonctionne apres la libération logi-
cielle (1.131) et la libération matérielle avec

0 = régulation de fréquence, avec la valeur de consigne de la
source de valeur de consigne choisie (1.130)

1 = régulateur de processus PID, avec la valeur de consigne du
régulateur de processus PID (3.050 - 3.071),

2 = Fréquences fixes, avec les fréquences définies dans les
parametres 2.051 - 2.057

3 = Sélection avec Soft-SPS intégré
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1130 Source de valeur de consigne Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi : 10 (saisir !)
3062 - 3 069 .

V. xy o Déf : 1
Définit la source depuis laquelle la valeur de consigne doit étre
lue.

0 = potentiométre interne

1 = entrée analogique 1

2 = entrée analogique 2

3 =IHM/PC

4 = SAS

6 = potentiométre moteur

7= somme entrées analogiques 1 et 2

8 = valeurs de consigne fixes PID (3.062 a 3.069)
9 = bus de terrain

10 = Soft-SPS intégré

1131 Déblocage logiciel Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : parametres : tion : maxi : 16 (saisir !)
1.132 .

1.150 V. xy 2 Def: 0
o A\ AVERTISSEMENT! Suivant la modification apportée, le
4.060 moteur peut démarrer directement.

Sélection de la source pour la libération de régulation.

0 = entrée numérique 1

1 = entrée numérique 2

2 = entrée numérique 3

3 = entrée numérique 4

4 = entrée analogique 1 (doit étre sélectionnée dans le para-
meétre 4.030)

5 = entrée analogique 2 (doit étre sélectionnée dans le para-
meétre 4.060)

6 = bus de terrain

7 = SAS/ Modbus (a partir de V 03.80)

8 = entrée numérique 1 cbté droit / entrée numérique 2 cété
gauche

1.150 doit étre réglé sur 0

9 = démarrage automatique

10 = Soft-SPS intégré

11 = entrées de fréquence fixe (toutes les entrées sélectionnées
dans le paramétre 2.050)

12 = potentiométre interne

13 = clavier a effleurement (touches Start et Stop)

14 = MMI/PC

15 = sortie virtuelle 1

16 = clavier a effleurement avec enregistrement

En présence de la libération matérielle et d'une valeur de con-
signe, le moteur peut parfois démarrer directement !

Cela ne peut pas étre limité avec le parameétre 1.132.
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Relation avec

1132

le parametre :

1131

1150
Relation avec

le paramétre :

1.131
4.030
4.060

610.00260.50.000 - 03.2016
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Protection contre le démar- Unité : entier

rage
Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
parametres : tion : maxi : 6 (saisir !)

V. xy 5 Déf: 0

Sélection du comportement pour la libération de régulation (pa-
rameétre 1.131).

Aucun effet si le démarrage automatique a été sélectionné.

0 = Démarrage immédiat avec le signal High sur I'entrée de dé-
marrage de la libération de régulation

1 = Démarrage uniquement avec front montant sur I'entrée de
démarrage de la libération de régulation

2 = entrée numérique 1 (fonction active avec signal High
3 = entrée numérique 2 (fonction active avec signal High
4 = entrée numérique 3 (fonction active avec signal High
5 = entrée numérique 4 (fonction active avec signal High
6 = Soft-SPS intégré

7 = entrée analogique 1 (doit étre sélectionnée dans le para-
meétre 4.030)

8 = entrée analogique 2 (doit étre sélectionnée dans le para-
meétre 4.060)

== = =

Sens de rotation Unité : entier

Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
parametres : tion : maxi : 16 (saisir !)
V. xy 2 Déf : 1

Sélection de l'indication de sens de rotation.

0 = en fonction de la valeur de consigne (suivant le signe précé-
dant la valeur de consigne : positif : vers I'avant ; négatif : vers
['arriere)

1 = vers I'avant uniquement (aucune possibilité de modification
du sens de rotation)

2 = vers l'arriére uniquement (aucune possibilité de modification
du sens de rotation)

3 = entrée numérique 1
4 = entrée numérique 2
5 = entrée numérique 3
6 = entrée numérique 4
7 = Soft-SPS intégré

8 = entrée analogique 1 (doit étre sélectionnée dans le para-
métre 4.030)

9 = entrée analogique 2 (doit étre sélectionnée dans le para-
métre 4.060)

10 = clavier a effleurement, touche d'inversion de sens de rota-
tion (uniqguement lorsque le moteur tourne)

11 = clavier a effleurement, touche 1 vers I'avant / 2 vers I'ar-
riere (inversion toujours possible)

12 = clavier a effleurement, touche 1 vers I'avant / 2 vers I'ar-
riére (inversion possible uniquement lorsque le moteur est a
['arrét)

13 = sortie virtuelle (4.230)

14 = Clavier a effleurement touche sens de rotation (uniquement
en état de fonctionnement) avec enregistrement

15 = Clavier a effleurement touche | + Il avec enregistrement

16 = Clavier a effleurement touche | + Il (uniquement avec le
moteur arrété) avec enregistrement

0V = vers l'avant, 24V = vers |'arriére
= vers |'avant, = ver rrier
oV s l'avant, 24V = vers |'arriere
0V = vers l'avant, 24V = vers |'arriere
= vers |'avant, = vers l'arriére
ov 5 t, 24V I

P
NN
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1180 Fonction de validation Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi : 7 (saisir !)
1.181 V. xy 2 ”

1.182 Def - 3

Sélection de la source de validation de défaut.

Les défauts ne peuvent étre validés que lorsqu'il n'y a plus de
défaut. Certains défauts ne peuvent étre validés qu'en arrétant
et redémarrant le régulateur, voir la liste des défauts.
Validation automatique avec le parameétre 1.181.

0 = aucune possibilité de validation manuelle

1 = front montant sur I'entrée numérique 1

2 = front montant sur I'entrée numérique 2

3 = front montant sur I'entrée numérique 3

4 = front montant sur I'entrée numérique 4

5 = clavier a effleurement (touche de validation)

6 = entrée analogique 1 (doit étre sélectionnée dans le para-
meétre 4.030)

7 = entrée analogique 2 (doit étre sélectionnée dans le para-
métre 4.060)

1181 Fonction de validation auto- Unité: s
matique
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : (saisir !)
1.180 V. Xy 2 1000000
1.182 Dé&f - 0

Outre la fonction de validation (1.180), une validation automa-
tique de défaut peut également étre sélectionnée.

0 = aucune validation automatique

> 0 = durée en secondes pour la réinitialisation automatique du

défaut
1182 Nombre de validations auto- Unité :
matiques
Relation avec Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : parametres : tion : maxi : 500 (saisir !)
1.1 V. 2 .
1.1 2? Y Def -5
Outre la fonction de validation automatique (1.181), il est pos-
sible de limiter le nombre maximal de validations automatiques.
0 = aucune limitation des validations automatiques
> 0 = nombre maximal autorisé de validations automatiques
Information

Les compteurs internes des validations automatiques déja réalisées sont réinitiali-
sés lorsque le moteur est entrainé sans erreur pendant la période « nombre maxi-

mal de validations automatiques x durée de validation automatique » (courant mo-
teur > 0,2 A).

Exemple de réinitialisation du compteur de validations automatiques

Nombre max. de validations = 8 8 x 20 secondes = 160 se-
durée de validation automatique = 20 seconde. condes

Apres 160 secondes de fonctionnement du moteur sans erreur, le compteur in-
terne des validations automatiques est remis a 0. Dans I'exemple, 8 validations
automatiques ont été acceptées. En cas d'erreur dans les 160 secondes, I'erreur
22 est émise lors de la 9eme tentative de validation. Cette erreur doit étre validée
manuellement en coupant le réseau.
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7.3.2 Fréquence fixe

Ce mode doit étre sélectionné dans le parametre 1.100, voir également le choix de
mode de fonctionnement.

2 050 Mode de fréquence fixe Unité : entier
Relation avec Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : = paramétres : tion : maxi : 4 (saisir !)
1.100 .

2.051 - 2.057 Der: 1

Sélection des entrées numériques utilisées pour les fréquences
fixes.

0 = Digital In 1 (fréquence fixe 1) (2.051)

1 = Digital In 1, 2 (fréquences fixes 1 - 3) (2.051 a 2.053)

2 = Digital In 1, 2, 3 (fréquences fixes 1 - 7) (2.051 a 2.057)

3 = clavier a effleurement (touche 1 = fréquence fixe 1 / touche 2
= fréquence fixe 2)

4 = fréquence fixe (touche | = fréquence fixe 1 / touche Il = fré-
quence fixe 2) avec enregistrement

2.051 - 2.057 Fréquence fixe Unité : Hz
Relation avec Parameétre Statut d'adop- mini. -400 Votre valeur
le parametre : HB : tion : maxi - +400 (saisir !)
1.020 ;

1.021 Def .

1,100 2.051: 34
1150 2.052: 67
5 050 2.053: 50

Les fréquences qui doivent étre générées en fonction du modele
de commutation sur les entrées numériques 1 - 3 définies dans
le parameétre 2.050.

Voir fréquence fixe, Explication des modes de fonctionnement

[— 51].

7.3.3 Potentiométre moteur

Ce mode doit étre sélectionné dans le paramétre 1.130. Cette fonction doit étre
utilisée comme source de valeur de consigne pour la régulation de fréquence ainsi
que pour le régulateur de processus PID.

2150 MOP entrée numérique Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi - 8 (saisir !)
1.130 Dé&f - 0
4.030 V. xy 2 )
4.060 Sélection de la source pour I'augmentation ou la réduction de la

valeur de consigne.

0 = entrée numérique 1 +/entrée numérique 2 -

1 = entrée numérique 1 +/entrée numérique 3 -
2 = entrée numérique 1 +/entrée numérique 4 -
3 = entrée numérique 2 +/entrée numérique 3 -
4 = entrée numérique 2 +/entrée numérique 4 -
5 = entrée numérique 3 +/entrée numérique 4 -
6 = entrée analogique 1 +/entrée analogique 2 - (doit étre sélec-
tionné dans le parametre 4.030/4.060)

7 = Soft-SPS intégré

8 = clavier a effleurement (touche 1 -/touche 2 +)
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2.151

Relation avec
le parametre :
1.020
1.021

2.152

Relation avec
le parametre :

2.153

Relation avec
le parameétre :

2.154

Relation avec
le parameétre :

Parametres

MOP Incrément Unité : %
Paramétre  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
HB : tion : maxi - 100 (saisir !)

V. xy o Déf : 1

Incrément sur lequel la valeur de consigne doit étre modifiée par
pression sur une touche.

MOP Délai d'incrémentation Unité : s
Paramétre Statut d'adop- mini. 0,02 Votre valeur
HB : tion : maxi : 1000 (saisir !)
V. xy 5 Déf : 0,04

Indique la durée sur laquelle s'incrémente la valeur de consigne
en présence d'un signal durable.

MOP Temps de réaction Unité: s
Parameétre Statut d'adop- mini. 0,02 Votre valeur
HB : tion : maxi : 1000 (saisir !)

V. xy > Déf: 0,3

Indique la durée jusqu'a ce que le signal présent soit considéré
comme durable.

MOP Enregistrement Unité : entier

Paramétre  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
HB : tion : maxi : 1 (saisir !)
V. xy > Déf: 0

Détermine si la valeur de consigne du potentiomeétre du moteur
est conservée méme en cas de panne secteur.

0 = désactivé

1 = activé

7.3.4 Régulateur de processus PID

Ce mode doit étre sélectionné dans le paramétre 1.100, la source de valeur de
consigne doit étre sélectionnée dans le parameétre 1.130, voir également la fré-
quence fixe, Explication des modes de fonctionnement [— 51].

3 050
Relation avec
le parameétre :
1.100
1.130

3 051
Relation avec
le parametre :
1.100
1.130
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PID-P Amplification Unite :
Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
paramétres : tion : maxi : 100 (saisir !)

V. xy 5 Déf : 00:25

Facteur d'amplification de la part proportionnelle du régulateur
PID.

PID-I1 Amplification Unité : s
Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
parametres : tion : maxi : 100 (saisir !)

V. xy > Déf : 00:25

Facteur d'amplification de la part entiére du régulateur PID.
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610.00260.50.000 - 03.2016

3 052
Relation avec
le parametre :
1.100
1.130

3 060
Relation avec
le parametre :
1.100
1.130
3.061

3 061
Relation avec

le parametre :
3060

3 062 - 3 068
Relation avec
le parameétre :
1.100
1.130

3 069
Relation avec
le parametre :
1.100
3.062 - 3.068

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch

PID-D Amplification Unité : s
Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
parametres : tion : maxi - 100 (saisir !)

V. xy > Déf: 0

Facteur d'amplification de la part différentielle du régulateur PID.

Valeur réelle du PID Unité : entier

Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
parameétres : tion : maxi - 3 (saisir !)
V. xy > Déf : 1

Sélection de la source d'entrée depuis laquelle est lue la valeur
réelle pour le régulateur de processus PID.

0 = entrée analogique1

1 = entrée analogique2

2 = Soft-SPS intégré

3 = bus de terrain (valeur d'entrée 2 fixe spécifique au client)

Invers PID Unité : entier
Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
parametres : tion : maxi : 1 (saisir !)
V. xy o Déf: 0

La source de valeur réelle (paramétre 3.060) est inversée.
0 = désactivé

1 = activé
Valeurs de consigne fixes PID Unité : %
Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
paramétres : tion : maxi : 100 (saisir !)
V. xy 5 Déf: 0

Valeurs de consigne fixes PID qui doivent étre générées en
fonction du modéle de commutation sur les entrées numériques
1 - 3 définies dans le paramétre 3 069 (doit étre sélectionné
dans le paramétre 1.130).

Mode consigne fixe PID Unité : entier

Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
parametres : tion : maxi - 2 (saisir !)
V. xy o Déf: 0

Sélection des entrées numériques utilisées pour les fréquences
fixes.

0 = Digital In 1 (valeur consigne fixe PID 1) (3.062)

1 = Digital In 1, 2 (valeur consigne fixe PID 1 - 3) (3.062 a 3.064)
2 = Digital In 1, 2, 3 (valeur consigne fixe PID 1 - 7) (3.062 a
3.068)

62/104 © Gardner Denver Deutschland GmbH

Tel. 071 918 60 60, Mail: v-g@prematic.ch



Parametres

3 070 Durée de veille PID Unité: s
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi : 10000  (saisir})
1020 Af -

V. xy 5 Déf: 0

Lorsque le régulateur d'entrainement fonctionne a sa fréquence
minimale (paramétre 1.020) pendant la durée définie, le moteur
est arrété (0 Hz), voir également la régulation de processus PID,
Explication des modes de fonctionnement [— 51].

0 = désactivé

>0 = temps d'attente avant I'activation de la fonction de veille

3 071 Hystérese de veille PID Unité : %
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 50 (saisir !)
3 060 .
V. xy > Déf: 0
Condition de réveil pour que le régulateur PID sorte de la fonc-
tion de veille.

Lorsque la différence de régulation est supérieure a la valeur
définie en %, la régulation redémarre, voir également les modes
de fonctionnement du régulateur PID.

3072 Durée de marche a sec PID Unité: s
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : | paramétres : tion : maxi : 32767  (saisir!)

V. xy > Déf: 0

Si, apres cette durée définie, la valeur réelle du PID n'atteint pas
au moins 5 % et le régulateur d'entrainement atteint la limite
maximale, le régulateur s'arréte avec I'erreur n° 16 « Marche a

sec PID ».
3073 Valeur de consigne PID min Unité : %
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi - 100 (saisir !)
3074 Af -
V. xy 5 Déf: 0
La valeur de consigne du PID peut étre limitée a I'aide de 2 pa-
rametres.
Exemple : 0 - 10 V potentiometre de valeur de consigne
Para. Valeur de consigne min. du PID =20 %
Para. Valeur de consigne max. du PID = 80 %
Valeur de consigne avec <2V =20 %
Valeur de consigne avec 2V -8V =20 % - 80 %
Valeur de consigne avec > 8V =80 %
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3 074 Valeur de consigne max. du Unité : %
PID
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi - 10000  (saisir})
3073 .
V. xy 5 Déf: 0
La valeur de consigne du PID peut étre limitée a I'aide de 2 pa-
rameétres.

Exemple : 0 - 10 V potentiometre de valeur de consigne
Para. Valeur de consigne min. du PID = 20 %

Para. Valeur de consigne max. du PID = 80 %

Valeur de consigne avec <2V =20 %

Valeur de consigne avec 2V -8V =20 % - 80 %
Valeur de consigne avec > 8V =80 %

3080 Fréquence minimale du PID 2 Unité : Hz
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 400 (saisir !)
1020 A -

V. xy > Déf: 0

La fréquence minimale est calculée en fonction de la valeur de
consigne du PID

Exemple :

1.020 Fréquence minimale = 10 Hz

3.080 PID Fréquence minimale 2 = 20Hz

Fréquence minimale avec valeur de consigne du PID 0 % = 10
Hz

Fréquence minimale avec valeur de consigne du PID 50 % = 15
Hz

Fréquence minimale avec valeur de consigne du PID 100 % =
20 Hz

7.3.5 Entrées analogiques
Pour les entrées analogiques 1 et 2 (Alx — représentation Al1/AI2)

4.020/4.050 Type d'entrée Alx Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini . 1 Votre valeur
le paramétre : | paramétres : tion : maxi : 2 (saisir !)
Déf :
Vexy 2 4.020 1
4.050 2

Fonction des entrées analogiques 1/2.
1 = entrée de tension
2 = entrée de courant

4.021/4.051 Alx-Norm. Low Unité : %
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : parametres : tion : maxi : 100 (saisir !)
V. xy 5 Déf: 0
Détermine la valeur minimale en pourcentage de la valeur de fin
de plage.
Exemple :

0...10Vou.0...20mA = 0%...100%
2...10V ou 4...20mA = 20%...100%
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4.022/4.052 Alx-Norm. High Unité : %
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi - 100 (saisir !)
V. xy > Déf: 100
Détermine la valeur maximale en pourcentage de la valeur de fin
de plage.
Exemple :

0...10Vou.0...20mA = 0%...100%
2...10V ou 4...20mA = 20%...100%

4.023/4.053 Déplacement libre Alx Unité : %
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parameétre : parametres : tion : maxi : 100 (saisir !)
V. xy > Déf: 0

Déplacement libre en pourcentage de la valeur de fin de plage
des entrées analogiques.

4.024/4.054 Temps de filtrage Alx Unité : s
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0,02 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi : 1,00 (saisir !)

V. xy o Déf: 0
Durée de filtrage des entrées analogiques en secondes.
4.030/4.060 Fonction Alx Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre :  parametres : tion : maxi : 1 (saisir !)
V. xy > Déf: 0

Fonction des entrées analogiques 1/2.
0 = entrée analogique
1 = entrée numérique

4.033/4.063 Unité physique Alx Unité :
Relation avec Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : | paramétres : tion : maxi : 10 (saisir !)
4.034/4.064 .
4.035/4.065 V. xy 2 Déf: 0
Sélection de différentes valeurs physiques a afficher.
0=%
1 =bar
2 = mbar
3 = psi
4 =Pa
5=md%h
6 = I/min
7=°C
8="°F
9=m
10 =mm
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4.034/4.064 Minimum physique Alx Unité :
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini.-10000 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi : +10000 (saisir!)
4.033/4.063 Dé&f: 0
4.035/4.065 V. xy 2 er:
Sélection de la limite inférieure d'une valeur physique a afficher.
4.035/4.065 Maximum physique Alx Unité :
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini.-10000 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi : +10000 (saisir )
4.033/4.063 D&f - 100
4.035/4.065 V. xy 2 er:
Sélection de la limite supérieure d'une valeur physique a affi-
cher.
4.036/4.066 Alx temps rupt.cable Uniteé :
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi - 32767  (saisir!)
V. xy 5 Déf: 0

Apres la mise sous tension, I'identification de la rupture de cable
n'est activée qu'aprés cette durée définie.

4.037/4.067 Alx Invers Unité : entier
Relation avec Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : = paramétres : tion : maxi : 1 (saisir !)
V. xy 5 Déf: 0

Il est possible ici d'inverser le signal de I'entrée analogique.
0 =inactif ex: 0V =0% 10V =100 %)
1 =actif (ex: 0V =100 % 10V =0 %)

7.3.6 Entrées numériques

4.110 - 4.113 Invers DIx Unité : entier
Relation avec Parameétre Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : HB : tion : maxi : 1 (saisir !)
V. xy > Déf: 0
Ce parameétre permet d'inverser I'entrée numérique.
0 = inactive
1 = active
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7.3.7 Sortie analogique

Parametres

4100 Fonction AO1 Unité : entier
Relation avec Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : parametres : tion : maxi : 40 (saisir !)
4.101 .

4102 V. xy 2 Det:5
Sélection de la valeur de processus produite sur la sortie analo-
gique.
La normalisation (4.101/4.102) doit étre adaptée en fonction de
la valeur de processus sélectionnée.
0 = non occupé / Soft SPS intégré
1 = tension intermédiaire
2 = tension secteur
3 = tension moteur
4 = courant moteur
5 = fréquence réelle
6 = régime mesuré de |'extérieur par le capteur de régime (le cas
échéant)
7 = position ou angle réel (le cas échéant)
8 = température IGBT
9 = température intérieure
10 = entrée analogique 1
11 = entrée analogique 2
12 = fréquence de consigne
13 = puissance moteur
14 = couple
15 = bus de terrain
16 = valeur de consigne PID
17 = valeur réelle PID
4.101 AO1-Norm. Low Unite :
Relation avec Paramétre Statut d'adop- mini . -10000 | Votre valeur
le paramétre : HB : tion : maxi : +10000 (saisir!)
4100 ;
V. xy 5 Déf: 0
Décrit quelle plage doit étre déclenchée sur la tension de sortie
0 - 10V ou le courant de sortie 0 — 20mA.

4.102 AO1-Norm. High Unité :

Relation avec Paramétre  Statut d'adop- mini.-10000 Votre valeur
le parametre : HB : tion : maxi : +10000 (saisir )
4.100 V. xy > Déf : Suivant le

type
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Décrit quelle plage doit étre déclenchée sur la tension de sortie
0 - 10V ou le courant de sortie 0 — 20mA.
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7.3.8 Sorties numériques
Pour les sorties numériques 1 et 2 (DOx — représentation DO1/DO2)

4.150/4.170 Fonction DOx Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 51 (saisir !)
4.151/4.171 Déf -
4.152/4.172 V. xy 2 4.150: 18
4.170: 19
Sélection de la valeur de processus sur laquelle la sortie doit
commuter.

0= non occupé / Soft-SPS intégré
1= tension intermédiaire
2=tension secteur

3= tension moteur

4= courant moteur

5= valeur réelle de fréquence

6= —

T=—-

8= température IGBT

9= température intérieure

10= défaut (NO)

11= défaut inversé (NC)

12= libération étages de sortie
13= entrée numérique 1

14= entrée numérique 2

15= entrée numérique 3

16= entrée numérique 4

17= prét a fonctionner

18= prét

19= fonctionnement

20= prét a fonctionner + prét

21= prét a fonctionner + prét + fonctionnement
22= prét + fonctionnement

23 = puissance moteur

24 = couple

25 = bus de terrain

26 = entrée analogique 1

27 = entrée analogique 2

29 = valeur de consigne PID

51 = valeur réelle PID

50 = limite de courant moteur active
51 = Comparaison consigne-réel (Parametre 6.070 — 6.071)

4.151/4.171 DOx-On Unité :
Relation avec Parameétre Statut d'adop- mini. -10000 | Votre valeur
le parametre : HB : tion : maxi : 10000  (saisir})
4.150/4.170 .
V. xy > Déf: 0

Si la valeur de processus réglée dépasse la limite d'activation, la
sortie est placée sur 1.
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4.152/4.172 DOx-Off Unité :
Relation avec Parameétre Statut d'adop- mini. -10000 | Votre valeur
le parametre : HB : tion : maxi : 10000  (saisir})
4.150/4.170 .
V. xy 5 Déf: 0

Si la valeur de processus réglée n'atteint pas la limite d'activa-

tion, la sortie est placée sur 0.
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7.3.9 Relais
Pour les relais 1 et 2 (Rel.x — représentation Rel. 1/Rel. 2)

4.190/4.210 Fonction Rel.x Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 50 (saisir !)
4.191/4.211 Déf -
4.192/4.212 V. xy 2 4.190: 11
4.210: 0
Sélection de la valeur de processus sur laquelle la sortie doit
commuter.

0= non occupé/Soft-SPS intégré

1= tension intermédiaire

2= tension secteur

3= tension moteur

4= courant moteur

5= valeur réelle de fréquence

6= —

T=—-

8= température IGBT

9= température intérieure

10= défaut (NO)

11= défaut inversé (NC)

12= libération étages de sortie

13= entrée numérique 1

14= entrée numérique 2

15= entrée numérique 3

16= entrée numérique 4

17= prét a fonctionner (alimentation secteur activée, libération
matérielle absente, moteur arrété)

18= prét (alimentation secteur activée, libération matérielle pré-
sente, moteur arrété)

19= fonctionnement (alimentation secteur activée, libération
matérielle présente, le moteur tourne)

20= prét a fonctionner + prét

21= prét a fonctionner + prét + fonctionnement

22= prét + fonctionnement

23 = puissance moteur

24 = couple

25 = bus de terrain

26 = entrée analogique 1

27 = entrée analogique 2

28 = valeur de consigne du PID

29 = valeur de consigne du PID

30 = Canal STO 1

31 = Canal STO 2

32 = Valeur de consigne de fréquence n. rampe

33 = Valeur de consigne de fréquence

34 = Valeur réelle de régime

35 = Fréquence-valeur réelle somme

36 = Couple somme

37 = Valeur de consigne de fréquence n. rampe somme
38 = Fréquence-valeur de consigne somme

39 = Régime-valeur réelle somme

50 = Limite de courant moteur active

51 = Comparaison consigne-réel (Parametre 6.070 — 6.071)

610.00260.50.000 - 03.2016 70/104 © Gardner Denver Deutschland GmbH

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch Tel. 071 918 60 60, Mail: v-g@prematic.ch



4.191/4.211
Relation avec

le parametre :
4.190/4.210

4.192/4.212
Relation avec

le parametre :
4.190/4.210

4.193/4.213

Relation avec
le parameétre :
4.194/4.214

4.194/4.214
Relation avec

le parameétre :
4.193/4.213

© Gardner Denver Deutschland GmbH
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Rel.x-On Unité :
Manuel des  Statut d'adop- mini.-10000 Votre valeur
parametres : tion : maxi : 10000  (saisir})
V. xy 5 Déf: 0

Si la valeur de processus réglée dépasse la limite d'activation, la
sortie est placée sur 1.

Rel.x-Off Unité :
Manuel des  Statut d'adop- mini.-10000 Votre valeur
parametres : tion : maxi - 10000  (saisir})
V. xy 5 Déf: 0

Si la valeur de processus réglée n'atteint pas la limite d'activa-
tion, la sortie est placée sur 0.

Rel.x-On retard Unité:s
Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
paramétres : tion : maxi : 10000  (saisir})
V. xy 5 Déf: 0
Indique la durée de retard d'activation.
Rel.x-Off retard Unité:s
Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
paramétres : tion : maxi : 10000  (saisir})
V. xy > Déf: 0

Indique la durée de retard de désactivation.
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7.3.10 Sortie virtuelle

La sortie virtuelle peut étre paramétrée comme un relais. Elle peut étre sélection-
née avec les parametres suivants : 1.131 Déblocage logiciel / 1.150 Sens de rota-
tion / 1.054 Sélection de rampe / 5.090 Changement de jeu de paramétres/ 5.010
+ 5.011 Erreur externe 1 + 2

4 230 Fonction VO Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : parametres : tion : maxi : 51 (saisir !)
1.054 Af -

1.131 V. xy 2 Def: 0

1.150 Sélection de la valeur de processus sur laquelle la sortie doit
4.231 commuter.

4.232

0= non occupé/Soft-SPS intégré

5.010/5.011 1= tension intermédiaire

5.090 2= tension secteur

3= tension moteur

4= courant moteur

5= valeur réelle de fréquence

6= —

7T=—

8= température IGBT

9= température intérieure

10= défaut (NO)

11= défaut inversé (NC)

12= libération étages de sortie

13= entrée numérique 1

14= entrée numérique 2

15= entrée numérique 3

16= entrée numérique 4

17= prét a fonctionner (alimentation secteur activée, libération
matérielle absente, moteur arrété)

18= prét (alimentation secteur activée, libération matérielle pré-
sente, moteur arrété)

19= fonctionnement (alimentation secteur activée, libération
matérielle présente, le moteur tourne)

20= prét a fonctionner + prét

21= prét a fonctionner + prét + fonctionnement

22= prét + fonctionnement

23 = puissance moteur

24 = couple

25 = bus de terrain

26 = entrée analogique 1

27 = entrée analogique 2

28 = valeur de consigne du PID

29 = valeur de consigne du PID

30 = Canal STO 1

31 = Canal STO 2

32 = Valeur de consigne de fréquence n. rampe

33 = Valeur de consigne de fréquence

34 = Valeur réelle de régime

35 = Fréquence-valeur réelle somme

36 = Couple somme

37 = Valeur de consigne de fréquence n. rampe somme
38 = Fréquence-valeur de consigne somme

39 = Régime-valeur réelle somme

50 = Limite de courant moteur active

51 = Comparaison consigne-réel (Param. 6.070 - 6.071)
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4 231
Relation avec

le parametre :
4230

4 232
Relation avec

le parametre :
4230

4 233

Relation avec
le parameétre :
4234

4 234
Relation avec

le parameétre :
4.1233

Parametres

VO-On Unité :
Manuel des  Statut d'adop- mini . 32767 Votre valeur
parametres : tion : maxi : 32767  (saisir})
V. xy 5 Déf: 0

Si la valeur de processus réglée dépasse la limite de réglage, la
sortie est placée sur 1.

VO-Off Unité:s
Manuel des  Statut d'adop- mini. 32767 Votre valeur
parametres : tion : maxi : 32767  (saisir!)
V. xy 5 Déf: 0

Si la valeur de processus réglée est inférieure a la limite de ré-
glage, la sortie est placée sur 0.

VO-On retard Unité: s
Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
paramétres : tion : maxi : 10000  (saisir})
V. xy 5 Déf: 0
Indique la durée de retard d'activation.
VO-Off retard Unite :
Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
paramétres : tion : maxi : 10000  (saisir})
V. xy 5 Déf: 0

Indique la durée de retard de désactivation.

7.3.11 Défaut externe

5.010/5.011
Relation avec
le parameétre :
41102a4.113
4.230
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Défaut externe 1/2 Unité : entier

Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
parametres : tion : maxi - 7 (saisir !)
Déf :
Vexy 2 5.010: 4
5.011: 0

Sélection de la source permettant de signaler un défaut externe.
0 = non occupé/Soft-SPS intégré

1 = entrée numérique 1

2 = entrée numérique 2

3 = entrée numérique 3

4 = entrée numérique 4

5 = sortie virtuelle (paramétre 4.230)

6 = Entrée analogique 1 (doit étre sélectionnée dans le para-
meétre 4.030)

7 = Entrée analogique 2 (doit étre sélectionnée dans le para-
métre 4.060)

En présence d'un signal High sur I'entrée numérique sélection-
née, le régulateur d'entrainement commute avec le défaut n°
23/24 défaut externe 1/2.

A I'aide des paramétres 4.110 & 4.113 DIx-Invers, la logique de
I'entrée numérique peut étre inversée.
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7.3.12 Limite de courant moteur

Cette fonction limite le courant moteur a une valeur maximale paramétrée, apres
avoir atteint un courant-durée-surface paramétré.

Cette limite de courant moteur est contrdlée au niveau de |'application et limite
ainsi avec une dynamique relativement faible. Cela doit étre pris en considération
lors de la sélection de cette fonction.

La valeur maximale est déterminée avec le parameétre « Limite de courant moteur
en % » (5.070). Il est indiqué en pourcentage et dépend du courant nominal du
moteur d'apres les données de la plaque signalétique « Courant moteur » (33.031).

Le courant-durée-surface maximal est calculé a partir du produit du parametre
« Limite de courant moteur en s » (5.071) et de la surintensité fixe de 50 % de la
limite de courant moteur souhaitée.

Dés que ce courant-durée-surface est dépassé, le courant moteur est réduit a sa
limite en abaissant le régime. Ainsi, lorsque le courant de sortie du régulateur
d'entrainement dépasse le courant moteur (paramétre 33.031) multiplié par la li-
mite définie en % (parametre 5.070) pendant la durée définie (paramétre 5.071), le
régime du moteur est réduit jusqu'a ce que le courant de sortie retombe sous la
limité définie.

L'abaissement se produit avec un régulateur PI, en fonction de la différence de
courant.

La fonction compléte peut étre désactivée en définissant sur O le parameétre « Li-
mite de courant moteur en % » (5.070).

5070 Limite de courant moteur Unité : %
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : parametres : tion : maxi : 250 (saisir !)
5.071 2 “f -

33.031 V. xy Def:0

0 = désactivé
Voir la description Limite de courant moteur [— 74]

5071 Limite de courant moteur Unité: s
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi - 100 (saisir !)
5.070 2 .

33.031 V. xy Déf: 1

Voir la description Limite de courant moteur [— 74]

5.075 Rapport d'engrenage Unité :
Relation avec Parameétre Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : HB : tion : maxi : 10000  (saisir})
33.034 2 .
V. xy Déf : 1

Un rapport d'engrenage peut étre défini ici.
L'affichage du régime mécanique peut étre adapté a I'aide du
rapport d'engrenage.

610.00260.50.000 - 03.2016 74/104 © Gardner Denver Deutschland GmbH

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch Tel. 071 918 60 60, Mail: v-g@prematic.ch



Parametres

7.3.13 Identification de blocage

5 080 Identification de blocage Unité : entier
Relation avec Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : parametres : tion : maxi : 1 (saisir !)

5 081 .
V. xy 5 Déf: 0
Ce parameétre permet d'activer I'identification de blocage.
0 = inactive
1 = active

5 081 Temps de blocage Unité: s
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 50 (saisir !)
5080 Dé&f - 2

V. xy 2 et
Indique la durée aprés laquelle un blocage est identifié.

5 082 Erreur de démarrage active Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 1 (saisir !)
5233 D&f * 1

V. xy 2 et

L'erreur de démarrage est définie de la maniére suivante : La
valeur réelle atteint 10 % de la fréquence nominale du moteur
apres 30 secondes (si la fréquence de consigne < 10 %, I'erreur
n'est pas émise). En cas de paramétrage > 30 secondes pour le
temps de lancement, la moitié du temps de lancement est utili-
sée a la place des 30 secondes.

0 = fonction désactivée

1 = fonction activée

5083 Désactivation du journal d'er- Unité : entier
reurs 11
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : parametres : tion : maxi : 10 (saisir !)
V. xy 5 Déf: 0

(a partir de V 03.80)

Avec une alimentation 24 V externe, il est possible ici d'empé-
cher la consignation de I'erreur n° 11 « Puissance Time-Out ».
Le compteur d'erreurs reste alors inchangé.

0 = fonction désactivée

1 = fonction activée
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5090 Changement de jeu de para- Unité : entier
metres
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 7 (saisir !)
V. xy 5 Déf: 0

Sélection du jeu de données actif.

0 = non occupé

1 = jeu de données 1 actif

2 = jeu de données 2 actif

3 = entrée numérique 1

4 = entrée numérique 2

5 = entrée numérique 3

6 = entrée numérique 4

7 = Soft-SPS intégré

8= sortie virtuelle

La 2e entrée numérique n'est affichée dans le logiciel du PC que
si ce paramétre est <> 0. L'affichage de la commande manuelle
indique toujours les valeurs du jeu de données actuellement

sélectionné.

5200 Rotation affichage IHM Unité : entier
Relation avec Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : = paramétres : tion : maxi - 1 (saisir !)

V. xy 5 Déf: 0
(a partir de V 03.80)

Uniquement pour I'lHM dans le couvercle

Il est possible de définir ici si I'écran ou le clavier est tourné de
180°.

0 = fonction désactivée

1 = fonction activée

5 201 Affichage IHM enr. Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini . 1 Votre valeur
le paramétre : = paramétres : tion : maxi : 5 (saisir !)

V. xy > Déf: 1
(a partir de V 03.80)

Il est possible de sélectionner ici I'écran d'état affiché sur I'lHM.
1 = Statut 01 : Fréquence consigne / réelle / courant moteur

2 = Statut 02 : Régime / courant moteur / valeur de processus 1
3 = Statut 03 : Régime / courant moteur / valeur de processus 2
4 = Statut 04 : Régime / Valeur de consigne PID / Valeur réelle
PID

5 = Statut 05 : Client SPS taille de sortie 1/2/3
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7.4 Parameétres de puissance

7.4.1 Données moteur

33 001 Type de moteur Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini . 1 Votre valeur
le paramétre : = paramétres : tion : maxi : 2 (saisir !)
33010 .

V. xy y Déf : 1

Sélection du type de moteur

1 = moteur asynchrone

2 = moteur synchrone

Suivant le type de moteur sélectionné, les paramétres corres-
pondants sont affichés.

Le type de régulation (parameétre 34.010) doit également étre
sélectionné de maniére appropriée.

33 015 Optimisation R Unité : %
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 200 (saisir !)

V. xy 1 Déf: 100

Si nécessaire, ce parameétre permet d'optimiser le comporte-
ment au démarrage.

33 016 Surveillance des phases du Unité : entier
moteur
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : | paramétres : tion : maxi : 1 (saisir !)
V. xy 1 Déf : 1

Ce paramétre permet de désactiver le contrble de défaut de
« Raccordement du moteur interrompu » (défaut 45).

0 = Contréle désactivé

1 = Contréle activé

33 031 Courant moteur Unité: A
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi : 150 (saisir !)
5070 . o

V. xy 1 Déf : Suivant le
type

Permet de régler le courant moteur nominal Iun pour une com-
mutation en étoile ou en triangle.

33 032 Puissance moteur Unité : W
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre :  parametres : tion : maxi : 55000  (saisir!)

V. xy 1 Déf : Suivant le
type

Une valeur de puissance [W] Pun correspondant a la puissance
nominale du moteur doit étre définie ici.
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33 034 Régime moteur Unité : tr/min
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi : 10000  (saisir})
34.120 Dé&f - Suivant |
5.075 V. xy 1 et - sulvant e

type
Entrer ici la valeur indiquée sur la plaque signalétique du moteur
pour le régime nominal du moteur Nu.

33 035 Fréquence moteur Unité : Hz
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini . 40 Votre valeur
le paramétre : | paramétres : tion : maxi : 100 (saisir !)

V. xy 1 Déf : Suivant le
type
La fréquence nominale du moteur fun est définie ici.

33 050 Résistance stator Unité : Ohm
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 30 (saisir !)

V. xy 1 Déf : Suivant le

type
La résistance stator peut étre optimisée ici si la valeur indiquée
automatiquement (identification du moteur) ne suffit pas.

33 105 Auto-induction de fuite Unité : H
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 100 (saisir !)

V. xy 1 Déf: 0

Uniquement pour les moteurs asynchrones.
L'auto-induction de fuite peut étre optimisée ici si la valeur indi-
quée automatiquement (identification du moteur) ne suffit pas.

33110 Tension moteur Unité : V
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi - 680 (saisir !)

V. xy 1 Déf : Suivant le

type

Uniquement pour les moteurs asynchrones.

Permet de régler la tension moteur nominale Uwn pour une
commutation en étoile ou en triangle.

33 111 Moteur-cos phi Unité : 1
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0,5 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 1 (saisir !)

V. xy 1 Déf : Suivant le
type

Uniquement pour les moteurs asynchrones.
Entrer ici la valeur indiquée sur la plaque signalétique du moteur
pour le facteur de puissance cosphi.
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33 200 Auto-induction du stator Unité : H
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi - 100 (saisir !)

V. xy 1 Déf: 0

Uniquement pour les moteurs synchrones.
L'auto-induction du stator peut étre optimisée ici si la valeur
indiquée automatiquement (identification du moteur) ne suffit

pas.
33 201 Débit nominal Unité : mVs
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 5000 (saisir !)

V. xy 1 Déf: 0
Uniquement pour les moteurs synchrones.

Le débit nominal peut étre optimisé ici si la valeur indiquée
automatiquement (identification du moteur) ne suffit pas.

7.4.2 12T
33010 Facteur I’T moteur Unité : %
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : parametres : tion : maxi : 1000 (saisir !)
33.031 D&F- 0
33.101 V. xy 2 et
Il est possible de régler ici le pourcentage de seuil de courant
(par rapport au courant moteur 33.031) pour le lancement de
I'intégration.
0% = Inactif
33.011 Durée I°’T Unité: s
Relation avec Paramétre Statut d'adop- mini . 0 Votre valeur
le paramétre : HB : tion : maxi : 1200 (saisir !)
33.100 Af -
V. xy 5 Déf : 25
Durée aprés laquelle le régulateur d'entrainement est désactivé
avec I°T.
33.138 Durée de courant d'entretien Unité : s
Relation avec Parameétre Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : HB : tion : maxi : 128000 (saisir!)
33.100 Déf - 2
V. xy 2 er:
Uniquement pour les moteurs asynchrones.
Période pendant laquelle I'entrainement se poursuit apres la fin
de la rampe de freinage avec courant continu.
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7.4.3 Fréquence de commutation

La fréquence de commutation interne peut étre modifiée pour la commande du
groupe de puissance. Une valeur de réglage supérieure entraine une réduction
des bruits au niveau du moteur, mais une augmentation du rayonnement CEM et
des pertes dans le régulateur d'entrainement.

34 030 Fréquence de commutation Unité : Hz
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 1 Votre valeur
le paramétre : parametres : tion : maxi : 4 (saisir !)

V. xy 5 Deéf: 2
Sélection de la fréquence de commutation du convertisseur.
1 =16 kHz
2=8kHz
4 =4 kHz

7.4.4 Données du régulateur

34 010 Type de régulation Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 100 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 201 (saisir !)
33.001 .

34.011 V. xy 2 Deéf - 100

Sélection du type de régulation.
100 = open-loop moteur asynchrone
200 = open-loop moteur synchrone

34 020 Fonction d'alignement Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi : 1 (saisir !)

34 021 Déf - 1
V. xy 2 er:
Ce parameétre permet d'activer la fonction d'alignement.
0 = inactive
1 = active

34 021 Durée d'alignement Unité : ms
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : = paramétres : tion : maxi: 10 000  (saisir!)

V. xy > Déf: 100

La durée d'alignement peut étre optimisée ici si les résultats
indiqués automatiquement (identification du moteur) ne suffisent

pas.
34 090 Kr n-régulateur Unité : mA/rad/s
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : parametres : tion : maxi : 10000  (saisir})
V. xy > Déf : 150

L'amplification de régulation du régulateur d'entrainement peut
étre optimisée ici si les résultats indiqués automatiquement
(identification du moteur) ne suffisent pas.
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34 091 Tn n-régulateur Unité: s
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi : 10 (saisir !)

V. xy o Déf: 4

La durée de retour au repos du régulateur d'entrainement peut
étre optimisée ici si les résultats indiqués automatiquement
(identification du moteur) ne suffisent pas.

34 110 Glissement - tondeuse Unité : entier
Relation avec Manuel des | Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : = paramétres : tion : maxi : 1 (saisir !)
33034 .

V. xy 5 Déf: 0

Uniquement pour les moteurs asynchrones.

Ce paramétre permet d'optimiser la compensation du glisse-
ment ou de la désactiver.

0 = désactivée (comportement comme sur le secteur)

1 = le glissement est compensé.

34 130 Réserve de régulation de Uniteé :
tension
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : = paramétres : tion : maxi : 2 (saisir !)
V. xy o Déf : 0,95

Uniquement pour les moteurs asynchrones.
Ce paramétre permet d'adapter la tension délivrée.

7.4.5 Caractéristique carrée

34.120 Caractéristique carrée Unité : entier
Relation avec Paramétre  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : HB : tion : maxi : 1 (saisir !)
34.121 .

V. xy > Déf: 0

Uniquement pour les moteurs asynchrones.
Il est possible d'activer ici la fonction de caractéristique carrée.

0 = inactive
1 = active
34.121 Adaptation de débit Unité : %
Relation avec Paramétre Statut d'adop- mini . 0 Votre valeur
le paramétre : HB : tion : maxi : 100 (saisir !)
34.120 Af -
V. xy 5 Déf : 50
Uniquement pour les moteurs asynchrones.
Ce parameétre permet de définir de quel pourcentage le débit
doit étre abaissé.
Des modifications excessives peuvent entrainer un arrét en cas
de surtension pendant le fonctionnement.
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7.4.6 Données du régulateur, moteur synchrone

34.225 Affaiblissement de champ Unité : entier
Relation avec Parameétre Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : HB : tion : maxi : 1 (saisir !)

V. xy o Déf: 0

Uniquement pour les moteurs synchrones.

0 = inactif, le moteur ne peut pas étre utilisé avec |'affaiblisse-
ment de champ.

1 = actif, le moteur peut étre placé dans I'affaiblissement de
champ jusqu'a ce que le convertisseur ait atteint sa limite de
courant ou la valeur maximale autorisée d'EMK.

34.226 Courant de démarrage Unité : %
Relation avec Paramétre Statut d'adop- mini. 5 Votre valeur
le paramétre : HB : tion : maxi : 1000 (saisir !)

34 227 Af -
V. xy > Déf : 25

Uniquement pour les moteurs synchrones.

Ce courant permet d'adapter le courant appliqué dans le moteur
avant le début de la régulation. Valeur en % du courant nominal
du moteur.

34.227 Durée Init Unité: s
Relation avec Parameétre Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : HB : tion : maxi : 100 (saisir !)

34 226 .
V. xy 0 Déf: 0,25

Uniquement pour les moteurs synchrones.
Ce parameétre permet de définir la durée pendant laquelle le
courant de démarrage 34.226 est appliqué.

34 228 - Comportement au démarrage Unité : entier
34 230

Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi : 1 (saisir !)
V. xy > Déf: 0
Uniquement pour les moteurs synchrones.
En placant le comportement de démarrage sur « Commandé », il
est possible d'atteindre des couples de démarrage supérieurs.
0 = Régulé, le convertisseur passe directement a la régulation
apreés la phase d'application.
1 = Commandé, aprés la phase d'application, le champ de rota-
tion est augmenté avec la rampe de démarrage 34.229 jusqu'a
la fréquence de démarrage 34.230, puis la régulation com-
mence.
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7.4.7 Bus de terrain

AVIS

La modification d'une valeur de paramétre depuis le bus de terrain inclut un
acces direct en écriture a 'EEPROM.

6 060 Adresse de bus de terrain Unité : entier
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | paramétres : tion : maxi : 127 (saisir !)

V. xy 5 Déf: 0

Pour que cette adresse soit utilisée, les commutateurs de co-
dage d'adresse doivent étre sur 00 dans I'appareil. Une modifi-
cation de I'adresse du bus de terrain n'est appliquée qu'aprés le
redémarrage du régulateur d'entrainement (a partir de V 03.80).
Les appareils de bus de terrain sont automatiquement définis
sur I'adresse « Par défaut 125 » avec la position de commuta-
tion d'adresse « 00 » et le paramétre « 0 ».

6 061 Débit en bauds du bus de Unité : entier
terrain
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le parametre : | parametres : tion : maxi - 8 (saisir !)
V. xy > Déf: 2
Uniquement pour CanOpen :
0 = 1 MBit,
2 =500 kBit,
3 =250 kBit,
4 =125 kBit,
6 = 50 kBit,
7 = 20 kBit,
8 = 10 kBit
6 062 Time-Out Bus Unité: s
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini. 0 Votre valeur
le paramétre : = paramétres : tion : maxi : 100 (saisir !)
V. xy > Déf: 5

Timeout du bus, si aucun télégramme du bus de terrain n'est
recu une fois la durée définie écoulée, le régulateur d'entraine-
ment s'arréte avec I'erreur « Timeout du bus ».

La fonction n'est activée qu'aprés la réception correcte d'un
télégramme.

0 = Surveillance désactivée.
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6.070/6.071 Variation valeur réelle / de Unité : %
consigne
Relation avec Manuel des  Statut d'adop- mini.0% /0  Votre valeur
le parametre : parametres : tion : Sec. (saisir !)
4.150 maxi : 100% /
4170 V. Xy 2 32767 sec.
4.190 .
4910 Déf: 0% /0
4.230 sec.

Cette fonction permet de comparer une valeur de consigne a
une valeur réelle.

Le résultat est indiqué via le mot de statut du bis de terrain ou
via une sortie numérique.

Le paramétre 6.070 permet de définir la plage de tolérance de la
valeur de consigne.

Le paramétre 6.071 permet de régler la durée pendant laquelle
la valeur réelle doit se trouver hors de la plage de tolérance
avant la réinitialisation de la sortie.

Exemple :

Mode de fonctionnement = régulation PID

Valeur de consigne PID = 50 %

6.070=10 %

6.071 =1 sec.

Des que la valeur réelle est comprise entre 40 % et 60 %, la
sortie est définie.

Si la valeur réelle quitte pendant 1 seconde la plage entre 40 %
et 60 %, la sortie est réinitialisée.
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Identification et correction des défautsn

Vous trouverez dans ce chapitre :

= Représentation des codes de clignotement des voyants pour I'identification
des défauts

= Description de l'identification des défauts avec les outils sur PC
= Liste des défauts et des défauts de systeme
= Remarques sur l'identification des défauts avec la commande manuelle IHM

A\ AVERTISSEMENT

Risque de blessure et danger dus a une décharge électrique !

Le non-respect des avertissements peut entrainer de graves blessures cor-

porelles ou dommages.

1. Seul le fabricant doit réaliser des réparations sur I'appareil.

2. Les éventuels éléments ou pieces défectueux doivent étre remplacés par des
piéces des listes de pieces de rechange correspondantes.

3. Avant I'ouverture, le montage ou le démontage, le régulateur d'entrainement
doit étre libéré.

8.1 Représentation des codes de clignotement des voyants pour
l'identification des défauts

Lorsqu'un défaut se produit, les voyants sur le régulateur d'entrainement présen-
tent un code de clignotement permettant de réaliser le diagnostic.

Le tableau suivant présente un apercu.
Codes de clignotement des LED

LED LED verte Etat
rouge
-3*’: Chargeur d'amorgage actif (clignotant alternativement)
:‘é’: Prét a fonctionner (pour le fonctionnement, activer
b En_HW)
e Exploitation
_3*’: o AVERTISSEMENT

e Défaut

e e Identification des données moteur
o Initialisation

j‘c ﬁ Mise a jour du microprogramme
g ® Défaut de bus Fonctionnement
@ :‘é’: Défaut de bus Prét au fonctionnement
G 5 e v

LED éteinte ® LED allumée

:‘é’: LED clignotant -@- LED clignotant rapidement
v AN
© Gardner Denver Deutschland GmbH 85/104 03.2016 - 610.00260.50.000

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch Tel. 071 918 60 60, Mail: v-g@prematic.ch



n Identification et correction des défauts

8.2

Liste des défauts et des défauts de systeme

Lorsqu'un défaut se produit, le régulateur d'entrainement est désactivé. Vous
trouverez les numéros de défauts correspondants dans le tableau des codes de
clignotement ou dans I'outil sur PC.

Les messages d'erreur ne peuvent étre validés que lorsque le défaut n'est
plus présent.

I Les messages d'erreur peuvent étre validés de la maniere suivante :
Entrée numérique (programmable)

Depuis I'lHM de la commande manuelle

Fonction de validation automatique (paramétre 1.181)

Arrét et mise en marche de I'appareil

5. Depuis le bus de terrain (CANOpen, Profibus DP, EtherCAT)

Pobd=

Vous trouverez ci-dessous une liste des messages d'erreur possibles. Pour les
défauts non présentés ici, veuillez contacter le fabricant.

Identification des défauts

NO
.1

10

11

13

14

15

16

17

Nom du défaut
Sous-tension 24 V
Application
Surtension 24 V
Application

Défaut de version
client SPS

Communication
Applica-
tion<>Puissance
Paramétre réparti-
teur

Description du défaut Origine possible/Solution

Tension d'alimentation de I'applica- Surcharge de I'alimentation 24 V
tion inférieure a 15V

Tension d'alimentation de I'applica- = Alimentation interne 24 V incorrecte ou
tion supérieure a 31V alimentation externe incorrecte

La version du client SPS ne corres-  Contréler les numéros de versions des
pond pas au microprogramme de clients SPS et le microprogramme de
I'appareil I'appareil

La communication interne entre le Défauts CEM

circuit imprimé de I'application et de

puissance est incorrecte

La répartition interne des para- Jeu de paramétres incomplet

meétres pendant l'initialisation a

échoué

Puissance Time-Out Le groupe de puissance ne réagit Fonctionnement avec 24 V sans ali-

Rupture de céable
Analog In 1
(4..20mA/2 - 10V)

Rupture de céable
Analog In 2
(4..20mA/2 - 10V)

Identification de
blocage

Marche a sec PID

pas mentation secteur

Courant ou tension inférieur au seuil Rupture de cable, capteur externe dé-
inférieur de I'entrée analogique 1 (ce fectueux

contrble de défaut est activé par la

définition du parameétre 4.021 sur

20 %)

Courant ou tension inférieur au seuil Rupture de cable, capteur externe dé-
inférieur de I'entrée analogique 2 (ce fectueux

contrdle de défaut est activé par la

définition du parametre 4.021 sur

20 %)

L'arbre d'entrainement du moteur Eliminer le blocage

est bloqué. 5 080

Aucune valeur de consigne PID mal- Capteur de valeur réelle PID défec-
gré le régime maximal tueux. Prolonger le paramétre de durée
marche a sec 3.072

Erreur de démarrage Le moteur ne démarre pas ou pas Controler les branchements du moteur

610.00260.50.000 - 03.2016

correctement. 5 082 / Contrller les paramétres du moteur et
du régulateur ; désactiver les erreurs le
cas échéant (5.082).
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N°
18

21

22

23

24

25

26

32

33

34

35

36

38

39

40

42

© Gardner Denver Deutschland GmbH

Nom du défaut

Température exces-
sive du régulateur
d'entrainement de
['application
Time-Out Bus

Défaut de validation

Défaut externe 1

Défaut externe 2

Identification du
moteur

Plausibilité des en-
trées STO

Déclenchement
IGBT

Surtension du circuit
intermédiaire

Sous-tension du
circuit intermédiaire

Température exces-
sive du moteur

Interruption de I'ali-
mentation secteur

Température exces-
sive du module IGBT

Surintensité

Température exces-
sive du régulateur
d'entrainement

Arrét pour protéger
le moteur I>T

Identification et correction des défautsn

Description du défaut
Température interne trop élevée

Pas de réponse du participant au
bus ou commande manuelle
IHM/PC

Le nombre maximal de validations
automatiques (1.182) a été dépassé

L'entrée de défaut paramétrée est
active. 5010

L'entrée de défaut paramétrée est
active. 5 011

Défaut d'identification du moteur

Les états des deux entrées STO ont
été différents pendant plus de 2 sec.

La protection du module IGBT
contre les surintensités s'est dé-
clenchée

La tension intermédiaire maximale a
été dépassée

Une tension inférieure a la tension
intermédiaire minimale a été mesu-
rée

Le PTC moteur s'est déclenché

Coupure de la tension secteur ap-
pliquée

Température excessive du module
IGBT

Courant maximal de sortie du régu-
lateur d'entrainement dépassé

Température interne trop élevée

La protection de moteur [T interne
(paramétrable) s'est déclenchée
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Origine possible/Solution
Refroidissement insuffisant, faible ré-
gime et couple élevé, fréquence d'im-
pulsion trop élevée

Controler le cablage du bus

Controler I'historique des défauts et les
corriger

Eliminer le défaut externe
Eliminer le défaut externe

Raccordements du régulateur d'entrai-

nement/Moteur et PC/Commande ma-

nuelle IHM/Contréler le régulateur d'en-
trainement ! Redémarrage et identifica-
tion du moteur !

Mauvais branchement des sorties STO.
Controler le cablage externe corres-
pondant.

Court-circuit dans le moteur ou cable
d'alimentation du moteur/réglages du
régulateur

Alimentation traversiére par moteur en
mode de générateur/Tension secteur
trop élevée/Mauvais réglage du régula-
teur de régime/Résistance de freinage
non raccordée ou défectueuse/Durée
de rampe trop courte

Tension secteur trop
faible/Raccordement secteur défec-
tueux/Contréler le cablage

Surcharge du moteur (ex : couple élevé
a faible régime)/température ambiante
trop élevée

Une phase est absente/Tension secteur
interrompue

Refroidissement insuffisant, faible ré-
gime et couple élevé, fréquence d'im-
pulsion trop élevée

Moteur bloqué / Contréler le raccorde-
ment du moteur / Mauvais réglage du
régulateur de régime / Contréler les
paramétres du moteur / Durée de
rampe trop courte / Frein non ouvert

Refroidissement insuffisant/faible ré-
gime et couple élevé/fréquence d'im-
pulsion trop élevée/surcharge du-
rable/abaisser la température am-
biante/contréler le ventilateur

Surcharge durable
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N°
43

45

46

47

48

49

53

Nom du défaut
Défaut a la terre

Raccordement du
moteur interrompu

Parameétre moteur

Parameétres du régu-
lateur d'entraine-
ment

Données de la
plague signalétique
Limitation des

classes de puis-
sance

Moteur incliné

Description du défaut

Défaut a la terre d'une phase du
moteur

Aucun courant moteur malgré la
commande par le régulateur d'en-
trainement

Le controle de plausibilité des pa-
rametres moteur a échoué

Le controle de plausibilité des pa-
rametres du régulateur d'entraine-
ment a échoué

Aucune donnée moteur n'a été en-
trée.

Surcharge maximale du régulateur
d'entrainement dépassée pendant
plus de 60 secondes.

Uniquement pour les moteurs syn-
chrones, orientation de champ per-
due

Origine possible/Solution
Défaut d'isolation

Aucun moteur raccordé ou moteur rac-
cordé de maniére incompléte. Contrdler
les phases ou les raccordements du
moteur ; raccorder correctement le cas
échéant. *

Jeu de paramétres incorrect

Jeu de parametres incorrect, type de
moteur 33.001 et type de régulation
34.010 non plausibles

Saisir les données moteur conformé-
ment a plaque signalétique

Controler I'application / réduire la
charge / choisir un dimensionnement
supérieur du régulateur d'entrainement

Charge excessive. Optimiser les para-
métres du régulateur.

* Dans des cas exceptionnels, I'erreur peut apparaitre sans raison avec des mo-
teurs synchrones au ralenti (courant moteur trés faible).

Si les phases et le raccordement du moteur sont corrects, régler le paramétre
33.016.
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Démontage et mise au rebutn

Vous trouverez dans ce chapitre :
= Une description du démontage du régulateur d'entrainement
= Remarques sur la mise au rebut appropriée

9.1 Démontage du régulateur d'entrainement

/A DANGER

~ Danger dii a une décharge électrique !

2 min
\/_/ Danger di a un choc électrique et une décharge électrique des conden-
seurs.

® Mettre le régulateur d'entrainement hors tension et le protéger contre le réen-
clenchement.

v Attendre deux minutes apres la mise hors tension (durée de décharge des
condenseurs).

Ouvrir le couvercle du régulateur d'entrainement.

Détacher les cébles des bornes.

Retirer tous les cables.

Retirer les vis de liaison régulateur d'entrainement / plaque adaptatrice.
Retirer le régulateur d'entrainement.

I

9.2 Remarques sur la mise au rebut appropriée

Mettre au rebut le régulateur d'entrainement, les emballages et les piéces rempla-
cées conformément aux dispositions du pays d'installation du régulateur d'entrai-

nement.
Le régulateur d'entrainement ne doit pas étre mis au rebut avec les ordures mé-
nageres.
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Caractéristiques techniques

10.1 Données générales
Caractéristiques techniques des appareils 400 V

Taille
Puissance moteur recomman-
dée
Température ambiante
Tension secteur [V]
Fréquence secteur [HZ]
Formes de secteur

MA MB MC MD
1,5 22 30 40 55 75 11,0 15,0 18,5 22,0

-25°C [-13°F] (sans condensation) a +50°C [+122°F] (sans derating) *
3~400-10% — 480 +10%
47 - 63
TN/TT

Courant secteur [A] 3,3 46 62 79 10,8 14,8 23,2 28,2 33,2 39,8
Courant nominal, eff. 4,0 56 75 95 13,0 17,8 28,0 34,0 40,0 48,0
[IN a 8 kHz/400 V]
Résistance de freinage mini [Q] 100 50 50 30

Surcharge maximale 130%

Fréquence de commutation
[kHZ]

Fréquence de champ de rota-
tion [Hz]

Fonction de protection

150 % du courant nominal pendant 60 secondes
4, 8, 16, (réglage d'usine 8)

0-400

Surtension, sous-tension, limitation I1°t, court-circuit, température du
convertisseur, moteur, protection contre le basculement, protection
contre le blocage

Régulateur PID configurable librement
233 x 153 x 120 270 x 189 x 140 307x223x181 414 x 294 x 232

Régulation de processus
Dimensions L x | x H [mm]

Poids, plaque adaptatrice in- 3,9 5,0 8,7 21,0
cluse [kg]
Type de protection [IPxy] 65 55
CEM respectée conformément & DIN EN 61800-3, classe C2

* d'aprés la norme UL 508C, voir UL Specification (English version) [— 98].

Fonction

- Niveau de commutation Low < 5 V/High > 15V
- Imax (avec 24 V) = 3 mA
- Rin = 8,6 kOhm

-In+/-10Vou0-20 mA
-In2-10Vou4-20mA
- Résolution 10 Bit
- Tolérance +/- 2 %
Entrée de tension :
- Rin = 10 kOhm
Entrée de courant :
- Charge = 500 Ohm

- Résistance aux courts-circuits
- Imax =20 mA

1 contact inverseur (NO/NC)

Puissance de commutation maximale * :

- avec charge ohmique (cos g =1): 5Aa~230Vou5Aa=30V

- avec charge inductive (cos g =0,4etL/R=7ms):2Aa~230Vou2Aa
=30V

Temps maximal de réponse : 7 ms + 0,5 ms

Durée de vie électrique : 100 000 cycles de manceuvres

- Résistance aux courts-circuits

Désignation
Entrées numériques 1-4

Entrées analogiques 1, 2

Sorties numériques 1, 2

Relais 1, 2

Sortie analogique 1 (courant)
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Désignation

Caractéristiques techniques

Fonction
-lout=0..20 mA

- Charge = 500 Ohm
- Tolérance +/- 2 %

Sortie analogique 1 (tension) - Résistance aux courts-circuits

-Uout=0..10V
-Imax =10 mA
- Tolérance +/- 2 %

Tension d'alimentation 24V - Tension auxiliaire U = 24 V DC

- Résistance aux courts-circuits
- Imax = 100 mA
- Alimentation externe de 24 V possible

Tension d'alimentation 10V - Tension auxiliaire U =10V CC

- Résistance aux courts-circuits
- Imax = 30 mA

* d'aprés la norme UL- 508C, 2 A autorisées au maximum

10.2 Derating de la puissance de sortie

Les régulateurs d'entrainement disposent de deux résistances PTC intégrées (ré-
sistances), qui surveillent a la fois la température des dissipateurs thermiques et la
température intérieure. Dés qu'une température IGBT autorisée de 95 °C ou une
température intérieure autorisée de 85 °C est dépassée, le régulateur d'entraine-
ment est désactivé.

Les régulateurs d'entrainement sur une plage de puissance comprise entre 1,5 et
18,5 kW sont congus pour une surcharge de 150 % pendant 60 secondes (toutes
les 10 minutes), et le régulateur d'entrainement d'une puissance nominale de

22 kW pour une surcharge de 130 % pendant 60 secondes (toutes les 10 mi-
nutes). Dans les circonstances suivantes, tenir compte d'une réduction de la ca-
pacité de surcharge ou de sa durée :

= Réglage de fréquence d'impulsion durablement trop élevé > 8 kHz (en fonction
de la charge).

= Température de dissipateur thermique accrue durablement, causée par un flux
d'air bloqué ou par une retenue thermique (ailettes de refroidissement encras-
sées).

= Suivant le type de montage, température ambiante durablement excessive.

Les différentes valeurs maximales de sortie peuvent étre déterminées en fonction
des caractéristiques suivantes.

10.2.1 Derating en raison d'une température ambiante accrue

Derating pour régulateurs d'entrainement montés sur moteur (toutes les tailles)
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Caractéristiques techniques

Derating pour régulateurs d'entrainement a montage mural (tailles A - C)

Derating pour régulateurs d'entrainement a montage mural (taille C avec ventilateur en op-
tion et taille D)

10.2.2 Derating en raison de l'altitude d'installation

Applicable a tous les régulateurs d'entrainement :

= En fonctionnement S1, aucune réduction de puissance n'est nécessaire jus-
qu'a 1 000 m au-dessus du niveau de la mer.

= Entre 1 000 et 2 000 m au-dessus du niveau de la mer, une réduction de puis-
sance de 1 % tous les 100 m d'altitude est nécessaire. La catégorie de sur-
tension 3 est maintenue !

= Entre 20 00 et 4 000 m au-dessus du niveau de la mer, la catégorie de surten-
sion 2 doit étre maintenue en raison de la faible pression atmosphérique !

Pour maintenir la catégorie de surtension :

= Une protection externe contre les surtensions doit étre utilisée sur les cébles
secteur du régulateur d'entrainement.

= La tension d'entrée doit étre réduite.
Veuillez vous adresser au fabricant.

Les différentes valeurs maximales de sortie peuvent étre déterminées en fonction
des caractéristiques suivantes.
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Caractéristiques techniques

Derating du courant de sortie maximal en raison de ['altitude d'installation

Derating de la tension d'entrée maximale en raison de l'altitude d'installation

10.2.3 Derating en raison de la fréquence d'impulsion

L'illustration suivante représente le courant de sortie en fonction de la fréquence
d'impulsion. Le courant de sortie doit étre réduit pour réduire les pertes de chaleur
dans le régulateur d'entrainement.

Remarque : Il n'y a pas de réduction automatique de la fréquence d'impulsion !

Les valeurs maximales de sortie peuvent étre déterminées en fonction de la carac-
téristique suivante.

Derating du courant de sortie maximal en raison de la fréquence d'impulsion
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nAccessoires en option

Ce chapitre propose de bréves descriptions des accessoires en option suivants
= Plaques adaptatrices
= Commande manuelle IHM avec céble de raccordement RJ9 sur fiche M12

11.1 Plaques adaptatrices murales

610.00260.50.000 - 03.2016
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Une plaque adaptatrice murale standard (avec platine de raccordement intégrée
pour BG A a BG C) est disponible pour chaque taille de régulateur d'entrainement.
Téléchargement des fichiers 3D pour régulateur d'entrainement et plaques adap-
tatrices sous www.gd-elmorietschle.com.

Quatre orifices sont déja présents pour la fixation de la plaque adaptatrice, ainsi
qu'un raccord vissé CEM.

Taille de régu- A B (] D

lateur d'en-

trainement

Puissance [KW] 1,5 2,2-4,0 55-7,5 11,0-22,0

Désignation 2FX1619- 2FX1649- 2FX1669- 2FX1699-
OEROO OEROO OEROO 0EROO

Réf. 1650001619 1650001649 1650001669 1650001699

‘98
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@ %
:“ “'\l
I
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163
Gabarit de percage de la plaque adaptatrice murale standard BG B
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Accessoires en option n
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Gabarit de percage de la plaque adaptatrice murale standard BG D
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nAccessoires en option

11.2 Commande manuelle IHM avec cable de raccordement RJ9 3 m
sur fiche M12

La commande manuelle IHM 2FX4520-0EROO est un produit purement industriel
(accessoire), qui ne doit étre utilisé qu'en association avec un régulateur d'entrai-
nement ! La commande manuelle IHM est raccordée a I'interface M12 intégrée du
régulateur d'entrainement. Cet appareil de commande permet a I'utilisateur
d'écrire (programmer) et/ou visualiser tous les parameétres du régulateur d'entrai-
nement. Il est possible d'enregistrer jusqu'a 8 jeux de données complets sur une
commande manuelle IHM et de les copier sur d'autres régulateurs d'entrainement.
Comme alternative au logiciel gratuit pour PC, une mise en service compléte est
possible ; aucun signal externe n'est nécessaire.

11.3 Cable de communication PC USB sur la fiche M12/RS485
(convertisseur intégreé)

Un régulateur d'entrainement peut étre mis en service avec I'lHM de la commande
manuelle ou a I'aide de I'adaptateur PC 2FX4521-0ERO0O et du logiciel PC. Vous
pouvez télécharger gratuitement le logiciel PC depuis la page d'accueil du fabri-
cant www.gd-elmorietschle.com.
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Homologations, directives et normes

Vous trouverez dans ce chapitre des informations sur la compatibilité électroma-
gnétique (CEM) et sur les normes et homologations applicables.

Vous trouverez des informations obligatoires sur les homologations du régulateur
d'entrainement sur la plaque signalétique !

12.1 Classes de valeurs limites CEM

Notez que les classes de valeurs limites CEM ne sont atteintes que lorsque la fré-
quence de commutation standard de 8 kHz est respectée. Il peut étre nécessaire
d'utiliser également un filtre d'ondes (bagues en ferrite) en fonction du matériel
d'installation utilisé et/ou en cas de conditions ambiantes extrémes. En cas de
montage mural, la longueur des cables moteur blindés (sur une grande surface
des deux cbtés) (maxi 3 m) ne doit pas dépasser les limites autorisées !

Pour un cablage CEM correct, il est nécessaire d'utiliser en plus des raccords vis-
sé CEM des deux cotés (cOtés moteur et régulateur d'entrainement).

AVIS

Dans un environnement résidentiel, ce produit peut générer des perturba-
tions a haute fréquence, pouvant nécessiter des mesures d'antiparasitage.

12.2 Classification d'aprés la norme CEI/EN 61800-3

Pour chaque environnement de la catégorie de régulateur d'entrainement, la
norme de base spécialisée définit des procédures de controle et des niveaux de
netteté a respecter.

Définition de I'environnement
Premier environnement (résidentiel et commercial) :

Toutes les « zones » directement alimentées depuis une connexion publique
basse tension, comme :

= Zone résidentielle, comme les maisons, appartements, etc.

= Commerces, tels que des boutiques, supermarchés

= Batiments publics, tels que des théatres, gares

= Zones extérieures, comme les stations service, parkings

= Industries légéres, comme les ateliers, laboratoires, petites entreprises
Deuxiéme environnement (industrie) :

Environnement industriel avec son propre réseau d'alimentation, séparé du réseau
public basse tension par un transformateur.

12.3 Normes et directives

Applicables spécifiquement :

= Directive sur la compatibilité électromagnétique (directive 2004/108/CE du
conseil EN 61800-3:2004)

= Directive sur les basses tensions (directive 2006/95/CE du conseil EN 61800-
5-1:2003)
= Liste des normes des produits
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Homologations, directives et normes

12.4 Homologation d'aprés UL

12.4.1 UL Specification (English version)

Maximum Ambient Temperature (without models Suffix $S10):

Electronic Adapter Ambient Suffixe
INV MA 2 0.37 ADP MA WDM 45°C -
INV MA 2 0.55 ADP MA WDM 45° C -
INV MA 2 0.75 ADP MA WDM 45° C -
INVMA21.10 ADP MA WDM 40° C -
INV MA 4 1.50 ADP MA WDM 40° C -
INVMB 4 2.2 ADP MB WDM 45° C -
INV MB 4 3.0 ADP MB WDM 40° C -
INV MB 4 4.0 ADP MB WDM 35°C -
INVMC 4 5.5 ADP MC WDM 40° C Gx0
INVMC 475 ADP MC WDM 35°C Gx0
INVMC 4 5.5 ADP MC WDM 55°C Gx1
INVMC47.5 ADP MC WDM 50° C Gx1
INVMC 45.5 ADP MC WDM 50° C Gx2
INVMC 4 7.5 ADP MC WDM 45° C Gx2
INV MD 4 11.0 ADP MD WDM 55°C -
INV MD 4 15.0 ADP MD WDM 50°C -
INV MD 4 18.5 ADP MD WDM 40° C -
INV MD 4 22.0 ADP MD WDM 35°C -

Maximum Surrounding Temperature:

Electronic Adapter Ambient Suffixe
INVMC 45.5 ADP MC WDM 40° C S10
INVMC 475 ADP MC WDM 35°C S10

Required Markings

Enclosure intended for use with field-installed conduit hubs, fittings or closure
plates UL approved in accordance to UL514B and CSA certified in accordance to
C22.2 No. 18, environmental Type 1 or higher.

The INVEOR INV MC 4 with suffix S10 is for use in Pollution Degree 2 only.

Internal Overload Protection Operates within 60 seconds when reaching 150 % of
the Motor Full Load Current

Suitable for use on a circuit capable of delivering not more than 5 kA rms symme-
trical amperes, 230 Volts for INV Mx 2 or 480 Volts for INV Mx 4, maximum when
protected by fuses.

“Warning” — Use fuses rated 600 V/50 A for INV MA 2 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/10 A for INV MA 4 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/30 A for INV MB 4 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/30 A for INV MC 4 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/70 A for INV MD 4 only.

Integral solid state short circuit protection does not provide branch circuit protec-
tion. Branch circuit protection must be provided in accordance with the Manufac-
turer Instructions, National Electrical Code and any additional local codes.
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Homologations, directives et normes

All wiring terminals marked to indicate proper connections for the power supply,
load and control circuitry.

The tightening, torque to connect the motor terminals, is 26.55 Ib/in (size A to C)
and 5.31 Ib/in to connect the PTC (in all sizes).

Instruction for operator and servicing instructions on how to mount and con-
nect the products using the intended motor connection adapter, please see

Installing the drive controller integrated in the motor [— 26] and Adapter plates [—
94] in the operating manual.

Use 75° C copper wires only.
Drives do not provide over temperature sensing.

For Mx 4 used in Canada: TRANSIENT SURGE SUPPRESSION SHALL BE INS-
TALLED ON THE LINE SIDE OF THIS EQUIPMENT AND SHALL BE RATED 277 V
(PHASE TO GROUND), 480 V (PHASE TO PHASE), SUITABLE FOR OVERVOL-
TAGE CATEGORY Ill, AND SHALL PROVIDE PROTECTION FOR A RATED IM-
PULSE WITHSTAND VOLTAGE PEAK OF 2.5 kV

Maximum Surrounding Temperature (sandwich version):

Prematic AG, Marwilerstrasse 43, 9556 Affeltrangen www.prematic.ch
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Electronic Overall heatsink dimen-  Surroun- Suffix

sions ding

INV MA 2 0.37 (150x27x210) mm 50°C Gx3

INV MA 2 0.55 (150x27x210) mm 50°C Gx3

INV MA20.75 (150x27x210) mm 50°C Gx3

INVMA21.10 (150x27x210) mm 50°C Gx3

INV MA 4 0.55 (150x27x210) mm 65° C Gx3

INV MA 4 0.75 (150x27x210) mm 65° C Gx3

INVMA41.10 (150x27x210) mm 65°C Gx3

INV MA 4 1.50 (150x27x210) mm 65° C Gx3

INV MB 4 2.2 (200x40x250) mm 60° C Gx3

INV MB 4 3.0 (200x40x250) mm 60° C Gx3

INVMB 4 4.0 (200x40x250) mm 60° C Gx3

INVMC 45.5 (216x83x300) mm 65° C Gx3

INVMC 4 7.5 (216x83x300) mm 65° C Gx3

INVMD 4 11.0 to be defined to be defi- Gx3
ned

INVMD 4 15.0 to be defined to be defi- Gx3
ned

INVMD 4 18.5 to be defined to be defi- Gx3
ned

INV MD 4 22.0 to be defined to be defi- Gx3
ned
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Homologations, directives et normes

CONDITIONS OF ACCEPTABILITY:
Use - For use only in complete equipment where the acceptability of the combina-
tion is determined by Underwriters Laboratories Inc.

1. These drives are incomplete in construction and have to be attached to an
external heatsink in the end-use. Unless operated with the heatsink as noted
in item 2 of the conditions of acceptability below, temperature test shall be
conducted in the end-use.

2. Temperature test was conducted with drive installed on aluminum heatsink,
overall dimensions and ribs shape as outlined below:

3. Suitability of grounding for the combination of drive and heatsink needs to be
verified in accordance with the end-use standard.

4. Temperature test was not conducted on models INV MD 4. Suitability of drive
- heatsink combination shall be determined by subjecting to temperature test
in the end-use.

Required Markings

Internal Overload Protection Operates within 60 seconds when reaching 150 % of
the Motor Full Load Current.

Suitable for use on a circuit capable of delivering not more than 5 kA rms symme-
trical amperes, 230 Volts for INV Mx 2 or 480 Volts for INV Mx 4, maximum when
protected by fuses.

“Warning” — Use fuses rated 600 V/50 A for INV MA 2 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/10 A for INV MA 4 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/30 A for INV MB 4 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/30 A for INV MC 4 only.
“Warning” — Use fuses rated 600 V/70 A for INV MD 4 only.

Integral solid state short circuit protection does not provide branch circuit protec-
tion. Branch circuit protection must be provided in accordance with the Manufac-
turer Instructions, National Electrical Code and any additional local codes.

All wiring terminals marked to indicate proper connections for the power supply,
load and control circuitry.

Instruction for operator and servicing instructions on how to mount and con-
nect the products using the intended motor connection adapter, please see
Installing the drive controller integrated in the motor [— 26] and Adapter plates [—
94] in the operating manual.

Use 75° C copper wires only.

Drives do not provide over temperature sensing.

For use in Pollution degree 2 only.

For Mx 4 used in Canada: TRANSIENT SURGE SUPPRESSION SHALL BE INS-
TALLED ON THE LINE SIDE OF THIS EQUIPMENT AND SHALL BE RATED 277 V
(PHASE TO GROUND), 480 V (PHASE TO PHASE), SUITABLE FOR OVERVOL-
TAGE CATEGORY lIl, AND SHALL PROVIDE PROTECTION FOR A RATED IM-
PULSE WITHSTAND VOLTAGE PEAK OF 2.5 kV
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Homologations, directives et normes

12.4.2 Homologation CL (Version en francaise)

Température ambiante maximale (sans modéles suffixe S10):

Electronic Adaptateur Ambiante Suffixe
INV MA 2 0.37 ADP MA WDM 45°C -
INV MA 2 0.55 ADP MA WDM 45° C -
INV MA 2 0.75 ADP MA WDM 45°C -
INVMA21.10 ADP MA WDM 40° C -
INV MA 4 1.50 ADP MA WDM 40° C -
INV MB 4 2.2 ADP MB WDM 45°C -
INV MB 4 3.0 ADP MB WDM 40° C -
INVMB 4 4.0 ADP MB WDM 35°C -
INVMC 45.5 ADP MC WDM 40° C Gx0
INVMC 475 ADP MC WDM 35°C Gx0
INVMC 45.5 ADP MC WDM 55° C Gx1
INVMC 475 ADP MC WDM 50°C Gx1
INVMC 45.5 ADP MC WDM 50° C Gx2
INVMC 475 ADP MC WDM 45° C Gx2
INVMD 4 11.0 ADP MD WDM 55°C -
INV MD 4 15.0 ADP MD WDM 50° C -
INV MD 4 18.5 ADP MD WDM 40° C -
INV MD 4 22.0 ADP MD WDM 35°C -

Température environnante maximale :

Electronic Adaptateur Ambiante Suffixe
INVMC 45.5 ADP MC WDM 40° C S10
INVMC 475 ADP MC WDM 35°C S10

Mentions requises

Boitier prévu pour une utilisation avec entrées de conduit filetées installées sur le
terrain, raccords ou plaques d'obturation approuvées UL conformément a

UL514B et certifiees CSA conformément a C22.2 No. 18, étiquetage environne-
mental de type 1 ou plus.

Le variateur INVEOR INV MC 4 avec le suffixe S10 est exclusivement congu pour
une utilisation en environnement de degré de pollution 2.

La protection interne contre les surcharges se met en marche en |'espace de 60
secondes une fois 150 % du courant nominal du moteur atteints

Convient pour une utilisation sur un circuit capable de livrer pas plus de 5 kA am-
peres symétriques rms, 230 volts pour INV Mx 2 ou 480 volts pour INV Mx 4
maximum en cas de protection par fusibles.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/50 A pour
INV MA 2 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/10 A pour
INV MA 4 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/30 A pour
INV MB 4 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/30 A pour
INV MC 4 uniquement.
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Homologations, directives et normes

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/70 A pour
INV MD 4 uniquement.

La protection intégrée contre les courts-circuits a semi-conducteur n'assure pas
la protection du circuit de dérivation. Le circuit de dérivation doit étre protégé
conformément aux instructions du fabricant, au code national d'électricité et a
tout autre code local additionnel.

Toutes les bornes de cablage avec repéres pour les connexions correctes pour
I'alimentation électrique, la charge et les circuits de commande.

Le couple de serrage pour la connexion des bornes du moteur est de 26,55 Ib/in
(taille A a C) et de 5,31 Ib/in pour la connexion CTP (toutes les tailles).

Pour les instructions destinées a I'opérateur et les instructions de service re-
latives au montage et a la connexion des produits a I'aide de I'adaptateur de
connexion du moteur prévu a cet effet, voir les Installation du régulateur d'en-
trainement intégré au moteur [— 26] et Plaques adaptatrices [— 94] contenus
dans le Manuel d'utilisation.

Utiliser uniqguement des cables en cuivre 75° C.
Les entrainements ne permettent pas la détection de surtempérature.

Concernant le Mx 4 utilisé au Canada : LA SUPPRESSION DE TENSION TRANSI-
TOIRE DOIT ETRE INSTALLEE COTE LIGNE DE CET EQUIPEMENT ET AVOIR
UNE VALEUR NOMINALE DE 277 V (PHASE-TERRE), 480 V (PHASE-PHASE), EN
COMPATIBILITE AVEC LA CATEGORIE DE SURTENSION lIl, ET DOIT OFFRIR
UNE PROTECTION CONTRE UN PIC DE TENSION ASSIGNEE DE TENUE AUX
CHOCS DE 2,5 kV

Température environnante maximale (version sandwich):

610.00260.50.000 - 03.2016

Electronic Dimensions hors tout du  Environ- Suffixe
dissipateur nante
INV MA 2 0.37 (150x27x210) mm 50°C Gx3
INV MA 2 0.55 (150x27x210) mm 50°C Gx3
INVMA 2 0.75 (150x27x210) mm 50°C Gx3
INVMA21.10 (150x27x210) mm 50°C Gx3
INV MA 4 0.55 (150x27x210) mm 65° C Gx3
INV MA 4 0.75 (150x27x210) mm 65°C Gx3
INVMA41.10 (150x27x210) mm 65°C Gx3
INV MA 4 1.50 (150x27x210) mm 65° C Gx3
INVMB 4 2.2 (200x40x250) mm 60° C Gx3
INV MB 4 3.0 (200x40x250) mm 60° C Gx3
INVMB 4 4.0 (200x40x250) mm 60° C Gx3
INVMC 4 5.5 (216x83x300) mm 65° C Gx3
INVMC 475 (216x83x300) mm 65° C Gx3
INVMD 4 11.0 to be defined to be defi- Gx3
ned
INVMD 4 15.0 to be defined to be defi- Gx3
ned
INVMD 4 18.5 to be defined to be defi- Gx3
ned
INV MD 4 22.0 to be defined to be defi- Gx3
ned
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Homologations, directives et normes

CONDITIONS D'ACCEPTABILITE :

Utilisation - Réservé a une utilisation dans un équipement complet pour lequel
I'acceptabilité de la combinaison est déterminée par Underwriters Laboratories
Inc.

1. Ces entrainements sont incomplets et doivent étre raccordés a un dissipateur
externe en utilisation finale. Sauf en cas d'utilisation avec dissipateur comme
mentionné au point 2 des conditions d'acceptabilité ci-dessous, il est conseil-
|é d'effectuer un test de température en utilisation finale.

2. Le test de température a été effectué avec un entrainement installé sur un
dissipateur en aluminium, dimensions hors tout et forme d'ailettes comme in-
diqué ci-dessous :

3. La possibilité de mise a la terre de la combinaison entrainement et dissipateur
doit étre vérifiée conformément a la norme d'utilisation finale.

4. Le test de température n'a pas été conduit sur les modeles INV MD 4. Déter-
miner si la combinaison entrainement - dissipateur est appropriée a I'aide
d'un test de température en utilisation finale.

Mentions requises

La protection interne contre les surcharges se met en marche en |'espace de 60
secondes une fois 150 % du courant nominal du moteur atteints.

Convient pour une utilisation sur un circuit capable de livrer pas plus de 5 kA am-
peres symétriques rms, 230 volts pour INV Mx 2 ou 480 volts pour INV Mx 4
maximum en cas de protection par fusibles.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/50 A pour
INV MA 2 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/10 A pour
INV MA 4 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/30 A pour
INV MB 4 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/30 A pour
INV MC 4 uniquement.

« Avertissement » — Utiliser des fusibles d'une valeur nominale de 600 V/70 A pour
INV MD 4 uniquement.

La protection intégrée contre les courts-circuits a semi-conducteur n'assure pas
la protection du circuit de dérivation. Le circuit de dérivation doit étre protégé
conformément aux instructions du fabricant, au code national d'électricité et a
tout autre code local additionnel.

Toutes les bornes de cablage avec repéres pour les connexions correctes pour
I'alimentation électrique, la charge et les circuits de commande.

Pour les instructions destinées a I'opérateur et les instructions de service re-
latives au montage et a la connexion des produits a I'aide de I'adaptateur de
connexion du moteur prévu a cet effet, voir les Installation du régulateur d'en-
trainement intégré au moteur [— 26] et Plaques adaptatrices [— 94] contenus
dans le Manuel d'utilisation.

Utiliser uniqguement des cables en cuivre 75° C.
Les entrainements ne permettent pas la détection de surtempérature.
Réservé exclusivement a une utilisation en environnement de pollution de degré 2.

Concernant le Mx 4 utilisé au Canada: LA SUPPRESSION DE TENSION TRANSI-
TOIRE DOIT ETRE INSTALLEE COTE LIGNE DE CET EQUIPEMENT ET AVOIR
UNE VALEUR NOMINALE DE 277 V (PHASE-TERRE), 480 V (PHASE-PHASE), EN
COMPATIBILITE AVEC LA CATEGORIE DE SURTENSION lIl, ET DOIT OFFRIR
UNE PROTECTION CONTRE UN PIC DE TENSION ASSIGNEE DE TENUE AUX
CHOCS DE 2,5 kV
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