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A propos de ce manuel

Contenu de ce chapitre

Ce chapitre présente les produits concernés par ce manuel, son contenu et précise
a qui il s’adresse. |l passe également en revue les différents chapitres et fournit une
liste de manuels de référence pour plus d’informations.

Produits concernés

Ce manuel concerne le programme de commande standard ACS580 ASCKX
version 2.11. ASCK2 est utilisé pour les tailles R1 a R5 et ASCK4 pour les tailles
R6 a R11.

La version logicielle du programme de commande est indiquée dans les informations
systeme (Menu — Infos systéme — Variateur) ou au paramétre 07.05 Version
firmware (cf. page 220) sur la microconsole.

Consignes de sécurité

Respectez toutes les consignes de sécurité.

* Vous devez lire les Consignes de sécurité complétes du Manuel d’installation
avant de monter le variateur, de le mettre en service ou de I'utiliser.

* Vous devez lire les mises en garde et notes spécifiques aux fonctions
logicielles avant de modifier les valeurs des parameétres. Vous les trouverez dans
les descriptions de paramétres du chapitre Description des parametres page 203.

A qui s’adresse ce manuel ?

Nous supposons que le lecteur a les connaissances de base indispensables en
matiére d’électricité, de cablage, de composants électriques et de schématique
électrotechnique.
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Ce manuel est rédigé pour des utilisateurs dans le monde entier. Les unités
de mesure universelles et anglo-saxonnes sont incluses. Les consignes d’installation
spécifiques au marché nord-américain sont incluses.

Contenu de ce manuel

Ce manuel expligue comment concevoir, mettre en service et faire fonctionner
le variateur.

A propos de ce manuel

Ce manuel comporte les chapitres suivants :

A propos de ce manuel (ce chapitre, page 13) présente les produits concernés
par ce manuel, son contenu et précise a qui il s'adresse. |l comporte également
une liste des termes et abréviations utilisés dans ce manuel.

Mise en route, commande par E/S et identification moteur (page 23) explique
la procédure de mise en route du variateur, le mode de démarrage, d'arrét et
de changement du sens de rotation du moteur ainsi que le mode de régulation
de la vitesse du moteur par l'intermédiaire des entrées/sorties (E/S).

Microconsole (page 45) contient les consignes de dépose et de remontage
de la microconsole intelligente ainsi qu'une description rapide de I'affichage,
des touches et des raccourcis.

Réglages, entrées/sorties et diagnostic sur la microconsole (page 53)
présente les fonctions basiques de paramétrage et de diagnostic proposées
par la microconsole intelligente.

Macroprogrammes de commande (page 817) décrit brievement chaque
macroprogramme et indique son schéma de raccordement. Les
macroprogrammes sont des applications préréglées qui font gagner du temps
a l'utilisateur lors de la configuration du variateur.

Fonctions (page 113) présente les fonctions du programme avec la liste des
réglages utilisateur correspondants, des signaux actifs et des messages
de défaut et d’alarme.

Description des parametres (page 203) décrit tous les paramétres de commande
du variateur.

Complément d’information sur les paramétres (page 461) contient des
informations supplémentaires sur les paramétres.

Variateur en réseau bus de terrain avec interface de communication intégrée
(EFB) (page 529) décrit la procédure de communication sur bus de terrain via
la liaison série du variateur a 'aide du protocole Modbus RTU.

Variateur en réseau bus de terrain avec module coupleur réseau (page 559)
décrit la procédure de communication sur bus de terrain via le module coupleur
réseau optionnel.
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* Localisation des défauts (page 497) décrit tous les messages d’alarme et de
défaut, avec l'origine probable et I'intervention préconisée.

» Schémas de la logique de commande (page 575) présente 'organisation des
paramétres du variateur.

» Informations supplémentaires (troisi€me de couverture, page 593) explique
comment obtenir des informations sur les produits et services ainsi que sur les
programmes de formation, faire des commentaires sur les manuels des variateurs
ABB et trouver les documents sur Internet.

Documents pertinents

Vous pouvez vous procurer les manuels et d’autres documents sur les produits au
format PDF sur Internet. Cf. section Documents disponibles sur Internet sur la
troisi€me de couverture. Pour consulter des manuels non disponibles sur Internet,
contactez votre correspondant ABB.

Manuels et guides du variateur Code (EN) Code (FR)
Drive/converter/inverter safety instructions 3AXD50000037978
ACS580-01 (0.75 to 250 kW, 1.0 to 350 hp) 3AXD50000044794 3AXD50000044799

hardware manual
ACS580-01 frames R1 to R5 quick installation and  3AXD50000044838
start-up guide

ACS580-01 frames R6 to R9 quick installation and  3AXD50000009286
start-up guide

ACS580-04 drive modules (250 to 500 kW) 3AXD50000015497 3AXD50000027445
hardware manual

ACS580-04 modules (250 to 500 kW) quick 3AXD50000015469

installation guide

ACS580-07 drives (75 to 500 kW) hardware 3AXD50000045815 3AXD50000105038
manual

ACx-AP-x assistant control panels user’s manual ~ 3AUA0000085685

ACS-BP-S basic control panels user’s manual 3AXD50000032527

Guides et manuels des options

ACS580, ACH580 and ACQ580 drive module 3AXD50000210305
frames R3 and R5 to R9 for cabinet installation
(options +P940 and +P944) supplement

ACS580-01, ACH580-01 and ACQ580-01 3AXD50000034735
installation guide for UK gland plate (option +H358)
CPTC-02 ATEX-certified thermistor protection 3AXD50000030058

module, Ex Il (2) GD (+L537+Q971) user's manual

CDPI-01 communication adapter module user's 3AXD50000009929
manual

DPMP-01 mounting platform for control panels 3AUA0000100140
DPMP-02/03 mounting platform for control panels 3AUA0000136205

DPMP-04 and DPMP-05 mounting platform for control 3AXD50000308484
panels

FCAN-01 CANopen adapter module user's manual 3AFE68615500



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000037978&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000044794&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000044838&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000009286&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000015497&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000015469&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000045815&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000032527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000210305&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000034735&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000030058&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000009929&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000100140&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000136205&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000308484&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68615500&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
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FCNA-01 ControlNet adapter module user's manual ~ 3AUA0000141650

FDNA-01 DeviceNet™ adapter module user's 3AFE68573360
manual

FECA-01 EtherCAT adapter module user's manual 3AUA0000068940
FEIP-21 Ethernet/IP adapter module user’s manual 3AXD50000158621
FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user's ~ 3AUA0000093568
manual

FEPL-02 Ethernet POWERLINK adapter module 3AUA0000123527
user's manual

FMBT-21 Modbus/TCP adapter module user’s 3AXD50000158607
manual

FPBA-01 PROFIBUS DP adapter module user's 3AFE68573271
manual

FPNO-21 PROFINET adapter module user’s manual 3AXD50000158614
FSCA-01 RS-485 adapter module user's manual 3AUA0000109533

FSPS-21 Safety functions fieldbus module user's ~ 3AXD50000158638
manual

ACS580-01..., ACH580-01... and ACQ580- 3AXD50000019100
01...+C135 drives with flange mounting kit supplement

ACS580-01..., ACH580-01... and ACQ580- 3AXD50000119172
01...+C135 frames R1 to R3 flange mounting kit quick

installation guide

ACS580-01..., ACH580-01... and ACQ580- 3AXD50000287093
01...+C135 frames R4 to R5 flange mounting kit quick

installation guide

ACS880-01..., ACS580-01..., ACH580-01... and ~ 3AXD50000019099
ACQ580-01...+C135 frames R6 to R9 flange

mounting kit quick installation guide

Main switch and EMC CT1 filter options (+F278, 3AXD50000155132
+F316, +E223) installation supplement for

ACS580-01, ACH580-01 and ACQ580-01 frames

R1to R5

UL Type 12 hood quick installation guide 3AXD50000196067

for ACS580-01, ACH580-01 and ACQ580-01
frames R1 to R9

Manuels et guides des outils et de la maintenance

Drive composer PC tool user's manual 3AUA0000094606
Converter module capacitor reforming instructions ~ 3BFE64059629
NETA-21 remote monitoring tool user's manual 3AUA00000969391

NETA-21 remote monitoring tool installation and 3AUA0000096881
start-up guide



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000141650&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68573360&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000068940&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158621&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000093568&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000123527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158607&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68573271&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158614&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000109533&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158638&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000019100&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000119172&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000287093&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000019099&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000155132&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000196067&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000094606&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3BFE64059629&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000096939&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000109533&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
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Le(s) code(s) ci-dessous ouvre(nt) la liste en ligne des manuels relatifs aux produits.

Manuels ACS580-01

Manuels ACS580-04

Manuels ACS580-07



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105713A8085&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A9060&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A5239&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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Termes et abréviations

Terme / Abréviation

Description

ACS-BP-S Microconsole de base, interface utilisateur simple pour communiquer
avec le variateur

ACX-AP-x Microconsole intelligente, interface utilisateur avancée pour
communiquer avec le variateur.
L’ACS580 prend en charge les microconsoles ACS-AP-I, ACS-AP-S
et ACS-AP-W avec interface Bluetooth.

Al Entrée analogique ; interface pour les signaux d’entrée analogiques

AO Sortie analogique ; interface pour les signaux de sortie analogiques

Hacheur de freinage

Dirige I'excédent d’énergie du circuit intermédiaire du variateur vers
la résistance de freinage si nécessaire. Le hacheur se déclenche
lorsque la tension du bus c.c. dépasse une certaine limite supérieure.
La hausse de tension est généralement causée par la décélération
(freinage) d’un moteur de forte inertie.

Résistance
de freinage

Elément essentiel du circuit de freinage, elle dissipe sous forme
de chaleur I'excédent d'énergie conduite par le hacheur de freinage.
Cf. chapitre Hacheur de freinage du Manuel d’installation du variateur.

Carte de commande

Circuit imprimé qui renferme le programme de commande

Unité de commande

Carte de commande encastrée dans un boitier

CBAI-01

Convertisseur de tension bipolaire en tension unipolaire
(module optionnel)

CDPI-01 Module coupleur de communication

CCA-01 Coupleur de configuration

CHDI-01 Module d’extension d’entrées logiques 115/230 V (option)

CMOD-01 Module d’extension multifonction (alimentation externe 24 V c.c./c.a.
et extension d’E/S logiques, option)

CMOD-02 Module d’extension multifonction (alimentation externe 24 V c.c./c.a.
et interface CTP isolée)

CPTC-02 Module d’extension multifonction (alimentation externe 24 V et
interface CTP certifiée ATEX)

Bus c.c. Circuit c.c. entre le redresseur et 'onduleur

Condensateurs Stockage d’énergie pour stabiliser la tension continue du circuit

du bus c.c. intermédiaire

DI Entrée logique ; interface pour les signaux d’entrée logiques

DO Sortie logique ; interface pour les signaux de sortie logiques

DPMP-01 Kit de montage de la microconsole ACX-AP en fagade (encastrée)

DPMP-02/03 Kit de montage de la microconsole ACX-AP (en surface)

Variateur Convertisseur de fréquence pour la commande des moteurs c.a.

EFB Protocole EFB

FBA Coupleur réseau

FCAN-01 Module coupleur CANopen (option)




A propos de ce manuel 19

Terme / Abréviation

Description

FCNA-01 Module coupleur réseau ControlNet

FDNA-01 Module coupleur DeviceNet (option)

FECA-01 Module coupleur EtherCAT (option)

FENA-21 Module coupleur Ethernet pour protocoles EtherNet/IP, Modbus/TCP
et PROFINET IO (option)

FEIP-21 Module coupleur EtherNet/IP (option)

FEPL-02 Module coupleur réseau Ethernet POWERLINK

FMBT-21 Module coupleur (Modbus/TCP) (option)

FPBA-01 Module coupleur PROFIBUS DP (option)

FPNO-21 Module coupleur PROFINET IO (option)

Taille Taille du variateur, par exemple R1 et R2. La plaque signalétique
apposée sur le variateur indique sa taille. Cf. chapitre Principe de
fonctionnement et architecture matérielle, section Plaque signalétique
dans le Manuel d’installation du variateur.

FSCA-01 Module coupleur RSA-485 (Modbus/RTU) en option

Identification moteur

Identification moteur. Pendant I'exécution de la fonction, le variateur
s’autoconfigure en identifiant les caractéristiques du moteur dans
le but d’optimiser sa commande.

IGBT

Transistor bipolaire a grille isolée

Circuit intermédiaire

Cf. Bus c.c.

Onduleur Convertit la tension et le courant continu en tension et courant
alternatif.

E/S Entrée / Sortie

LSW Mot de poids faible

Macroprogramme Préréglages usine des paramétres du programme de commande du
variateur. Chague macroprogramme est destiné a une application
spécifique. Cf. chapitre Macroprogrammes de commande, page 81.

NETA-21 Outil de supervision a distance

Commande réseau

Pour les protocoles réseau conformes au protocole industriel commun
(Common Industrial Protocol, CIPTM), tels que DeviceNet et
Ethernet/IP, désigne la commande du variateur a I'aide des objets Net
Ctrl et Net Ref du profil AC/DC Drive de ODVA. Pour en savoir plus,
cf. www.odva.org et ces manuels en anglais :

* FDNA-01 DeviceNet adapter module user’s manual
(3AFE68573360),

* FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user’s manual
(3AUA0000093568 [anglais]).

Parameétre

Valeur donnée par I'utilisateur a une variable, une grandeur ou une
fonction, ou bien signal dont la valeur est mesurée ou calculée par
le variateur

Régulateur PID

Régulateur proportionnel intégral dérivé. La régulation de vitesse
du variateur se base sur I'algorithme PID.



www.odva.org
www.odva.org
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Terme / Abréviation

Description

API

Automate programmable industriel

PROFIBUS, Marques déposées de Pl - PROFIBUS & PROFINET International

PROFIBUS DP,

PROFINET 10

CTP Coefficient de température positif : thermistance dont la résistance
dépend de la température

R1,R2, ... Taille

RO Sortie relais ; interface pour un signal de sortie logique par
'intermédiaire d’un relais

Redresseur Convertit la tension et le courant alternatif en tension et courant
continu.

STO Fonction Safe torque off (Interruption sécurisée du couple, STO).

Cf. chapitre Fonction STO dans le Manuel d’installation du variateur.
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Cybersécurité

Ce produit est destiné a étre raccordé a une interface réseau et a échanger des
informations et des données avec ce réseau. Il incombe au client de fournir et de
maintenir opérationnelle en permanence une connexion sécurisée entre le produit et
le réseau du client ou tout autre réseau, le cas échéant. La mise en place de mesures
(telles que, mais non limitées a, 'installation de pare-feux, I'application de mesures
d’authentification, le chiffrage des données, l'installation de programmes antivirus,
etc.) destinées a protéger le produit, le réseau, le systéme et l'interface contre toute
faille de sécurité, accés non autorisé, interférence, intrusion, fuite et/ou vol de
données et d’informations, reléve de la responsabilité du client. ABB et ses filiales
déclinent toute responsabilité en cas de dégats et/ou de pertes découlant d’une faille
de sécurité, d’'un accés non autorisé, d’'une interférence, d’une intrusion, d’'une fuite
et/ou d'un vol de données ou d’'informations.

Voir également section Verrou utilisateur page 201.
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Mise en route, commande par
E/S et identification moteur

Contenu de ce chapitre @

Ce chapitre décrit :
* la procédure de mise en route ;

* le mode de démarrage, d’'arrét et d’'inversion de sens de rotation, ainsi que
le mode de régulation de la vitesse du moteur par I'intermédiaire des
entrées/sorties (E/S) ;

» la procédure d’exécution de la fonction d’ldentification moteur pour le variateur.
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Procédure de mise en route du variateur

Mise en route du variateur avec I’assistant de mise en service
de la microconsole intelligente.

Sécurité

Seul un électricien qualifié est autorisé a effectuer la mise en route.
Vous devez lire et respecter les consignes du chapitre Consignes de sécurité au début

du Manuel d’installation du variateur. Le non-respect de ces consignes est susceptible de
provoquer des blessures graves, voire mortelles, ou des dégats matériels.

O

Vérifiez que l'installation de I'appareil est correcte. Cf. chapitre Vérification de I'installation
du Manuel d’installation du variateur.

O

Vérifiez que le signal de démarrage n'est pas actif (DI1 en préréglage usine,
A macroprogramme Standard ABB). Le variateur démarrera automatiquement
a la mise sous tension s'il est en mode de commande externe et que l'ordre
de marche externe est activé.
Vérifiez que le moteur peut étre démarré en toute sécurité.
Vous devez désaccoupler la machine entrainée dans les cas suivants :
+ sielle risque d’étre endommagée en cas d’erreur de sens de rotation du moteur ou
* si une identification normale du moteur est requise : si le couple de charge est
supérieur a 20 % ou si la mécanique n’est pas capable de supporter le couple nominal
sur une période transitoire lors de I'exécution de la fonction d’identification moteur.

Conseils d’utilisation de la microconsole intelligente

Les deux commandes en bas de I'écran (Options
et Menu sur la figure de droite) représentent les
fonctions des deux touches et situées

sous I'écran. Les commandes des touches de

fonction varient selon le contexte. [Localo % ACS580 200 He
Les touches (1), (»], (4] et (v] servent, selon e desome () 00

) g S a ré Courant rmotaur
la vue active, a déplacer le curseur et/ou a régler y 0.00»
les valeurs. a :

Couple moteur

La touche |?| ouvre une page d’aide contextuelle. %
Options 12:35

Pour en savoir plus, cf. manuel anglais ACx-AP-x
assistant control panels user’s manual
(3AUA0000085685).

1 — Réglages avec I’assistant de mise en service :
langue, date et heure, et valeurs nominales du moteur

Gardez les données de la plaque signalétique
du moteur a portée de main.

Mettez le variateur sous tension.
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L’assistant de mise en service vous guide pour
la configuration initiale.

L'assistant démarre automatiquement. Attendez
que la microconsole affiche I'écran illustré a droite.

Pour sélectionner la langue de votre choix,

English
Deutsch
Suomi

mettez-la en surbrillance (si elle ne I'est pas déja) l[':l?elliaenrluands

et appuyez sur (OK). Sverska

Nota : Aprés avoir sélectionné la langue, vous

devrez patienter quelques minutes pendant OK»
le téléchargement du fichier des parameétres dans

la microconsole.

Sélectionnez Commencer la configuration Local® % ALS5A0 =010 Hz

et enfoncez la touche (Suivant).

Assistant de configura... —

Configurer le variateur maintenant 7
Commencer la configuration

sortir et ne plus afficher

Retour 1211 Suivant
Choisissez le systéme d’'unités que vous Local & % ACS5A0 =010 Hz
haitez utili t ~—J (Suivant). .
souhaitez utiliser et appuyez sur (Suivant) Localisation

Préréglage des unités :
Systeme international (S

Systeme impérial [norme US)

Retour 12:12 Suivant

Modifiez les unités présentées sur la microconsole Local® ™ ACS5a0 =00 H:z
si nécessaire. - :

= difi i brill Unités | e—

our mogiier Line igns en surbrifance, Madifiez les unités d'affichage si requis)

enfoncez la touche (»).
 Faites défiler le contenu de I'affichage avec

A e
°Cw

les touches @ et Température
L ) Couple : e
Pour passer a I'écran suivant, appuyez sur Courant - EUR»
(Suivant). i
Retour 12:12 Suivant
Réglez la date, I'heure et les formats d'affichage Cocal ¥ ACS5A0 =010 Hz
de la date et de I'heure.
Date & Heure | E—

» Pour modifier une ligne en surbrillance,
enfoncez la touche (»).

 Faites défiler le contenu de I'affichage avec
les touches @ et

Pour passer a I'écran suivant, appuyez

sur (Suivant).

Saisissez I'heure et la date du jour.

Heure
Format date
Format heure

|our.mois.année »
24 heures »

Retour 1213 Suivant
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En mode Edition :

| Local ¢ ™ ACSEED 0.0 Hz
+ Déplacez le curseur vers la droite ou la gauche ([ pate
avec les touches () et ().
+ Ajustez la valeur avec @ et @ Jour Mois  Année
» Enfoncez (Sauvegarder) pour 08 201 4
sauvegarder votre réglage ou (Annuler) ' M ) "
pour annuler les modifications et revenir arel
a I'écran précédent.
Annuler 12:13  Sauvegarder
| Pour donner un nom au variateur (qui s'affichera | [T a1% €% 405500 =00 Hz
haut), ». - .
en haut), appuyez sur Nommer le variateur [ m—

Si vous souhaitez conserver le nom préréglé
(ACS580), passez directement a la configuration
des valeurs nominales du moteur en enfongant

la touche (Suivant).

Le nom s'affichera en haut de |'écran
et permettra d'identifier le moteur
commandé par le vanateur.

Marm variateur

Retour 1213 Suivant
m Saisissez le nom choisi : Local & % ALSERD =00 =
» pour sélectionner le mode de saisie Nom variateur
(minuscules / majuscules / chiffres / caractéres - ahe
spéciaux), appuyez sur @ jusqu’a mettre en z
surbrillance le symbole «». Sélectionnez hd
ensuite le mode a l'aide des touches () et (). Acs5solll
Vous pouvez commencer a écrire. Le mode A
de saisie reste sélectionné jusqu'a ce que vous b Longueur: 7./52
en changiez. Annuler 1213  Sauvegarder
» Pour insérer un caractére, mettez-le en Local< ™ ACSERD =00 Hz

surbrillance via les touches @ et @ puis
appuyez sur (»).

Pour supprimer un caractére, enfoncez

la touche (1.

Enfoncez (Sauvegarder) pour
sauvegarder votre réglage ou (Annuler)
pour annuler les modifications et revenir

a I’écran précédent.

Mom wariateur
F

¥ abc [IEH 123 1%

z
Acsssoly

& Longueur: 7/52
Annuler 1213 Sauvegarder
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Reportez-vous a la plaque signalétique du moteur pour régler les valeurs nominales
du moteur. Entrez les valeurs exactes de la plaque signalétique du moteur.

/7 0
© ABB Motors C€ ¢
3 ~~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [~
| No
[Ins.cl. F IP 55
v Hz [KW [ umin [ A [cos @liaN[tEls
690Y | 50 |30 | 1475 | 32.5 | 0.83
400D | 50 | 30 [ 1475 | 56 |0.83
660Y | 50 | 30 [1470 | 34 |0.83
380D | 50 | 30 [1470 | 59 [0.83
415D | 50 | 30 | 1475 | 54 |0.83
440D | 60 | 35 [1770 | 59 [0.83
Cat.no __ 3GAA 202 001 - ADA
6312/C3 & 6210/C3 [ 180 ko
Q. IEC 34-1 Q

Exemple de plaque signalétique d’'un moteur asynchrone :

0 Sélectionnez le type de moteur.

Assurez-vous que les données moteur sont
correctes. Les valeurs sont préréglées en fonction
de la taille de I'appareil mais vous devez vérifier
qu’elles correspondent bien au moteur.
Commencez par le courant nominal.

Si vous devez modifier la valeur, enfoncez

la touche (] (lorsque le symbole s'affiche au bout

Local$ ™ ACS580 +0.0Hz

VYaleurs nom moteur | E—

Trouvez les valeurs sur la plaque
signaléugue du moteur et entrez-les
el

Courant:

T - ACon i

de la ligne) pour passer en mode Edition. Retour 15:56 Suivant
D Réglez la valeur : LDCBl@ (‘l ACSERD 0.0 Hz
+ Déplacez le curseur vers la droite ou la gauche |[ourant:
avec les touches (1) et ().
» Ajustez la valeur avec @ et @ ‘I @
Enfoncez (Sauvegarder) pour sauvegarder A
votre réglage ou (Annuler) pour annuler les v
modifications et revenir & I'écran précédent. ID 0 5 2'
Annuler 12:13  Sauvegarder
0 Continuez a vérifier et éventuellement & modifier | i@ % ACS5A0 =00 Hz
les valeurs nominales et sélectionnez le mode .
Yaleurs nom moteur [ m—

de commande (scalaire ou vectoriel)

Les réglages du cos ® nominal et du couple
nominal sont facultatifs.

Faites défiler a I'aide de @ jusqu'a la derniére
valeur de la liste.

Une fois la derniere valeur modifiée, la microconsole
passe directement a la vue suivante.

Pour y accéder directement, utilisez la touche
(Suivant).

Trouvez les valeurs sur la plagque
signalétgque du moteur et entrez-les
el

e e
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La vérification du sens de rotation est facultative
et nécessite de faire tourner le moteur.

Ne l'effectuez pas si elle présente le moindre
risque ou si la configuration mécanique ne s’y
préte pas.

Pour vérifier le sens de rotation, mettez Rotation
moteur en surbrillance et appuyez sur
(Suivant).

Local® ™ ACSEAN 0.0 Hz
Essai sens de rotation 7 EEEC

Faire tourner le mateur pour vérifier e
sens de rotation ¥

Pas maintenant
Rotation moteur

Retour 12:13 Suivant

| Enfoncez la tou'che Start de la micro Local 9 ACS5A0 =010 Hz
console pour démarrer le variateur.

Appuyez sur Start L ]

Attention! Tant que la configuration
n'est pas finie, les sécurités ne sont
pas activées et |a vitesse moteur est
limitée & 5 Hz.

Appuyez sur start pour faire tourner
1213

Retour

Vérifiez le sens de rotation du moteur.

S’il tourne en sens avant, sélectionnez Oui,
rotation en sens avant et enfoncez
(Suivant) pour poursuivre.

Dans le cas contraire, sélectionnez Non, sens
de rotation fixe et enfoncez (Suivant) pour
poursuivre.

Local® f ACSHAD *50Hz
Rotation en sens avant 7 NN

Avec ¢Mon, sens de rotation fixes, le
variateur inverse le sens de rotation,
qui devient le ¥sens avants.

Oui, rotation en sen

Maon, sens de rotation fixe

Retour 12:13 Suivant
Sens avant Sens inverse
m Pour sauvegarder les réglages effectués jusqu'a | [TZ7% ¢ ACSHA0 =00 1=
résent, sélectionnez Sauvegarde et enfoncez -
R 9 Sauvegarder ? I

(Suivant).

Si vous ne voulez pas faire de sauvegarde,
sélectionnez Pas maintenant et appuyez sur

(Suivant).

Copie tous les réglages dans un
fichier sur la micro-console. Pour
restaurer une sauvegarde : Menu =
Sauvegardes.

rnaintenant U

Sonwonardo

[Retour

12:35

Suivant|
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La premiére mise en route est maintenant
terminée, et le variateur est prét a fonctionner.

Enfoncez la touche (Fait) pour accéder
a la vue Accueil.

Local ¢ ™ ACSEED +0.0 Hz

Mise en service termi...
Wariateur prét a fonctionner.
Deémarrage/arrét : on

Sens de rotation Qiz

Reférence [fréq): EntéAnal Ech

Retour 12:35 Fait
La vue Accueil, qui permet de visualiser les Cocal 3 ACSEO0 =00 H:

valeurs des signaux sélectionnés, s’affiche
al'écran.

Il existe plusieurs modes d’affichage de la vue
Accueil (cf. page 49). Vous pouvez faire défiler les
modes d’affichage avec les touches fléchées

(O et()).

Erzéquenu:e de sortie UUU‘
E\aurant rnoteur UUU ‘}
gguuple moteur U . U ‘

4

Options 12:35 Menu
2 — Réglages supplémentaires dans le menu Réglages essentiels
Vous pouvez régler des paramétres Local © ™ ACS530 =00 Hz

supplémentaires, tels que le macroprogramme,

les rampes, les limites, etc., depuis le Menu

principal : pour y accéder, enfoncez la touche

(Menu).

Sélectionnez Réglages essentiels et appuyez

sur (Sel) (ou ().

ABB vous recommande d’effectuer au moins ces

réglages supplémentaires :

» Choisissez un macroprogramme ou réglez
séparément les valeurs de démarrage, d’arrét
et de référence.

* Rampes

« Limites

Le menu Réglages essentiels vous permet

également d’ajuster les réglages relatifs au

moteur, au régulateur PID, au bus de terrain, aux
fonctions avanceées, a I'horloge, a la région

et a I'affichage. Le menu contient aussi une

fonction permettant de réinitialiser la vue Accueil.

Pour en savoir plus sur les différents points

du menu Réglages essentiels, appuyez sur @

pour ouvrir la page d’aide.

Menu principal

E] Réglages essentiels

-
mS E/s
EE Diagnostic -
= I .
Sortie 12:35 Sel
Local® ™ ACSEED 0.0 Hz

Réglages essentiels

A Macroprogramme ;. Standard ABB
Mateur 3
Marche, arrét, fréquence 3
Rampes 3
Limites >
Retour 12:35 Sel
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2 — Réglages supplémentaires : Macroprogramme

0 Sélectionnez Macroprogramme : et appuyez sur Locald ™ ACSEED =00 Hz
(Sel) (ou &) Réglages essentiels

rogramme

Marche, arrét, fréquence >

Rampes (3

Limites -

Retour 12:35 Sel

m Pour modifier le macroprogramme, sélectionnez Local & % ALSERD =00 =

celui que vous voulez utiliser et enfoncez
(Sel). La touche (Retour) vous permet
d'annuler les modifications et de revenir a I'écran
précédent.

N.B.:

Le changement de macroprogramme réinitialise
tous les parametres a leurs préréglages usine,
a l'exception des données moteur.

Macroprogramme cmde

Enfoncez [?] pour des descripions du
cahlage.
ATTEMTION @ réinitialise tous les

réglages.
Standard ABE |i|
ChAC 3 fils

[Retour

12:35 Sel

En modifiant le macroprogramme, vous
changez également I'utilisation des signaux
d’entrées/sorties (E/S) du variateur. Vérifiez
que le cablage réel des E/S et I'utilisation des
E/S dans le programme de commande
concordent. Pour connaitre I'utilisation actuelle
des E/S, consultez le menu /O dans le Menu
principal (cf. page 32).
Pour en savoir plus sur le macroprogramme
sélectionné, enfoncez la touche |?|. La page
d'aide indique I'utilisation des signaux et des
raccordements d'E/S. Pour les schémas de
raccordement détaillés des signaux d’E/S,
cf. chapitre Macroprogrammes de commande
(page 87).
Faites défiler la page avec les touches

et |v].

Pour revenir au menu Macroprogramme
cmde, enfoncez (Sortie)

Tous les macroprogrammes, a I'exception du
macroprogramme Standard ABB (vectoriel), sont
préréglés pour utiliser la commande scalaire. Au
premier démarrage, vous avez le choix entre la
commande scalaire ou vectorielle. Pour changer
le mode de commande par la suite, suivez les
consignes de la page Menu - Réglages
essentiels - Moteur - Mode de commande.

Local® {* ACShE0 300 Hz |

@ Standard ABB

Un signal pour démarrage arrét et
un autre pour le sens de rotation
[préréglage usine).

Raccordements d'E/S pour ce

macroprogramme
Sortie 12:35
Local® ™ ACSHAN +0.0Hz

@ Standard ABB

Haccordements o' £/ pour ce
MaCTroprogramme ;
1 : démarrage/arrét
DI2 : sens avant/arriére
DI3 : sélection vitesse constante
Dl4 : sélecton vitesse constante

Sortie 12:35
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2 — Réglages supplémentaires : Valeurs de démarrage, d’arrét et de référence

O

Si vous ne voulez pas utiliser un
macroprogramme, effectuez les réglages des
valeurs de démarrage, d’arrét et de référence :
Sélectionnez Marche, arrét, référence et

appuyez sur (Sélectionner) (ou (»)).

Local & (™ ACS580 0.0 Hz

Réglages essentiels
A Macroprogramme ;. Standard ABB
Moteur

»

Marche, arrét, fréquence 3
Rampes -
Limites 3
Retour 12:38 Sel
0 Réglez les paramétres selon vos besoins. Local® 4 ACSEAD <00 Hz

Sélectionnez le paramétre et enfoncez la touche
(Sel).

En modifiant des parameétres, vous changez
également I'utilisation des signaux d’E/S du
variateur. Vérifiez que le cablage réel des E/S et
I'utilisation des E/S dans le programme de

Marche, arrét, fréquence

Source référenc

Al échelle

Source marchesarrét.. DI démarr...

e Disposiuf cmde secondaire CHff »
commande concordent. Pour connaitre I'utilisation | _ -
actuelle des E/S, consultez le menu I/O dans le Retour 12:38 Edition
Menu principal (cf. page 32).

Une fois les ajustements terminés, vous pouvez
revenir au menu Réglages essentiels en
appuyant sur (Retour).
2 — Réglages supplémentaires : Rampes
(temps d’accélération et de décélération pour le moteur)
[]| Sélectionnez Rampes et appuyez sur (Sel) |[Tocal® €% ACSEGD =001z

(ou (»)).

Réglages essentiels
AMacroprogramme . Standard ABB

Mateur *
Marche, arrét, fréquence *
Rampes *
Limites *
Retour 12:36 Sel
0 Réglez les paramétres selon vos besoins. Local © ™ ACSH30 =00 Hz
Sélectionnez un paramétre et appuyez sur Rampes

(Edition).
Une fois les ajustements terminés, vous pouvez

revenir au menu Réglages essentiels en
appuyant sur (Retour).

[ération :

Temps de decélération : 20000 =
Termnps forme : 0100 s
Mode arrét Roue libre
B Utiliser deux jeux de rampe

Retour 12:36 Edition
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2 — Réglages supplémentaires : Limites

Sélectionnez Limites et appuyez sur (Sel)
(ou ().

Local® (™ ALSHED +0.0 Hz

Réglages essentiels
A Macroprogramme © Standard ABB

Moteur 3
Marche, arrét, fréquence (2
Rampes -
Limites 3
[Retour 12:36 Sel
0 Réglez les paramétres selon vos besoins. Cocal <& ™ ACS5a0 =010 Hz
Sélectionnez un paramétre et appuyez sur Limites

(Sel).

50.00 Hz

Fréquence minimum :

Une fois les ajustements terminés, vous pouvez Fréquence maximum : RO.00 Hz
revenir au menu Réglages essentiels en Caurant maximum - 394 A
appuyant sur (Retour).
Retour 12:36 Edition
3 — Menu des E/S (Menu 1/0)
| Une fois les réglages supplémentaires effectués, Local® ™ ACSEE0 =00 Hz

vérifiez que le cablage effectif des entrées/sorties
correspond bien a leur utilisation par le programme
de commande.

Menu principal
E] Réglages essentiels 3

Dans le Menu principal, sélectionnez I/O et =1 E/S -

enfoncez la touche (Sel) pour accéder L

au menu /0. iE Diagnostic -
o I .
Sortie 12:36 Sel

0 Sélectionnez un réglage a vérifier et appuyez sur Local® ™ ACSEAD =00 Hz
0 Démarrage/arré

02:4 sens de rotation »
DI3:0 Udlisé & plusieurs endroits »
Oi4: 0 Unlisé 5 plusieurs endrois »
DI5: 0 Passage au jeu de rampe 2»

12:54 Sel

Retour
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Pour afficher les détails d’'un paramétre non Local® = ALS530 =00 Hz
réglable via le menu 1/0, enfoncez (Vue). :

Lilisation : Démarrage./arrét

Ajouter util: Mon utilisé

Retour 12:55 Yue
Pour régler la valeur d'un paramétre, enfoncez Local @ ALSEAD =00H
la touche (Edition), modifiez Ia valeur & laide DDIT'_ * R
des touches (4], (v), (O et () puis appuyez sur :

Valeur active : 0
Utilisation :
Ajouter il Mon utilisé

(Sauvegarder). N.B. : le cablage doit refléter
la valeur sélectionnée.

Revenez au menu principal en appuyant sur
la touche (Retour) autant de fois que

nécessaire. Retour 12:65 Edition
Local¢ ™ ACS5R0 00 H:z

Utilisation :

Mon utilisé

DI démarr/arrét

DI démarr/arrér,
DI avant, DIZ arrigre
DITP démarrage, DI2 arrét

Annuler 1255 Sauvegarder

4 — Menu Diagnostic

Une fois les réglages supplémentaires effectués Local® ™ ACSHA0 =00 Hz
et les raccordements d’E/S vérifiés, vous pouvez
utiliser le menu Diagnostic pour contréler que

votre configuration fonctionne correctement. E: Réglages essentiels .

Menu principal

Dans le Menu principal, sélectionnez Diagnostic ie E/S ,
et enfoncez la touche (sel) (ou (). o
EE Diagnostic 3
Sortie 12:55 Sel
Choisissez les éléments a contrdler et appuyez Local® ™ ACSH30 =00 Hz
sur (Sel). Diagnostic

Revenez au menu Diagnostic en appuyant sur
la touche (Retour) autant de fois que
nécessaire.

Sel
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5 — Sauvegarde

0 Lorsque vous avez terminé la mise en route, ABB

vous conseille de sauvegarder vos réglages.

Dans le Menu principal, sélectionnez
Sauvegardes et enfoncez la touche (Sel)

(ou ().

Sortie 12:85 Sel

Local< ™ ACSE30 *0.0Hz
Menu principal

[ -

ﬂ Infos systéme 8

g Efficacité énergétique -

[ Appuyez sur (Sel) pour lancer la sauvegarde.

Local (™ ALSHED +0.0Hz

Sauvegardes
garde

&) ACS580 (2) 05.08.2014 sauveg... »
[ ACS580 05.08.2014 .

Retour 12:55 Sel
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Procédure de commande du variateur par les E/S

La procédure suivante décrit le mode d’exploitation du variateur via les entrées

logiques et analogiques :

» apres exécution de la procédure de mise en service et
» en utilisant les préréglages usine du macroprogramme Standard ABB.

Réglages préalables

Sivous devez inverser le sens de rotation, vérifiez que
la rotation en sens arriére est autorisée : dans Menu -
Réglages essentiels - Limites, vérifiez que la limite
minimum a une valeur négative et la limite maximum
une valeur positive.

Vérifiez que les signaux de commande sont raccordés
comme illustré au schéma de raccordement pour
le macroprogramme Standard ABB.

Vérifiez que le variateur est en commande a distance

(REM). La touche sert & permuter entre
la commande locale et a distance.

Cf. section Macroprogramme
Standard ABB page 83.

En commande a distance,
la microconsole affiche Distant dans
I'angle supérieur gauche.

Démarrage du moteur et régulation de sa vitesse

Démarrez le moteur en activant (mise a « 1 ») I'entrée

_ Distant » . ALSEED 20.3 He
logique 1 (DI1). Fréquence de sortie
La fleche se met a tourner. Elle est en pointillé Hz 1 1 25
jusqu’a ce que la référence soit atteinte. Fourant motour
Réglez la fréquence de sortie du variateur (vitesse 4 A 0 . 3 g]’
moteur) en ajustant la tension sur I'entrée analogique
1(AI1). gouple moteur _0 1
Options 12:55 Menu
Inversion du sens de rotation du moteur
geBTzarriére : activez (mise a « 1 ») I'entrée logique Di=tant F ACSEED 203 Hz
(DI12). Fréquence de sortie
Sens avant : désactivez (mise a « 0 ») I'entrée logique Hz - 1 4 3 8
2 (D12). Courant moteur 0 40
U A0p
Couple moteur
% -0.8
Options 12:55 Menu
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Arrét du moteur

Désactivez (mise a « 0 ») I'entrée logique 1 (DI1).
La fleche arréte de tourner.

Distant ¥y ACSHRN

-20.3 Hz

Fréquence de sortie
Hz

0.00

p iuurant moteur U . U U "
gguuple moteur 00

Options 12:54

Menu
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Exécution de la fonction d’ldentification Moteur

Le variateur identifie automatiquement par magnétisation les données moteur lors
de sa premiére mise en route, en utilisant I'identification Mot arrété, et aprés chaque
modification d'un des parameétres du moteur (groupe 99 Données moteur) lorsque :
» le parametre 99.13 Demande identif moteur est réglé sur Mot arrété et que

* le paramétre 99.04 Mode commande moteur est réglé sur Vectoriel.

Dans la plupart des applications, il n’est pas nécessaire de procéder a une

identification moteur. L'identification moteur doit étre sélectionnée manuellement si :

* le mode de contréle vectoriel est utilisé (paramétre 99.04 Mode commande
moteur réglé sur Vectoriel) et que

* le moteur utilisé est a aimants permanents (parameétre 99.03 Type moteur réglé
sur Moteur a aimants permanents), ou que

* le moteur utilisé est un moteur synchrone a réluctance (SynRM, paramétre
99.03 Type moteur réglé sur SynRM), ou que

* le moteur doit fonctionner a proximité de la référence de vitesse nulle, ou que

» le moteur doit fonctionner a un couple supérieur a son couple nominal dans une
large plage de vitesses.

Vous pouvez lancer l'identification moteur au moyen de I'assistant (Menu - Réglages
essentiels - Moteur - Identification moteur, cf. page 38) ou du paramétre
99.13 Demande identif moteur (cf. page 47).

N.B. : Si les paramétrages du moteur (groupe 99 Données moteur) sont modifiés aprés
exécution de la fonction d’identification moteur, elle doit étre exécutée a nouveau.

N.B. : Si vous avez déja paramétré votre application pour utiliser le mode de
commande scalaire (99.04 Mode commande moteur réglé sur Scalaire) et que vous
souhaitez modifier le mode de commande a Vectoriel,

* lancez l'assistant Mode de commande (Menu - Réglages essentiels - Moteur -
Mode de commande) et suivez la procédure. L'assistant vous guide pendant
le réglage de I'identification moteur.

ou
* réglez le parametre 99.04 Mode commande moteur sur Vectoriel et

» sivotre appareil est commandé par les E/S, vérifiez le réglage des parameétres
des groupes 22 Sélection référence vitesse, 23 Rampe référence vitesse, 12
Al standard, 30 Limites et 46 Réglages supervision/échelle ;

» sivotre appareil utilise la régulation de couple, vérifiez également les
parametres du groupe 26 Chaine référence couple.

O
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Exécution de la fonction d’identification moteur

Avec l'assistant

Controle préalable

80 % de sa vitesse nominale. Il tournera en marche avant. Vous devez vous

é 2 ATTENTION ! Pendant 'exécution de la fonction, le moteur atteindra 50 a

assurer qu’il peut fonctionner en toute sécurité avant d’exécuter

la fonction !

Ne lancez jamais I’identification d’un moteur en rotation. Assurez-vous
que le moteur est a I’arrét avant d’exécuter la fonction.

O

Désaccouplez le moteur de la machine entrainée.

Vérifiez que les valeurs réglées pour les données moteur correspondent exactement
a celles de la plaque signalétique.

Vérifiez que le circuit STO est bien fermé.
L’assistant vous demande si vous souhaitez utiliser des limites provisoires pour

le moteur. Celles-ci doivent respecter les conditions suivantes :
Vitesse mini < 0 tr/min

Vitesse maxi = vitesse nominale moteur (pour la procédure d’identification normale,
le moteur doit atteindre 100 % de sa vitesse)

Courant maxi > fiy
Couple maxi > 50 %

Vérifiez que la microconsole est en commande locale (« Local » affiché dans le coin
supérieur gauche). La touche sert a permuter entre la commande locale
et a distance.

Identification moteur

Dans la vue Accueil, appuyez sur (Menu) | ors @ Ararap =001z

our accéder au menu principal. —
P P P Menu principal

Sélectionnez Réglages essentiels et appuyez N N
sur (Sel) (ou (). E] Réglages essentiels -

&
mS Ess >
EE Diagnostic 3
| = | =

Sortie 1235 Sel
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Sélectionnez Moteur et appuyez sur (Sel)

Locald {™ ACSHB0 $0.0Hz
(ou &) Réglages essentiels
A Macroprogramme : Standard ABB
Moteur -
Marche, arrét, fréquence 3
Rampes [
Limites -
Retour 12:56 Sel
Sélectionnez Identification moteur (affiché Local® 9 ACS580 =00 o/min
uniquement lorsque le moteur est en commande Moteur
vectorielle) et appuyez sur (Sel) (ou (). XWode de commands Vectoriel

\-’aleurs nomlnales

mateur
F‘rntectlun thermique estimée 20 °C w
F‘rntectlun thermlque mesurée [3

Hetuur 16:00 Sel

Sélectionnez un réglage a vérifier et appuyez sur

(sel) (ou ().

Locald ™ ACSEE0 =0.0 tr/min

Identification moteur? [ E—

sélectionnez I'identfication rmoteur &
effectuer, si applicable. Enfoncez [7]
pour des détails,

|dentfication du moteur & I'arrét
|dentfication narmale
| I P ey |
|Retour 16:03 Suivant
L'alarme Identification moteur s'affiche pendant Local® ¥ ACSH30 =0.0 o/ min
uelques secondes en haut de I'écran. — — -
quelq Limites mot provisoires W

La LED de la microconsole clignote en vert pour
indiquer qu’une alarme est active.

Vérifiez les limites moteur affichées a I'écran.

Si d'autres limites doivent étre utilisées pendant
l'identification moteur, entrez-les ici. Les limites
d'origine seront restaurées a l'issue de
I'identification.

Enfoncez la touche (Suivant).

3i des limites spéciales sont requises,
réglez-les. Les valeurs actuelles
SErOnt restaurées ensuite.

ninirmum -1500.00 t/min e
Vitesse maximum  1360.00 tr/minw
Hetnur. 16:03 Sui\raﬁt
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O

Appuyez sur la touche Start () pour lancer
la procédure d'identification.

En regle générale, ABB déconseille d’appuyer
sur les touches de la microconsole pendant
I'exécution de la fonction d’identification moteur.
Toutefois, vous pouvez arréter a tout moment son
exécution par un appui sur la touche Stop
(@)

Une barre de progression s'affiche pendant
I'exécution de la fonction.

Une fois la procédure terminée, I'écran affiche
Identification moteur terminée. La LED arréte
de clignoter.

En cas d'échec de la fonction, le variateur
déclenche sur défaut FF61 Identification moteur.
Cf. chapitre Localisation des défauts page 497
pour en savoir plus.

Locald {* ACSHB0 200 or/min

Start: début identification W

Enfoncez Start : le moteur tourne
pendant 80 =, accélére jusqu'a la
yitesse nominale et s';arréte & la fin
de la procédure.

Retour 16:04

Local<d & ACSEE0 F0.0 tr/min

Identif moteur en cours...

Cette opération peut prendre quelques
minutes.

Yitesse moteur uths... 134642 o/
Courant moteur 070 A
Couple moteur 0.0 %

16:04
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Avec le paramétre 99.13 Demande identif moteur

Contréle préalable
2 ATTENTION ! Pendant I'exécution de la fonction, le moteur atteindra

50 a 80 % de sa vitesse nominale. Il tournera en marche avant. Vous devez
vous assurer qu’il peut fonctionner en toute sécurité avant d’exécuter
la fonction !

Ne lancez jamais la fonction d’identification pour un moteur en rotation.
Assurez-vous que le moteur est a I'arrét avant d’exécuter la fonction.

[ | Désaccouplez le moteur de la machine entrainée.

Vérifiez que les valeurs réglées pour les données moteur correspondent exactement
a celles de la plaque signalétique.

Vérifiez que le circuit STO est bien fermé.

Si les paramétrages (groupe 10 DI et RO standard a groupe 99 Données moteur) sont
modifiés avant d’exécuter la fonction, vérifiez que les nouveaux réglages respectent
les conditions suivantes :

[ | 30.11 Vitesse minimum < 0 tr/min

O | 30.12 Vitesse maximum = vitesse nominale moteur (pour la procédure d'identification
normale, le moteur doit atteindre 100 % de sa vitesse)

O | 30.17 Courant maximum > i

a

30.20 Couple maximum 1 > 50 % ou 30.24 Couple maximum 2 > 50 %, en fonction
de la limite de couple utilisée conformément au paramétre 30.718 Sél limite couple.

Vérifiez que le signal suivant est actif :
validation marche (20.12 Source validation marche 1) ;
validation démarrage (20.79 Commande démarrage active) ;

rotation permise (20.22 Rotation permise).

O ooao

Vérifiez que la microconsole est en commande locale (« Local » affiché dans le coin
supérieur gauche). La touche sert a permuter entre la commande locale
et a distance.

Identification moteur

0 Dans la vue Accueil, appuyez sur (Menu) Local® ™ ACS530 =00 H:
pour accéder au menu principal. -

Menu principal

Appuyez sur |4].
ppuy @ E: Réglages essentiels .

-
mS £ss .
EE Diagnostic -
| o IS -
Sortie 12:35 Sel
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Sélectionnez Paramétres et appuyez sur

O Local< {* ACSHB0 200 or/min
(Sel) (ou (). Menu principal
= .
@ Efficacité énergétique -
[ 3
[ 3
Sortie 16:00 Sel
| Sélectionnez Liste compléte et appuyez sur Local® % ACSHED =00 t/min
(Sel) (ou (2)). Paramétres
Liste compléte
Favoris 3
Madifié -
Retour 16:00 Sel
m Faites défiler la page au moyen des touches Locald % ACS580 =00 w/min
@ et @ jusqu'a sélectionner le groupe de Liste complete
parametres 99 Données moteur. Appuyez 95 Configuration matsriel - .
ensuite sur (Sel) (ou (). 9 Systbme "
97 Commande moteur 3
88 Parametres moteur utilisateur  »
99 Données moteur 3
Retour 16:00 Sel
0 Faites défiler la page au moyen des touches @ Cocald % ACS580 =00 o/min

et @ jusqu'a sélectionner le parametre 99.13
Demande identif moteur (99.713 Demande
identif moteur). Appuyez ensuite sur
(Sel) (ou ().

99 Données moteur

99.17 Cos ¢ nominal moteur

Retour 16:01

89.08 Vitesse nominale .. 1360 tr/min
910 Puissance nominale m.. 018 kW

0.00

8912 Couple nominal moteur 0.000 MNm
9913 Demande idenuf moteur

Aucun

Edition

Sélectionnez le type d'identification moteur et
appuyez sur (Sauvegarder) (ou ().

Local® ¥ ACS5E0 £0.0 tr/min

[2] Paruelle
[3] Moteur arrété
[6] Avancee

9913 Demande identif moteur

[0] Aucun
[1] Mormal

Annuler 16:01 Sauvegarder
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La microconsole revient a I'affichage précédent et
I'alarme Identification moteur s’affiche en haut

pendant quelques secondes.

La LED de la microconsole clignote en vert pour

indiquer qu’une alarme est active (AFF6).

La vue d’alarme AFF6 s’affiche si aucune touche
n’est actionnée pendant une minute. La touche
(Procédure) déclenche I'affichage d'un
message vous informant que l'identification
moteur sera effectuée au prochain démarrage.
La touche (Masquer) sert & masquer la
vue d’alarme.

Appuyez sur la touche Start () pour lancer
la procédure d'identification.

En regle générale, il est déconseillé d’appuyer
sur les touches de la microconsole pendant

£ ldentfication mots

99 Données moteur

8909 Viresse nominale . 1360 or/min
99.10 Puissance nominale m... 0.78 kW
89171 Cos ¢ nominal moteur 0.00
8912 Couple nominal moteur 0.000 Mm

99.13 Demande identf moteur Mormal

Retour 16:02 Edition
Local<d ™ ACSEE0 200 or/min
Alarme AFFG
Code AUX: 0000 0000
Identification moteur 15:58:52

|denufication moteur préte & démarrer

I'exécution de la fonction d'identification moteur. |LMasquer 16:02 Procédure
Toutefois, vous pouvez arréter a tout moment
son exécution par un appui sur la touche Stop
(@)
La fleche en haut de I'écran clignote pendant Locald T ACSRAD . =00 msmin
I'exécution de la fonction. pa— -
Une fois | p | ffich 399 Données moteur

ne fois la procédure terminée, I'écran affiche L . .

P 99.08 Viresse nominale .. 1360 tr/min

Identification moteur terminée. La LED arréte
de clignoter.

En cas d'échec de la fonction, le variateur
déclenche sur défaut FF61 Identification moteur.
Cf. chapitre Localisation des défauts page 497
pour en savoir plus.

99.10 Puissance nominale m... 0.78 kW
89171 Cos ¢ nominal moteur 0.00

8812 Enuple nominal moteur 0.000 Mm
de identf moteur Mormal

16:03 Edition
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Microconsole

Contenu de ce chapitre

Ce chapitre contient les consignes de dépose et de remontage de la microconsole
intelligente ainsi qu’une description rapide de I'affichage, des touches et des
raccourcis. Pour en savoir plus, cf. manuel anglais ACx-AP-x assistant control panels
user’s manual (3AUA0000085685).

Dépose et remontage de la microconsole

Pour déposer la microconsole, enfoncez la languette située en haut (1a) et faites
basculer la microconsole vers I'avant (1b).

o

iy ,
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Pour remettre la microconsole en place, insérez le bas dans son logement (1a),
enfoncez la languette située en haut (1b) et poussez le bord supérieur jusqu’a ce qu'il

s’encliquéte (1c).

.

Local® (™ ACS560 20.0 He

(:>—o

ur:
Options 12:35 Menu

!

1 Ecran de la microconsole

Fleches

2 | Touche de fonction Gauche

Touche Stop (Arrét)
(cf. Démarrage et arrét)

3 | Touche de fonction Droite 8 | Touche Start (Démarrage)
(cf. Démarrage et arrét)
4 | LED détat, cf. chapitre Maintenance 9 | Touche Loc/Rem (commande locale/a

et diagnostic matériel, section LED
du Manuel d’installation du variateur.

distance) (cf. Loc/Rem)

5 |Aide

Port USB




Ecran de la microconsole

La plupart des vues comportent les éléments suivants :
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@—<
@_

o

o X\ [ @) >0

Local® A& &™ ACSHED

3144

Hz

Fréquence sortie

14

.39.

A

Caurant moteur

0

37

%

(Couple moteur

0.2

Options

10:07

Menu

o o

1. Dispositif de commande et icones associées : mode de commande
du variateur :

+ Pas de texte : variateur en commande locale depuis un autre appareil.
Les icones de la ligne du haut indiquent les actions autorisées :

Texte/lcOnes

Démarrage depuis
la microconsole

Arrét depuis
la microconsole

Référence donnée
par la microconsole

Non autorisé

Non autorisé

Non autorisée

* Local

de la ligne du haut indiquent les actions autorisées :

: variateur en commande locale depuis cette microconsole. Les icones

Texte/lcones

Démarrage depuis
la microconsole

Arrét depuis
la microconsole

Référence donnée
par la microconsole

Local

&

Autorisé

Autorisé

Autorisé
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» Distant : variateur en commande a distance, c’est-a-dire commandeé par les
E/S ou la liaison série. Les icones de la ligne du haut indiquent les actions
autorisées sur la microconsole :

Texte/lcones Démarrage depuis | Arrét depuis la Référence donnée
la microconsole microconsole par la microconsole

Distant Non autorisé Non autorisé Non autorisée

Distant Autorisé Autorisé Non autorisée

Distant 4 | Non autorisé Autorisé Autorisée

Distant 4 & | Autorisé Autorisé Autorisée

2. Bus de la microconsole : plusieurs variateurs sont raccordés a cette
microconsole. Pour changer le variateur actif, ouvrez le menu Options -
Sélection variateur.

3. Icone d’état : état du variateur et du moteur. La fléche indique le sens de rotation
du moteur : avant (sens horaire) ou arriere (sens anti-horaire).

Icone d’état | Animation Etat du variateur

el - Arrété

[ - Arrété, démarrage interdit

[ galas vy Clignotante Arrété, commande de démarrage donnée mais
démarrage interdit. Cf. Menu - Diagnostic sur
la microconsole.

Hog Clignotante Défaut

Mo Clignotante En marche, référence atteinte mais référence = 0

Jie" En rotation En marche, référence non atteinte

™M En rotation En marche, référence atteinte

1] - Préchauffe (chauffe du moteur) activée

Z, - Mode veille PID activé

4. Nom du variateur : si vous avez donné un nom au variateur, celui-ci s’affiche sur
la ligne du haut. Le nom préréglé est « ACS580 ». Vous pouvez le changer via
Menu - Réglages essentiels - Horloge, région, affichage sur la microconsole
(cf. page 70).

5. Valeur de la référence : affichage de la vitesse, fréquence, etc. avec l'unité. Pour
en savoir plus sur la modification des valeurs de référence, cf. menu Réglages
essentiels (page 54) ou menu Options (page 79).

6. Zone de contenu : affiche les informations de la vue active. Le contenu change
d’'une vue a l'autre. Les exemples présentés a la page 47 sont issus de la vue
principale de la microconsole, la vue Accueil.

7. Touches de fonction : fonctions associées aux touches et (varient
selon le contexte).
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8. Horloge : affiche I'heure actuelle. Vous pouvez changer I'heure et le format
d’heure via Menu - Réglages essentiels - Horloge, région, affichage sur
la microconsole (cf. page 70).

Vous pouvez modifier le contraste de I'affichage et le rétroéclairage via
Menu - Réglages essentiels - Horloge, région, affichage sur la microconsole
(cf. page 70).

Affichages de la vue Accueil

Il existe quatre modes d’affichage de base différents, préconfigurés et paramétrables,
pour la vue Accueil de la microconsole. La vue Accueil 1 est préréglée. Vous pouvez
faire défiler les modes d’affichage avec les touches fléchées ((©) et (»)). La derniére
ligne présente d’abord le numéro de I'affichage de la vue Accueil actif, puis I'heure
apres quelques instants.

Vue Accueil 1 (prereglee) . Local® (1 ACSRAD =00 Hz

» Fréquence de sortie (Hz) : paramétre 01.06 Fréquence de sortie
Fréquence sortie Hz 0 . 0 0 |

» Courant moteur (A) : parameétre 01.07 Courant T ourant moteur
moteur ‘[A U . U U]’
» Valeur active Al1 (V ou mA) : parametre 12.11
Valeur active Al1 gfouple moteur 0 0
3 .
Options 12:35 Menu
Vue Accueil 2 : Local® (™ ACSEED $00He
» Courant moteur (A) : paramétre 01.07 Courant
moteur Couple moteur 0.0 %
» Puissance de sortie (kW) : parameétre 01.14 |'SDD-D [P SDIJ-D|
Puissance sortie i i
Puissance sortie 0.00 kw
|-5.00 [ 5.00]
Options 274 Menu
Vue Accueil 3 : Local® (™ ACS5ED $0.0 Hz
. Représentation graphique de la fréguence de [Fréquence sortie 0.00 He|
sortie au cours des 60 derniéres minutes : il
paramétre 01.06 Fréquence sortie R
\ LD
5000 30 min

Options 3/4 Menu
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Vue Accueil 4 : Local®y ™ ACSER0 +00Hz
* Représentation graphique du courant moteur au .00 75D 15.00
cours des 60 dernieres minutes : paramétre 071.07 TR TRARTIRN '-I' v »,»,l/

Courant moteur

Courant mateur

Options 474 Menu

Vous pouvez remplacer les parameétres présentés dans la vue Accueil ou créer de
nouveaux affichages de cette vue présentant des paramétres choisis.

» Allez dans la vue Accueil que vous souhaitez modifier et enfoncez la touche
Options ((=) puis sélectionnez Edition vue Accueil (page 79), ou

» Accédez au menu Principal et sélectionnez Paramétres. Ouvrez le parameétre,
enfoncez la touche Ajouter a la vue et sélectionnez un affichage de la vue
Accueil ou créez-en un nouveau.

Touches

Cette section décrit les touches de la microconsole.

Touche de fonction Gauche

La touche de fonction gauche ((=) sert habituellement a sortir d’'un menu ou

a annuler une action. Sa fonction dépend du contexte et est indiquée par le texte
en bas a gauche de l'affichage.

Maintenez la touche enfoncée pour quitter successivement chaque vue et
revenir a la vue Accueil. Cette fonction n’est pas disponible sur les écrans spéciaux.

Touche de fonction Droite

La touche de fonction droite ((&)) sert habituellement a effectuer une sélection,

a accepter ou a confirmer un choix. Sa fonction dépend du contexte et est indiquée
par le texte en bas a droite de I'affichage.
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Fléches

Les fleches Haut et Bas ((4) et (v)) servent & mettre en surbrillance des choix dans
les menus et listes de sélection, a faire défiler les pages de texte et a régler des
valeurs (ex., réglage de I'heure, saisie d’'un code d’accés ou modification de la valeur
d’'un paramétre).

Les fleches Gauche et Droite ([©) et (»]) servent a déplacer le curseur vers la gauche
ou la droite en mode de modification des parameétres, ou a avancer/reculer dans les
assistants. Dans les menus, (©) et () ont la méme fonction que (=>et ().

Aide
La touche Aide ( ) ouvre une page d’aide contextuelle, dont le contenu dépend du
menu ou de la vue active.

Démarrage et arrét
En commande locale, les touches Start ((¢>]) et Stop ((@)) démarrent et arrétent
respectivement le variateur.

Loc/Rem

La touche Loc/Rem () sert a permuter entre la commande locale
(microconsole) et a distance. Si la commande du variateur passe d'une source
distante a une source locale en cours de fonctionnement, I'appareil continue de
fonctionner a la méme vitesse. Lors du passage d'une source locale a une source
distante, le variateur adopte I'état du dispositif de commande distant.

Combinaisons de touches

Le tableau ci-dessous affiche les raccourcis et combinaisons de touches utilisables.
Le signe plus (+) indique que les touches doivent étre enfoncées en méme temps.

Combinaison | Disponible dans Effet
+ toutes les vues Enregistrer une capture d’écran. Vous pouvez
+ @ sauvegarder jusqu’a quinze images en mémoire dans

la microconsole.

Pour transférer les images vers un PC, raccordez la
microconsole intelligente a un PC via le cable USB.

La microconsole apparaitra alors comme un
périphérique MTP (Media transfer Protocol) sur le PC.
Les captures d’écran sont enregistrées dans le dossier
« Screen shots ».

Pour des consignes supplémentaires, cf. manuel
anglais ACx-AP-x assistant control panels user’s
manual (3AUA0000085685).

+ @, toutes les vues Régler le rétroéclairage

+ (v

+ (4], |toutes les vues Régler le contraste de I'affichage
+ (v

@ ou @ la vue Accueil Ajuster la référence
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Combinaison

Disponible dans

Effet

@ + @ les vues de Récupérer le préréglage usine d’'un paramétre
modification des
parameétres
O+ la vue présentantles | Afficher/masquer les numéros des réglages
réglages possibles
d’'un parametre
toutes les vues Retourner a la vue Accueil ; maintenez la touche
(maintenir enfoncée jusqu’a y arriver.

enfoncé)
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Réglages, entrées/sorties
et diagnostic sur
la microconsole

Contenu de ce chapitre

Ce chapitre fournit des informations détaillées sur les menus Réglages essentiels,
1/0, Diagnostics, Infos systémes, Efficacité énergétique et Sauvegardes de la
microconsole.

Pour accéder au menu Réglages essentiels, /0, Diagnostics, Infos systémes,
Efficacité énergétique ou Sauvegardes depuis la vue Accueil (cf. section
Affichages de la vue Accueil page 49), sélectionnez d’abord Menu pour accéder
au menu Principal, puis le menu qui vous intéresse dans le menu Principal.

Local® ™ ACSEED $00Hz| |Locald ™ ACSERD =0.0 Hz
Fréquence de sortie | Menu principal
Hz U U U E] Réglages essentiels -
Courant moteur

4, UUUIP ig E/S .
Couple moteur 0 0 EE Diagnostic -
% . o B ;

Options 12:35 Menu| |Sortie 12:35 Sel

Pour en savoir plus sur le menu Options qui s’ouvre a partir de la touche Options
(=), cf. page 79.
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Menu « Réglages essentiels »

Local® ™ ACSEEN =00 Hz
Réglages essentiels

AMacroprogramme . Standard ABB

Moteur 3
Marche, arrét, fréquence 3
Rampes 3
Limites 3
Retour 12:35 Sel

Pour accéder au menu Réglages essentiels a partie de la vue Accueil, sélectionnez
Menu — Réglages essentiels.

Le menu Réglages essentiels vous permet de définir et d’ajuster des réglages
supplémentaires du variateur.

Apres avoir exécuté I'assistant de mise en service, ABB vous recommande
de procéder au moins aux réglages supplémentaires suivants :

+ Sélection d’'un macroprogramme ou paramétrage des valeurs Marche, arrét,
référence

* Rampes
* Limites

Le menu Réglages essentiels vous permet également d’ajuster les réglages relatifs
au moteur, au régulateur PID, au bus de terrain, aux fonctions avancées, a I'horloge,
a la région et a I'affichage. Vous pouvez aussi y remettre a zéro les piles
d’événement et de défaut, réinitialiser la vue Accueil de la microconsole, les
paramétres non matériels, les réglages de la communication série, les données
moteurs et les résultats de I'identification moteur, ainsi que récupérer les préréglage
usine de tous les réglages, paramétres et textes utilisateur.

Veuillez noter que le menu Réglages essentiels ne vous permet de modifier que
certains réglages : la configuration plus avancée s’effectue par l'intermédiaire des
paramétres. Sélectionnez Menu — Paramétres. Pour en savoir davantage sur les
différents paramétres, cf. chapitre Description des paramétres page 203.

Dans le menu Réglages, le symbole £ indique des signaux ou paramétres multiples
raccordés. Le symbole % indique qu’un assistant de configuration est disponible
pour vous aider a régler les parameétres.

Pour en savoir plus sur les différents points du menu Réglages essentiels, appuyez
sur la touche (2| pour ouvrir la page d’'aide.
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Le schéma ci-dessous illustre la navigation dans le menu Réglages essentiels.

Local & (¥ ACSHEN 0.0 Hz

[Erzéquence de sortie 0.00}
‘E\wrant moteur 000}}
[gfanup\e mateur U_U

Options 12:35 Menu

v
[Local (¥ ACSRE0 20.0 Hz
Me incipal ———|

Eg E/S .

A Diagnostic >

Sortic S Sel

VI

Local® - ACST_UCEK) ‘("' KEI

=Y - a1
- - Local® ™ ACESEE0 0.0 Hz
Régl tign s
R+ g seanila ———| " o puarsenr 0] (3
S Mlacroprogra
MWoteur A Macroprogramn MMacroprogramme : Standard ABD Réglages essentiels
g’larche,arrét, frég Marche, arér, fré Muteu frénvence EID ) . Man sélzcﬁE» @
ampes . ITEQUENCE us de terrain [
Limites ?amtpes H_E‘W_'F'ES d Fonctions avancees .
oo s Limites g Horlage, région, affichage 3
Retour 12/ Retour 1 Retour T
4\ \J/ Retour 09:46 Sel
o =nnil
Local® ¢ ACSEAD 07| (4]

Marche, arrét, fréquence

Source référence : 411 directem... & @

Al échelle >
Source r Dispositif
Disposi Fré _ el
- TeQUENCcE Dispositif crde secondaire Off »
Retour Hﬁ = -
etour  Retour 09:44 Edition
N v
[=2 - I
Local0 (% ACST ol ¢ ADo5a0 00k (4]

Source marche/:

Source marche/arrét/sens rot...
Maon sélectionné LU amicLULG @
DI démarr/arrer| DIT démarr/arrét

' DI1 démarr/arrét, D12 sens

DI dém TEt,

Bus de terrain
Micra-consale Micro-console
D01 cwone DU2 acrinen
Annuler 03 A nnal 09:45 Sauvegarder
A v
Locald ™ ACS580 +0.0 Hz

Marche, arrét, fréquence

Source référence : All directern... /D

All échelle 3
urce march 0

Dispositif crde secondaire Ciff w

/t Retour 0345 Edition T
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Les sections suivantes fournissent des informations détaillées sur le contenu des
différents sous-menus du menu Réglages essentiels.

Macroprogramme

Local < ™ ACSE30 +0.0 Hz

Macroprogramme cmde

Enfoncez [7] pour des descriptions du
céhlage.

ATTENTION © réinmalise tous les
reglages.

Standard ABB ?
ChAM 3 file

Retour 12:35 Sel

Le menu Macroprg vous permet de configurer rapidement la source de référence et
de commande du variateur grace a un jeu de configurations de cablage prédéfinies.

N.B. : Pour des informations détaillées sur les macroprogrammes disponibles,
cf. Macroprogrammes de commande (page 817).

Si vous ne voulez pas utiliser un macroprogramme, réglez manuellement les valeurs
de démarrage, d’arrét et de référence. Veuillez noter que méme si vous choisissez
d’utiliser un macroprogramme, vous pouvez également modifier les autres réglages

a votre convenance.

Moteur
Localp (™ ACSHED F00Hz| ([Locald  (™ACS8B0 0.0t min
Moteur Moteur
de de commande alaire /“‘: Mode de commande

A Valeurs nominales A Valeurs nominales

Protection thermique esumée 20 °C » A ldentification maoteur Fait
Protection thermique mesurée - Protection thermique estimée 20 °Cw
Mode de demarrage Mormal Protection thermique mesuréa -
Retour 16:00 Sel Retour 16:00 Sel

Le menu Moteur vous permet d’ajuster les réglages relatifs au moteur, notamment
les valeurs nominales, le mode de commande ou la protection thermique.

Veuillez noter que les réglages visibles sont fonction d’autres choix, par exemple
le mode de commande scalaire ou vectoriel, le type de moteur utilisé ou le mode
de démarrage sélectionné.

Trois assistants sont disponibles : Mode de commande, Valeurs nominales
et Identification moteur (en contréle vectoriel uniquement).
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Le tableau ci-aprés fournit des informations détaillées sur les réglages disponibles
dans le menu Moteur.

Point de menu

Description

Parametre
correspondant

Mode de commande

Choix entre le mode de commande scalaire ou
vectoriel.

Pour en savoir plus sur le mode de commande
scalaire, cf. Commande en mode scalaire du
moteur page 163.

Pour plus d’informations sur le mode de
commande vectoriel, cf. Contréle vectoriel du
moteur page 164.

99.04 Mode commande
moteur

Valeurs nominales

Saisie des valeurs nominales du moteur figurant
sur la plaque signalétique du moteur

99.06 Courant nominal
moteur ...

99.12 Couple nominal
moteur

Protection thermique
estimée

Les réglages de ce sous-menu visent a protéger
le moteur contre les surchauffes en déclenchant
automatiquement un défaut ou une alarme au-dela
d’une certaine température.

Par défaut, la protection thermique estimée du
moteur est activée. Afin que la protection
fonctionne correctement, ABB vous recommande
de vérifier les valeurs.

Pour en savoir plus, cf. Protection thermique du
moteur page 185.

35 Protection thermique
moteur

Protection thermique
mesurée

Les réglages de ce sous-menu visent a protéger le
moteur contre les surchauffes en déclenchant
automatiquement un défaut ou une alarme au-dela
d’une certaine température mesurée.

Pour en savoir plus, cf. Protection thermique du
moteur page 185.

35 Protection thermique
moteur

Mode de démarrage

Configuration du mode de démarrage du moteur
(ex. prémagnétisation ou non)

21 Mode marche/arrét

point d’affaiblissement du champ

Freinage avec Configuration du courant nécessaire au freinage  |97.05 Freinage par ctrl
contréle de flux concernant la magnétisation du moteur avantle  |de flux

démarrage. Pour en savoir plus, cf. Freinage par

contréle de flux page 167.
Rapport U/f Forme du rapport U/f (tension/fréquence) sous le |97.20 Rapport U/f

Compensation RI

Configuration du supplément de tension

(« Boost ») a appliquer a vitesse nulle. Augmentez
la tension pour accroitre le couple initial de
démarrage. Pour en savoir plus, cf. Compensation
RI en mode Scalaire page 164.

97.13 Compensation RI
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en y appliquant un courant fixe (en % du courant
nominal moteur). Utilisez cette fonction dans un
milieu froid ou humide afin de prévenir la formation
de condensation.

Point de menu Description Parameétre
correspondant
Préchauffe Activation et désactivation de la fonction de 21.14 Source entrée
préchauffe. Le variateur peut empécher la préchauffage
formation de condensation dans un moteur a I'arrét 21,16 Courant
préchauffage

Ordre des phases

Si le moteur tourne dans le mauvais sens, modifiez
ce réglage afin d’inverser le sens de rotation au
lieu de modifier I'ordre des phases sur le cable
moteur.

99.16 Ordre phases du
moteur

Marche, arrét, référence

Local ¢

(™ ACS5E0

+0.0 Hz

Marche,

Al échelle

arrét, fréquence

Source marchearrét.
Disposiuf crmde secondaire

- DI démarr...
Off »

Flretuur 12:36

Edition

Le menu Marche, arrét, référence vous permet de configurer des ordres de
démarrage/arrét, des références et des caractéristiques connexes, telles que les
vitesses constantes ou les permissions marche.

Le tableau ci-aprés fournit des informations détaillées sur les réglages disponibles
dans le menu Marche, arrét, référence.

Point de menu

Description

Parametre
correspondant

Source référence

Réglage de la source de référence du variateur
quand la commande a distance (EXT1) est activée.

28.11 Réf fréquence 1
Ext1 ou

22.11 Réf vitesse 1 Ext1
12.19 Mini échelle Al1

Réglages liés a la
référence (par
exemple mise a
I'échelle Al ou Al2,
réglages du moto-
potentiométre), en
fonction de la réfé-
rence sélectionnée

La tension ou l'intensité fournie a I'entrée est
convertie en une valeur utilisable par le variateur
(ex. référence).

12.20 Maxi échelle Al1

Source marche/
arrét/sens rot

Réglage de la source des commandes démarrage,
arrét et sens (option) du variateur quand la
commande a distance (EXT1) est activée.

20.01 Commandes Ext1
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Point de menu Description Parameétre
correspondant

Dispositif cmde Réglages du dispositif de commande secondaire, |79.17 Sélection
Ext1/Ext2

secondaire

EXT2 : source de la référence et des commandes
de démarrage, d’arrét et de sens de rotation pour
EXT2.

Par défaut, EXT2 est réglé sur Off.

28.15 Réf fréquence 1
Ext2 ou

22.18 Réf vitesse 1 Ext2
12.17 Mini Al1

12.18 Maxi Al1

12.27 Mini Al2

12.28 Maxi Al2

20.06 Commandes Ext2
20.08 Srce1 Ext2

20.09 Srce2 Ext2

20.10 Srce3 Ext2

Vitesses constantes /
Fréquences
constantes

Ces réglages permettent d'utiliser une valeur
constante comme référence. Par défaut, il est réglé
sur On. Pour des détails, cf. Vitesses/fréquences
constantes page 130.

28.21 Fonction fréq
constante ou

22.21 Fonction vitesse
constante

28.26 Fréquence
constante 1

28.27 Fréquence
constante 2

28.28 Fréquence
constante 3

22.26 Vitesse constante
1
22.27 Vitesse constante
2

22.28 Vitesse constante
3

Marche par a-coups
(Jog)

Ces réglages vous permettent d’utiliser une entrée
logique pour faire tourner brievement le moteur

a l'aide de rampes prédéfinies de vitesse et
d’accélération/décélération. Par défaut, la marche
par a-coups est désactivée ; elle peut uniquement
étre utilisée en mode de commande vectorielle.
Pour des détails, cf. Fonction Jog page 172.

20.25 Fonction Jog
active

22.42 Réf Jog 1
22.43 Réf Jog 2
23.20 Jog temps
d'accélération
23.21 Jog temps de
décélération

Permissions marche

Réglages qui empéchent le variateur de
fonctionner ou de démarrer quand une entrée
logique spécifique est désactivée.

20.12 Source validation
marche 1

20.11 Mode arrét
validation marche
20.19 Commande
démarrage active
20.22 Rotation permise
21.05 Source arrét
urgence

21.04 Mode arrét
urgence

23.23 Temps arrét
d'urgence
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Rampes
Locald (™ ACS5ED 200 Hz
Rampes

Tem

Temps forme :
Mode arrét :

tian
Temps de décélération :

0.100 =
Foue libre
o Utliser deux jeux de rampe

Retour 236

Edition

Le menu Rampes vous permet de configurer les réglages d’accélération et de

décélération.

N.B. : Vous devez régler les paramétres 46.01 Echelle Vitesse (en régulation de
vitesse) ou 46.02 Echelle fréquence (en régulation de fréquence) avant de définir

les rampes.

Le tableau ci-aprées fournit des informations détaillées sur les réglages disponibles
dans le menu Rampes.

Point de menu Description Parametre
correspondant
Temps d’accélération |Durée pour passer de la vitesse nulle a la « vitesse |23.12 Temps

mise a I'échelle » lorsque les rampes par défaut
sont utilisées (jeu 1).

accélération 1
28.72 Temps accé
fréquence 1

Temps de
décélération

Durée pour passer de la vitesse nulle a la « vitesse
mise a I'échelle » lorsque les rampes par défaut
sont utilisées (jeu 1).

23.13 Temps
décélération 1
28.73 Temps décél
fréquence 1

Echelle fréquence
pour rampes

Valeur maxi vitesse/fréquence pour taux de rampe
d’accélér. et valeur initiale pour taux de rampe de
décélér. S’applique aux deux jeux de rampes.

46.02 Echelle fréquence

Temps forme

Réglage de la forme des rampes par défaut (jeu 1)

23.32 Temps forme 1
28.82 Temps forme 1

Mode arrét

Réglage de la fagon dont le variateur arréte le
moteur

21.03 Mode arrét

Utiliser deux jeux de
rampes

Utilisation d’'un deuxiéme jeu de rampes
d’accélération/décélération. Si ce réglage n’est pas
sélectionné, seul un jeu de rampes est utilisé.
Veuillez noter que si cette sélection n’est pas
activée, les sélections ci-aprés ne sont pas
disponibles.

Activer jeu de rampe 2

Pour commuter les jeux de rampes, vous pouvez :

+ utiliser une entrée logique (bas = jeu 1, haut =
jeu2);

» passer automatiquement au jeu 2 au-dela d’une
certaine fréquence/vitesse.

23.11 Sélection jeu
rampe

28.71 Sélection jeu
rampe fréq
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Point de menu Description Parameétre
correspondant
Temps Durée pour passer de la vitesse nulle a la « vitesse [23.14 Temps

d’accélération 2

mise a I'échelle » lorsque le jeu de rampes 2 est
utilisé.

accélération 2
28.74 Temps accé
fréquence 2

Temps de
décélération 2

Durée pour passer de la vitesse nulle a la « vitesse
mise a I'échelle » lorsque le jeu de rampes 2 est
utilisé.

23.15 Temps
décélération 2
28.75 Temps décé
fréquence 2

Temps forme 2

Réglage de la forme des rampes dans le jeu 2

23.33 Temps forme 2
28.83 Temps forme 2

Limites
Local® ™ ACSHBD *0.0Hz
Limites

nce minimu

Courant maximum :

Fréquence maximum :

Retour

1236

Edition

Le menu Limites vous permet de configurer la plage de fonctionnement admissible.
Cette fonction a pour but de protéger le moteur, le matériel raccordé et la mécanique. Le
variateur reste dans les limites définies, quelle que soit la valeur de référence qu'il recoit.

N.B. : Vous devez régler les paramétres 46.01 Echelle Vitesse (en régulation de
vitesse) ou 46.02 Echelle fréquence (en régulation de fréquence) avant de définir les
rampes. Ces paramétres de limite n'ont aucun effet sur les rampes.

Le tableau ci-aprés fournit des informations détaillées sur les réglages disponibles
dans le menu Limites.

minimale. En mode scalaire uniquement.

Point de menu Description Parameétre
correspondant

Fréquence minimum |Réglage de la fréquence de fonctionnement 30.13 Fréquence
minimum

Fréguence maximum

Réglage de la fréquence de fonctionnement
maximale. En mode scalaire uniquement.

30.14 Fréquence
maximum

Vitesse minimum

Réglage de la vitesse de fonctionnement minimale.
En mode vectoriel uniquement.

30.11 Vitesse minimum

Vitesse maximum

Réglage de la vitesse de fonctionnement
maximale. En mode vectoriel uniqguement.

30.12 Vitesse maximum

Couple minimum

Réglage du couple de fonctionnement minimal. En
mode vectoriel uniquement.

30.19 Couple minimum
1

Couple maximum

Réglage du couple de fonctionnement maximal. En
mode vectoriel uniquement.

30.20 Couple maximum
1

Courant maximum

Réglage du courant de sortie maximal.

30.17 Courant
maximum
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PID

Locale

(™ ACSEE0

~0.0 Hz

PID

Sorme FID -

an PID

Unité
Ecart :
Consigne : D.00°Cw
Retour 0%:40 Edition

Le menu PID contient les réglages et les valeurs actives pour le régulateur PID, qui
permet de commander plusieurs pompes ou ventilateurs via les sorties relais du

variateur.

Le tableau ci-aprés fournit des informations détaillées sur les réglages disponibles
dans le menu PID.

Point de menu

Description

Paramétre
correspondant

Régulation PID

Réglage de I'utilisation de la sortie PID :
* Non sélect : sortie PID non utilisée.

» Référence fréquence (ou Référence vitesse
selon le mode de commande du moteur) : la
sortie PID fournit la référence de fréquence
(de vitesse) lorsque la commande externe (EXT1)
est activée.

40.07 Mode fonction PID
process

Sortie PID Affichage de la sortie du régulateur PID ou réglage |40.01 Val act sortie PID
de sa plage process
40.36 Mini sortie Jeu 1
40.37 Maxi sortie Jeu 1
Unité Unité utilisateur. Réglage du texte affiché comme
unité pour la consigne, le retour et I'écart.
Ecart Affichage ou inversion de I'écart du régulateur PID 40i'(;4 Ecart PID process
acti
40.31 Inversion écart Jeu 1
Consigne Affichage ou configuration de la consigne PID, c’est-|40.03 Consigne PID
a-dire valeur process cible. process act
. - 40.16 Source consigne 1
Vous pouvez également utiliser une valeur de Jeu 1
consigne constante au lieu d’'une source de
consigne externe (ou en plus de celle-ci). Si une
consigne constante est activée, elle a priorité sur
la consigne normale.
Retour Affichage ou configuration du retour PID process,  |40.02 Retour actif PID
c’'est-a-dire valeur mesurée process

40.08 Source retour 1 Jeu 1

40.11 Temps filtre retour Jeu
1
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Point de menu |Description Parameétre
correspondant
Réglage Le sous-menu Réglage comporte les parameétres de |40.32 Gain Jeu 1
gain, de temps d'intégration et de temps de dérivée.  |40.33 Temps d'intégration
1. Assurez-vous que vous pouvez démarrer le 4(2%’3‘11 Temps dérivée Jeu 1
moteur et le faire fonctionner en toute sécurité. |40 35 Temps filtre derivee
2. Démarrez le moteur en commande & distance.  |Jeu 1
3. Modifiez 1égérement la consigne.
4. Observez les conséquences sur le retour.
5. Ajustez le gain, l'intégration et la dérivée.
6. Répétez les étapes 3 a 5 jusqu’a ce que le retour
réagisse comme vous le souhaitez.
Fonction de La fonction de veille permet d'économiser I'énergie [40.43 Niveau veille Jeu 1
veille en arrétant le moteur lorsque la demande est faible. |40.44 Tempo. veille Jeu 1

Elle est désactivée par défaut. Lorsqu’elle est
activée, le moteur s’arréte automatiquement quand
la demande est faible, et redémarre lorsque I'écart
devient trop important. Cela permet d’économiser de
I’énergie lorsqu’il serait inutile de faire tourner le
moteur a faible vitesse.

Cf. section Fonction veille et « boost » du régulateur
PID page 138.

40.45 Temps boost veille
Jeu 1

40.46 Echelon boost veille
Jeu 1

40.47 Ecart reprise Jeu 1
40.48 Tempo. reprise Jeu 1
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Régulation de pompe et ventilateur

Local® ™ ACSEED ~0.0 Hz

Configurer 140 PFC
Configurer commande PFC -
Configurer permutation automatique.

Régulation de pompe et ventilateur-

»

Retour 0%:40

Edition

Le menu Régulation de pompe et ventilateur (PFC) contient les réglages de
la logique de commande des pompes et ventilateurs. La régulation de pompes
et ventilateurs n’est active qu’avec le dispositif de commande externe EXT2.

Le tableau ci-aprés fournit des informations détaillées sur les réglages disponibles
dans le menu Régulation de pompe et ventilateur.

Point de menu

Description

Paramétre
correspondant

Mode PFC

Cf. section Commande de pompes et de
ventilateurs (PFC) page 149.

Sélection de la fonction de commande PFC ou
SPFC.

76.21 Configuration PFC

Configurer /0 PFC

Configuration des entrées et sorties PFC/SPFC.
* Nombre de moteurs

« Sorties relais

» Verrouillages

 Vérification de la configuration des E/S (cf.
Menu I/0O, page 73.)

76.25 Nombre de moteurs
76.27 Nbre maxi moteurs
admiss.

76.59 Tempo contacteur
PFC

10.24 Source RO1
10.27 Source RO2
10.30 Source RO3
76.81 PFC 1 verrouillé
76.82 PFC 2 verrouillé
76.83 PFC 3 verrouillé
76.84 PFC 4 verrouillé
76.85 PFC 5 verrouillé
76.86 PFC 6 verrouillé

Configurer
commande PFC

Configuration de la commande PFC/SPFC

76.30 Vitesse démarrage 1
76.31 Vitesse démarrage 2
76.32 Vitesse démarrage 3
76.33 Vitesse démarrage 4
76.34 Vitesse démarrage 5
76.41 Vitesse arrét 1

76.42 Vitesse arrét 2

76.43 Vitesse arrét 3

76.44 Vitesse arrét 4

76.45 Vitesse arrét 5

76.55 Tempo démarr
76.56 Stop tempo
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Point de menu Description Parameétre
correspondant

Configurer Configuration de la permutation automatique  |76.70 Permutation

permutation automatique

automatique 76.71 Intervalle permutation

auto

76.72 Déséquilibre maxi
76.73 Niveau permutation
auto

Bus de terrain

Localé® ™ ACS5ED +0.0Hz

Local® ™ ACS580

+0.0Hz

Bus de terrain
) jon bus de terrain :

MNon s

Bus de terrain

Réglages communication
Config commande var
Données recues du maitre

Retour 16:02 Edition

Retour 1602

Edition

Le menu Bus de terrain vous permet de configurer I'utilisation du variateur avec un

bus de terrain :

» CANopen

« ControlNet

+ DeviceNet™

» Ethernet POWERLINK
+ EtherCAT

« Ethernet/IP™

* RS-485

* Modbus (RTU ou TCP)
+ PROFIBUS DP

* PROFINET IO

Vous pouvez également configurer tous les réglages relatifs au bus de terrain par
l'intermédiaire des parametres (groupes de paramétres 50 Coupleur réseau (FBA),
Parametres FBA A, 52 Entrée données FBA A, 53 Sortie données FBA A, 58
Protocole EFB), mais le menu Bus de terrain a pour objectif de faciliter

la configuration des protocoles.
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Veuillez noter que seul le module Modbus RTU est intégré ; les autres modules bus
de terrain sont des coupleurs réseau optionnels. Dans ce cas, vous avez besoin des
coupleurs réseau suivants pour activer les protocoles requis :

» CANopen : FCAN-01

» ControlNet : FCNA-01

+ DeviceNet™ : FDNA-01

+ Ethernet POWERLINK : FEPL-02
» EtherCAT : FECA-01

« Ethernet/IP™ : FENA-21

* Modbus/TCP : FMBT-21, FENA-21
* RS-485: FSCA-01

+ PROFIBUS DP : FPBA-01

+ PROFINET IO : FENA-21

Le tableau ci-aprés fournit des informations détaillées sur les réglages disponibles

dans le menu Bus de terrain. Veuillez noter que certains paramétres du menu ne
deviennent actifs qu’une fois le bus de terrain activé.

Point de menu Description Parameétre correspondant
Sélection bus de Activez ce parametre si vous voulez 51.01 Type FBAA

terrain utiliser le variateur avec un bus de terrain. |58.07 Liaison activée
Réglages Pour régler la communication entre le Paramétres FBA A
communication variateur et le maitre réseau, réglez ces |57.07 Type FBAA

paramétres puis sélectionnez Appliquer [97-02 Par2 FBAA
au coupleur réseau 51.27 Rafraichir param FBA A

51.31 Etat comm. D2FBA A
50.13 Mot de commande FBA A
50.16 Mot d'état FBA A

58 Protocole EFB

58.01 Liaison activée

58.03 Adresse

58.04 Vitesse communication
58.05 Parité

58.25 Profil commande
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Point de menu

Description

Parameétre correspondant

Config
commande var

Réglage du mode de commande d'un variateur
par le maitre réseau ainsi que de la réaction du
variateur en cas d’échec de la communication
sur bus de terrain.

20.01 Commandes Ext1

19.11 Sélection Ext1/Ext2

22.11 Réf vitesse 1 Ext1

28.11 Réf fréquence 1 Ext1

22.41 Réf vitesse sécurité

28.41 Réf. fréquence de sécurité
50.03 Tempo. perte comm FBA A
46.01 Echelle Vitesse

46.02 Echelle fréquence

23.12 Temps accélération 1
23.13 Temps décélération 1
28.72 Temps accé fréquence 1
28.73 Temps décél fréquence 1
51.27 Rafraichir param FBA A
58.14 Action sur perte comm
58.15 Mode perte communication
58.16 Durée perte communication

Données regues
du maitre

Données attendues par le module bus de
terrain de la part du maitre réseau (API).
Apres avoir modifié ces réglages,
sélectionnez Appliquer au coupleur
réseau.

50.13 Mot de commande FBA A
53 Sortie données FBA A

51.27 Rafraichir param FBA A
58.18 Mot de commande EFB
03.09 Référence 1 EFB

Données envoyées
au maitre

Données envoyées par le module bus de
terrain du variateur au maitre réseau
(API). Apres avoir modifié ces réglages,
sélectionnez Appliquer au coupleur
réseau.

50.16 Mot d'état FBA A

52 Entrée données FBA A
51.27 Rafraichir param FBA A
58.19 Mot d'état EFB

Appliquer au
coupleur réseau

Application des modifications des réglages
au coupleur réseau

51.27 Rafraichir param FBA A
58.06 Commande communication

Fonctions avancées

Local$ ™ ACSEHD

1 +0.0Hz

Fonctions avancées

Réarmerment auto des défauts

Lt

Off »

Supervision 3
Retour 16:02 Sel

Ce menu comporte les réglages des fonctions avancées, telles que le
déclenchement/réarmement de défauts par des entrées/sorties (E/S), la supervision
de signaux, l'utilisation des fonctions minuterie ou le passage d’un jeu complet de

réglages a un autre
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Le tableau ci-aprées fournit des informations détaillées sur les réglages disponibles
dans le menu Fonctions avancées.

Point de menu

Description

Parameétre correspondant

Evénements Vous permet de définir les mises en garde ou |31.07 Source événement ext 1
externes les défauts personnalisés que vous pouvez |37.02 Type évenement externe 1
déclencher par I'entrée logique. Le texte de  |37-03 Source événement ext 2
ces messages est personnalisable. 31.04 Type événement externe 2
31.05 Source événement ext 3
31.06 Type évenement externe 3
Réarmement Vous pouvez réarmer un défaut actif via les |31.71 Sélect. réarmement défaut
défaut supp. E/S : une impulsion montante dans I'entrée

sélectionnée correspond au réarmement.
Un défaut peut étre réarmé depuis le bus de
terrain méme si la fonction Réarmement
manuel des défauts est désactivée.

Réarmer depuis
panneau opér. et

Réglage du dispositif a partir duquel vous
voulez réarmer manuellement les défauts.
Veuillez noter que ce sous-menu n’est actif
que si vous avez choisi le réarmement
manuel des défauts.

31.11 Sélect. réarmement défaut

Réarmement auto
des défauts

Réarmement automatique des défauts. Pour
en savoir plus, cf. Réarmement automatique
des défauts page 193.

31.12 Sélection réarmement auto
31.14 Nombre réarm. auto

31.15 Temps total essais

31.16 Tempo. réarmement

Supervision

Vous pouvez sélectionner trois signaux a
surveiller. Le systéme signale un défaut ou
une alarme lorsqu'un signal sort de ses limites
préréglées. Pour les réglages détaillés, cf.
groupe 32 Supervision page 329.

32.01 Etat supervision

32.05 Fonction supervision 1
32.06 Action supervision 1
32.07 Signal supervision 1
32.09 Bas supervision 1

32.10 Haut supervision 1
32.11 Hystérésis supervision 1

32.25 Fonction supervision 3
32.26 Action supervision 3
32.27 Signal supervision 3
32.29 Bas supervision 3

32.30 Haut supervision 3
32.31 Hystérésis supervision 3

Protection rotor
bloqué

Le variateur peut détecter un blocage du

moteur et automatiquement provoquer un

défaut ou afficher une alarme.

Condition de détection :

* le courant est élevé (au-dela d’'un certain
pourcentage du courant nominal moteur) ;

+ lafréquence de sortie (controle scalaire) ou
la vitesse du moteur (controle vectoriel) est
inférieure a un certain seuil ;

* les conditions ci-dessus sont réunies
pendant une certaine durée minimale.

31.24 Détection rotor bloqué
31.25 Limite courant rotor bloqué
31.26 Limite vitesse blocage
31.27 Limite fréquence blocage
31.28 Temps de rotor bloqué
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Point de menu |Description Parameétre correspondant
Fonctions Utilisation des fonctions minuterie. Pour les  |34.100 Minuterie 1
minuterie réglages détaillés, cf. groupe 34 Fonctions  |34.101 Minuterie 2

minuterie page 337. 34.102 Minuterie 3

34.11 Configuration minuterie 1
34.12 Heure début minuterie 1
34.13 Durée minuterie 1 ...
34.44 Configuration minuterie 12
34.45 Heure début minuterie 12
34.46 Durée minuterie 12

34.111 Source Activation du tps
suppl

34.112 Durée temps suppl.

Jeux utilisateur  |Ce sous-menu vous permet de sauvegarder |96.17 Charge/Sauveg jeu util
de multiples jeux de réglages afin de passer |96.10 Etat jeu utilisateur
facilement de I'un & l'autre. Pour en savoir | 96.12 Entrée1 mode I/O jeu util
plus sur les jeux utilisateur, cf. 96.13 Entrée2 mode 1/O jeu util

Macroprogrammes utilisateur page 199.
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Horloge, région, affichage

Coordonnées dans vue Défauts  Off »

Local¢ ™ ACSERD +0.0Hz
Horloge, région, affichage

Langue -

Date & Heure -

Unités >

Mam variateur ALCSEE0

Retour

05:45

Sel

Ce menu contient les réglages de la langue, de la date et de I'heure, de I'affichage
(luminosité par exemple), ainsi que les réglages de I'affichage des informations

a I'écran.

Le tableau ci-aprés fournit des informations détaillées sur les réglages disponibles
dans le menu Horloge, région, affichage.

Point de menu

Description

Paramétre
correspondant

Langue

Modification de la langue d’affichage de la
microconsole. N.B. : la langue étant chargée
depuis le variateur, cette modification peut prendre
un certain temps.

96.01 Langue

Date & Heure

Réglage de la date et de I'heure ainsi que des
formats correspondants

Unités

Sélection des unités de puissance, de température
et de couple

Nom variateur

Le nom réglé ici s'affiche dans la barre d’état dans
la partie supérieure de I'écran lorsque le variateur
est en fonctionnement. Si plusieurs variateurs sont
connectés & la microconsole, le nom du variateur
facilite I'identification de chacun d’entre eux. Il
permet également d’identifier toutes les
sauvegardes réalisées pour ce variateur.

Coordonnées dans
vue Défauts

Réglage d'un texte fixe affiché lorsqu’un défaut
survient (par exemple la personne a contacter en
cas de défaut).

En cas de défaut, ces informations sont affichées
sur la microconsole (en plus des informations
propres au défaut).

Réglages affichage

Réglage de la luminosité, du contraste et de la
temporisation du mode Economie d’énergie de
I’écran de la microconsole, ainsi que de l'inversion
des couleurs (noir/blanc).
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Point de menu Description Paramétre
correspondant
Afficher dans listes  |Affichage ou masquage des numéros
d’identification des :
* paramétres et groupes ;
+ points de la liste des options ;
* bits ;
+ dispositifs dans le menu Options > Sélection
variateur.
Afficher fenétre de  |Activation ou désactivation des fenétres
blocage d'information sur les blocages, par exemple
lorsqu'une commande de démarrage est donnée
alors qu'un interdiction de démarrage est active.
Récupérer préréglages
Locale (™ ACS580 +0.0 Hz
Récupérer préréglages
il
W Reinitialiser la vue Home
WA Ral tous param non matériel
WA Ral tous réglages réseau
WA RaZ param et identf moteur
Retour 16:02 Sel
Ce menu sert a réinitialiser les parametres et d'autres réglages.
Point de menu Description Paramétre
correspondant

RaZ piles défauts
& évts

Efface tous les événements consignés dans les
piles du variateur.

96.51 Effacer piles de
défauts et d'‘événements

Réinitialisation de
la vue Accueil

Récupére les préréglages usine de la vue Accueil
tels que définis par le macroprogramme utilisé.

96.06 Restauration
parametres, réglage
RaZ vue Accueil

RaZ tous param
non matériel

Récupére les préréglages usine de tous les

parametres modifiables, a I'exception

+ des données moteur et des résultats de
I'identification moteur ;

+ des réglages des modules d'extension d'E/S ;

« des textes utilisateurs tels que les alarmes et
défauts personnalisés, ou le nom du variateur ;

+ des parametres de communication avec la
microconsole/le PC ;

+ des réglages du coupleur réseau ;

* du programme de commande sélectionné et des
préréglages associés ;

* du parametre 95.01 Tension réseau ;

+ des préréglages modifiés par les paramétres
95.20 Mot options matérielles 1 et 95.21 Mot
options matérielles 2 ;

+ des paramétres de configuration du verrou
utilisateur 96.700 a 96.102 ;

96.06 Restauration
parameétres, réglage
Récup préréglages
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Point de menu

Description

Paramétre
correspondant

RaZ tous réglages
réseau

Récupére les préréglages usine de tous les
parameétres de communication réseau.

N.B. : La restauration interrompt la communication
sur liaison série, avec la microconsole et I'outil PC.

96.06 Restauration
parametres, réglage
RaZ tous réglages
réseau

RaZ param et identif
moteur

Récupére les préréglages usine de toutes les
valeurs nominales moteur et des résultats de
I'identification moteur.

96.06 Restauration
parametres, réglage
RaZ données moteur

RaZ tous parametres

Récupére les préréglages usine de tous les
parameétres modifiables, a I'exception

» des textes utilisateurs tels que les alarmes et
défauts personnalisés, ou le nom du variateur ;

+ de la communication avec la microconsole/le
PC;

» des parametres de sélection du programme de
commande et des préréglages associés ;

* du paramétre 95.01 Tension réseau ;

+ des préréglages maodifiés par les parameétres
95.20 Mot options matérielles 1 et 95.21 Mot
options matérielles 2 ;

» des parameétres de configuration du verrou
utilisateur 96.700 a 96.102 ;

* des paramétres du groupe 49 Communication
microconsole.

96.06 Restauration
parametres, réglage
Effacer tout

RaZ textes utilisateur

Récupére les préréglages usine de tous les textes
utilisateurs, y compris le nom du variateur, les
coordonnées de la personne de contact, les textes
d’alarme et de défaut utilisateur, les unités PID et la
devise utilisée.

96.06 Restauration
parametres, réglage
RaZ textes utilisateur

RaZ tous
préréglages usine

Récupére les préréglages usines des valeurs et de

tous les paramétres modifiables a I'exception

+ des préréglages maodifiés par les parameétres
95.20 Mot options matérielles 1 et 95.21 Mot
options matérielles 2.

96.06 Restauration
parametres, réglage
RaZ tous préréglages
usine
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Menu 1/O

Local ¢ {™ ACSERD =00 Hz
E/S

0 g
DIZ2:4 Sens de rotation =
Q

03 Lhilisé & plusieurs endroits »
Oi4: 0 Ulisé 5 plusieurs endroms =
0I5 : 0 Passage au jeu de rampe 2 »

Retour 12:54 Sel

Pour accéder au menu 1/O a partir de la vue Accueil, sélectionnez Menu — 1/O.

Utilisez le menu I/O pour Vvérifier que le cablage réel des entrées/sorties (E/S) et
I'utilisation des E/S dans le programme de commande concordent. Il répond aux
questions suivantes :

» Pour quoi chaque entrée est-elle utilisée ?
* Quelle est la signification de chaque sortie ?

Chaque ligne du menu /O fournit les informations suivantes :
* Nom et numéro de la borne

« Etat électrique

+ Signification logique du variateur

Chaque ligne comporte également un sous-menu apportant des informations
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complémentaires sur ce point de menu et permettant de modifier les raccordements d'E/S.

Le tableau suivant fournit des informations détaillées sur le contenu des différents
sous-menus du menu I/O.

Point de menu Description

DI1 Liste des fonctions qui utilisent DI1 en entrée

DI2 Liste des fonctions qui utilisent DI2 en entrée

DI3 Liste des fonctions qui utilisent DI3 en entrée

Di4 Liste des fonctions qui utilisent DI4 en entrée

DI5 Liste des fonctions qui utilisent DI5 ou Fl en entrée. La borne peut étre
configurée en entrée logique ou en entrée en fréquence.

Di6 Liste des fonctions qui utilisent DI6 en entrée. La borne peut étre
configurée en entrée logique ou en entrée thermistance.

Al1 Liste des fonctions qui utilisent Al1 en entrée

Al2 Liste des fonctions qui utilisent Al2 en entrée

RO1 Liste des informations transmises a la sortie relais 1

RO2 Liste des informations transmises a la sortie relais 2

RO3 Liste des informations transmises a la sortie relais 3

AO1 Liste des informations transmises a AO1

AO2 Liste des informations transmises a AO2




74 Réglages, entrées/sorties et diagnostic sur la microconsole

Menu Diagnostic

Local$ (™ ACSEE0 =0.0 Hz

Diagnostic

Etat limite

Retour .'I B-:EI4

Sel

Pour accéder au menu Diagnostic a partie de la vue Accueil, sélectionnez Menu —

Diagnostic.

Ce menu vous fournit des informations de diagnostic, telles que les défauts et les
alarmes, et vous aide a résoudre les problémes potentiels. Il vous permet de vérifier
que la configuration du variateur fonctionne correctement.

Le tableau suivant fournit des informations détaillées sur le contenu des différentes
vues du menu Diagnostic.

Point de menu

Description

Récap marche, arrét,
référence

Cette vue présente la source de la référence et des commandes de
démarrage et d'arrét du variateur. Elle est mise a jour en temps réel.

Si le variateur ne démarre pas ou ne s’arréte pas comme souhaité, ou s'il
fonctionne a une vitesse non désirée, utilisez cette vue pour vérifier la
source de la commande.

Etat limite

Cette vue décrit les limites affectant actuellement le fonctionnement.

Si le variateur fonctionne a une vitesse non désirée, utilisez cette vue
pour contrler si des limites sont activées.

Défauts actifs

Cette vue présente les défauts actuellement actifs et fournit des
consignes pour régler le probléme et les réarmer.

Alarmes actives

Cette vue présente les alarmes actuellement actives et fournit des
consignes pour régler le probleme.

Blocages actifs

Cette vue présente jusqu’a cinq interdictions de redémarrage actives
simultanées et explique comment les supprimer.

Pile défauts &
événements

Cette vue présente une liste des défauts, alarmes et autres événements
survenus dans le variateur.

Appuyez sur Détails pour consulter, pour chacun des défauts de la pile,
le code du défaut, I'heure et les valeurs des paramétres (signaux actifs
et mots d’état) 05.80...05.88 enregistrés au moment ou le défaut est
survenu.

Bus de terrain

Cette vue fournit des informations d’état et des informations sur les
données envoyées et recues pour localiser les problémes sur la liaison
série.

Charger profil

Cette vue fournit des informations sur I'état de la répartition de la charge
(durée de fonctionnement du variateur a chaque niveau de charge) ainsi
que sur les niveaux de charge créte.
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Menu Infos systéeme

Local® ™ ACSHED S00Hz

Infos systéme

Wariateur 2
Micro-console -
0R code -
93 Mom support option TFEMA-2T

Retour 09:40 Sel

Pour accéder au menu Infos systéme a partir de la vue Accueil, sélectionnez
Menu — Infos systéme.

Ce menu donne des informations sur le variateur et la microconsole. En cas de
probléme, il permet aussi de générer un code QR a communiquer au support
ABB pour optimiser I'assistance.

Le tableau ci-dessous présente les différentes vues du menu Infos systéme.

Point de menu Description Parameétre
correspondant
Variateur Affichage des informations suivantes concernant le |07.05 Version firmware
variateur : 07.07 Version prog
chargement
[ocalp (% ALSHB0 500 He I
Variateur
ID Bus micro-consale: 1
Mom du produit: ALCSHE0
Type de produit ALCS5EE0
YWersion FW/: ASCK2
Wersion LP: ASCDZ 20400
Wersion sauvegarde: 00.01.00.00
Retour 15:58
Microconsole Affichage des informations suivantes concernant la

microconsole :

Locald ™ ACSHE0 =500 Hz
Micro-console
Type de produit ALS-AP-5

Yersion du matériel: ]

Flash AT32
Yersion P GPAPS w580
Mumeéro de sére: 0338163358
Date de fabnicaton: 11102013

Retour 1558
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Point de menu

Description

Paramétre
correspondant

Code QR

pour analyse.

Le variateur génére un code (ou une série de
codes) QR qui contient les données d’identification
du variateur, les informations sur les derniers
événements et les valeurs des paramétres d’état et
des compteurs. Vous pouvez lire ce code avec un
appareil portable comprenant 'application de

service ABB. Le code QR est alors envoyé a ABB

Nom du support
option x

Affichage des informations suivantes concernant
I'option du support :

Local¢ ™ ACSHE0 s00Hz
Yariateur

|D Bus micro-consale: 1

Murméro de série: 4174640053

MNom du produit: ACIHAD

Type de produit ALS580

Version LF: ASCOZv211.00

Version sauvegarde: 00.01.00.00

Warsinn Fifl

Retour

09:40
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Menu Efficacité énergétique

Local®

(™ AC3580

=500 Hz

45.07 Economies

Efficacité énergétique
45.04 Energi

4510 COZ total économisé 0.0 tonne
01.50 k'vh heure en cours  0.00 kiwh
07.57 k'Wh heure précéde... 0.00 kwh

h
D18

Retour

1557

Yue
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Pour accéder au menu Efficacité énergétique a partir de la vue Accueill,

sélectionnez Menu

— Efficacité énergétique.

Ce menu renseigne sur l'efficacité énergétique, en indiquant par exemple la quantité
d’énergie économisée et la consommation énergétique. Il permet aussi d’effectuer
les réglages de calcul de I'énergie.

Le tableau ci-dessous passe en revue toutes les valeurs d’efficacité énergétique
présentées dans le menu Efficacité énergétique et les réglages de calcul de
I’énergie que vous pouvez configurer.

a un moteur raccordé directement sur le réseau

Point de menu Description Parameétre
correspondant

Energie économisée |Energie économisée en kWh par rapport 45.04 Energie
économisée

Economies

Somme d’argent économisée par rapport a un
moteur raccordé directement sur le réseau.

Vous pouvez définir la devise utilisée dans le menu
Configuration.

45.07 Economies

CO2 total économisé

Réduction des émissions de CO2 en tonnes
métriques par rapport a un moteur raccordé
directement sur le réseau

45.10 CO2 total
économisé

kWh heure en cours

Consommation d’énergie de la derniére heure.

Il s’agit de I'énergie consommée au cours des

60 dernieres minutes (pas nécessairement
continues) de fonctionnement du variateur, et non
au cours de la derniére heure calendaire.

01.50 kWh heure en
cours

kWh heure
précédente

Consommation d’énergie de I'heure précédente.
Ce parameétre enregistre la valeur de 01.51 kWh
heure précédente lorsque 60 minutes cumulées
se sont écoulées.

01.51 kWh heure
précédente

kWh jour en cours

Consommation d’énergie de la derniére journée. Il
s’agit de I'énergie consommée au cours des

24 dernieres heures (pas nécessairement
continues) de fonctionnement du variateur, et non
au cours de la derniére journée calendaire.

01.52 kWh jour en cours
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Point de menu Description Parameétre
correspondant

kWh jour précédent |Consommation d’énergie de la journée 01.53 kWh jour
précédent

précédente. Ce parametre enregistre la valeur
de 01.53 kWh jour précédent lorsque 24 heures
cumulées se sont écoulées.

Configuration

Ce menu sert a configurer les réglages de calcul
d’énergie.

Optimisateur
d’énergie

Activation/désactivation de la fonction
d’optimisation de la consommation énergétique.
Cette fonction optimise le flux afin de réduire la
consommation énergétique totale et le niveau
sonore du moteur lorsque le variateur fonctionne
sous le régime de charge nominal. Le rendement
global de I'entrainement (moteur + variateur) peut
étre amélioré de 1 a 20 % en fonction de la vitesse
et du couple de la charge.

45.11 Optimisateur
énergie

Prix énergie 1

Réglage du prix énergétique 1 (prix unitaire

par kWh). Selon le réglage du parameétre 45.14
Sélection tarif, c'est cette valeur ou le par. 45.13
Prix énergie 2 qui sert de référence pour le calcul
des économies financiéres.

45.12 Prix énergie 1

Prix énergie 2

Réglage du prix énergétique 2 (prix unitaire
par kWh)

45.13 Prix énergie 2

Sélection du tarif

Sélection (ou définition d’une source de sélection)
du prix énergétique préréglé a utiliser

45.14 Sélection tarif

Facteur de Réglage du facteur de conversion des économies  [45.18 Facteur de
conversion CO2 d’énergie en émissions de CO2 (kg/kWh ou tn/Mwh) conversion CO2
Puissance Puissance absorbée par la pompe lorsqu’elle est  |45.19 Puissance
comparative raccordée directement au réseau électrique et fait |comparative

fonctionner I'application. Cette valeur sert de
référence pour calculer les économies d’énergie.

RaZ calculs énergie

Réinitialisation des parametres des compteurs
d’énergie : 45.04 Energie économisée...45.10 CO2
total économisé

45.21 RaZ calculs
énergie

Devise

Sélection de la devise utilisée dans les calculs
d’énergie
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Menu Sauvegardes

Local< {™ ACSHB0 $00Hz| [Locald {™ ACSHB0 +0.0Hz
Sauvegardes ALCSH80 18.02.2020 sauvegarde ... -
Créer sauy E 3 s

[&] ACS68018.02.2020 sauvegard... » A Restaurer tous les paramétres
[ ACS580 06.04.2020 - Select grpe récup. par
[ ACS58028.11.2014 3 Select. jeux utlisateur
sélect éléments données prod. -
Retour 04:38 Sel Retour 04:38 Hal

Pour accéder au menu Sauvegardes a partie de la vue Accueil, sélectionnez
Menu - Sauvegardes.

Pour les sauvegardes et les restaurations, cf. section Sauvegarde et restauration
page 198.

Menu Options

Local ¢ ™ ALSEED $00Hz| |Locald ™ ALCE5E0 0.0 Hz
Fréquence de sortie Options
H:z UUU| Réfarance
Courant moteur Imversion du sens

‘A UUU]’ Sélection variateur -

Edition vue Accueil 3

ggouple moteur 0.0

Options 12:35 Menu Slulrtie - 09:39 Sel

Pour accéder au menu Options, enfoncez la touche Options ((—) dans n’'importe
quel affichage de la vue Accueil. Le tableau suivant fournit des informations sur les
différentes options du menu Options.

Point de menu Description

Référence Vous pouvez changer la référence, visible en haut a droite des affichages
de la microconsole.

Inversion de sens Inverse le signe de la référence active, de positif a négatif ou vice versa.
La valeur absolue de la référence ne change pas.

Sélection Vous pouvez sélectionner un variateur a surveiller ou a commander dans
du variateur la liste des variateurs raccordés sur le bus microconsole. Vous pouvez
aussi effacer la liste des variateurs.
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Point de menu

Description

Edition vue Accueil

Accueil peuvent afficher un a
et son mode d’affichage.

Vous pouvez modifier les affichages de la vue Accueil. Sélectionnez
la vue Accueil que vous souhaitez modifier avec les touches fléchées
((«) et (»)). Sélectionnez I'ensemble a afficher, c’est-a-dire le(s)
parametre(s) a modifier parmi le(s) parameétre(s) actif(s). (Les vues

trois parameétres). Modifier le paramétre

Locald ™ ACSAED +0.0Hz
Fréquence sortie
s 0.00]

0

000

0.0

Style affichage:

%
Fait 04934 Edition
Local® ™ ACSHED S00Hz
Zone affichage

Parametre: Courant me

Mumérigue

Afficher décimales: 2
Afficher nom: "Courant moteur"
Signal mini: 0.00A
Fait 08:34 Edition

Défauts actifs

Affichage des défauts actifs

Alarmes actives

Affichage des alarmes actives

Blocages actifs

Affichage des blocages actifs
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Macroprogrammes
de commande

Contenu de ce chapitre

Ce chapitre présente les domaines d’application, le mode de fonctionnement et les
préréglages usine des signaux de commande de I'application. A la fin du chapitre,
des tableaux présentent les préréglages des paramétres qui varient selon les
macroprogrammes.

Général

Les macroprogrammes de commande regroupent des préréglages usine de parametres
qui conviennent a une configuration de commande donnée. Au démarrage du variateur,
I'utilisateur commence généralement par sélectionner le macroprogramme le mieux
adapté, puis affine les réglages en vue de l'usage visé. Cette méthode implique moins
de modifications que la méthode classique de programmation d’un variateur.

Les macroprogrammes de commande peuvent étre sélectionnés dans le menu
Réglages essentiels : Menu — Réglages essentiels — Macroprg, ou avec
le paramétre 96.04 Sélection MacroProgramme (page 433).
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N.B. : Tous les macroprogrammes sont prévus
pour fonctionner en commande scalaire, sauf
le macroprogramme Standard ABB qui existe
en deux versions. Si vous voulez utiliser la
commande vectorielle, procédez de la fagon
suivante :

+ Sélectionnez le macroprogramme Standard
ABB (vectoriel).

» Vérifiez les valeurs nominales du moteur :

M ldentfication mote

VYérifiez les limites mo... W]

Ces limites s'appliquent en
commande vectorielle uniquement.
Ajustez les valeurs si nécessaire

minimum — -1500.00 ©
Vitesse mawrmum  1500.00 tr/min »
Fletnurl 12:56 Suivaﬁt

Menu — Réglages essentiels — Moteur — Valeurs nominales.

» Passez le moteur en mode de commande vectoriel : Menu — Réglages
essentiels — Moteur — Mode de commande, puis suivez les consignes

(cf. figure ci-contre).
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Macroprogramme Standard ABB

Il s’agit du macroprogramme par défaut. Il correspond a une configuration type des E/S a deux
fils avec trois vitesses constantes. Un signal sert a démarrer ou a arréter le moteur, I'autre

a sélectionner le sens de rotation. Ce macroprogramme utilise la commande scalaire ; pour

le contrdle vectoriel, utilisez le macroprogramme Standard ABB (vectoriel) (page 85).

Signaux de commande (préréglages) — macroprogramme
Standard ABB

X

Tension de référence et entrées/sorties analogiques

o 1 SCR Blindage du céable des signaux (SCReen)
110 koh % 2 Al Référence fréquence ext. 1:0...10 V®
= 3 AGND Commun circuit entrée analogique
4 +10V Tension de référence +10 Vc.c.
[ Al2 Non configuré®
6 AGND Commun circuit entrée analogique
maxi 7 AO1 Fréquence de sortie : 0...20 mA®
500 ohm 8 AO2 Courant moteur : 0...20 mA
9 AGND Commun circuit sortie analogique
X2 & X3 Sortie de tension auxiliaire et entrées logiques programmables
+24\V Sortie tension auxiliaire +24 Vc.c., maxi. 250 mA
DGND Commun sortie tension auxiliaire
DCOM Commun toutes entrées logiques
" DI1 Arrét (0) / Démarrage (1)
" DI2 Avant (0) / Arriére (1)
—" DI3 Sélection fréquence constante’)
—" Dl4 Sélection fréquence constante”)
—" DI5 Jeu de rampes 1 (0) / jeu de rampes 2 (1) 2
" DI6 Non configuré
X8 Sorties relais
Prét a démarrer
:, 250 Vc.a. /30 Vce.c.
— 2A
En marche
:; 250 Vc.a./ 30 Vce.c.
— 2A
Défaut (-1)
:1 250 Vc.a./ 30 Vc.c.
RO3B — 2A
Protocole EFB
29 B+ Interface bus de terrain Modbus RTU intégrée
30 A- (EIA-483) Cf. chapitre Variateur en réseau bus
de terrain avec interface de communication
31 DGND  |jntégrée (EFB) page 529
S4 TERM Commutateur de terminaison de la liaison série
S5 BIAS Commutateur des résistances de polarisation
X4 Fonction de sécurité STO (Safe torque off)
34 ouTt Interruption sécurisée du couple
4) 35 ouT2 Préraccordements usine. Les 2 circuits doivent
4) 36 SGND étre fermés pour autoriser le démarrage du var.
37 IN1 Cf. chap. Fonction Interruption sécurisée du
38 IN2 couple dans le Manuel d’installation du var.
Cf. N.B. en page X10 24 V c.a./c.c.

suivante. 5 24 Vcalcc+en|R6 a R11 uniquement : entrée ext. 24 V c.a./c.c.
24V calcc-en |prl’'UC lorsque I'alim. principale est débranchée.
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Section des bornes
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (bornes +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (bornes DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11:0,14...2,5 mm? (toutes les bornes)

Couples de serrage : 0,5...0,6 N-m (0.4 Ibf-ft)
N.B.:

) Cf. Menu - Réglages essentiels — Marche, arrét, référence — Fréquences constantes
ou groupe de parameétres 28 Chaine référence fréquence.

DI3 Di4 Fonction/Paramétre

0 0 Régler fréquence via Al1

1 0 28.26 Fréquence constante 1
0 1 28.27 Fréquence constante 2
1 1 28.28 Fréquence constante 3

2) Cf. Menu — Réglages essentiels — Rampes ou groupe de parametres 28 Chaine référence

fréquence.

DI5 | Jeu de rampes Parametres cible

0 |1 28.72 Temps accé fréquence 1
28.73 Temps décél fréquence 1

1 |2 28.74 Temps accé fréquence 2
28.75 Temps décé fréquence 2

3) Effectuez une reprise de masse sur 360° des cables de commande en dessous du collier sur

la platine de mise a la terre des cables de commande.

4) Raccordé par cavaliers en usine.

5) Seuls les appareils en tailles R6 a R11 disposent des bornes 40 et 41 pour entrée

24 Vc.a./c.c. externe.

6) Sélectionnez les entrées Al1 et AI2 et la sortie AO1 en courant ou en tension a I'aide des

parameétres 12.15, 12.25 et 13.15 respectivement.

Signaux d’entrée

* Référence fréquence analogique (Al1)

* Sélection démarrage/arrét (DI1)

» Sélection sens de rotation (DI2)

» Sélection fréquence constante (DI3, DI4)
» Sélection jeu de rampes (1 de 2) (DI5)

Signaux de sortie

* Sortie analogique AO1 : Fréguence sortie
» Sortie analogique AO2 : Courant moteur
* Sortie relais 1 : Prét a démarrer

* Sortie relais 2 : En marche

* Sortie relais 3 : Défaut (-1)
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Macroprogramme Standard ABB (vectoriel)

Le macroprogramme Standard ABB (vectoriel) est identique au macroprogramme Standard
ABB (configuration généraliste d'E/S a 2 fils avec trois vitesses constantes), mais utilise le
contr6le vectoriel. Un signal sert a démarrer ou a arréter le moteur, I'autre a sélectionner le sens
de rotation. Pour activer ce macroprogramme, sélectionnez-le dans le menu Réglages
essentiels ou réglez le paramétre 96.04 Sélection MacroProgramme sur Standard ABB
(vectoriel).

Signaux de commande (préréglages) — macroprogramme Standard
ABB (vectoriel)

X

Tension de référence et entrées/sorties analogiques

o 1 SCR Blindage du cable des signaux (SCFi%?n)
ﬁ 2 Al1 Référence vit ext.1:0...10V"
1...10 kohm 2 3 AGND Commun circuit entrée analogique
ﬁ 4 +10V Tension de référence +10 Vc.c.
[ A2 Non configuré®
6 AGND Commun circuit entrée analogique
maxi 7 AO1 Fréquence de sortie : 0...20 mA®
500 ohm 8 AO2 Courant moteur : 0...20 mA
] AGND Commun circuit sortie analogique
Sortie de tension auxiliaire et entrées logiques programmables
+24V Sortie tension auxiliaire +24 Vc.c., maxi. 250 mA
DGND Commun sortie tension auxiliaire
DCOM Commun toutes entrées logiques
" DI1 Arrét (0) / Démarrage (1)
" DI2 Avant (0) / Arriére (1)
—" DI3 Sélection vitesse 1)
—" Dl4 Sélection vitesse 7
—" DI5 Jeu de rampes 1 (0) / jeu de rampes 2 (1) 2
—" DI6 Non configuré
X8 Sorties relais

RO1C Prét a démarrer
:; 250 Vc.a./ 30 Vce.c.
— 2A
En marche
:; 250 Vc.a./ 30 Vce.c.
—! 2A
| Défaut (-1)
:; 250 Vc.a. /30 Vce.c.
RO3B — 2A
Protocole EFB
29 B+ Interface bus de terrain Modbus RTU intégrée
30 A- (EIA-483) Cf. chapitre Variateur en réseau bus
de terrain avec interface de communication
31 DGND intégrée (EFB) page 529
S4 TERM Commutateur de terminaison de la liaison série
S5 BIAS Commutateur des résistances de polarisation
X4 Fonction de sécurité STO (Safe torque off)
34 OUT1 Interruption sécurisée du couple Préraccordements
4) 35 OuT2 usine. Les 2 circuits doivent étre fermés pour
4 36 SGND autoriser le démarrage du var. Cf. chap. Fonction
37 IN1 Interruption sécurisée du couple dans le Manuel
38 IN2 d’installation du var.

X10 24 V c.a.lc.c.

Cf. N.B.
suivante.en page 5) 24Vcalcc+en |R6 & R11 uniqguement : entrée ext. 24 V c.a./c.c.
24V calcc-en |prl’'UC lorsque I'alim. principale est débranchée.
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Section des bornes
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (bornes +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (bornes DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11:0,14...2,5 mm? (toutes les bornes)

Couples de serrage : 0,5...0,6 N-m (0.4 Ibf-ft)

N.B.:

) cf. Menu — Réglages essentiels — Marche, arrét, référence — Vitesses constantes ou
groupe de parametres 22 Sélection référence vitesse.

DI3 Di4 Fonction/Paramétre
0 0 Régler vitesse via Al1
1 0 22.26 Vitesse constante 1
0 1 22.27 Vitesse constante 2
1 1 22.28 Vitesse constante 3

2) Cf. Menu — Réglages essentiels — Rampes ou groupe de parametres 23 Rampe référence

vitesse.

DI5 |Jeu de rampes Parametres cible

0 1 23.12 Temps accélération 1
23.13 Temps décélération 1

1 2 23.14 Temps accélération 2
23.15 Temps décélération 2

3) Effectuez une reprise de masse sur 360° des cables de commande en dessous du collier sur

la platine de mise a la terre des cables de commande.

4) Raccordé par cavaliers en usine.

5) Seuls les appareils en tailles R6 a R11 disposent des bornes 40 et 41 pour entrée

24 Vc.a./c.c. externe.

6) Sélectionnez les entrées Al1 et AI2 et la sortie AO1 en courant ou en tension a I'aide des

parametres 12.15, 12.25 et 13.15 respectivement.

Signaux d’entrée

» Référence vitesse analogique (Al1)

» Sélection démarrage/arrét (DI1)

» Sélection sens de rotation (DI2)

* Sélection vitesse constante (DI3, DI4)
» Sélection jeu de rampes (1 de 2) (DI5)

Signaux de sortie

» Sortie analogique AO1 : Fréguence sortie
* Sortie analogique AO2 : Courant moteur
* Sortie relais 1 : Prét a démarrer

* Sortie relais 2 : En marche

* Sortie relais 3 : Défaut (-1)
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Ce macroprogramme est utilisé lorsque le variateur est commandé par des contacts
impulsionnels. Il comporte trois vitesses constantes. Pour activer ce macroprogramme,
sélectionnez-le dans le menu Réglages essentiels ou réglez le paramétre 96.04 Sélection

MacroProgramme sur CMD 3 fils.

Signaux de commande (préréglages) — macroprogramme CMD 3 fils

X

| Tension de référence et entrées/sorties analogiques

SCR

Blindage du céble des signaux (SCReen)

Al

Réf. vit [fréquence ext. 1:0...10 V'®)

AGND

Commun circuit entrée analogique

+10V

1...10 kohm o
%. T

Tension de référence +10 Vc.c.

A2

Non configuré®

AGND

Commun circuit entrée analogique

AO1

Fréquence de sortie : 0...20 mA®

AO2

Courant moteur : 0...20 mA

©WoOoNOOORWN=

AGND

Commun circuit sortie analogique

+24V

Sortie tension auxiliaire +24 Vc.c., maxi. 250 mA

DGND

Commun sortie tension auxiliaire

DCOM

Commun toutes entrées logiques

DI1

Démarrage (impulsion £ )

DI2

Arrét (impulsion Y_)

DI3

Avant (0) / Arriére (1)

Dl4

Sélection vitesselfréquence constante?)

DI5

Sélection vit [fréquence constante?

DI6

Non configuré

X8 Sorties relais

Prét a démarrer
250 Vc.a. /30 Vce.c.
2A

En marche
250 Vc.a./ 30 Vce.c.
2A

RO3B

Défaut (-1)
250 Vc.a./ 30 Vce.c.
2A

d/dla

Protocole EFB

29 B+ Interface bus de terrain Modbus RTU intégrée
30 A- (EIA-483) Cf. chapitre Variateur en réseau bus
de terrain avec interface de communication
31 DGND intégrée (EFB) page 529
S4 TERM Commutateur de terminaison de la liaison série
S5 BIAS Commutateur des résistances de polarisation
X4 Fonction de sécurité STO (Safe torque off)
34 OuT1 Interruption sécurisée du couple Préraccordements
4) 35 OouT2 usine. Les 2 circuits doivent étre fermés pour
4) 36 SGND autoriser le démarrage du variateur. Cf. chapitre
37 IN1 Fonction Interruption sécurisée du couple dans le
Manuel d’installation du variateur.
38 IN2
X10 24 V c.a./c.c.

Cf. N.B. en page
suivante.

4 Vcalcct+en|R6 a R11 uniquement : entrée ext. 24 V c.a./c.c.

5) ._2

24V calcc-en |prl’'UC lorsque I'alim. principale est débranchée.




88 Macroprogrammes de commande

Section des bornes
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (bornes +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (bornes DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11:0,14...2,5 mm? (toutes les bornes)

Couples de serrage : 0,5...0,6 N-m (0.4 Ibf-ft)

N.B.:

1) Al1 est utilisée comme référence vitesse si le mode de controle vectoriel est sélectionné.

2) En mode de commande scalaire (préréglage) : cf. Menu — Réglages essentiels — Marche,
arrét, référence — Fréquences constantes ou groupe de paramétres 28 Chaine référence
fréquence.

En contréle vectoriel : cf. Menu — Réglages essentiels — Marche, arrét, référence —
Vitesses constantes ou groupe de parametres 22 Sélection référence vitesse.

DI4 |DI5 Fonction/Paramétre

Commande scalaire (préréglage) Contréle vectoriel
0 |0 |Régler fréquence via Al1 Régler vitesse via Al1
1 0 28.26 Fréquence constante 1 22.26 Vitesse constante 1
0 1 28.27 Fréquence constante 2 22.27 Vitesse constante 2
1 1 28.28 Fréquence constante 3 22.28 Vitesse constante 3

3) Effectuez une reprise de masse sur 360° des cables de commande en dessous du collier sur

la platine de mise a la terre des cables de commande.

4) Raccordé par cavaliers en usine.

5) Seuls les appareils en tailles R6 a R11 disposent des bornes 40 et 41 pour entrée

24 Vc.a./c.c. externe.

6) Sélectionnez les entrées Al1 et AI2 et la sortie AO1 en courant ou en tension a I'aide des

parameétres 12.15, 12.25 et 13.15 respectivement.

Signaux d’entrée

» Référence vitesse/fréquence analogique (Al1)

* Démarrage, impulsion (DI1)

* Arrét, impulsion (DI2)

» Sélection sens de rotation (DI3)

* Sélection vitesse/fréquence constante (D14, DI5)

Signaux de sortie

* Sortie analogique AO1 : Fréguence sortie
* Sortie analogique AO2 : Courant moteur
* Sortie relais 1 : Prét a démarrer

* Sortie relais 2 : En marche

* Sortie relais 3 : Défaut (-1)
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Macroprogramme Marche alternée

Dans ce macroprogramme, les entrées/sorties (E/S) sont configurées de maniére a ce qu'un
signal fasse démarrer le moteur en sens avant, et un autre en sens arriere. Pour activer ce
macroprogramme, sélectionnez-le dans le menu Réglages essentiels ou réglez le paramétre
96.04 Sélection MacroProgramme sur Marche alternée.

Signaux de commande (préréglages) — macropr. Marche alternée

X

| Tension de référence et entrées/sorties analogiques

o] 1 SCR Blindage du céble des signaux (SCReen)
1..10 kohm F,_ 2 Al1 Référence vitesselfréquence ext. 1:0...10 V®
@ 3 AGND Commun circuit entrée analogique
4 +10V Tension de référence +10 Vc.c.
[ Al2 Non configuré®
6 AGND Commun circuit entrée analogique
maxi 7 AO1 Fréquence de sortie : 0...20 mA®
500 ohm 8 AO2 Courant moteur : 0...20 mA
9 AGND Commun circuit sortie analogique
X2 & X3 Sortie de tension auxiliaire et entrées logiques programmables
+24\V Sortie tension auxiliaire +24 Vc.c., maxi. 250 mA

DGND Commun sortie tension auxiliaire
DCOM Commun toutes entrées logiques
—"—] DI1 Démarrage sens avant ; si DI1 = DI2 : Arrét

" DI2 Démarrage arriére

—" DI3 Sélection vitesse/fréquence constante’)
—" Dl4 Sélection vitesse/fréquence constante”)
—" DI5 Jeu de rampes 1 (0) / jeu de rampes 2 (1) @
" DI6 Validation marche ; si 0, le variateur s’arréte

X8 Sorties relais

Prét a démarrer
‘ H :; 250 Vc.a. /30 Vce.c.
A
< ! 2A
En marche
S :; 250 Vc.a./ 30 Vce.c.
& I~ 2A
Défaut (-1)
S :; 250 Vc.a./ 30 Vce.c.
<] RO3B 2A
Protocole EFB
29 B+ Interface bus de terrain Modbus RTU intégrée
30 A- (EIA-483) Cf. chapitre Variateur en réseau bus
de terrain avec interface de communication
31 DGND intégrée (EFB) page 529
S4 TERM Commutateur de terminaison de la liaison série
S5 BIAS Commutateur des résistances de polarisation
X4 Fonction de sécurité STO (Safe torque off)
34 OuT1 Interruption sécurisée du couple Préraccordements
¥ 35 ouT2 usine. Les deux circuits doivent étre fermés pour
) 36 SGND autoriser le démarrage du variateur. Cf. le chapitre
37 IN1 Fonction Interruption sécurisée du couple dans le
38 IN2 Manuel d’installation du variateur.

X10 24 V c.a./c.c.

5) 24V calccten |R6 a R11 uniqguement : entrée ext. 24 V c.a./c.c.
24V calcc-en |prl’'UC lorsque I'alim. principale est débranchée.

Cf. N.B. en page
suivante.
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Section des bornes

R1...R5: 0,2...2,5 mm? (bornes +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm* (bornes DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11:0,14...2,5 mm? (toutes les bornes)

Couples de serrage : 0,5...0,6 N-m (0.4 Ibf-ft)

N.B.:

1) En mode de commande scalaire (préréglage) : cf. Menu — Réglages essentiels — Marche, arrét,
référence — Fréquences constantes ou groupe de paramétres 28 Chaine référence fréquence.
En contréle vectoriel : cf. Menu — Réglages essentiels — Marche, arrét, référence — Vitesses
constantes ou groupe de paramétres 22 Sélection référence vitesse.

DI3 |DI4 Fonction/Paramétre

Commande scalaire (préréglage) Contréle vectoriel
0 |0 |Régler fréquence via Al1 Régler vitesse via Al1
1 0 |28.26 Fréquence constante 1 22.26 Vitesse constante 1
0 1 28.27 Fréquence constante 2 22.27 Vitesse constante 2
1 1 28.28 Fréquence constante 3 22.28 Vitesse constante 3

2) En mode de commande scalaire (préréglage) : cf. Menu — Réglages essentiels — Rampes
ou groupe de parametres 28 Chaine référence fréquence.
En contréle vectoriel : cf. Menu — Réglages essentiels — Rampes ou groupe de paramétres
23 Rampe référence vitesse.

DI5 |Jeu de Parameétres cible
rampes | Commande scalaire (préréglage) |Controle vectoriel
0o |1 28.72 Temps accé fréquence 1 23.12 Temps accélération 1
28.73 Temps décél fréquence 1 23.13 Temps décélération 1
1 2 28.74 Temps accé fréquence 2 23.14 Temps accélération 2
28.75 Temps décé fréquence 2 23.15 Temps décélération 2

3) Effectuez une reprise de masse sur 360° des cables de commande en dessous du collier sur

la platine de mise a la terre des cébles de commande.

4) Raccordé par cavaliers en usine.

5) Seuls les appareils en tailles R6 a R11 disposent des bornes 40 et 41 pour entrée

24 \/c.a./c.c. externe.

6) Sélectionnez les entrées Al1 et AI2 et la sortie AO1 en courant ou en tension a I'aide des

parameétres 12.15, 12.25 et 13.15 respectivement.

Signaux d’entrée

Référence vitesse/fréquence analogique (Al1)
Démarrage moteur sens avant (DI1)

Démarrage moteur sens arriére (DI2)

Sélection vitesse/fréquence constante (DI3, DI4)
Sélection jeu de rampes (1 de 2) (DI5)
Validation marche (DI6)

Signaux de sortie

Sortie analogique AO1 : Frégquence sortie
Sortie analogique AO2 : Courant moteur
Sortie relais 1 : Prét a démarrer

Sortie relais 2 : En marche

Sortie relais 3 : Défaut (-1)
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Macroprogramme Moto-potentiométre

Ce macroprogramme permet de faire varier la vitesse au moyen de deux boutons-poussoirs ou
d’une interface d’API. Cette derniére utilise exclusivement des signaux logiques pour faire varier
la vitesse du moteur, offrant un excellent rapport qualité/prix. Pour activer ce macroprogramme,
sélectionnez-le dans le menu Réglages essentiels ou réglez le paramétre 96.04 Sélection
MacroProgramme sur Moto-potentiometre.

Signaux de commande (préréglages) — macroprogramme
Moto-potentiométre

X

Tension de référence et entrées/sorties analogiques

1 SCR Blindage du cable des signaux (SCReen)
2 Al1 Non configuré®
3 AGND Commun circuit entrée analogique
4 +10V Tension de référence +10 Vc.c.
[ Al2 Non configuré®
6 AGND Commun circuit entrée analogique
maxi 7 AO1 Fréquence de sortie : 0...20 mA®
500 ohm 8 AO2 Courant moteur : 0...20 mA
] AGND Commun circuit sortie analogique
X2 & X3 Sortie de tension auxiliaire et entrées logiques programmables
+24V Sortie tension auxiliaire +24 Vc.c., maxi. 250 mA

DGND Commun sortie tension auxiliaire
DCOM Commun toutes entrées logiques

—"—] DI1 Arrét (0) / Démarrage (1)

—" DI2 Avant (0) / Arriére (1)

— DI3 Augmenter référence’)

— Dl4 Diminuer référence’

— DI5 Fréquencel/vitesse constante 12

L DI6 Validation marche ; si 0, le variateur s’arréte
X8 Sorties relais

RO1C | Prét a démarrer
:; 250 Vc.a. /30 Vce.c.
! 2A
En marche
:; 250 Vc.a. /30 Vce.c.
—! 2A
Défaut (-1)
:x 250 Vc.a./ 30 Vce.c.
RO3B — 2A
Protocole EFB
29 B+ Interface bus de terrain Modbus RTU intégrée
30 A- (EIA-483) Cf. chapitre Variateur en réseau bus
de terrain avec interface de communication
31 DGND  |intégrée (EFB) page 529
S4 TERM Commutateur de terminaison de la liaison série
S5 BIAS Commutateur des résistances de polarisation
X4 Fonction de sécurité STO (Safe torque off)
34 ouT Interruption sécurisée du couple Préraccordements
4) 35 ouT2 usine. Les deux circuits doivent étre fermés pour
4) 36 SGND autoriser le démarrage du variateur. Cf. le chapitre
37 IN1 Fonction Interruption sécurisée du couple dans le
38 IN2 Manuel d’installation du variateur.

X10 24 V c.a.lc.c.

Cf. N.B.
suivantefan page 5) 24Vcalcc+en |R6 & R11 uniquement : entrée ext. 24 V c.a./c.c.
24V calc.c.-en | pr'UC lorsque I'alim. principale est débranchée.
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Section des bornes
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (bornes +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (bornes DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11:0,14...2,5 mm? (toutes les bornes)

Couples de serrage : 0,5...0,6 N-m (0.4 Ibf-ft)

N.B.:
)Si DI3 et DI4 sont toutes les deux activées ou désactivées, la référence vitesse reste
inchangée.

La référence fréquence/vitesse existante est sauvegardée en cas d’arrét ou de coupure
de courant.

2) En mode de commande scalaire (préréglage) : cf. Menu — Réglages essentiels — Marche,

arrét, référence — Fréquences constantes ou groupe de parameétres 28.26 Fréquence
constante 1.

En contréle vectoriel : cf. Menu — Réglages essentiels — Marche, arrét, référence —
Fréquences constantes ou groupe de paramétres 22.26 Vitesse constante 1.

3) Effectuez une reprise de masse sur 360° des cables de commande en dessous du collier sur

la platine de mise a la terre des cébles de commande.

4) Raccordé par cavaliers en usine.

5) Seuls les appareils en tailles R6 a R11 disposent des bornes 40 et 41 pour entrée

24 Vc.a./c.c. externe.

6) Sélectionnez les entrées Al1 et AI2 et la sortie AO1 en courant ou en tension a I'aide des

parametres 12.15, 12.25 et 13.15 respectivement.

Signaux d’entrée

* Sélection démarrage/arrét (DI1)

» Sélection sens de rotation (DI2)

* Augmenter référence (DI3)

* Diminuer référence (DI4)

* Fréquencelvitesse constante 1 (DI5)
* Validation marche (DI6)

Signaux de sortie

» Sortie analogique AO1 : Fréquence sortie
* Sortie analogique AO2 : Courant moteur
* Sortie relais 1 : Prét a démarrer

» Sortie relais 2 : En marche

* Sortie relais 3 : Défaut (-1)
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Ce macroprogramme est utilisé pour permuter entre deux dispositifs de commande externes
possédant ont chacun leurs propres signaux de commande et de référence. Un signal sert

a permuter entre les deux dispositifs. Pour activer ce macroprogramme, sélectionnez-le dans
le menu Réglages essentiels ou réglez le parameétre 96.04 Sélection MacroProgramme sur

Manuel/Auto.

Signaux de commande (préréglages) - macroprog. Manuel/Auto

1...10 kohm ol
I%' T

maxi
500 ohm

XI Tension de référence et entrées/sorties analogiques

SCR

Blindage du céable des signaux (SCReen)

Al

Réf. vit [fréq. ext. (Manuel) : 0...10 V®

AGND

Commun circuit entrée analogique

+10V

Tension de référence +10 Vc.c.

A2

Réf. vit [fréq. ext. (Auto) : 4...20 mA™d)

AGND

Commun circuit entrée analogique

AO1

Fréquence de sortie : 0...20 mA®)

AO2

Courant moteur : 0...20 mA

AGND

Commun circuit sortie analogique

Sortie tension auxiliaire +24 Vc.c., maxi. 250 mA

+24V

DGND

DCOM
" DI1
" DI2
" DI3
" Dl4
" DI5
— DI6

Commun sortie tension auxiliaire

Commun toutes entrées logiques

Arrét (0) / Démarrage (1) (Manuel)

Avant (0) / Arriére (1) (Manuel)

Commande manuelle (0) / automatique (1)

Validation marche ; si 0, le variateur s’arréte

Avant (0) / Arriére (1) (Auto)

Arrét (0) / Démarrage (1) (Auto)

X8 Sorties relais

Prét a démarrer
250 Vc.a. /30 Vce.c.
2A

En marche
250 Vc.a./ 30 Vce.c.
2A

RO3B

Défaut (-1)
250 Vc.a./ 30 Vce.c.
2A

d/dd

Protocole EFB
29 B+ Interface bus de terrain Modbus RTU intégrée
30 A- (EIA-483) Cf. chapitre Variateur en réseau bus
de terrain avec interface de communication

31 DGND intégrée (EFB) page 529

S4 TERM Commutateur de terminaison de la liaison série

S5 BIAS Commutateur des résistances de polarisation

X4 Fonction de sécurité STO (Safe torque off)

34 OuT1 Interruption sécurisée du couple Préraccordements

3) 35 OouT2 usine. Les deux circuits doivent étre fermés pour

3) 36 SGND autoriser le démarrage du variateur. Cf. le chapitre

37 IN1 Fonction Interruption sécurisée du couple dans le

38 IN2 Manuel d’installation du variateur.

Cf. N.B. en page
suivante.

X10 24 V c.a./c.c.

4) 24V c.alc.c.+en
24 Vcalc.c.-en

R6 a R11 uniquement : entrée ext. 24 V c.a./c.c.
pr 'UC lorsque I'alim. principale est débranchée.
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Section des bornes
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (bornes +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (bornes DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11:0,14...2,5 mm? (toutes les bornes)

Couples de serrage : 0,5...0,6 N-m (0.4 Ibf-ft)

N.B.:

1) La source du signal nécessite une alimentation externe. Cf. instructions du constructeur. Pour
un exemple de raccordement des capteurs du variateur par la sortie de tension auxiliaire, cf.
chapitre Raccordements électriques, section Exemple de raccordement d’un capteur a deux
ou trois fils dans le Manuel d’installation du variateur.

2) Effectuez une reprise de masse sur 360° des cables de commande en dessous du collier sur

la platine de mise a la terre des cébles de commande.

3) Raccordé par cavaliers en usine.

4) Seuls les appareils en tailles R6 a R11 disposent des bornes 40 et 41 pour entrée

24 Vc.a./c.c. externe.

5) Sélectionnez les entrées Al1 et Al2 et la sortie AO1 en courant ou en tension & l'aide des

parametres 12.15, 12.25 et 13.15 respectivement.

Signaux d’entrée

» Deux références analogiques de vitesse/référence (Al1, Al2)
* Sélection du dispositif de commande (Manuel ou Auto) (DI3)
» Sélection démarrage/arrét, Manuel (DI1)

» Sélection sens de rotation, Manuel (DI2)

» Sélection démarrage/arrét, Auto (DI6)

* Sélection sens de rotation, Auto (DI5)

* Validation marche (Dl4)

Signaux de sortie

* Sortie analogique AO1 : Fréquence sortie
» Sortie analogique AO2 : Courant moteur
* Sortie relais 1 : Prét a démarrer

* Sortie relais 2 : En marche

* Sortie relais 3 : Défaut (-1)
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Macroprogramme Manuel/PID

Ce macroprogramme commande le variateur au moyen du régulateur PID intégré. En outre,

il dispose d’un dispositif de commande secondaire pour le mode de commande directe de la
vitesse/fréquence. Pour activer ce macroprogramme, sélectionnez-le dans le menu Réglages
essentiels ou réglez le parameétre 96.04 Sélection MacroProgramme sur Manuel/PID.

Signaux de commande (préréglages) — macroprogramme
Manuel/PID

X

Tension de référence et entrées/sorties analogiques

o] 1 SCR Blindage du céable des signaux (SCReen)
1..10 koh% 2 AIT___|Réf. Manuel ext. ou réf. PID ext.: 0...10 V')
= 3 AGND Commun circuit entrée analogique
4 +10V Tension de référence +10 Vc.c.
25 5 AI2 Retour PID réel : 4...20 mA%")
6 AGND Commun circuit entrée analogique
maxi 7 AO1 Fréquence de sortie : 0...20 mA”)
500 ohm 8 AO2 Courant moteur : 0...20 mA
] AGND Commun circuit sortie analogique
X2 & X3 Sortie de tension auxiliaire et entrées logiques programmables
+24V Sortie tension auxiliaire +24 Vc.c., maxi. 250 mA
DGND Commun sortie tension auxiliaire
DCOM Commun toutes entrées logiques
" DI1 Arrét (0) / Démarrage (1) Manuel
" DI2 Sélection Manuel (0) / PID (1)
—" DI3 Sélection fréquence constante®)
—" DI4 Sélection fréquence constante®
—" DI5 Validation marche ; si 0, le variateur s’arréte
—" DI6 Arrét (0) / Démarrage (1) PID
X8 Sorties relais

RO1C Prét a démarrer

:; 250 Vc.a./ 30 Vce.c.
— 2A
En marche
:; 250 Vc.a./ 30 Vce.c.
—! 2A
Défaut (-1)
:; 250 Vc.a. /30 Vce.c.
RO3B — 2A
Protocole EFB
29 B+ Interface bus de terrain Modbus RTU intégrée
30 A- (EIA-483) Cf. chapitre Variateur en réseau bus
de terrain avec interface de communication
31 DGND intégrée (EFB) page 529
S4 TERM Commutateur de terminaison de la liaison série
S5 BIAS Commutateur des résistances de polarisation
X4 Fonction de sécurité STO (Safe torque off)
| 34 OUT1 Interruption sécurisée du couple Préraccordements
5) 35 ouT2 usine. Les deux circuits doivent étre fermés pour
5) 36 SGND autoriser le démarrage du variateur. Cf. le chapitre
37 IN1 Fonction Interruption sécurisée du couple dans le
38 IN2 Manuel d’installation du variateur.

X10 24 V c.a.lc.c.

Cf. N.B.
Suwante.en page 6) 24Vcalcc+en | R6 a R11 uniquement : entrée ext. 24 V c.a./c.c.
24V calcc-en |prl’'UC lorsque I'alim. principale est débranchée.
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Section des bornes
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (bornes +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (bornes DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11:0,14...2,5 mm? (toutes les bornes)

Couples de serrage : 0,5...0,6 N-m (0.4 Ibf-ft)

N.B.:

) Manuel : 0...10 V -> Référence fréquence.
PID : 0...10V —0...100 % de la consigne PID.

2) LLa source du signal nécessite une alimentation externe. Cf. instructions du constructeur. Pour
un exemple de raccordement des capteurs du variateur par la sortie de tension auxiliaire, cf.
chapitre Raccordements électriques, section Exemple de raccordement d’un capteur a deux
ou trois fils dans le Manuel d’installation du variateur.

3) En mode de commande scalaire (préréglage) : cf. Menu — Réglages essentiels — Marche,

arrét, référence — Fréquences constantes ou groupe de paramétres 28 Chaine référence
fréquence.

DI3 |DI4 |Fonction (paramétre)
Commande scalaire (préréglage)
Régler fréquence via Al1

28.26 Fréquence constante 1
28.27 Fréquence constante 2
28.28 Fréquence constante 3

ala|lolo

0
1
0
1

4) Effectuez une reprise de masse sur 360° des cables de commande en dessous du collier sur
la platine de mise a la terre des cébles de commande.

5 Raccordé par cavaliers en usine.

6) Seuls les appareils en tailles R6 a R11 disposent des bornes 40 et 41 pour entrée
24 \/c.a./c.c. externe.

7) Selectionnez les entrées Al1 et Al2 et la sortie AO1 en courant ou en tension & l'aide des
parameétres 12.15, 12.25 et 13.15 respectivement.

Signaux d’entrée

* Référence analogique (Al1)

* Retour PID réel (Al2)

* Sélection du dispositif de commande (Manuel ou PID) (DI2)
» Sélection démarrage/arrét, Manuel (DI1)

* Sélection démarrage/arrét, PID (DI6)

» Sélection fréquence constante (DI3, DI4)

* Validation marche (DI5)

Signaux de sortie

» Sortie analogique AO1 : Fréquence sortie
» Sortie analogique AO2 : Courant moteur
* Sortie relais 1 : Prét a démarrer

* Sortie relais 2 : En marche

* Sortie relais 3 : Défaut (-1)
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Macroprogramme PID

Ce macroprogramme est destiné aux applications dans lesquelles le variateur est commandé
par le régulateur PID et regoit sa référence de I'entrée analogique 1 (Al1). Pour activer ce
macroprogramme, sélectionnez-le dans le menu Réglages essentiels ou réglez le paramétre
96.04 Sélection MacroProgramme sur PID.

Signaux de commande (préréglages) — macroprogramme PID

XI Tension de référence et entrées/sorties analogiques

o] SCR Blindage du céable des signaux (SCReen)
1..10 kohr% A |entrée Référence PID 0...10 V'
= AGND Commun circuit entrée analogique
+10V Tension de référence +10 Vc.c.
5 Al2 Retour PID réel : 4...20 mA™")
AGND Commun circuit entrée analogique
maxi AO1 Fréquence de sortie : 0...20 mA”)
500 ohm AO2 Courant moteur : 0...20 mA
AGND Commun circuit sortie analogique
X2 & X3 Sortie de tension auxiliaire et entrées logiques programmables
+24V Sortie tension auxiliaire +24 Vc.c., maxi. 250 mA
DGND Commun sortie tension auxiliaire
DCOM Commun toutes entrées logiques
" DI1 Arrét (0) / Démarrage (1) PID
—" DI2 Sélect. consigne int 1°)
—" DI3 Sélect. consigne int 2 %)
—" DI4 Fréquence constante 1 : paramétre 28.26 2
—" DI5 Validation marche ; si 0, le variateur s’arréte
—" DI6 Non configuré

X8 Sorties relais

Prét a démarrer

:; 250 Vc.a./ 30 Vce.c.
! 2A
En marche
:; 250 Vc.a./ 30 Vce.c.
—! 2A
Défaut (-1)
:; 250 Vc.a. /30 Vce.c.
RO3B — 2A
Protocole EFB
29 B+ Interface bus de terrain Modbus RTU intégrée
30 A- (EIA-483) Cf. chapitre Variateur en réseau bus
de terrain avec interface de communication
31 DGND intégrée (EFB) page 529
S4 TERM Commutateur de terminaison de la liaison série
S5 BIAS Commutateur des résistances de polarisation
X4 Fonction de sécurité STO (Safe torque off)
| 34 OUT1 Interruption sécurisée du couple Préraccordements
5) 35 ouT2 usine. Les deux circuits doivent étre fermés pour
5) 36 SGND autoriser le démarrage du variateur. Cf. le chapitre
37 IN1 Fonction Interruption sécurisée du couple dans le
38 IN2 Manuel d’installation du variateur.

X10 24 V c.a.lc.c.

(S:J}V,;h?éen page 6) 24Vcalcc+en|R6 a R11 uniquement : entrée ext. 24 V c.a./c.c.
' 24V calcc-en |prl’'UC lorsque I'alim. principale est débranchée.
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Section des bornes
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (bornes +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (bornes DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11:0,14...2,5 mm? (toutes les bornes)

Couples de serrage : 0,5...0,6 N-m (0.4 Ibf-ft)

N.B.:

1) La source du signal nécessite une alimentation externe. Cf. instructions du constructeur. Pour
un exemple de raccordement des capteurs du variateur par la sortie de tension auxiliaire, cf.
chapitre Raccordements électriques, section Exemple de raccordement d’un capteur a deux
ou trois fils dans le Manuel d’installation du variateur.

2) Sila fréquence constante est activée, elle a priorité sur la référence fournie par la sortie du
régulateur PID.

3) Cf. tableau des sources aux parameétres 40.19 Sélect consigne int 1 Jeu 1 et 40.20 Sélect
consigne int 2 Jeu 1.

Source définie par | Source définie par |Consigne interne activée
le par. 40.19 le par. 40.20
DI2 DI3
0 0 Source consigne : Al1 (par. 40.16)
1 0 1 (paramétre 40.21)
0 1 2 (parameétre 40.22)
1 1 3 (parametre 40.23)

4) Effectuez une reprise de masse sur 360° des cables de commande en dessous du collier sur
la platine de mise a la terre des cébles de commande.

5 Raccordé par cavaliers en usine.

6) Seuls les appareils en tailles R6 a R11 disposent des bornes 40 et 41 pour entrée
24 \/c.a./c.c. externe.

7) Sélectionnez les entrées Al1 et Al2 et la sortie AO1 en courant ou en tension & l'aide des
parameétres 12.15, 12.25 et 13.15 respectivement.

Signaux d’entrée

* Référence analogique (Al1)

* Retour PID réel (Al2)

» Sélection démarrage/arrét, PID (DI1)
* Consigne constante 1 (DI2)

* Consigne constante 1 (DI3)

* Fréquence constante 1 (DI4)

* Validation marche (DI5)

Signaux de sortie

* Sortie analogique AO1 : Fréquence sortie
» Sortie analogique AO2 : Courant moteur
* Sortie relais 1 : Prét a démarrer

* Sortie relais 2 : En marche

* Sortie relais 3 : Défaut (-1)
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Macroprogramme PID microconsole

Ce macroprogramme est destiné aux applications dans lesquelles le variateur est commandé
par le régulateur PID et recoit sa référence de la microconsole. Pour activer ce
macroprogramme, sélectionnez-le dans le menu Réglages essentiels ou réglez le paramétre
96.04 Sélection MacroProgramme sur PID microconsole.

Signaux de commande (préréglages) — macroprogramme PID
microconsole

X

Tension de référence et entrées/sorties analogiques

o] 1 SCR Blindage du cable des signaux (SCReen)
1 10 koh% 2 Al Non configgrés.) '
= 3 AGND Commun circuit entrée analogique
4 +10V Tension de référence +10 Vc.c.
~ [ A2 Retour PID réel : 4...20 mA '8
6 AGND Commun circuit entrée analogique
maxi 7 AO1 Fréquence de sortie : 0...20 mA®
500 ohm 8 AO2 Courant moteur : 0...20 mA
] AGND Commun circuit sortie analogique
X2 & X3 Sortie de tension auxiliaire et entrées logiques programmables
+24V Sortie tension auxiliaire +24 Vc.c., maxi. 250 mA
DGND Commun sortie tension auxiliaire
DCOM Commun toutes entrées logiques
" DI1 Arrét (0) / Démarrage (1) PID
" DI2 Non configurée
—" DI3 Non configuré
—" DI4 Fréquence constante 1 : paramétre 28.26 2
—" DI5 Validation marche ; si 0, le variateur s’arréte
—" DI6 Non configuré
X8 Sorties relais

RO1C Prét a démarrer

:; 250 Vc.a./ 30 Vce.c.
— 2A
En marche
:; 250 Vc.a./ 30 Vce.c.
—! 2A
Défaut (-1)
:; 250 Vc.a. /30 Vce.c.
RO3B — 2A
Protocole EFB
29 B+ Interface bus de terrain Modbus RTU intégrée
30 A- (EIA-483) Cf. chapitre Variateur en réseau bus
de terrain avec interface de communication
31 DGND intégrée (EFB) page 529
S4 TERM Commutateur de terminaison de la liaison série
S5 BIAS Commutateur des résistances de polarisation
X4 Fonction de sécurité STO (Safe torque off)
| 34 OUT1 Interruption sécurisée du couple Préraccordements
4) 35 ouT2 usine. Les deux circuits doivent étre fermés pour
4) 36 SGND autoriser le démarrage du variateur. Cf. le chapitre
37 IN1 Fonction Interruption sécurisée du couple dans le
38 IN2 Manuel d’installation du variateur.

X10 24 V c.a.lc.c.

Cf. N.B. en page
suivante. pag 5) 24Vcalccten |R6 a R11 uniqguement : entrée ext. 24 V c.a./c.c.
24V calcc-en |prl’'UC lorsque I'alim. principale est débranchée.
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Section des bornes
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (bornes +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (bornes DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11:0,14...2,5 mm? (toutes les bornes)

Couples de serrage : 0,5...0,6 N-m (0.4 Ibf-ft)

N.B.:

1) La source du signal nécessite une alimentation externe. Cf. instructions du constructeur. Pour
un exemple de raccordement des capteurs du variateur par la sortie de tension auxiliaire, cf.
chapitre Raccordements électriques, section Exemple de raccordement d’un capteur a deux
ou trois fils dans le Manuel d’installation du variateur.

2) Sila fréquence constante est activée, elle a priorité sur la référence fournie par la sortie du

régulateur PID.

3) Effectuez une reprise de masse sur 360° des cables de commande en dessous du collier sur

la platine de mise a la terre des cébles de commande.

4) Raccordé par cavaliers en usine.

5 Seuls les appareils en tailles R6 a R11 disposent des bornes 40 et 41 pour entrée

24 Vc.a./c.c. externe.

6) Sélectionnez les entrées Al1 et AI2 et la sortie AO1 en courant ou en tension a I'aide des

parameétres 12.15, 12.25 et 13.15 respectivement.

Signaux d’entrée

* Consigne PID donnée par la microconsole
* Référence vitesse EXT1

* Référence couple (Al2)

» Sélection démarrage/arrét, PID (DI1)

* Fréquence constante 1 (DI4)

* Validation marche (DI5)

Signaux de sortie

* Sortie analogique AO1 : Vitesse moteur
» Sortie analogique AO2 : Courant moteur
* Sortie relais 1 : Prét a démarrer

* Sortie relais 2 : En marche

* Sortie relais 3 : Défaut (-1)
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Macroprogramme PFC

Ce macroprogramme utilise une logique de commande de pompes et de ventilateurs pour
commander plusieurs pompes ou ventilateurs via les sorties relais du variateur. Pour activer
ce macroprogramme, sélectionnez-le dans le menu Réglages essentiels ou réglez

le parameétre 96.04 Sélection MacroProgramme sur PFC.

Signaux de commande (préréglages) - macroprogramme PFC

XI Tension de référence et entrées/sorties analogiques
] SCR Blindage du céable des signaux (SCReen)
110 koh% Al Source de la consigne PID : 0...10 V®
= AGND Commun circuit entrée analogique
+10V Tension de référence +10 Vc.c.
~ A2 Retour PID réel : 4...20 mA™®)
AGND Commun circuit entrée analogique
maxi AO1 Fréquence de sortie : 0...20 mA>)
500 ohm AO2 Courant moteur : 0...20 mA
AGND Commun circuit sortie analogique
X2 & X3 Sortie de tension auxiliaire et entrées logiques programmables
+24V Sortie tension auxiliaire +24 Vc.c., maxi. 250 mA
DGND Commun sortie tension auxiliaire
DCOM Commun toutes entrées logiques
DI1 Non configuré
DI2 Validation marche ; si 0, le variateur s’arréte
DI3 Non configuré
" DI4 Non configuré
—" DI5 Non configuré
" DI6 Arrét (0) / Démarrage (1)

X8 Sorties relais

En marche

250 Vc.a./ 30 Vce.c.

2A

Défaut (-1)

250 Vc.a./ 30 Vce.c.

2A

PFC2 (2° moteur = 1°" moteur aux.)
250 Vc.a. /30 Vce.c.

drdEd

RO3B 2A
Protocole EFB
29 B+ Interface bus de terrain Modbus RTU intégrée
30 A- (EIA-483) Cf. chapitre Variateur en réseau bus
de terrain avec interface de communication

31 DGND intégrée (EFB) page 529

S4 TERM Commutateur de terminaison de la liaison série

S5 BIAS Commutateur des résistances de polarisation

X4 Fonction de sécurité STO (Safe torque off)

34 OUT1 Interruption sécurisée du couple Préraccordements

3) 35 OouT2 usine. Les deux circuits doivent étre fermés pour

3) 36 SGND autoriser le démarrage du variateur. Cf. le chapitre

37 IN1 Fonction Interruption sécurisée du couple dans le

38 IN2 Manuel d’installation du variateur.

X10 24 V c.a.lc.c.

4) 24Vcalccten|R6 a R11 uniquement : entrée ext. 24 V c.a./c.c.
gtj.iv'\;h%éen page “m{ pr 'UC lorsque I'alim. principale est débranchée.
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Section des bornes
R1...R5: 0,2...2,5 mm?2 (bornes +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)

0,14...1,5 mm? (bornes DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11:0,14...2,5 mm? (toutes les bornes)

Couples de serrage : 0,5...0,6 N-m (0.4 Ibf-ft)

N.B.:

1) La source du signal nécessite une alimentation externe. Cf. instructions du constructeur. Pour
un exemple de raccordement des capteurs du variateur par la sortie de tension auxiliaire, cf.
chapitre Raccordements électriques, section Exemple de raccordement d’un capteur a deux
ou trois fils dans le Manuel d’installation du variateur.

2) Effectuez une reprise de masse sur 360° des cables de commande en dessous du collier sur

la platine de mise a la terre des cébles de commande.

3) Raccordé par cavaliers en usine.

4) Seuls les appareils en tailles R6 a R11 disposent des bornes 40 et 41 pour entrée

24 Vc.a./c.c. externe.

5) Sélectionnez les entrées Al1 et Al2 et la sortie AO1 en courant ou en tension & l'aide des

parametres 12.15, 12.25 et 13.15 respectivement.

Signaux d’entrée

* Consigne PID (Al1)

* Retour PID réel (Al2)

* Validation marche (DI2)

* Sélection démarrage/arrét (DI6)

Signaux de sortie

* Sortie analogique AO1 : Fréquence sortie

» Sortie analogique AO2 : Courant moteur

* Sortie relais 1 : En marche

* Fonction relais 2 : Défaut (-1)

» Sortie relais 3 : PFC2 (premier moteur auxiliaire PFC)
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Macroprogramme Régulation de couple

Ce macroprogramme sera utilisé pour des applications nécessitant le controle et la régulation
du couple moteur. Il s’agit généralement d’applications ou une tension donnée doit étre
maintenue dans le systéme mécanique. Pour activer ce macroprogramme, sélectionnez-le dans
le menu Réglages essentiels (mais il n’y est pas encore) ou réglez le parameétre 96.04
Sélection MacroProgramme sur Régulation de couple.

Signaux de commande (préréglages) - macroprog. Régul. couple

XI Tension de référence et entrées/sorties analogiques
ol SCR Blindage du céable des signaux (SCReen)
1...10 koh% Al1 Référence vit: EXT1:0...10 V¥
I"._ AGND Commun circuit entrée analogique
+10V Tension de référence +10 Vc.c.
—_— Al2 Référence couple : 4...20 mAT®)
' AGND Commun circuit entrée analogique
maxi AO1 Vit moteur : 0...20 mA®
500 ohm AO2 Courant moteur : 0...20 mA
AGND Commun circuit sortie analogique
X2 & X3 Sortie de tension auxiliaire et entrées logiques programmables
+24\V Sortie tension auxiliaire +24 Vc.c., maxi. 250 mA
DGND Commun sortie tension auxiliaire
DCOM Commun toutes entrées logiques
DI1 Arrét (0) / Démarrage (1)
DI2 Régulation de vitesse : Avant (0) / Arriére (1)
DI3 Régulation Vitesse (0) / Couple (1)
—" Dl4 Régulation de vitesse : Vit constante
—" DI5 Rampe 1 (0) / Rampe 2 (1)
L DI6 Validation marche ; si 0, le variateur s’arréte

X8 Sorties relais

Prét a démarrer
250 Vc.a. /30 Vce.c.

= 2A
>~ En marche
250 Vc.a./ 30 Vce.c.
=t 2A
- Défaut (-1)
250 Vc.a./ 30 Vce.c.
RO3B L 2A
Protocole EFB— ~—
29 B+ Interface bus de terrain Modbus RTU intégrée
30 A- (EIA-483) Cf. chapitre Variateur en réseau bus
de terrain avec interface de communication
31 DGND intégrée (EFB) page 529
S4 TERM Commutateur de terminaison de la liaison série
S5 BIAS Commutateur des résistances de polarisation
X4 Fonction de sécurité STO (Safe torque off)
34 OuT1 Interruption sécurisée du couple Préraccordements
3) 35 OouT2 usine. Les deux circuits doivent étre fermés pour
3) 36 SGND autoriser le démarrage du variateur. Cf. le chapitre
37 IN1 Fonction Interruption sécurisée du couple dans le
38 IN2 Manuel d’installation du variateur.

X10 24 V c.a./c.c.

4) 24Vcalcc.+en|R6 a R11 uniquement : entrée ext. 24 V c.a./c.c.
(S:Jiv';hlatéen page “ 24V calec-en | pr 'UC lorsque I'alim. principale est débranchée.
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Section des bornes
R1aR5: 0,2...2,5 mm? (bornes +24 V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (bornes DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11:0,14...2,5 mm? (toutes les bornes)

Couples de serrage : 0,5...0,6 N-m (0.4 Ibf-ft)

N.B.:

1) La source du signal nécessite une alimentation externe. Cf. instructions du constructeur. Pour
un exemple de raccordement des capteurs du variateur par la sortie de tension auxiliaire, cf.
chapitre Raccordements électriques, section Exemple de raccordement d’un capteur a deux
ou trois fils dans le Manuel d’installation du variateur.

2) Effectuez une reprise de masse sur 360° des cables de commande en dessous du collier sur
la platine de mise a la terre des cébles de commande.

3) Raccordé par cavaliers en usine.

4) Seuls les appareils en tailles R6 a R11 disposent des bornes 40 et 41 pour entrée

24 Vc.a./c.c. externe.

5) Sélectionnez les entrées Al1 et Al2 et la sortie AO1 en courant ou en tension a l'aide
des parametres 12.15, 12.25 et 13.15 respectivement.

Signaux d’entrée

* Référence vitesse Ext1 (Al1)

* Référence couple (Al2)

* Sélection démarrage/arrét (DI1)

* En régulation de vitesse : sélection Avant / Arriére (DI2)

* Sélection Régulation de vitesse / Régulation de couple (DI3)
* Enrégulation de vitesse : vitesse constante (DI4)

* Sélection Rampe 1/ Rampe 2 (DI5)

* Validation marche (DI6)

Signaux de sortie

* Sortie analogique AO1 : Vitesse moteur
» Sortie analogique AO2 : Courant moteur
* Sortie relais 1 : Prét a démarrer

* Sortie relais 2 : En marche

* Sortie relais 3 : Défaut (-1)
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Parametres préréglés en usine des différents
macroprogrammes

Le chapitre Description des parametres page 203 présente les paramétres préréglés
en usine du macroprogramme Standard ABB (macroprogramme Usine). Pour les
autres macroprogrammes, les parametres préréglés en usine peuvent étre différents.
Les tableaux suivants présentent une liste de ces paramétres pour chaque

macroprogramme.
96.04 Sélection Macro- |1 = 17 = "= 12= 13=
Programme Standard Standard ABB | CMD 3 fils Marche alter- | Moto-potentio-
ABB (vectoriel) née metre
10.24 Source RO1 2=Préta 2=Préta 2="Préta 2=Préta 2=Préta
démarrer démarrer démarrer démarrer démarrer
10.27 Source RO2 7 = En Marche |7 = En Marche |7 = En Marche |7 = En Marche |7 = En Marche
10.30 Source RO3 15 = Défaut (- |15 = Défaut (- |15 = Défaut (-1) |15 = Défaut (-1)|15 = Défaut (-1)
1) 1)
12.20 Maxi échelle Al1 |50.000 1500.000 50.000 50.000 50.000
13.12 Source AO1 2 = Fréquence |1 = Vitesse 2 = Fréquence |2 = Fréquence |2 = Fréquence
de sortie moteur utilisée | de sortie de sortie de sortie
13.18 Maxi source AO1 |50.0 1500.0 50.0 50.0 50.0
19.11 Sélection 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1
Ext1/Ext2
20.01 Commandes Ext1|2 = Src1 Start; |2 = Src1 Start; |5=Src1P Start; Src2 | 3 = Src1 Av; 2 = Src1 Start;
Src2 Sens Src2 Sens Stop; Sre3 Sens Src2 Ar Src2 Sens
20.03 Srcet Ext1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1
20.04 Srce2 Ext1 3=DI2 3=DI2 3=DI2 3=DI2 3=DI2
20.05 Srce3 Ext1 0 = Toujours off |0 = Toujours off |4 = DI3 0 = Toujours off |0 = Toujours off
20.06 Commandes Ext2 |0 = Non 0= Non 0 = Non 0= Non 0= Non
sélectionné sélectionné sélectionné sélectionné sélectionné
20.08 Srcet Ext2 0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off
20.09 Srce2 Ext2 0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off
20.12 Source validation |1 = Sélectionné | 1 = Sélectionné | 1 = Sélectionné |7 = DI6 7=DI6
marche 1
22.11 Réfvitesse 1 Ext1|1 = Al1 Ech 1=AI1 Ech 1=AI1Ech 1=AI1 Ech 15 = Moto-
potentiometre
22.18 Réfvitesse 1 Ext2|0 = Zéro 0= Zéro 0= Zéro 0= Zéro 0= Zéro
22.22 Sél vitesse 4=DI3 4=DI3 5=DI4 4=DI3 6=DI5
constante 1
22.23 Sél vitesse 5=DI4 5=DI4 6 =DI5 5=DIl4 0 = Toujours
constante 2 off
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96.04 Sélection Macro-|2 = 3= 14 = 15= 16 =
Programme Manuel/Auto | Manuel/PID PID PID micro- PFC
console
10.24 Source RO1 2=Préta 2=Préta 2=Préta 2=Préta 7 = En Marche
démarrer démarrer démarrer démarrer
10.27 Source RO2 7 = En Marche |7 =EnMarche |7=EnMarche |7=EnMarche |15 = Défaut (-1)
10.30 Source RO3 15 = Défaut (-1) | 15 = Défaut (-1) | 15 = Défaut (-1) | 15 = Défaut (-1) | 46 = PFC2
12.20 Maxi échelle Al1 |50.000 50.000 50.000 50.000 50.000
13.12 Source AO1 2 = Fréquence |2 = Fréquence |2 = Fréquence |2 = Fréquence |2 = Fréquence
de sortie de sortie de sortie de sortie de sortie
13.18 Maxi source AO1 |50.0 50.0 50.0 50.0 50.0
19.11 Sélection 5=DI3 4=DI2 0=EXT1 0=EXT1 5=DI3
Ext1/Ext2
20.01 Commandes Ext1|2 = Src1 Start;, |1 = Sourcel 1 = Sourcet 1 = Sourcet 1 = Sourcet
Src2 Sens
20.03 Srcet Ext1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1
20.04 Srce2 Ext1 3=DI2 0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off
20.05 Srce3 Ext1 0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off
20.06 Commandes Ext2 |2 = Src1 Start;, |1 = Sourcel 0= Non 0= Non 1= Source1
Src2 Sens sélectionné sélectionné
20.08 Srcet Ext2 7=DI6 7=DI6 0 = Toujours off |0 = Toujours off |7 = DI6
20.09 Srce2 Ext2 6 =DI5 0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off |0 = Toujours off
20.12 Source validation |5 = DI4 6 =DI5 6 =DI5 6 =DI5 3=DI2
marche 1
22.11 Réfvitesse 1 Ext1|1=Al1 Ech 1=AI1Ech 16 = PID 16 = PID 1=AI1Ech
22.18 Réfvitesse 1 Ext2|2 = Al2 Ech 16 = PID 0= Zéro 0= Zéro 16 = PID
22.22 Sél vitesse 0 = Toujours |4 =DI3 5=Dl4 5=Dl4 0 = Toujours
constante 1 off off
22.23 Sél vitesse 0 = Toujours |5 =DI4 0 = Toujours |0 = Toujours |0 = Toujours
constante 2 off off off off
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96.04 Sélection Macro- |28 =

Programme Régulation de couple
10.24 Source RO1 7 = Prét a démarrer
10.27 Source RO2 15 = En Marche
10.30 Source RO3 46 = Défaut (-1)
12.20 Maxi échelle Al1 |50.000
13.12 Source AO1 1 = Vitesse moteur utilisée
13.18 Maxi source AO1 |50.0
19.11 Sélection 5=DI3

Ext1/Ext2
19.14 Mode commande |3 = Couple

Ext2

20.01 Commandes Ext1|2 = Src1 Start; Src2 Sens
20.03 Srcet Ext1 2=DI1
20.04 Srce2 Ext1 3=DI2
20.05 Srce3 Ext1 0 = Toujours off
20.06 Commandes Ext2 |1 = Source1
20.08 Srcet Ext2 2=DI1
20.09 Srce2 Ext2 3=DI2
20.12 Source validation |7 = DI6
marche 1
22.11 Réfvitesse 1 Ext1|1 = Al1 Ech
22.18 Réfvitesse 1 Ext2|2 = Al2 Ech
22.21 Fonction vitesse |Bit 0 Vitesse constante = Séparé,
constante Bit 1 Activation sens = Selon
param.
22.22 Sél vitesse 5=DIl4
constante 1
22.23 Sél vitesse 0 = Toujours off

constante 2
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96.04 Sélection 1= 17 = "= 12= 13=
MacroPro- Standard ABB | Standard ABB | CMD 3 fils Marche alter- | Moto-potentio-
gramme (vectoriel) née métre

22.71 Fonction moto- |0 = Désactivé |0 = Désactivé |0 = Désactivé |0 = Désactivé |1 = Activé (initiali-
potentiometre sation a I'arrét/mise

sous tension)

22.73 Source 0 = Non utilisé |0 = Non utilisé |0 = Non utilisé |0 = Non utilisé |4 = DI3
incrément.
motopot

22.74 Source 0 = Non utilisé |0 = Non utilisé |0 = Non utilisé |0 = Non utilisé |5 = DI4
décrément.
motopot

23.11 Sélection jeu 6 =DI5 6 =DI5 0 = Temps 6 =DI5 0 = Temps
rampe acc/déc 1 acc/déc 1

28.11 Réffréquence 1 |1 =Al1 Ech 1=AIl1Ech 1=AIl1 Ech 1=AIl1Ech 15 = Moto-
Ext1 potentiometre

28.15 Réffréquence 2 |0 = Zéro 0= Zéro 0 = Zéro 0= Zéro 0= Zéro
Ext1

28.22 Sél1 fréquence |4 =DI3 4=DI3 5=DI4 4=DI3 6 =DI5
constante

28.23 Sél2 fréquence |5 = Dl4 5=Dl4 6 =DI5 5=DIl4 0 = Toujours off
constante

28.71 Sélection jeu 6 =DI5 6 =DI5 0 = Temps 6 =DI5 0 = Temps
rampe fréq acc/déc 1 acc/déc 1

40.07 Mode fonction 0 = Off 0 = Off 0 = Off 0 = Off 0 = Off
PID process

40.16 Source consigne |11 = Al1 % M=Al1% M=Al1% M=Al1% M=Al1%
1Jdeu 1

40.17 Source consigne |0 = Non 0= Non 0= Non 0= Non 0= Non
2Jeut sélectionné sélectionné sélectionné sélectionné sélectionné

40.19 Sélect consigne |0 = Non 0= Non 0= Non 0= Non 0= Non
int 1 Jeu 1 sélectionné sélectionné sélectionné sélectionné sélectionné

40.20 Sélect consigne |0 = Non 0= Non 0= Non 0= Non 0= Non
int 2 Jeu 1 sélectionné sélectionné sélectionné sélectionné sélectionné

40.32 Gain Jeu 1 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00

40.33 Temps d'intégra- |60,0 60,0 60,0 60,0 60,0
tion Jeu 1

76.21 Configuration 0 = Off 0 = Off 0 = Off 0 = Off 0 = Off
PFC

76.25 Nombre de 1 1 1 1 1
moteurs

76.27 Nbre maxi 1 1 1 1 1
moteurs admiss.

99.04 Mode 1 = Scalaire 0 = Vectoriel |1 = Scalaire 1 = Scalaire 1 = Scalaire

commande
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96.04 Sélection Macro-|2 = 3= 14 = 15= 16 =

Programme Manuel/Auto | Manuel/PID PID PID micro- PFC
console

22.71 Fonction moto- 0 = Désactivé |0 = Désactivé |0 = Désactivé |0 = Désactivé |0 = Désactivé
potentiometre

22.73 Source 0 = Non utilisé |0 = Non utilisé |0 = Non utilisé |0 = Non utilisé |0 = Non utilisé
incrément.
motopot

22.74 Source 0 = Non utilisé |0 = Non utilisé |0 = Non utilisé |0 = Non utilisé |0 = Non utilisé
décrément.
motopot

23.11 Sélection jeu 0 = Temps 0 = Temps 0 = Temps 0 = Temps 0 = Temps
rampe acc/déc 1 acc/déc 1 acc/déc 1 acc/déc 1 acc/déc 1

28.11 Réffréquence 1 |1 =Al1Ech 1=AI1Ech 16 = PID 16 = PID 1=AI1Ech
Ext1

28.15 Réffréquence 2 |2 = Al2 Ech 16 = PID 0= Zéro 0= Zéro 16 = PID
Ext1

28.22 Sél1 fréquence 0 = Toujours |4 =DI3 5=DIl4 5=DIl4 0 = Toujours
constante off off

28.23 Sél2 fréquence 0 = Toujours |5 =DI4 0 = Toujours |0 = Toujours |0 = Toujours
constante off off off off

28.71 Sélection jeu 0 = Temps 0 = Temps 0= Temps 0 = Temps 0 = Temps
rampe fréq acc/déc 1 acc/déc 1 acc/déc 1 acc/déc 1 acc/déc 1

40.07 Mode fonction 0 = Off 2 = On avec varia- | 2 = On avec varia- | 2 = On avec varia- | 2 = On avec varia-
PID process teur en marche teur en marche teur en marche teur en marche

40.16 Source consigne |11 =Al1% 1M=Al1% 1M=Al1% 13= M=Al1%
1Jdeu 1 Microconsole

40.17 Source consigne |0 = Non 0= Non 2 = Consigne |0 = Non 0= Non
2Jeu 1 sélectionné sélectionné interne sélectionné sélectionné

40.19 Sélect consigne |0 = Non 0= Non 3=DI2 0= Non 0= Non
int1Jeu 1 sélectionné sélectionné sélectionné sélectionné

40.20 Sélect consigne |0 = Non 0= Non 4=DI3 0= Non 0= Non
int 2 Jeu 1 sélectionné sélectionné sélectionné sélectionné

40.32 Gain Jeu 1 1,00 1,00 1,00 1,00 2,50

40.33 Temps d'intégra- |60,0 60,0 60,0 60,0 3,0
tion Jeu 1

76.21 Configuration 0 = Off 0 = Off 0 = Off 0 = Off 2=PFC
PFC

76.25 Nombre de 1 1 1 1 2
moteurs

76.27 Nbre maxi 1 1 1 1 2
moteurs admiss.

99.04 Mode commande |1 = Scalaire 1 = Scalaire 1 = Scalaire 1 = Scalaire 1 = Scalaire

moteur




96.04 Sélection Macro- |28 =

Programme Régulation de
couple

22.71 Fonction moto- 0 = Désactivé
potentiometre

22.73 Source 0 = Non utilisé
incrément.
motopot

22.74 Source 0 = Non utilisé
décrément.
motopot

23.11 Sélection jeu 6 =DI5
rampe

26.11 Source réft 2=AI2 Ech
couple

28.11 Réffréquence 1 |1=Al1Ech
Ext1

28.15 Réffréquence 2 |2 = Al2 Ech
Ext1

28.22 Sél1 fréquence 5=DI4
constante

28.23 Sél2 fréquence 0 = Toujours
constante off

28.71 Sélection jeu 6 =DI5
rampe fréq

40.07 Mode fonction 0 = Off
PID process

40.16 Source consigne |11 =Al1 %
1Jdeu 1

40.17 Source consigne |0 = Non
2Jeut sélectionné

40.19 Sélect consigne |0 = Non
int 1 Jeu 1 sélectionné

40.20 Sélect consigne |0 = Non
int 2 Jeu 1 sélectionné

40.32 Gain Jeu 1 1,00

40.33 Temps d'intégra- |60,0
tion Jeu 1

76.21 Configuration 0 = Off
PFC

76.25 Nombre de 1
moteurs

76.27 Nbre maxi 1
moteurs admiss.

99.04 Mode commande |0 = Vectoriel

moteur
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Fonctions

Contenu de ce chapitre

Ce chapitre décrit les principales fonctions du programme de commande, explique
leur usage et leur paramétrage. Il présente également les dispositifs de commande et
leurs modes de fonctionnement.

Commande locale ou externe

L’ACS580 peut étre commandé en mode Local ou Externe. Le mode de commande
est sélectionné avec la touche LOC/REM de la microconsole ou avec I'outil PC.
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Variateur

| EsD API
(= Automate program-
[ mable industriel)

I

[

[

iy | = !

; _ Interface de commu- L |
nication intégrée

[ [

| | |

[

[

[

Coupleur réseau (Fxxx)

Microconsole ou outil PC Drive |
composer (option) |

24
v

") Des entrées/sorties (E/S) peuvent étre ajoutées en installant un module d’extension
d’E/S optionnel (CMOD-01, CMOD-02, CHDI-01 ou CPTC-02) dans le support (Slot)
du variateur.

Commande locale

En mode local, les signaux de commande proviennent soit de la microconsole, soit
d’'un PC équipé de l'outil logiciel Drive composer. La régulation de vitesse et de
couple est accessible en mode vectoriel ; la régulation de fréquence, en mode
scalaire (cf. parametre 719.16).

Le mode local est principalement utilisé en phases de mise en service et

de maintenance. La microconsole est toujours prioritaire sur les sources externes
des signaux de commande lorsqu’elle est en mode local. Le basculement en mode
Local peut étre verrouillé par le paramétre 19.17.

Un paramétre (49.05) permet de définir le fonctionnement du variateur en cas

de rupture de la communication avec une microconsole ou le PC. (Ce paramétre est
inopérant en mode Externe).

Réglages et diagnostic

Paramétres : 19.16 Mode commande local...19.17 Cmde locale désactivée
(page 256) et 49.05 Action sur perte comm (page 398).

Evénements : -
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Commande externe

Lorsque le variateur est en commande externe (a distance), les signaux de
commande sont regus via

* les bornes d’E/S (entrées logiques et analogiques) ou les modules optionnels
d’extension d’E/S ;

» linterface bus de terrain (par I'intermédiaire de l'interface de communication
intégrée ou d’'un module de coupleur réseau optionnel).

Deux sources de commande externes sont disponibles, EXT1 et EXT2. Les sources
des commandes de démarrage et d’arrét peuvent étre sélectionnées séparément
pour chaque source dans le menu Réglages essentiels (Menu — Réglages
essentiels — Marche, arrét, référence) ou les paramétres 20.017...20.70. De méme,
le mode de fonctionnement peut étre sélectionné séparément pour chaque source,
ce qui facilite le passage d’'un mode a I'autre, par exemple de la régulation de vitesse
a la régulation de couple. La sélection d’Ext1 ou Ext2 s’opére par une source binaire,
par exemple une entrée logique ou un mot de commande réseau (Menu — Réglages
essentiels — Marche, arrét, référence — Dispositif cmde secondaire ou le
paramétre 79.77). La source de la référence peut étre sélectionnée séparément pour
chaque mode de fonctionnement.

Réglages et diagnostic

Parameétres : 20.01 Commandes Ext1...20.10 Srce3 Ext2 (page 256) et 19.11
Sélection Ext1/Ext2 (page 254).

Evénements : -

Fonction de maintien de la communication

La fonction de maintien de la communication assure la continuité des processus. En
cas de perte de communication, le variateur passe automatiquement d'EXT1 a EXT2
comme dispositif de commande. Le régulateur PID du variateur, p. ex., peut ainsi
prendre le relais de la commande. Une fois le dispositif de commande d'origine
(EXT1) rétabli, le variateur revient automatiquement vers celui-ci.
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Schéma fonctionnel : sélection Ext1/Ext2 pour la régulation de vitesse

Entrée 1 —
Entrée 2 —
Entrée 3 |

Réf vitesse 1
Ext1
22.11

Fonction

Entrée 1 —
Entrée 2 —
Entrée 3 |

Réf vitesse 2
Ext1
22.12

Réf vitesse 1 Ext1
ou fonction
mathématique
combinant Réf
vitesse 1 Ext1 et
Réf vitesse 2 Ext1

EXT1

Sel

22.13

Entrée 1 —
Entrée 2 —
Entrée 3 |

Réf vitesse 1
Ext2
22.18

Préréglage =
G — EXT1

Fonction

Entrée 1 —
Entrée 2 —
Entrée 3 |

Réf vitesse 2
Ext2
22.19

Réf vitesse 1 Ext2
ou fonction
mathématique
combinant Réf
vitesse 1 Ext2 et
Réf vitesse 2 Ext2

19.11
Sélection Ext1/Ext2

EXT2

22.20

Schéma fonctionnel : sélection Ext1/Ext2 pour la régulation de fréquence

Entrée 1 — Réf fréquence 1 Fonction
Entrée 2 — Ext1 Réf fréquence 1 Ext1
Entrée 3 | 28.11 ou fonction mathé- EXT1
matique combinant
. Réffréquence 1 Ext1[ |
Entrée 1 — Réf fréquence 2 et Réf fréquence 2
Entrée 2 —{ Ext1 Ext1
. Sel
Entrée 3 1 28.12 28.13
Préréglage =
G — EX T1g g
Entrée 1 — Réf fréquence 1 Fonction
Entrée 2 —{ Ext2 Réf fréquence 1 19.11
Entrée 3 | 28.15 Ext2 ou fonction Sélection Ext1/Ext2
mathématique com-
. binant Réffréquence
Entrée 1 — Réf fréquence 2 1 Ext2 et Réf fré- EXT2
Entrée 2 —{ Ext2 quence 2 Ext2
Entrée 3 — 28.16 28.17
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Schéma fonctionnel : source de validation marche pour EXT1

La figure suivante illustre les parametres de sélection de I'interface de la validation
marche pour le dispositif de commande externe EXT1.

0 Non sélectionné Sel

1 Sélectionné

DH DEM EXT1

- DI6 6 L Marche
Di6

Protocole EFB ,Bit 3 MCP EFB —

Coupleur réseau Bit 3 MCP FBA A

Fonction minuterie Minuterie 1...3

Supervision Supervision 1...3

Un bit d’un paramétre Autre [bit]

Réglages et diagnostic

Menu - Réglages essentiels — Marche, arrét, référence — Dispositif cmde
secondaire ; Menu — Réglages essentiels — Marche, arrét, référence

Parametres : 19.11 Sélection Ext1/Ext2 (page 254) et 20.01 Commandes
Ext1...20.10 Srce3 Ext2 (page 256).

Evénements : -




118 Fonctions

Modes de fonctionnement

Il existe plusieurs modes de fonctionnement, avec différents types de référence. Vous
pouvez sélectionner chaque mode de commande (Local, EXT1 et EXT2) au groupe
de parametres 19 Mode fonctionnement. Le schéma suivant illustre les différents
types de référence et logiques de commande disponibles.

PID
1
rFr--=-=-=-=-=-=-=-=-x 1T - - - - - - - 1
Référence de couple Référence de vitesse Référence de fréquence
Groupe de paramétres Groupe de parametres Groupe qe pa,ra,métres
26 Chaine référence 22 Sélection référence 28 Chaine référence
couple vitesse fréquence
Commande en mode Commande en mode
vectoriel du moteur scalaire du moteur
Régulateur de couple Régulateur de fréquence

Le schéma suivant présente plus en détail les types de référence et les logiques
de commande. Les numéros de page renvoient aux schémas détaillés du chapitre

Schémas de la logique de commande.




Sélection de la source de
la consigne et du retour PID
(p. 587)

7

Régulateur PID
(p. 588)
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Référence de couple
Sélection et modification de la
source
(p. 584)

Référence de vitesse
Sélection de la source |

(p. 578)

7

Référence de fréquence
Sélection et modification
de la source
(p. 576...577)

Sélection de la source de la
référence de vitesse Il

(p. 579)

7

Rampage et mise en forme
de la référence de vitesse

(p. 580)

XL

Calcul de l'erreur de vitesse
(p. 581)

Régulateur de vitesse
(p. 583)

Vi

Sélection de la référence pour
le régulateur de couple
(p. 584)

5L

Limitation du couple
(p. 586)

N Z

Commande en mode
vectoriel du moteur

Commande en mode
scalaire du moteur

Régulateur de couple

Régulateur de fréquence
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Régulation de vitesse

Le moteur suit la référence de vitesse regue par le variateur. Il peut étre utilisé avec
une vitesse estimée utilisée comme retour codeur.

La régulation de vitesse est accessible a la fois en commande locale et externe, mais
elle n'est disponible qu’en mode de commande vectoriel.

La régulation de vitesse utilise la logique de référence de vitesse. Pour sélectionner
la référence de vitesse, utilisez les paramétres du groupe 22 Sélection référence
vitesse page 276.

Réglages et diagnostic

Groupe de parameétres : 22 Sélection référence vitesse (page 276).

Evénements : -

Régulation de couple

Le couple moteur suit la référence de couple regue par le variateur. La régulation
de couple est accessible a la fois en commande locale et externe. Cette fonction
n'est disponible qu'en mode de commande vectoriel.

La régulation de couple utilise la logique de référence de couple. Pour sélectionner
la référence de couple, utilisez les paramétres du groupe 26 Chaine référence couple
page 296.

Réglages et diagnostic
Groupe de parametres : 26 Chaine référence couple (page 296).

Evénements : -

Régulation de fréquence

Le moteur suit la référence de fréquence regue par le variateur. La régulation
de fréquence est accessible a la fois en commande locale et externe, mais elle
n’est disponible qu’en mode de commande scalaire.

La régulation de vitesse utilise la logique de référence de fréquence. Pour
sélectionner la référence de fréquence, utilisez les paramétres du groupe 28 Chaine
référence fréquence page 300.

Réglages et diagnostic

Groupe de parameétres : 28 Chaine référence fréquence (page 300).

Evénements : -
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Modes spéciaux

Outre les modes de commande mentionnés ci-dessus, les modes spéciaux suivants
sont disponibles :

» Régulation PID. Pour des détails, cf. section Régulation PID (page 137).

* Modes d’arrét d’'urgence OFF1 et OFF3 : arrét du variateur sur une rampe de
décélération définie et arrét de son fonctionnement, cf. section Arrét d’urgence
(page 184).

* Mode marche pas a pas (Jog) : démarrage et accélération du variateur jusqu’a
la vitesse définie lorsque le signal Jog est activé. Pour des détails, cf. section
Fonction Jog (page 172).

* Prémagnétisation : magnétisation c.c. du moteur avant le démarrage. Pour des
détails, cf. section Prémagnétisation : (page 168).

» Maintien injection c.c. : blocage du rotor a vitesse (quasiment) nulle en cours
de fonctionnement normal. Pour des détails, cf. section Maintien du courant par
injection de c.c. (page 169).

» Préchauffe (chauffe du moteur) : maintien du moteur chaud lorsque le variateur
est arrété. Pour des détails, cf. section Préchauffe (chauffe du moteur) :
(page 170).

Réglages et diagnostic

Groupes de parametres : 06 Mots de commande et d'état (page 215), 20
Marche/arrét/sens de rotation (page 256), 22 Sélection référence vitesse (page 276),
23 Rampe référence vitesse (page 286 et 40 Jeu PID process 1 (page 365).

Evénements : -
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Programmes et configuration du variateur

Le programme de commande du variateur assure les principales fonctions de
commande : régulation de vitesse, de couple et de fréquence, logique du variateur
(démarrage/arrét), entrées/sorties (E/S), retours, communication et protections.

Le réglage des fonctions du programme de commande s'effectue au moyen de
parametres.

Programme de contréle du variateur

Régulation de vitesse
Régulation de couple
Régulation de fréquence
Régulation PID

Logique variateur
Interface d'E/S

Interface bus de terrain
Protections

Configuration par paramétres

Les parametres réglent le fonctionnement standard du variateur. lls peuvent étre
réglés via
* la microconsole, comme décrit au chapitre Microconsole ;

+ Toutil logiciel PC Drive composer, comme décrit dans le document anglais Drive
composer user’s manual (3AUA0000094606) ;

+ Tlinterface bus de terrain, comme décrit aux chapitres Variateur en réseau bus
de terrain avec interface de communication intégrée (EFB) et Variateur en réseau
bus de terrain avec module coupleur réseau.

Tous les paramétrages sont automatiquement sauvegardés dans la mémoire
permanente du variateur. Toutefois, si I'unité de commande du variateur utilise une
alimentation externe +24 Vc.c., ABB recommande fortement de forcer la sauvegarde
via le parametre 96.07 Sauveg manuelle param aprés toute modification avant
d’éteindre I'unité de commande.

Si nécessaire, vous pouvez restaurer les préréglages usine des parametres a l'aide
du paramétre 96.06 Restauration parametres.

Réglages et diagnostic

Paramétres : 96.06 Restauration parameétres...96.07 Sauveg manuelle param
(page 434).

Evénements : -
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Programme Adaptatif

Par convention, I'utilisateur peut contrdler le fonctionnement du variateur par des
paramétres. Toutefois, les parameétres classiques n’offrent qu'une palette de choix ou
de réglages limitée. L'utilisateur peut donc construire un programme adaptatif, a partir
de blocs fonctions, pour personnaliser le fonctionnement de son variateur.

L'outil PC Drive composer pro (version 1.10 ou ultérieure, disponible séparément) propose
une fonctionnalité « Programme Adaptatif » avec interface graphique pour composer son
propre programme. Les blocs fonctions reprennent les fonctions logiques et arithmétiques
courantes ainsi que, par exemple, des blocs de sélection, de comparaison et de
temporisation. Le temps d’exécution du programme Adaptatif est de 10 ms.

Il est possible d'utiliser les entrées physiques, les informations sur I'état du variateur, les
valeurs actives, les constantes et les parameétres comme entrées du programme. La
sortie du programme peut fournir, par exemple, un signal de démarrage, un événement
ou une référence externe, ou bien étre raccordée aux sorties du variateur. Vous trouverez
dans le tableau ci-dessous une liste des entrées et sorties disponibles.

Si vous raccordez la sortie du programme adaptatif a un parametre pointeur,
ce dernier sera protégé en écriture.

Exemple

Si le paramétre 31.01 Source évéenement ext 1 est raccordé a une sortie de bloc du
programme adaptatif, la valeur du paramétre affichée sur la microconsole ou I'outil
PC est Programme adaptatif. Le paramétre est protégé en écriture (= impossible
de modifier le réglage).

L’état du programme adaptatif est affiché au paramétre 07.30 Statut programme
adaptatif. L'utilisateur peut désactiver le programme Adaptatif au paramétre 96.70
Désactivation programme Adaptatif.

Pour en savoir plus, cf. guide anglais Adaptive programming application guide
(3AXD50000028574).

Entrées disponibles pour le programme adaptatif
Entrée [ Source

E/S

DI1 10.02 Etat tempo DI, bit 0
DI2 10.02 Etat tempo DI, bit 1
DI3 10.02 Etat tempo DI, bit 2
Dl4 10.02 Etat tempo DI, bit 3
DI5 10.02 Etat tempo DI, bit 4
DI6 10.02 Etat tempo DI, bit 5
Al1 12.11 Valeur active Al1
Al2 12.21 Valeur active Al2
Signaux actifs

Vitesse moteur 01.01 Vitesse moteur utilisée
Fréquence de sortie 01.06 Fréquence sortie
Courant moteur 01.07 Courant moteur
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Entrées disponibles pour le programme adaptatif

Entrée

Source

Couple moteur

01.10 Couple moteur

Puissance a I'arbre moteur

01.17 Puissance arbre moteur

Etat

Activé 06.16 Mot d'état variateur 1, bit 0
Bloqué 06.16 Mot d'état variateur 1, bit 1
Prét a démarrer 06.16 Mot d'état variateur 1, bit 3
Déclenché 06.11 Mot d'état principal, bit 3
Réf atteinte 06.11 Mot d'état principal, bit 8
Limite 06.16 Mot d'état variateur 1, bit 7

Ext1 activée

06.16 Mot d'état variateur 1, bit 10

Ext2 activée

06.16 Mot d'état variateur 1, bit 11

Stockage des données

Stockage données 1 real32

47.01 Stockage données 1 real32

Stockage données 2 real32

47.02 Stockage données 2 real32

Stockage données 3 real32

47.03 Stockage données 3 real32

Stockage données 4 real32

47.04 Stockage données 4 real32

Sorties disponibles pour le programme adaptatif

Sortie Cible

E/S

RO1 10.24 Source RO1
RO2 10.27 Source RO2
RO3 10.30 Source RO3
AO1 13.12 Source AO1
AO2 13.22 Source AO2

Contréle de démarrage

Sélection Ext1/Ext2

19.11 Sélection Ext1/Ext2

Validation marche 1

20.12 Source validation marche 1

Cmde Srce1 Ext1

20.03 Srce1 Ext1

Cmde Srce2 Ext1

20.04 Srce2 Ext2

Cmde Srce3 Ext1

20.05 Srce3 Ext1

Cmde Srce1 Ext2

20.08 Srcet Ext2

Cmde Srce2 Ext2

20.09 Srce2 Ext2

Cmde Srce3 Ext2

20.10 Srce3 Ext2

Réarmement défaut

31.11 Sélect. réarmement défaut

Régulation de vitesse

Référence vitesse EXT1

22.11 Réf vitesse 1 Ext1

Gain proportionnel vitesse

25.02 Gain proportionnel vitesse

Temps intégration vitesse

25.03 Temps intégration vitesse

Temps d’accélération 1

23.12 Temps accélération 1

Temps de décélération 1

23.13 Temps décélération 1

Régulation de fréquence

Référence fréquence EXT1

28.11 Réf fréquence 1 Ext1

Régulation de couple

Référence couple EXT1

26.11 Source réf1 couple

Référence couple EXT2

26.12 Source réf2 couple

Fonction de limite

Couple minimum 2

30.21 Source couple mini 2
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Sorties disponibles pour le programme adaptatif

Sortie Cible

Couple maximum 2 30.22 Source couple maxi 2
Evénements

Evénement externe 1 31.01 Source évenement ext 1
Evénement externe 2 31.03 Source évenement ext 2
Evénement externe 3 31.05 Source événement ext 3
Evénement externe 4 31.07 Source évenement ext 4
Evénement externe 5 31.09 Source évenement ext 5

Stockage des données
Stockage données 1 real32 47.01 Stockage données 1 real32
Stockage données 2 real32 47.02 Stockage données 2 real32
Stockage données 3 real32 47.03 Stockage données 3 real32
Stockage données 4 real32 47.04 Stockage données 4 real32

Régulation PID

Consigne 1 Jeu 1 40.16 Source consigne 1 Jeu 1
Consigne 2 Jeu 1 40.17 Source consigne 2 Jeu 1
Retour 1 Jeu 1 40.08 Source retour 1 Jeu 1
Retour 2 Jeu 1 40.09 Source retour 2 Jeu 1
Gain Jeu 1 40.32 Gain Jeu 1

Temps d’intégration Jeu 1 40.33 Temps d'intégration Jeu 1
Mode suivi Jeu 1 40.49 Mode suivi Jeu 1
Référence suivi Jeu 1 40.50 Sélection réf suivi Jeu 1

Format des codes auxiliaires et de défaut avec le programme adaptatif

Format du code auxiliaire :

[Bits 24 4 31 : numéro d’état  [Bits 16 & 23 : numéro de bloc |Bits 0 & 15 : code d'erreur |

Si le numéro d’état est 0 mais que le numéro de bloc posséde une valeur, le défaut
concerne un bloc fonction du programme de base. Si les deux nhuméros sont a 0,
il s’agit d’'un défaut générique qui n’est pas lié a un bloc spécifique.

Cf. défaut 64A6.

Programme séquentiel

Un programme adaptatif contient un programme de base et des parties séquentielles.
Le programme de base, dont les fonctionnalités reposent sur les blocs fonctions et
les entrées/sorties du systéme, fonctionne en continu dés que le programme
adaptatif est actif.

Le programme séquentiel est une machine d’état. Un seul état peut donc étre actif
a la fois. Pour créer un programme séquentiel, ajoutez des états et programmez-les
a l'aide des mémes éléments que le programme de base. Vous pouvez programmer
les transitions d’état en ajoutant des sorties de transition aux programmes d’état.

La programmation des transitions s’effectue via les blocs fonctions.

Le paramétre 07.31 Etat séquence AP donne le numéro de I'étape active du
programme séquentiel.
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Réglages et diagnostic

Groupes de parametres : 01 Valeurs actives (page 207), 06 Mots de commande et
d'état (page 215), 07 Infos systéeme (page 220), 10 DI et RO standard (page 222),
12 Al standard (page 233), 13 AO standard (page 238), 19 Mode fonctionnement
(page 254), 20 Marche/arrét/sens de rotation (page 256), 23 Rampe référence
vitesse (page 286), 25 Régulation de vitesse (page 291), 26 Chaine référence couple
(page 296), 30 Limites (page 311), 31 Fonctions de défaut (page 319), 40 Jeu PID
process 1 (page 365), 47 Stockage des données (page 397), et 96 Systeme

(page 431).

Evénement : 64A6 Programme adaptatif (page 519).
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Interfaces de commande

Entrées analogiques programmables

L'unité de commande possede deux entrées analogiques programmables. Chaque
entrée peut étre configurée indépendamment en entrée tension (0/2...10 V) ou
entrée courant (0/4...20 mA) par paramétrage. Chaque entrée peut étre filtrée,
inversée et mise a I'échelle.

Réglages et diagnostic

Groupe de paramétres : 12 Al standard (page 233).

Evénements : -

Sorties analogiques programmables

L'unité de commande posséde deux sorties analogiques (0...20 mA) en courant. La sortie
analogique 1 peut étre configurée indépendamment en sortie tension (0/2...10 V) ou sortie
courant (0/4...20 mA) par paramétrage. La sortie analogique 2 est toujours configurée en
courant. Chaque sortie peut étre filtrée, inversée et mise a I'échelle.

Réglages et diagnostic
Groupe de parameétres : 13 AO standard (page 238).

Evénements : -

Entrées et sorties logiques programmables
L'unité de commande posséde six entrées logiques.

L'entrée logique 5 (DI5) peut étre paramétrée en entrée en fréquence. La microconsole
propose uniquement le réglage disponible.

L'entrée logique 6 (DI6) peut étre paramétrée en entrée thermistance.

Six entrées logiques peuvent étre ajoutées a I'aide d’'un module d’extension d’entrée
logique CHDI-01 115/230 V ; une sortie logique peut étre ajoutée a I'aide d’'un module
d’extension multifonction CMOD-01.

Réglages et diagnostic

Groupes de parameétres : 10 DI et RO standard (page 222) et 11 DIO, Fl, FO standard
(page 232).

Evénements : -

Entrées et sorties en fréquence programmables
L'entrée logique 5 (DI5) peut étre paramétrée en entrée en fréquence.

Une sortie en fréquence peut étre mise en ceuvre a l'aide d’'un module d’extension
multifonction CMOD-01.
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Réglages et diagnostic

Groupes de parametres : 10 DI et RO standard (page 222) et 11 DIO, FI, FO standard
(page 232).

Evénements : -

Sorties relais programmables

L'unité de commande posséde trois sorties relais. Le signal donné par une des
sorties peut étre sélectionné par paramétre.

Deux sorties relais peuvent étre ajoutées a I'aide d’'un module d’extension
multifonction CMOD-01 ou d’'un module d’extension d’entrée logique
CHDI-01 115/230 V.

Réglages et diagnostic

Groupe de parameétres : 10 DI et RO standard (page 222).

Evénements : -

Extensions d’E/S programmables

Des entrées/sorties peuvent étre ajoutées a I'aide d’'un module d’extension
multifonction CMOD-01 ou CMOD-02, ou d’'un module d’extension d’entrée logique
CHDI-01 115/230 V. Le module se monte sur le support (Slot) 2 de l'unité de
commande.

Le tableau ci-aprés présente le nombre d’E/S sur 'unité de commande, ainsi que sur
les modules optionnels CMOD-01, CMOD-02 et CHDI-01.

Entrées Sorties E/S Entrées Sorties .
Emplace- logiques logiques | logiques analo- analo- Sorties
ment g(gl) ?D%) (gDcI]O) giques giques relais (RO)

(Al) (AO)
Unité de 6 - - 2 2 3
commande
CMOD-01 - 1 - - - 2
CMOD-02 - - - - - 1 (non
configurable)

CHDI-01 6 (115/230 V) - - - - 2

L'utilisateur peut activer et configurer le module d’extension d’E/S a I'aide du groupe
de parametres 15.

En plus de la sortie relais (non configurable), CMOD-02 comporte une entrée
+24 Vc.c./c.a. et une entrée thermistance.
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N.B. : Le groupe de paramétres de configuration contient des parameétres affichant
les valeurs des entrées du module d’extension. Ces paramétres sont la seule
maniére d'utiliser les entrées du module d’extension d’E/S comme sources des
signaux. Pour raccorder une entrée, sélectionnez le réglage Autre dans le paramétre
de sélection de la source, puis indiquez le paramétre adéquat (et le bit pour les
signaux logiques) du groupe 15.

N.B. : Avec le module CHDI-01, vous pouvez utiliser jusqu’a six entrées logiques
supplémentaires. Le module CHDI-01 n’a aucune incidence sur les entrées logiques
standards de 'unité de commande.

Réglages et diagnostic

Groupe de paramétres : 15 Module extension d'l/O (page 245).

Evénements : -

Commande par liaison série (bus de terrain)

Les interfaces bus de terrain permettent de raccorder le variateur a divers systémes
d'automatisation. Cf. chapitres Variateur en réseau bus de terrain avec interface

de communication intégrée (EFB) (page 529) et Variateur en réseau bus de terrain
avec module coupleur réseau (page 559).

Réglages et diagnostic

Groupes de parametres : 50 Coupleur réseau (FBA) (page 400), Parametres FBA A
(page 405), 52 Entrée données FBA A (page 407), 53 Sortie données FBA A
(page 407) et 58 Protocole EFB (page 408).

Evénements : -

Commande applicative

Rampage de la référence

Les temps de rampe d’accélération et de décélération peuvent étre réglés
indépendamment pour les références de vitesse, de couple et de fréquence
(Menu — Réglages essentiels — Rampes).

Pour les références de vitesse ou de fréquence, ces rampes correspondent au temps
nécessaire au variateur pour passer d’une vitesse ou fréquence nulle a la valeur
réglée au parameétre 46.07 ou 46.02, ou inversement. Une source binaire, par
exemple une entrée logique, permet de permuter entre deux valeurs de rampe
préréglées. Pour la référence de vitesse et de fréquence, la forme de la rampe peut
aussi étre commandée.

Pour la référence de couple, les rampes correspondent au temps nécessaire
a la référence pour passer de zéro au couple nominal moteur (parameétre 07.30).
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Pente variable

La pente variable commande la pente de la rampe de vitesse lors d’'un changement
de référence. Cette fonction permet d’utiliser une rampe a variation constante.
Cf. parametres 23.28 et 23.29.

Elle n’est active qu’en commande externe (a distance).

Rampes d’accélération/décélération spéciales

Les temps d’accélération/décélération pour la fonction Jog peuvent étre réglés
indépendamment ; cf. section Fonction Jog (page 172).

Le taux de variation de la fonction de moto-potentiométre (page 157) est réglable.
La méme valeur s’applique dans les deux sens.

Une rampe de décélération pour arrét d'urgence peut aussi étre définie
(mode « Off3 »).

Réglages et diagnostic

Menu — Réglages essentiels — Rampes

Paramétres :

* Rampage de la référence de vitesse : paramétres 23.11 Sélection jeu
rampe...23.15 Temps décélération 2 (page 286) et 46.01 Echelle Vitesse
(pages 393).

* Rampage de la référence de couple : paramétres 071.30 Couple moteur
échelle (page 208), 26.18 Tps rampe montée couple et 26.19 Tps rampe
descente couple (page 299).

» Rampage de la référence de fréquence : paramétres 28.71 Sélection jeu
rampe fréq...28.75 Temps décé fréquence 2 (page 307) et 46.02 Echelle
fréquence (page 394).

* Fonction Jog : parameétres 23.20 Jog temps d'accélération et 23.21 Jog temps
de décélération (page 287).

* Moto-potentiometre : paramétre 22.75 Temps rampe motopot (page 285).

» Arrét d'urgence (mode « Off3 ») : paramétre 23.23 Temps arrét d'urgence
(page 288).

* Pente variable : paramétres 23.28 Pente variable active (page 288) et 23.29
Taux pente variable (page 289).

Evénements : -

Vitesses/fréquences constantes

Les vitesses/fréquences constantes sont des références préréglées qui peuvent étre
rapidement activées, via les entrées logiques par exemple. L'utilisateur peut régler
jusqu’a 7 vitesses constantes en régulation de vitesse et 7 fréquences constantes en
régulation de fréquence.




Fonctions 131

ATTENTION : Les vitesses et fréquences sont prioritaires sur la référence
Y l \ normale, peu importe la source de celle-ci.

Réglages et diagnostic

Menu — Réglages essentiels — Marche, arrét, référence — Fréguences constantes,
Menu — Réglages essentiels — Marche, arrét, référence — Vitesses constantes

Groupes de paramétres : 22 Sélection référence vitesse (page 276) et 28 Chaine
référence fréquence (page 300).

Evénements : -

Vitesses/fréquences critiques

Des vitesses critiques (ou plages de vitesses a sauter) peuvent étre préréglées dans
les applications ou il faut sauter des vitesses ou plages de vitesses pour prévenir, par
exemple, des problémes de résonance mécanique.

La fonction de vitesse critique empéche la référence de demeurer trop longtemps
dans certaines plages critiques. Lorsqu’une référence (22.87 Référence

vitesse 7 act) entre dans une plage critique, la sortie de la fonction (22.01 Réf vitesse
non limitée) reste a sa valeur précédente jusqu’a ce que la référence sorte de cette
plage. Toute modification instantanée de la sortie est lissée par la fonction de rampe
le long de la chaine de référence.

Lorsque le variateur limite les vitesses/fréquences de sortie admissibles, il se limite
a la vitesse critique la plus faible en valeur absolue (vitesse critique faible ou
fréquence critique faible) en cas d’accélération depuis 'arrét, sauf si la référence
vitesse est supérieure a la limite supérieure de vitesse/fréquence critique.

Cette fonction s’applique aussi a la référence de fréquence en mode de commande
scalaire. L'entrée de cette fonction est identifiée par 28.96 Réf fréquence active 7.
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Exemple

Un ventilateur se caractérise par des vibrations importantes entre 540 et 690 tr/min
ainsi qu’entre 1380 et 1560 tr/min. Pour que le variateur saute ces plages de
vitesses, vous devez :

+ activer la fonction de saut des vitesses critiques en sélectionnant le bit 0
du paramétre 22.51 Fonction vitesse critique et

» régler les plages de vitesses a sauter comme illustré a la figure ci-dessous.

22.01 Réf vitesse non limitée
(tr/min)
(sortie de la fonction)

A 1 Par. 22.52 = 540 tr/min

1560 2 Par. 22.53 = 690 tr/min
3 Par. 22.54 = 1380 tr/min
1380 |- - - -
4 Par. 22.55 = 1560 tr/min
690 |- - -
540 |- -

B 22.87 Référence vitesse 7 act (tr/min)
1 2 3 4 (entrée de la fonction)

Réglages et diagnostic
Parameétres :

+ Vitesses critiques : paramétres 22.01 Réf vitesse non limitée (page 276), 22.51
Fonction vitesse critique...22.57 Limite haute vit critique 3 (page 283) et 22.87
Référence vitesse 7 act (page 286).

» Fréquences critiques : parametres 28.51 Fonction fréquence critique...28.57 Lim
haute fréq critique 3 (page 307) et 28.96 Réf fréquence active 7 (page 310).

Evénements : -

Autocalibrage du régulateur de vitesse

Vous pouvez calibrer automatiquement le régulateur de vitesse du variateur avec
la fonction d’autocalibrage. Cette fonction repose sur une estimation de la constante
de temps mécanique (inertie) du moteur et de la machine entrainée.

La fonction d’autocalibrage fait passer le moteur par une série de cycles
d’accélération/décélération dont vous pouvez régler le nombre au parametre 25.40.
Plus les valeurs sont élevées, plus les résultats seront précis, en particulier si I'écart
entre les vitesses initiale et maximale est faible.

La référence de couple maxi utilisée pendant I'autocalibrage sera le couple initial
(= couple lorsque la fonction est activée) + 25.38 sauf si elle est limitée par la limite
de couple maxi (groupe de paramétres 30 Limites) ou par le couple nominal moteur
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(99 Données moteur). La vitesse maxi calculée pendant cette fonction est la vitesse
initiale (= vitesse lorsque la fonction est activée) + 25.39 sauf si elle est limitée par
30.12 ou 99.09.

L’évolution de la vitesse et du couple pendant la fonction d’autocalibrage est illustrée
ci-aprés. Dans cet exemple, 25.40 est réglé sur 2.

Couple initial + [25.38]

Couple initial

Vitesse initiale + [25.39]

Vitesse initiale

N.B:

» Sile variateur ne peut pas générer la puissance de freinage requise pendant
la fonction, les résultats reposeront uniqguement sur les phases d’accélération
et ne seront pas aussi précis qu’a une pleine puissance de freinage.

» Le moteur dépassera légérement la vitesse maxi calculée au terme de chaque
phase d’accélération.

Avant d’activer la fonction d’autocalibrage

Conditions nécessaires a I'exécution de la routine :

» Lidentification moteur (ID run) a été exécutée correctement.

» Les limites de vitesse et de couple (groupe de paramétres 30 Limites) sont
définies.

« Le variateur a été démarré et fonctionne en mode de régulation de vitesse.

Une fois toutes ces conditions remplies, 'autocalibrage peut étre activé au paramétre
25.33 (ou par la source du signal sélectionnée a ce par.).

Modes d’autocalibrage

L'autocalibrage peut se faire de trois fagons différentes selon le réglage du paramétre
25.34. Les réglages Régulier, Normal et Serré définissent la réponse de la référence
de couple a un changement de pas de la référence de vitesse apres le calibrage.
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Le réglage Régulier produit une réponse lente mais robuste ; Serré engendre une
réponse rapide mais risque de générer des valeurs de gain trop élevées pour
certaines applications. La figure ci-dessous illustre la compensation de la vitesse
a un échelon de la référence de vitesse (typiquement de 1 a 20 %).

: Sous-compensation

: Normalement calibré (autocalibrage)

: Normalement calibré (calibrage manuel). Meilleures performances dynamiques que B
: Surcompensation

o0 w>

Résultats d’autocalibrage

Au terme d’une exécution réussie de la fonction d’autocalibrage, ses résultats sont
automatiquement transférés aux parametres

» 25.02 (gain proportionnel du régulateur de vitesse),

» 25.03 (temps d'intégration du régulateur de vitesse),

+ 25.37 (constante de temps mécanique du moteur et de I'entrainement).

L'utilisateur conserve toutefois la possibilité de régler manuellement le gain, le temps
d’intégration et le temps de dérivée du régulateur de vitesse.
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La figure ci-dessous illustre le schéma fonctionnel simplifié du régulateur de vitesse.
La sortie du régulateur sert de valeur de référence au régulateur de couple.

Dérivée,
compensation
d’accélération

Proportionnelle,

Référence + _ Erreur de intégrale +1 7 Reéférence
vitesse -T vitesse Qz;-l-COUple

Dérivée

Vitesse réelle

Messages d’alarme

Si la fonction d’autocalibrage n’est pas correctement exécutée, le message d’alarme
AF90 est signalé. Cf. chapitre Localisation des défauts (page 497) pour plus
d’informations.

Réglages et diagnostic

Groupes de paramétres : 25 Régulation de vitesse (page 291), 30 Limites (page 311)
et 99 Données moteur (page 448).

Parametres : 25.02 Gain proportionnel vitesse (page 291), 25.03 Temps intégration
vitesse (page 291), 25.33 Autocalibration régulateur de vitesse...25.40 Répétitions
autocalibration (page 294), 30.12 Vitesse maximum (page 313) et 99.09 Vitesse
nominale moteur (page 450).

Evénement : AF90 Autocalibration régulateur de vitesse (page 511).

Courbe de charge utilisateur

La courbe de charge utilisateur assure une fonction de supervision d’un signal
d’entrée en fonction de la fréquence ou de la vitesse ainsi que de la charge. Elle
montre I'état du signal supervisé et peut déclencher une alarme ou un défaut si un
profil défini par I'utilisateur n’est pas respecté.

Cette fonction comporte une courbe de surcharge et une courbe de sous-charge, ou
seulement 'une des deux. Chaque courbe est formée de 5 points qui représentent le
signal supervisé en fonction de la fréquence ou de la vitesse.
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Dans I'exemple suivant, la courbe de charge utilisateur est tracée a partir du couple
nominal moteur, auquel est ajoutée et soustraite une marge de 10 %. Les courbes de
marge définissent une plage de travail pour le moteur, afin que les sorties de cette
plage puissent étre surveillées, minutées et détectées.

Couple moteur/couple nominal

1.2

e

N 7
P

0.6 /
0.4

0.2 )
(2)—

e ()

'02 LLELALLEL I O I

Fréquence de sortie (Hz)
1 = courbe de surcharge (cing points)

2 = courbe de charge nominale
3 = courbe de sous-charge (cing points)

L'utilisateur peut paramétrer une alarme et/ou un défaut de surcharge si le signal
surveillé reste constamment au-dessus de la courbe de surcharge pendant un temps
donné. Il peut paramétrer une alarme et/ou un défaut de sous-charge si le signal
surveillé reste constamment au-dessous de la courbe de sous-charge pendant un
temps donné.

La surcharge sert par exemple a surveiller si la lame d’une scie arrive a un nceud du
bois, ou si les profils de charge d’un ventilateur sont trop élevés.

La sous-charge sert par exemple a surveiller les baisses de charge et la rupture d’'un
convoyeur ou d’une courroie de ventilateur.

Réglages et diagnostic

Groupe de parameétres : 37 Courbe de charge utilisateur (page 3617).

Evénements : AGE6 Configuration CCU (page 506), AS8BE Alarme surcharge CCU
(page 510), A8BF Alarme sous-charge CCU (page 510), 8001 Déft ss-charge ULC
(page 523), 8002 ULC -- Dét surcharge page 523).
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Macroprogrammes de commande

Les macroprogrammes de commande sont des jeux préréglés de paramétres et de
configurations d’E/S. Cf. chapitre Macroprogrammes de commande (page 817).

Régulation PID

Le variateur dispose de deux régulateurs PID intégrés (Jeu 1 PID et Jeu 2 PID) qui
peuvent servir a réguler des variables de procédé comme la pression et le débit dans
la tuyauterie ou le niveau de liquide dans le réservoir.

En régulation PID, une référence procédé (consigne) est raccordée au variateur

a la place d’une référence vitesse. Une valeur active (retour procédé) est également
fournie au variateur. Le régulateur PID ajuste la vitesse du moteur pour maintenir

la grandeur mesurée (valeur active) au niveau désiré (consigne). Autrement dit, il
n’est pas nécessaire de régler une référence de fréquence/vitesse/couple pour le
variateur ; celui-ci ajuste son fonctionnement par rapport au régulateur PID.

La figure ci-dessous est un schéma simplifié de la régulation PID. Cf. pages 587
et 588 pour des schémas plus détaillés.

Consigne ———
Limitation
_ Régul. Logique de
Filtre PID _>7~£_> référence de
vitesse, de couple
2:; — Valeurs > :‘ > ou de fréquence
» actives
FBA —»

Le variateur comprend deux jeux complets de réglages du régulateur PID.
Vous pouvez passer de I'un a l'autre a tout moment ; cf. paramétre 40.57 Sélection
jeut/jeu2 PID.

N.B. : La régulation PID n’est accessible qu’en commande externe ; cf. section
Commande locale ou externe (page 113).
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Configuration rapide du régulateur PID

1. Activez le régulateur PID : Menu — Réglages essentiels — PID — Régulations
PID

2. Sélectionnez une source pour le retour : Menu — Réglages essentiels —
PID - Retour

3. Sélectionnez une source de consigne : Menu — Réglages essentiels —
PID - Consigne

4. Réglez le gain, le temps d’intégration et le temps de dérivée : Menu — Réglages
essentiels — PID — Réglage

5. Réglez les limites pour la sortie PID : Menu — Réglages essentiels — PID —
Sortie PID

6. Sélectionnez la sortie du régulateur PID comme la source de, par exemple, 22.11
Réf vitesse 1 Ext1: Menu — Réglages essentiels — Marche, arrét, référence —
Source référence

Fonction veille et « boost » du régulateur PID

La fonction de veille convient aux applications de régulation PID ou la consommation
varie, comme les systemes de pompage de I'eau. Lorsqu’elle est active, elle arréte
totalement la pompe lorsque la demande est faible au lieu de la laisser fonctionner
dans une plage de rendement non optimal. L'exemple suivant décrit le déroulement
de la fonction.

Exemple : Le variateur commande une pompe de surpression. La consommation
d’eau chute pendant la nuit. Par conséquent, le régulateur PID réduit la vitesse du
moteur. Toutefois, du fait des pertes naturelles dans la tuyauterie et du faible
rendement de la pompe centrifuge aux petites vitesses, le moteur continue de
tourner. La fonction veille détecte la rotation a petite vitesse et arréte ce pompage
inutile apres fin de la tempo de veille. L'entrainement passe en mode veille tout en
continuant de surveiller la pression. Le pompage redémarre dés que la pression
chute sous le niveau mini autorisé et apres fin de la tempo de reprise.

Il est possible d’étendre la durée de veille PID en utilisant la fonction « boost », qui
augmente le point de consigne pour une durée déterminée avant que le variateur ne
passe en veille.
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Consigne Temps « boost » veille (40.45)

Incrém. « boost » veille (40.46)1_ o

» Temps

Temporisation de
reprise (40.48)

Valeur active

Pas d’inversion
(40.31 = Pas d'inversion (réf. - retour))

(consigne - écart reprise [40.47])

» Temps

Valeur active

(consigne + écart reprise [40.47])

Inversion (40.31 = Inversion (retour - réf.))

» Temps

Vitesse moteur

t, = tempo veille (40.44) Mode veille

veille(40.43)

- - > T
ARRET DEMARRAGE emps
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Suivi

En mode de suivi, la sortie du bloc PID est directement réglée sur la valeur du
parameétre 40.50 (ou 41.50) Sélection réf suivi Jeu 1. L'action de I'intégrale du régulateur
PID veille a ce qu’aucune transitoire ne soit transmise en sortie du régulateur, afin
d’éviter une importante saccade lors du retour en fonctionnement normal.

Réglages et diagnostic
Menu — Réglages essentiels — PID
Parameétre : 96.04 Sélection MacroProgramme (page 433) (sélection macroprogramme).

Groupes de parametres : 40 Jeu PID process 1 (page 365) et 41 Jeu PID Process 2
(page 382).

Evénements : -
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Fonction de correction PID

La fonction de correction PID permet de maintenir la tension réglée par correction de
la référence principale de vitesse ou de couple du variateur (sortie du régulateur de
vitesse).

ATTENTION : le temps d’accélération et de décélération du variateur doit étre
réglé sur 0 quand vous utilisez cette fonction. C’est une condition préalable
a la régulation rapide de la tension par correction de la vitesse.

La correction PID fait partie des fonctions de régulation PID (groupes de paramétres
40 Jeu PID process 1 et 41 Jeu PID Process 2). Elle peut étre utilisée avec le jeu PID
1oule jeu PID 2.

La sortie corrigée est calculée par le paramétre 40.01 Val act sortie PID process ou
40.03 Consigne PID process act. Cela dépend du réglage du parameétre 40.56
Source correction Jeu 1 (pour le jeu PID 1) ou 41.56 Source correction Jeu 2

(pour le jeu PID 2). On utilise la plupart du temps le paramétre 40.01 Val act sortie
PID process, c’'est-a-dire que 40.56 Source correction Jeu 1 ou 41.56 Source
correction Jeu 2 est réglé sur Sortie PID.

La fonction de correction PID dans les variateurs a fréquence variable est utilisée
dans les applications ou la régulation de tension du matériel est capitale, par exemple
dans les variateurs auxiliaires en métallurgie, et en alimentation et en sortie des
imprimantes par rotogravure et des bobineuses de surface.

Ligne de convoyeur régulée en vitesse

If_ \l

) Rouleaux entrainés
Mesure de tension de (traction)

bande

Vous devez raccorder manuellement la sortie corrigée du PID a la logique de
référence de vitesse si la sortie corrigée PID est utilisée pour la correction de vitesse.
Procédez aux paramétrages suivants :

Paramétre Valeur

22.11 Ref vitesse 1 Ext1 Référence de vitesse du procédé fournie par la source 22.11
Réf vitesse 1 Ext1

22.12 Ref vitesse 2 Ext1 Autre, 40.05 Correct. sortie PID process act

22.13 Fonction vitesse Ext1 Ajouter (réf1 + réf2)
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. 22.13 Fonction vitesse Ext1 | Entrée
22.11 Réf vitesse 1 Ext1 = Ajouter (réf1 + réf2) rampe

Consigne
L’ 40.05 Correct. sor-

ou PID__|tie PID process act gy, | 22 12 Réf vitesse 2 Ext1
PID process .
actif >

N.B:

» Ces réglages concernent le dispositif de commande EXT1. Vous pouvez aussi
régler les paramétres pour le dispositif de commande EXT2.

* Les exemples se rapportent au jeu PID 1. Vous pouvez régler les valeurs
souhaitées aux paramétres de la fonction de correction PID pour obtenir
le résultat attendu.

Les modes de correction PID suivants sont disponibles :

* Direct

* Proportionnel

» Combiné vous indique comment calculer les adresses des paramétres pour
l'interface Modbus.

Direct
Ce mode convient pour réguler la tension a une vitesse de rotation ou linéaire fixe.

Avec ce mode, la sortie PID corrigée (40.05 Correct. sortie PID process act) est
relative a la vitesse maxi (parametre 30.72 Vitesse maximum), au couple maxi (30.20
Couple maximum 1) ou a la fréquence maxi (30.74 Fréquence maximum).

La sélection se fait au paramétre 40.52 Sélection correction Jeu 1.

La sortie corrigée réelle calculée reste constante sur toute la plage de vitesse étant
donné que la sortie PID reste stable.

La 40.05 Correct. sortie PID process act est calculée par la formule :

Pard0.05 = (%} x (Par30.12 ou 30.20 ou 30.14) x Par40.55
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Ce graphique illustre la sortie PID corrigée en mode direct sur toute la plage de vitesse.
Une référence de vitesse corrigée fixe est ajoutée sur toute la plage de vitesse.

40.05 Correct. sortie PID process act

A

i >

, 40.55 Ajustement correction Jeu 1

Y

0 Référence vitesse du variateur

Nota : Dans le graphique ci-dessus, on suppose que la sortie PID est limitée/stable
a 100, pour les besoins de I'exemple. En réalité, la sortie PID peut varier en fonction
de la consigne et de la valeur active.

Exemple :

Si

paramétre 40.52 Sélection correction Jeu 1 = Vitesse,
paramétre 40.56 Source correction Jeu 1 = Sortie PID,
paramétre 30.12 Vitesse maximum = 1500 tr/min,

paramétre 40.01 Val act sortie PID process = 100 (limité & 100),
paramétre 40.55 Ajustement correction Jeu 1= 0,5,

alors

_ (100
Par40.05 = (100) x 1500 x 0,5
Par40.05 = 750
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Proportionnel

Le mode proportionnel convient aux applications qui nécessitent une régulation
de la tension sur toute la plage de vitesse sauf a une vitesse presque nulle.

Avec ce mode, la sortie PID corrigée (40.05 Correct. sortie PID process act) est
relative a la référence sélectionnée au parametre 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1
et avec 40.01 Val act sortie PID process ou 40.03 Consigne PID process act.

ABB recommande de régler la référence de vitesse sélectionnée au paramétre 40.53
Pointeur réf corrigée Jeu 1 et la source de la référence sélectionnée au paramétre
22.11 Réf vitesse 1 Ext1 sur la méme valeur. C’est une condition préalable a
I'activation du mode proportionnel.

Dans la plupart des applications, la référence de vitesse du procédé est raccordée

a 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1. Par exemple, si le mode de régulation EXT1 est
utilisé et que la source de référence est Al mise a I'échelle, les paramétres 22.11 Réf
vitesse 1 Ext1 et 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1 doivent étre configurés en Al1
mise a I'échelle.

La 40.05 Correct. sortie PID process act est calculée par la formule :

Par40.05 = (59-:4-6%-91) x Pard0.53 x Par40.55

Ce graphique illustre la sortie PID corrigée en mode proportionnel sur toute la plage
de vitesse. La sortie corrigée est alors directement proportionnelle a la valeur du
paramétre 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1.

40.05 Correct. sortie PID process act

A

A

: 40.55 Ajustement correction Jeu 1

Y

0 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1
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Nota : Dans le graphique ci-dessus, on suppose que la sortie PID est limitée/stable
a 100, pour les besoins de I'exemple. En réalité, la sortie PID peut varier en fonction
de la consigne et de la valeur active.

Exemple :

Si

paramétre 40.52 Sélection correction Jeu 1 = Vitesse,

paramétre 40.56 Source correction Jeu 1 = Sortie PID,

parameétre 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1 = Al1 Ech,

paramétre 22.11 Réf vitesse 1 Ext1 = Al1 Ech,

paramétre 12.20 Maxi échelle Al1 = 1500,

paramétre 12.12 Al1 échelle = 750 (valeur mise a I'échelle active Al1),
paramétre 40.01 Val act sortie PID process = 100 (limité a 100),
paramétre 40.55 Ajustement correction Jeu 1= 0,5,

alors

Par40.05 (@) x 750 0,5

100
Par40.05 = 375

Combiné

Le mode combiné convient aux applications qui nécessitent de maintenir la tension
de la vitesse nulle a la vitesse maximale.

Il combine les modes direct et proportionnel. La correction a vitesse nulle est définie
par 40.54 Mélange correction Jeu 1 et la correction a une vitesse supérieure a zéro
est définie par 40.55 Ajustement correction Jeu 1. La valeur corrigée est directement
proportionnelle a la valeur de 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1.

La référence de vitesse du procédé est raccordée au parameétre 40.53 Pointeur réf
corrigée Jeu 1. Par exemple, si le mode de régulation EXT1 est utilisé et que la
source de référence est Al mise a I'échelle, les parameétres 22.11 Réf vitesse 1 Ext1
et 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1 doivent étre configurés en Al1 Ech.

La 40.05 Correct. sortie PID process act est calculée par la formule :
Par40.05 = {(Par30.12 x Par40.54) + [(1 — Par40.54) x Par40.53]} x Par40.55
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Ce graphique illustre 'augmentation de la correction en mode combiné.

40.05 Correct. sortie PID process act

A

A

: 40.55 Ajustement correction Jeu 1

I
| 40.54 Melange correction Jeu 1
I

40.55 Ajustement cor- )

rection Jeu 1 o v

40.54 Mélange correction 0 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1
Jeu 1

Nota : Dans le graphique ci-dessus, on suppose que la sortie PID est limitée/stable
a 100, pour les besoins de I'exemple. En réalité, la sortie PID peut varier en fonction
de la consigne et de la valeur active.
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Exemple :

Si

paramétre 40.52 Sélection correction Jeu 1 = Vitesse,
paramétre 40.56 Source correction Jeu 1 = Sortie PID,
paramétre 30.12 Vitesse maximum = 1500 tr/min,

parameétre 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1 = Al1 Ech,
paramétre 22.11 Réf vitesse 1 Ext1 = Al1 Ech,

parameétre 12.20 Maxi échelle Al1 = 1500,

parameétre 12.12 Al1 échelle = 750 (valeur mise a I'échelle active Al1),
paramétre 40.01 Val act sortie PID process = 100 (limité a 100),
paramétre 40.54 Mélange correction Jeu 1=0,1,

paramétre 40.55 Ajustement correction Jeu 1 = 0,5,

alors

Si 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1 est réglé sur O :

(100
Par40.05 = (100)><{(1500x0,1)+[(1 _0,1)x 0]} x 1
Par40.05 = 150

Si 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1 est réglé sur 750 :
Par40.05 = (%} % {(1500 % 0,1) + [(1-0.1) x 750]} x 1

Par40.05 = 825

Si 40.53 Pointeur réf corrigée Jeu 1 est réglé sur 1500 :
Par40.05 = G—g-g) % {(1500 x 0,1) + [(1—0,1) x 15001} x 1

Par40.05 = 1500

Raccordement auto correction PID

Cette fonction (40.54 Mélange correction Jeu 1) permet de raccorder la sortie
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corrigée PID réelle (40.05 Correct. sortie PID process act) aux chaines de références
de vitesse, couple ou fréquence respectives. Vous pouvez utiliser le parametre 40.52

Sélection correction Jeu 1 (pour le jeu PID 1) ou 41.52 Sélection correction Jeu 2

(pour le jeu PID 2) et sélectionner la correction qui vous intéresse (vitesse, couple ou

fréquence).

Le mode de commande du moteur (99.04 Mode commande moteur) influe également
sur la sortie PID corrigée réelle (40.05 Correct. sortie PID process act) ajoutée aux

chaines de références de vitesse, de couple ou de fréquence. En mode de

commande scalaire, les valeurs de correction de vitesse et de couple sont nulles. En

mode de commande vectoriel, la valeur de correction de fréquence est nulle.

Cf. schéma de la logique de commande page 592.
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Nota : Sile paramétre 40.54 Mélange correction Jeu 1 est désactivé et que le mode
d’arrét d’urgence du variateur (21.04 Mode arrét urgence) est Arrét sur rampe (Off1)
ou Arrét d’'urgence sur rampe (Off3), la sortie corrigée PID réelle (40.05 Correct.
sortie PID process act) n’est pas ajoutée a la logique de référence de fréquence
pendant la décélération du variateur.

Raccordement de la correction de vitesse

La correction de vitesse est ajoutée au parametre 23.02 Sortie rampe réf vitesse.
Le parameétre 24.01 Réf vitesse utilisée affiche la référence de vitesse finale aprés
ajout de la correction de vitesse.

Raccordement de la correction de couple

La correction de couple est ajoutée au paramétre 26.75 Réf couple act 5.
Le parameétre 26.76 Réf couple act 6 affiche la référence de couple finale aprées
ajout de la correction de couple.

Raccordement de la correction de fréquence

La correction de fréquence est ajoutée au parameétre 28.02 Sortie rampe réf
fréquence et génere la fréquence finale apres ajout de la correction. Pour le moment,
aucun parameétre n’affiche la référence de fréquence finale aprés ajout de la
correction de fréquence.

Réglages et diagnostic

Groupes de parametres : 40 Jeu PID process 1, en particulier les parameétres
40.51...40.56 (page 377) et 41 Jeu PID Process 2, en particulier les parametres
41.51...41.56 (page 384).

Evénements : -




Fonctions 149

Commande de pompes et de ventilateurs (PFC)

La commande de pompes et de ventilateurs concerne les systémes de pompage ou
de ventilation comportant un variateur ainsi que plusieurs pompes ou ventilateurs.
Le variateur régule la vitesse d'un des ventilateurs/pompes et se charge aussi de
raccorder directement au réseau les autres ventilateurs/pompes (ou de les en
sectionner), au moyen de contacteurs.

La logique de commande PFC allume et éteint les moteurs auxiliaires en fonction des
variations de capacité du procédé. Par exemple, dans une application de pompage,
le variateur modifie la vitesse du moteur de la premiére pompe pour réguler le débit
de celle-ci. La pompe est donc régulée en vitesse. Lorsque la demande (représentée
par la référence PID process) dépasse la capacité de la premiére pompe (limite de
vitesse/fréquence définie par I'utilisateur), la logique PFC démarre automatiquement
une pompe auxiliaire. Elle diminue aussi la vitesse de la premiére pompe
commandée par le variateur afin de compenser I'apport de la pompe auxiliaire.
Ensuite, comme précédemment, le régulateur PID adapte la vitesse/fréquence

de la premiére pompe pour que la valeur de sortie suive la référence process.

Si la demande continue d'augmenter, la logique PFC ajoute d'autres pompes en
suivant la méme procédure.

Lorsque la demande baisse, de sorte que la vitesse de la premiére pompe passe
sous la limite minimale (limite de vitesse/fréquence définie par I'utilisateur), la logique
PFC arréte automatiquement une pompe auxiliaire. Elle augmente simultanément le
débit de la pompe régulée en vitesse pour compenser l'arrét de la pompe auxiliaire.

La commande de pompes et de ventilateurs (PFC) n’est active qu’avec le dispositif
de commande externe Ext2.

Exemple : distribution d’eau a pression constante avec trois pompes

Réseau - — — — 9

G

Moteur VV Moféur aux. 1 Motgur aux. 2

Moteur aux. 3 |
- 4
La pompe 1 est raccordée au moteur VV (moteur commandé en vitesse variable).

La pompe 2 est raccordée au moteur auxiliaire 1.

La pompe 3 est raccordée au moteur auxiliaire 2.

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
L
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Débit par rapport a I’état de la pompe
Consommation Pompe 1 Pompe 2 Pompe 3
Bas vV Off Off
B vV DOL Off
Haut Vv DOL DOL
B vV DOL Off
Bas 'A% Off Off

VV = commandé par le variateur, vitesse de sortie adaptée selon la régulation PID.
DOL = raccord direct au réseau. La pompe fonctionne a la vitesse nominale du moteur fixe.
Off = hors ligne. La pompe s’arréte.

Commande de pompes et de ventilateurs en cascade sans a-coups (SPFC)

La logique de commande SPFC est une variante de la logique PFC utilisée dans

les applications de permutation de pompes/ventilateurs pour réduire les a-coups lors
du démarrage direct d’'un moteur auxiliaire. Elle facilite le démarrage progressif des
moteurs raccordés directement au réseau (moteurs auxiliaires).

La principale différence entre les commandes PFC et SPFC réside dans le mode
de couplage des moteurs auxiliaires. Lorsque les critéres de raccordement d'un
nouveau moteur sont satisfaits (cf. ci-dessus), la logique SPFC raccorde au réseau
le moteur initialement commandé en vitesse variable. Le moteur est alors alimenté
en direct par le réseau. Le variateur raccorde ensuite la pompe/le ventilateur
supplémentaire a démarrer et commence a commander la vitesse de cet appareil.
L'appareil précédemment commandé est maintenant en raccordement direct sur

le réseau via un contacteur.

Procédez de la méme maniere pour raccorder des moteurs (auxiliaires) supplémentaires.
La séquence d’arrét des moteurs est identique a celle de la commande PFC.

Dans certains cas, la commande SPFC permet d'atténuer le courant de démarrage
lors du raccordement des moteurs auxiliaires, avec a la clé une réduction des
a-coups.
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Exemple : distribution d’eau a pression constante avec trois pompes

Réseau

Moteur 3

Moteur 1 Moteur 2

La pompe 1 est raccordée au moteur 1.
La pompe 2 est raccordée au moteur 2.
La pompe 3 est raccordée au moteur 3.

Débit par rapport a I’état de la pompe
Consommation Pompe 1 Pompe 2 Pompe 3

Bas vV Off Off

N DOL vV Off

Haute DOL DOL \'A"

N2 DOL Off vV

f Basse Off Off vV
N vV Off DOL
Haute DOL \'A" DOL

J DOL Vv Off

Basse Off vV Off

Np vV DOL Off

\ Haute DOL DOL vV

VV = commandé par le variateur, vitesse de sortie adaptée selon la régulation PID.
DOL = raccord direct au réseau. La pompe fonctionne a la vitesse nominale

du moteur fixe.
Off = hors ligne. La pompe s’arréte.

Permutation automatique

La permutation automatique consiste a changer périodiquement I'ordre de
démarrage. Cette fonction a deux utilités principales dans de nombreuses
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configurations de type PFC. D’une part, elle égalise le temps de fonctionnement des
pompes/ventilateurs pour harmoniser leur usure. D’autre part, elle évite qu’une
pompe/un ventilateur reste inactif pendant trop longtemps, au risque de s’encrasser.
Il est parfois préférable de permuter I'ordre de démarrage lorsque tous les appareils
sont a l'arrét, par exemple pour minimiser I'impact sur le procédé.

La permutation automatique peut aussi étre déclenchée par la fonction Minuteries
(cf. page 163).

Il existe trois modes de permutation automatique, en fonction du type de PFC,
de SPFC et de circuit auxiliaire implémentés.
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1. Permutation automatique PFC avec moteurs auxiliaires seulement
Exemple : distribution d’eau a pression constante avec trois pompes

Deux pompes se chargent du débit a long terme ; la troisi€me est réservée
a la permutation. Dans ce mode, seuls deux moteurs auxiliaires, ceux des pompes 2
et 3, changent de mode de fonctionnement.

Réseau r— — —

Moteur VV Moteur aux. 1 Moteur aux. 2 | Moteur aux. 3 |
|

La pompe 1 est raccordée au moteur VV (moteur commandé en vitesse variable).
La pompe 2 est raccordée au moteur auxiliaire 1.
La pompe 3 est raccordée au moteur auxiliaire 2.

Débit par rapport a I’état de la pompe

Consommation Pompe 1 Pompe 2 Pompe 3
Bas Vv Off Off
Normale vV DOL Off
J vV Off DOL
\]/ Vv DOL Off
Normale \'AY Off DOL

VV = commandé par le variateur, vitesse de sortie adaptée selon la régulation PID.
DOL = raccord direct au réseau. La pompe fonctionne a la vitesse nominale du moteur fixe.
Off = hors ligne. La pompe s’arréte.




154 Fonctions

2. Permutation automatique PFC avec tous les moteurs

Exemple : distribution d’eau a pression constante avec trois pompes

Deux pompes se chargent du débit a long terme ; la troisiéme est réservée

a la permutation. Puisque tous les moteurs vont permuter dans le cadre de la logique

de permutation automatique, il faut un circuit auxiliaire spécial, identique a celui

du systeme SPFC.

Dans ce mode, le moteur en vitesse variable passe d’'une pompe a 'auteur tandis
qgue le moteur auxiliaire reste en raccordement direct au réseau. On permute
néanmoins entre trois pompes au total.

Réseau

Moteur 1

La pompe 1 est raccordée au moteur 1.
La pompe 2 est raccordée au moteur 2.
La pompe 3 est raccordée au moteur 3.

Moteur 2

Débit par rapport a I’état de la pompe
Consommation Pompe 1 Pompe 2 Pompe 3
Bas vV Off Off
Normale Vv DOL Off
Np Off vV DOL
NJ DOL Off \'A"
Normale vV DOL Off
VV = commandé par le variateur, vitesse de sortie adaptée selon la régulation PID.

DOL = raccord direct au réseau. La pompe fonctionne a la vitesse nominale

du moteur fixe.
= hors ligne. La pompe s’arréte.

Off
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3. Permutation automatique SPFC

Le moteur auxiliaire n’a aucun réle en SPFC. Vous pouvez donc sélectionner
indifféremment Tous les moteurs ou Moteurs aux. seulement.

Exemple : distribution d’eau a pression constante avec trois pompes

Deux pompes se chargent du débit a long terme ; la troisiéme est réservée
a la permutation.

Le systéme SPFC prend naturellement en charge la permutation automatique. Aucun
autre composant n’est nécessaire tant que le SPFC fonctionne déja. Dans ce mode,
toutes les pompes sont toujours démarrées par le variateur puisqu’elles fonctionnent
en commande SPFC normale.

Réseau

-

Moteur 1 Moteur 2 Moteur 3

La pompe 1 est raccordée au moteur 1.
La pompe 2 est raccordée au moteur 2.
La pompe 3 est raccordée au moteur 3.

Débit par rapport a I’état de la pompe
Consommation Pompe 1 Pompe 2 Pompe 3
Bas \'A' Off Off
Normale DOL \'AY% Off
Np Off DOL Vv
J vV Off DOL
Normale DOL Vv Off

VV = commandé par le variateur, vitesse de sortie adaptée selon la régulation PID.
DOL = raccord direct au réseau. La pompe fonctionne a la vitesse nominale du moteur

fixe.

Off = hors ligne. La pompe s’arréte.
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Verrouillage

Une option permet de définir des signaux de verrouillage pour chaque moteur du
systeme PFC. Lorsque le signal d'un moteur est réglé sur « Disponible », ce moteur
participe a la séquence PFC ; lorsque le réglage est « Bloqué », il en est exclu. Cette
fonction peut servir a informer la logique PFC de la non-disponibilité d'un moteur
(par exemple en cas de maintenance ou de démarrage manuel en raccordement
direct sur le réseau).

Réglages et diagnostic

Parameétre : 96.04 Sélection MacroProgramme (page 433) (sélection
macroprogramme).

Groupes de parametres : 10 DI et RO standard (page 222), 40 Jeu PID process 1
(page 365), 76 Configuration PFC (page 419) et 77 Maintenance / surveillance PFC
(page 427).

Evénements : D501 Plus de moteurs PFC disponibles (page 512), D502 Tous
moteurs verrouillés (page 512), D503 Mot. PFC commandé en VV. verr. (page 512).

Fonctions minuterie

Une minuterie peut étre activée en fonction de I'heure de la journée, du jour

de la semaine et de la saison dans I'année. En plus de ces parametres temporels,
I'activation d’une minuterie peut étre influencée par certains jours exceptionnels

(a configurer en jours fériés ou jours ouvrés). Pendant les jours exceptionnels, il est
possible de régler I'activation ou la désactivation d’'une minuterie.

Plusieurs minuteries peuvent étre raccordées a une fonction minuterie avec la
fonction OU. Si I'une des minuteries raccordées a une fonction minuterie est active,
la fonction minuterie est également active. La fonction minuterie commande alors

a son tour les fonctions normales du variateur, comme le démarrage, le choix de

la bonne vitesse ou la définition de la consigne pour le régulateur PID/boucle.

Lorsqu’un ventilateur ou une pompe est commandé(e) par une fonction minuterie, il
est souvent nécessaire de pouvoir prendre le pas sur son programme pendant une
courte période. Cette fonction prioritaire appelée « Boost » affecte directement la

ou les fonction(s) minuterie sélectionnée(s) et la/les active pour une durée prédéfinie.
Le mode « Boost » est généralement activé par une entrée logique, et son temps
de fonctionnement est réglé par des parametres.
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Ce schéma illustre les relations entre les entités des fonctions minuterie.

Commande du variateur, p. ex.
démarrage,
régulation de vitesse

Fonction minuterie (3)

f !

Minuterie (12) Boost

A f
Heure de la Exception

journée
S

Jour férié Jour ouvré

! } !

Heure Jour de la semaine Saison
de la journée

Réglages et diagnostic
Groupe de parameétres : 34 Fonctions minuterie (page 337).

Evénements : -

Moto-potentiométre

Le moto-potentiomeétre est un compteur dont la valeur peut étre ajustée a la hausse
ou a la baisse via deux signaux logiques sélectionnés aux paramétres 22.73 Source
incrément. motopot et 22.74 Source décrément. motopot.

Lorsqu’il est activé au par. 22.71 Fonction moto-potentiométre, le moto-potentiométre
prend la valeur réglée au par. 22.72 Valeur initiale motopot. Selon le mode réglé au
par. 22.71, le moto-potentiométre conserve sa valeur ou la réinitialise a chaque cycle.

Le taux de variation est défini au par. 22.75 Temps rampe motopot : il s'agit du temps
nécessaire pour passer de la valeur minimum (22.76 Valeur mini motopot)

a maximum (22.77 Valeur maxi motopot), ou vice-versa. Si les signaux
d'incrémentation et de décrémentation sont simultanément activés, la valeur

du moto-potentiométre reste identique.
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La sortie de la fonction est affichée au par. 22.80 Réf active motopot, qui peut étre
directement défini comme source de la référence dans les parameétres principaux
de sélection de source, ou utilisé en entrée par d’autres paramétres, en commande
scalaire comme vectorielle.

L'exemple suivant présente le comportement de la valeur du moto-potentiomeétre.

1
22.73 f |_
0 . 1 . !

1
22.74 ¢
0

22.77

22.80

22.76

22.75

Les parameétres 22.73 Source incrément. motopot et 22.74 Source décrément.
motopot régulent la vitesse ou la fréquence d’'une valeur nulle a la vitesse/fréquence
maxi. Vous pouvez changer le sens de rotation au parameétre 20.04 Srce2 Ext1.

Cf. exemple suivant.

20.04 1
Srcel

Ext2 0

20.04
Srce2
Ext2 0

22.73 ¢
0

1

22.74
0

* . 2 . N LEA
La vitesse ou fréquence de sortie a atteint sa valeur de référence.
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Réglages et diagnostic

Paramétres : 20.04 Srce2 Ext2 (page 259) et 22.71 Fonction moto-potentiometre
...22.80 Réf active motopot (page 284).

Evénements : -

Commande du frein mécanique

Un frein mécanique peut étre utilisé pour maintenir le moteur et la machine entrainée
a vitesse nulle lorsque le variateur est arrété ou non alimenté. La logique de
commande du frein est conforme aux réglages du groupe de paramétres 44
Commande frein mécanique et a plusieurs signaux externes. Elle peut prendre les
différents états présentés a la page 7160. Les tableaux qui suivent explicitent ces états
et les modalités de transition d’'un état a un autre. Le schéma temporel de la page
161 donne I'exemple d’'une séquence fermeture-ouverture-fermeture.

Entrées de la logique de commande du frein

La commande de démarrage du variateur (bit 5 de 06.16 Mot d'état variateur 1) est
la principale source de commande de la logique de commande du frein.

Sorties de la logique de commande du frein

Le frein mécanique est commandé par le bit 0 du paramétre 44.01 Etat commande
frein. Ce bit doit étre sélectionné comme source d’une sortie relais (ou d’'une
entrée/sortie logique en mode Output), cette derniére étant raccordée au cylindre
de frein par un relais. Cf. exemple de cablage a la page 162.

La logique de commande du frein, selon son état, demande a la logique de
commande du variateur de maintenir le moteur ou de décélérer sur la rampe.
Ces demandes sont affichées au paramétre 44.01 Etat commande frein.

Réglages et diagnostic
Groupe de parametres : 44 Commande frein mécanique (page 387).

Paramétres : 06.16 Mot d'état variateur 1 (page 217) et 44.01 Etat commande frein
(page 387).

Evénement : A7A2 Echec ouverture du frein mécanique (page 508).
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Schéma d’état de freinage

(a partir de tout état)

2

(a partir de tout état)

0

FREIN DESACTIVE

@

FREIN FERME OUVERT. FREIN

B

FREIN OUVERT

O

FERMET. FREIN

TEMPO FERMET. 1
FREIN <

©

ATTENTE FERMET. |
FREIN

ol

Descriptions des états

Nom de I’état

Description

FREIN DESACTIVE

La commande de frein est désactivée (parametre 44.06 Commande frein active
= 0 et 44.01 Etat commande frein b4 = 0). Le signal d’ouverture est actif
(44.01 Etat commande frein b0 = 1).

OUVERT. FREIN

Demande d’ouverture du frein. (44.01 Etat commande frein b2 = 1). Le signal
d’ouverture est activé (44.01 Etat commande frein b0 est sélectionng).

La charge est maintenue en place par la régulation de vitesse du variateur
jusqu’a la fin de la 44.08 Tempo. ouverture frein.

FREIN OUVERT

Le frein est ouvert (44.01 Etat commande frein b0 = 1). La demande de
suspens est levée (44.01 Etat commande frein b2 = 0), et le variateur est
autorisé a suivre la référence.

FERMET. FREIN

ATTENTE FERMET. FREIN

Demande de fermeture du frein. La logique du variateur regoit une demande
de décélération sur la rampe jusqu’a I'arrét (44.01 Etat commande frein b3 = 1).
Le signal d’'ouverture reste actif (44.01 Etat commande frein b0 = 1). La logique
du frein conserve cet état jusqu’a ce que la vitesse du moteur passe sous 44.14
Niveau fermeture frein.

TEMPO FERMET. FREIN

Les conditions de fermeture sont réunies. Le signal d’'ouverture est désactivé
(44.01 Etat commande frein b0 — 0). La demande de décélération sur la rampe
est maintenue (44.01 Etat commande frein b3 = 1). La logique du frein
conserve cet état jusqu’a la fin de 44.13 Tempo. fermeture frein.

A ce stade, la logique passe a I'état FREIN FERME.

FREIN FERME

Le frein est fermé (44.01 Etat commande frein b0 = 0). |l est possible que
le variateur ne fonctionne pas (pas de modulation).
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Conditions pour le changement d’état ( @)

Commande de frein désactivée (parameétre 44.06 Commande frein active — 0)

06.11 Mot d'état principal, bit 2 = 0

Demande d’ouverture du frein

Fin de 44.08 Tempo. ouverture frein

Demande de fermeture du frein

La vitesse du moteur est inférieure a la vitesse de fermeture 44.14 Niveau fermeture frein.
Fin de 44.13 Tempo. fermeture frein

Demande d’ouverture du frein

Commande de frein activée (parametre 44.06 Commande frein active — 1)

© 0o ~NOO O WN =

Chronogramme

Le chronogramme ci-dessous représente la fonction de commande de frein
de maniére schématique. Reportez-vous au schéma d’état ci-dessus.

| | | | | |
Commande de
démarrage (06.76 b5) |_|

|
En modulation (06.16| >
b6) y—" tam
Réf préte (06.11 b2) |

Référence de vitesse |
L
T

|

I
Signal commande de —
frein (44.01 b0) u t
Demande de suspens | |

fermeture (44.01 b2) —
1

Demande arrét sur
rampe (44.01 b3) |

|
|
Etat [RENFERMEL  ouverT FrREV FREIN OUVERT [ LRI

FERMET. FREIN

2 3 4 5 6

v

-
~
oo

trm Tempo de magnétisation du moteur

tof Tempo d’ouverture du frein (paramétre 44.08 Tempo. ouverture frein)
ng Vitesse de fermeture du frein (paramétre 44.14 Niveau fermeture frein)
ts Tempo de fermeture du frein (parametre 44.13 Tempo. fermeture frein)

AFF  ATTENTE FERMET. FREIN
TFF TEMPO FERMET. FREIN
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Exemple de cablage

La figure suivante est un exemple de cablage de commande de frein. |l appartient au
client de se procurer et d’installer le circuit de commande et le cablage du frein.

ATTENTION ! Assurez-vous que la machine a laquelle est intégré le variateur
avec la fonction de commande de frein satisfait la réglementation relative
a la sécurité des personnes. Vous noterez que le convertisseur de fréquence
(sous la forme d’'un CDM ou d’un BDM tel que défini dans la norme CEI/EN 61800-2)
n’est pas considéré comme un dispositif de sécurité au titre de la directive Machines
et des normes harmonisées associées. Ainsi, la sécurité de la machine compléte vis
a vis du personnel ne doit pas étre basée sur une fonction spécifique du variateur de
fréquence (par exemple fonction de commande de frein), mais doit étre mise en
ceuvre comme défini par les exigences spécifiques de I'application.

Le frein est commandé par le bit 0 du paramétre 44.01 Etat commande frein.
Dans cet exemple, le parameétre 10.24 Source RO1 est réglé sur Commande Frein
(autrement dit le bit 0 de 44.01 Etat commande frein).

o el | Unité de commande
. Cirouit de L , du variateur
commande du frein X8
. 115/230 Vc.a. . ' [ 20 [RO1A
- — 19 |[RO1C 7
N T 21 |RO1B

, Frein d’'urgence ,

|

Lo 1 L |
CoT TE o T T |

_I_ q ! 1

]

Moteur ' Frein mécanique ' i
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Commande moteur

Types de moteur

Le variateur peut fonctionner avec un moteur c.a. asynchrone, un moteur a aimants
permanents ou un moteur synchrone a réluctance (SynRM).

Identification du moteur

Les performances du contrle vectoriel s’appuient sur une modélisation précise du
moteur élaborée a sa premiére mise en route.

Une identification par magnétisation du moteur est automatiquement réalisée sur
réception du premier ordre de démarrage. Au cours de cette premiére mise en route,
le moteur est magnétisé a vitesse nulle pendant plusieurs secondes et la résistance
du moteur ainsi que du cable moteur est mesurée, afin de modéliser le moteur. Cette
méthode est satisfaisante pour la plupart des applications.

Pour des applications exigeantes, la fonction Identification moteur peut étre
exécutée.

Réglages et diagnostic

Parametre : 99.13 Demande identif moteur (page 452).

Evénements : AFF6 Identification moteur (page 512) et FF61 Identification moteur
(page 525).

Commande en mode scalaire du moteur

Le mode scalaire est le mode de commande par défaut du moteur. En mode Scalaire,
le variateur est commandé avec une référence de fréquence, sans toutefois atteindre
les performances exceptionnelles du mode de commande vectoriel.

ABB recommande d’activer le mode scalaire dans les situations suivantes :

+ siles valeurs nominales exactes ne sont pas connues ou si le variateur sera
utilisé avec des moteurs différents a l'issue de la phase de mise en service ;

» sile temps de mise en service doit étre bref ou si aucune identification moteur
n'est souhaitée ;

» dans les systémes multimoteurs si : 1) la charge n’est pas répartie de maniére
égale entre les moteurs, 2) les moteurs sont de tailles différentes ou 3)
les moteurs vont étre remplacés aprés exécution de la fonction d’ldentification
moteur (ID Run) ;

* sile courant nominal du moteur est inférieur a 1/6 du courant de sortie nominal
du variateur ;

» sile variateur est utilisé sans moteur raccordé (ex., a des fins d’essai) ;
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 sile variateur alimente un moteur moyenne tension par I'intermédiaire d’un
transformateur élévateur.

* sile variateur est équipé d'un filtre sinus.
En commande Scalaire, certaines fonctions standard ne sont pas opérationnelles.

Cf. également section Modes de fonctionnement (page 118).

Compensation Rl en mode Scalaire

La fonction de compensation RI
(aussi appelée supplément de tension) | Tension moteur
ne peut étre activée qu’en commande A
Scalaire. Lorsqu’elle est activée,

le variateur applique une tension /

Avec compensation RI

supplémentaire (boost) au moteur aux
basses vitesses. La compensation

RI est utile dans les applications
nécessitant un fort couple de
démarrage, p. ex. les pompes
volumétriques.

--—— Sans compensation RI

> f(Hz)

En contrble vectoriel, aucune compensation Rl n’est possible ou nécessaire car elle
est appliquée automatiquement.

Reéglages et diagnostic

Menu — Réglages essentiels — Moteur — Compensation RlI
Groupe de parameétres : 28 Chaine référence fréquence (page 300).

Parameétres : 97.13 Compensation Rl (page 445) et 99.04 Mode commande moteur
(page 449).

Evénements : -

Controle vectoriel du moteur

Le mode de commande vectoriel est destiné aux applications ou la précision de

la commande est essentielle. Il permet une meilleure commande sur toute la plage
de vitesse, en particulier dans des applications qui requiérent une faible vitesse pour
un couple élevé. Il exige une identification moteur a la mise en route. Vous ne pouvez
pas utiliser le contrdle vectoriel avec toutes les applications, p. ex. si des filtres sinus
sont utilisés ou si plusieurs moteurs sont raccordés au méme variateur.

La commande de la commutation des semi-conducteurs en sortie assure le flux
statorique et le couple moteur requis. La valeur de référence est transmise au
régulateur de couple par le régulateur de vitesse ou directement par une source
de référence de couple externe.
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Le flux statorique est calculé par intégration de la tension du moteur dans I'espace
vectoriel. Le flux rotorique peut étre calculé a partir du flux statorique et du modéle
du moteur. Le couple moteur est produit par contréle de I'intensité a 90° du flux
rotorique. Le modéle du moteur identifié améliore le calcul du flux rotorique.

La vitesse réelle de I'arbre moteur n'intervient pas dans la commande du moteur.

Le mode de commande vectoriel est requis pour les moteurs synchrones
a réluctance (moteurs SynRM).

Cf. également section Arrét temporisé (page 175).

Réglages et diagnostic

Menu — Réglages essentiels — Moteur — Mode de commande

Paramétres : 99.04 Mode commande moteur (page 449) et 99.13 Demande identif
moteur (page 452).

Evénements : -

Niveaux de performance en régulation de vitesse

Le tableau ci-dessous donne les niveaux de performance types d’'un entrainement
régulé en vitesse.

Régulation de Performance c (%) A
vitesse Cn
Précision statique 20 % du glissement 100 + Cenarge
nominal moteur
Précision dynamique < 10 % s surun
échelon de couple de
100 % (avec les tis)
préréglages du o
régulateur de vitesse)  Nyge-Npss C1zone<10% s
Précision dynamique <2 % s surun échelon NN
avec régulateur de de couple de 100 % Cn = couple nominal moteur
vitesse ny = vitesse nominale moteur
Nysel = Vitesse réelle
Nyss = référence de vitesse

Réglages et diagnostic
Groupe de parameétres : 25 Régulation de vitesse (page 291).

Evénements : -
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Niveaux de performance en régulation de couple

Le variateur peut réaliser une régulation de couple précise sans mesure de la vitesse
de rotation de I'arbre moteur. Le tableau ci-dessous donne les niveaux de performance
types d’un entrainement régulé en couple.

Régulation de Performance ET (%))
couple N Cret /~\\
. 100+ S
Non-linéarité + 5 % au couple 90| - - - Crgel
nominal

(+ 20 % au point de
fonctionnement le
plus contraignant)

Temps de montée <10 ms au couple
sur un échelon de nominal
couple

10-- - - -

t(s)

=
<5ms

Cy = couple nominal moteur

C,ef = référence de couple

Cige = couple réel

Gestion des pertes réseau

Cf. section Régulation de sous-tension (gestion des pertes réseau) page 176.

Rapport U/f

La fonction U/f n'est accessible qu’en mode de commande scalaire, qui utilise
la commande en fréquence.

Elle dispose de deux modes : linéaire et quadratique.

En mode linéaire, le rapport entre tension et fréquence est constant sous le point
d’affaiblissement du champ. Cela sert dans les applications a couple constant, ou il
peut étre nécessaire de générer un couple égal a ou approchant du couple nominal
moteur, sur toute la plage de fréquence.

En mode quadratique (par défaut), le rapport entre tension et fréquence augmente
avec le carré de la fréquence sous le point d’affaiblissement du champ. Cela sert
en général pour les applications de type pompe centrifuge ou ventilateur. Pour ces
applications, le couple nécessaire suit I'évolution du carré de la fréquence.

Par conséquent, si la tension varie selon cette évolution, I'efficacité du moteur est
améliorée, et son niveau sonore abaissé dans ces applications.
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La fonction U/f est incompatible avec I'optimisation d’énergie ; si le paramétre 45.11
Optimisateur énergie est réglé sur Activé, le paramétre 97.20 Rapport U/f est ignoré.

Réglages et diagnostic
Menu — Réglages essentiels — Moteur — Rapport U/f
Parametres : 45.11 Optimisateur énergie (page 397) et 97.20 Rapport U/f (page 445).

Evénements : -

Freinage par contréle de flux

Le variateur peut produire une décélération plus rapide en augmentant le niveau de
magnétisation du moteur. En augmentant le flux dans le moteur, I'énergie générée
pendant le freinage du moteur peut étre transformée en énergie thermique dans

le moteur (augmentation des pertes).

Vitesse Cs .
moteur N (%) _
A A Cs = couple de freinage

. R Cn =100 Nm
Freinage sans contrle  gq;

de flux

Freinage par contréle de flux

Freinage par
controle de flux

1Freinage sans contréle de flux
90 sans comoe X £(Hz)

Le variateur surveille en permanence I'état du moteur, également pendant le freinage
par contrdle de flux. Par conséquence, la fonction de freinage par contrdle de flux
peut étre utilisée a la fois pour arréter le moteur et pour modifier sa vitesse. Autres
avantages du freinage par contrdle de flux :

» Le freinage débute dés réception de I'ordre d’arrét. Il n’est pas nécessaire
d’attendre la réduction du flux avant de commencer a freiner.

» Le refroidissement du moteur asynchrone est efficace. Seul le courant statorique
du moteur augmente pendant le freinage par contréle de flux, pas le courant
rotorique. Le stator refroidit beaucoup plus rapidement que le rotor.

» Le freinage par contrdle de flux est utilisable avec les moteurs asynchrones
et ceux a aimants permanents.

Deux niveaux de puissance de freinage sont possibles :

» Le freinage modéré offre une décélération plus rapide que lorsque le freinage par
contréle de flux est désactivé, et limite le niveau de flux du moteur pour empécher
son échauffement excessif.

» Le freinage complet exploite la quasi-totalité du courant disponible pour convertir
I’énergie de freinage mécanique en énergie thermique pour le moteur. Le temps
de freinage est plus court qu’avec le freinage modéré mais I'échauffement du
moteur peut étre important en utilisation cyclique.
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ATTENTION : Le moteur doit fonctionner aux valeurs nominales pour absorber
I’énergie thermique générée par le freinage par contrdle de flux.

Réglages
Menu — Réglages essentiels — Moteur — Freinage par controle de flux
Parameétre : 97.05 Freinage par ctrl de flux (page 443).

Evénements : -

Magnétisation c.c.

Le variateur posséde plusieurs fonctions de magnétisation pour les différentes
phases de fonctionnement du moteur (démarrage, rotation et arrét) :
prémagnétisation, maintien du courant par injection de c.c., post-magnétisation
et préchauffe (chauffe du moteur).

Prémagnétisation :

La prémagnétisation consiste en une magnétisation c.c. du moteur avant

le démarrage. En fonction du mode de démarrage sélectionné (271.07 Mode
démarrage ou 21.19 Mode démarr scalaire), la prémagnétisation garantit le couple
initial de démarrage le plus élevé possible, pouvant atteindre 200 % du couple
nominal moteur. En réglant le temps de prémagnétisation (27.02 Temps
magneétisation), vous pouvez synchroniser le démarrage du moteur avec, par
exemple, le desserrage d'un frein mécanique.

Réglages et diagnostic

Parameétres : 21.01 Mode démarrage (page 267), 21.02 Temps magnétisation
(page 268) et 21.19 Mode démarr scalaire (page 272).

Evénements : -
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Maintien du courant par injection de c.c.

Cette fonction permet de bloquer le rotor a vitesse (quasiment) nulle en cours de
fonctionnement normal. Vous pouvez activer le maintien du courant par injection

de c.c. au parametre 21.08 Contréle courant continu. Lorsqu’a la fois la valeur

de référence et la vitesse chutent sous un niveau défini (parametre 21.09 Vitesse
maintien inj CC), le variateur arréte de produire un courant sinusoidal et injecte du
courant continu dans le moteur. L'intensité de ce courant est définie au paramétre
21.10 Référence courant continu. Lorsque la valeur de référence repasse au-dessus
de la valeur du parameétre 21.09 Vitesse maintien inj CC, le variateur reprend son
fonctionnement normal.

Vitesse moteur g Maint injection c.c.

Référence

Y

21.09 Vitesse maintien inj CC

\J

Réglages et diagnostic

Parametres : 21.08 Contréle courant continu (page 270) et 21.09 Vitesse maintien inj
CC (page 271).

Evénements : -
Post-magnétisation

Cette fonction prolonge la magnétisation du moteur pendant un certain temps apres
I'arrét (parametre 21.11 Temps post magnétisation) pour éviter que la machine

ne tourne en charge, par exemple avant I'action d’un frein mécanique.

La post-magnétisation peut étre activée au parametre 21.08 Contréle courant
continu. L'intensité du courant de magnétisation est définie au parametre 21.10
Référence courant continu.

N.B. : La post-magnétisation n’est accessible que lorsque I'arrét sur rampe est
sélectionné (cf. paramétre 21.03 Mode arrét).

Réglages et diagnostic

Parameétres : 21.03 Mode arrét (page 268), 21.08 Contréle courant continu
(page 270) et 21.11 Temps post magnétisation (page 271).

Evénements : -
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Préchauffe (chauffe du moteur) :

La fonction de préchauffe conserve le moteur chaud, afin d’'empécher la formation de
condensation, en 'alimentant par un courant c.c. aprés I'arrét du variateur. Elle ne
peut étre active que lorsque le variateur est a I'arrét, le démarrage de celui-ci coupant
la fonction.

Lorsque la fonction est activée et qu’'une commande d’arrét est donnée, la préchauffe
démarre automatiquement si la vitesse du variateur est inférieure a la limite vitesse
nulle (cf. bit 0 du parametre 06.19 ME régulation vitesse). Si la vitesse est supérieure
a la limite vitesse nulle, une temporisation réglée au paramétre 21.15 Tempo de
préchauffe est appliquée pour éviter les surintensités.

Cette fonction peut étre réglée de fagon a étre toujours active a I'arrét du variateur ;
elle peut également étre activée par une entrée logique, le bus de terrain, une
fonction de minuterie ou encore une fonction de supervision. Par exemple, une
fonction de supervision de signaux permet d’activer la chauffe a partir d’'un signal
envoyé par la mesure thermique du moteur.

Le courant de préchauffage fourni au moteur peut varier entre 0 et 30 % du courant
nominal moteur.

Lorsque la préchauffe est activée, une icdne de la barre d’état indique que le moteur
est alimenté en courant, cf. page 48.
N.B:

« Dans les applications ou le moteur continue a tourner longtemps apres I'arrét de
la modulation, ABB recommande d’utiliser I'arrét sur rampe avec la préchauffe
afin d’éviter une contrainte brutale sur le rotor lors de I'activation de la préchauffe.

» Cette fonction nécessite que le circuit STO soit fermé.
» Elle nécessite également que le variateur ne soit pas en défaut.

+ La fonction de préchauffe est autorisée méme en I'absence de signal de rotation
permise.

» La fonction de préchauffe est autorisée méme en I'absence de signal Validation
marche.

+ La préchauffe utilise le maintien d’injection de c.c. pour produire du courant.

Réglages et diagnostic
Menu — Réglages essentiels — Moteur — Préchauffe

Parametres : 21.14 Source entrée préchauffage (page 271), 21.15 Tempo de
préchauffe (page 272) et 21.16 Courant préchauffage (page 272).

Evénements : -
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Optimisation de I’énergie

Cette fonction optimise le flux afin de réduire la consommation énergétique totale et
le niveau sonore du moteur lorsque le variateur fonctionne sous le régime de charge
nominal. Le rendement global de I'entrainement (moteur + variateur) peut étre
amélioré de 1 a 20 % en fonction de la vitesse et du couple de la charge.

N.B. : L'optimisation d’énergie est toujours activée avec un moteur a aimants
permanents ou un moteur synchrone a réluctance.

Réglages et diagnostic

Menu - Efficacité énergétique
Parameétre : 45.11 Optimisateur énergie (page 3917).

Evénements : -

Fréquence de découpage

Le variateur posséde deux fréquences de découpage : la fréquence de découpage
de référence et la fréquence de découpage minimum. Le variateur tente de maintenir
la fréquence de découpage maximale admissible (= fréquence de découpage de
référence) si cela est possible d’'un point de vue thermique, puis passe
dynamiquement de la fréquence de découpage de référence a la fréquence minimum
en fonction de la température du variateur. Lorsqu’il atteint la fréquence de
découpage minimum (= plus faible fréquence de découpage admissible), il
commence a limiter le courant de sortie a mesure que la chauffe se poursuit.

Pour le déclassement, cf. chapitre Caractéristiques techniques, section
Déclassement de la fréquence de commutation dans le Manuel d’installation
du variateur.

Exemple 1 : si vous devez fixer la fréquence de commutation a une certaine valeur,
notamment avec certains filtres externes tels que les filtres RFI C1 ou sinus

(cf. Manuel d’installation du variateur), réglez la référence et la fréquence de
commutation minimum a cette valeur et le variateur la conservera.

Exemple 2 : si la fréquence de commutation de référence est réglée a 12 kHz et que
la fréquence de commutation minimale est réglée a la plus petite valeur possible,

le variateur maintient la fréquence de commutation la plus élevée possible afin de
réduire le bruit du moteur, et ne la diminue que lorsque le variateur chauffe. C’est
notamment utile pour des applications nécessitant un faible bruit, mais ou un bruit
plus important peut étre toléré lorsque le courant de sortie maximal est nécessaire.

Réglages et diagnostic

Parameétres : 97.01 Réf. fréquence découpage et 97.02 Fréquence découpage mini
(page 428).

Evénements : -
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Rush controller (maitrise de I’accélération)

En régulation de couple, le moteur risque d’accélérer en cas de perte brutale de la
charge. Le programme de commande posséde une fonction « Rush controller » qui
diminue la référence de couple lorsque la vitesse moteur dépasse 30.77 Vitesse
minimum ou 30.12 Vitesse maximum.

Vitesse moteur A
Seuil de déclenchement de survitesse

} 31.30 Marge déclench. survitesse

30.12 A

d }
| |
| |
I I >

- Temps

I<—>I
Rush controller actif

30.11

} 31.30 Marge déclench. survitesse

Seuil de déclenchement de survitesse

Cette fonction repose sur un régulateur PID. Le gain proportionnel et le temps
d’intégration sont réglables par parameétres. Réglez ces valeurs sur 0 pour désactiver
le Rush controller.

Régl