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Avvertenza

/N

Si vedano tutte le Definizioni e le Avvertenze contenute nelle Istruzioni per l'uso.Le
Istruzioni per I'uso sono contenute nel CD di documentazione consegnato a corredo

dell'inverter. In caso di smarrimento, il CD puo essere ordinato presso il centro
Siemens locale con il numero di ordinazione 6SE6400-5AB00-1APO

Per ulteriori informazioni collegarsi al sito web:
http://www.siemens.de/micromaster

La certificazione di qualita Siemens per il software e la
formazione
€ a norme DIN ISO 9001, Reg. N. 2160-01

Salvo specifica autorizzazione scritta in tal senso, la
riproduzione, la trasmissione o I'uso del presente
documento o dei suoi contenuti non sono consentiti. |
trasgressori saranno tenuti al rimborso dei danni. Tuttii
diritti, inclusi quelli creati dalla concessione di brevetti o dal

deposito di un modello di utilita o progettuale sono riservati.

© Siemens AG 2001, 2002, 2003. Tultti i diritti riservati.

MICROMASTER® € un marchio registrato Siemens.

Possono essere disponibili altre funzioni non descritte dalla
presente documentazione. Cio non potra essere tuttavia
inteso costituire un'obbligazione a fornire tali funzioni con un
nuovo controllo o in fase di assistenza.

Abbiamo verificato che i contenuti del presente documento
corrispondano all'hardware ed al software descritti. Cio
nonostante possono comunque esservi discrepanze e non
vengono concesse garanzie circa la loro completa
corrispondenza. Le informazioni contenute nel presente
documento sono soggette a regolari revisioni e le modifiche
eventualmente necessarie vengono apportate nell'edizione
successiva. Sono graditi tutti i suggerimenti migliorativi.

I manuali Siemens vengono stampati su carta esente da cloro
ricavata da foreste gestite secondo tecniche di sviluppo
sostenibile. Non sono stati impiegati solventi nei processi di
stampa o rilegatura.

Documento soggetto a modifiche senza preavviso.

Stampato nella Repubblica federale di Germania

Siemens Aktiengesellschaft
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Parametri MICROMASTER 420

La presente Lista parametri dovra essere impiegata solamente in congiunzione con le
Istruzioni per I'uso del MICROMASTER 420. Si prega di prestare particolare
attenzione alle indicazioni di Avvertenza, Attenzione e alle Note riportate da tali

manuali.
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1 Parametri
1.1 Introduzione ai parametri sistema MICROMASTER
La configurazione della descrizione parametri & come segue:
1 Numero par. 2 Nome parametro 9 Min: 12 Livello:
[index] 3 CStat: 5 Tipo dati 7 Unita: 10 Def: 2
4 Gruppo-P: 6 attivo: 8 M.es. rapida: 11 Max:
13 Descrizione:

1. Numero parametro

Indica il rispettivo numero parametro. | numeri utilizzati sono a 4 cifre e vanno da
0000 a 9999. | numeri prefissati con una "r” indicano che il parametro & di "sola
lettura", e cioé che presenta un particolare valore ma che non puo essere
modificato direttamente impostando un diverso valore tramite il suo numero di
parametro (in tal caso figurano dei trattini "-" in corrispondenza dei punti "Unita”,
"Min”, "Def” e "Max” sull'intestazione della descrizione parametro.

Tutti gli altri parametri sono prefissati da una "P”. | valori di questi parametri
possono essere modificati direttamente entro il campo di variazione indicato dalle
impostazioni "Min” e "Max” dell'intestazione.

[indice] indica che il parametro € di tipo indicizzato e specifica il numero di indici

disponibili.
2. Nome parametro

Indica il nome del rispettivo parametro
Alcuni nomi comprendono i seguenti prefissi abbreviati: Bl, BO, Cl, e CO, seguiti

da due punti.

Tali abbreviazioni hanno i seguenti significati:

BO =
o -

- (999:9)
co =

)
COBO =

Ingresso Binector, e cioé il parametro seleziona la sorgente
di un segnale binario

Uscita Binector, e cioé il parametro si collega come un
segnale binario

Ingresso connettore, e cioé il parametro seleziona la
sorgente di un segnale analogico

Uscita connettore, e cioé il parametro si collega come un
segnale analogico

Uscita connettore/Binector, e cioé il parametro si collega
come un segnale analogico e/o binario

Per poter utilizzare la parametrizzazione BiCo € richiesto I'accesso all'intera lista
parametri. A questo livello sono possibili molte nuove impostazioni parametriche,
comprese le funzioni BiCo. La tecnologia BiCo consiste in una nuova e piu
flessibile metodica per impostare e combinare funzioni di ingresso e uscita. Nella
maggior parte dei casi, pud essere usata in congiunzione con le semplici
impostazioni di livello 2.

Il sistema BiCo consente di programmare funzioni complesse. | rapporti Booleani
e matematici possono essere impostati tra ingressi (digitali, analogici, seriali, ecc.)
e uscite (corrente inverter, frequenza, uscita analogica, relé, ecc.).
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10.

11.

12.

CStat

Stato di messa in esercizio del parametro. Sono possibili tre stati:
Messa in esercizio C

In funzione U

Pronto ad entrare in funzione T

Cio indica quando il parametro puo essere modificato. Si potranno specificare
uno, due o tutti e tre gli stati. Se vengono specificati tutti e tre gli stati, cio significa
che é possibile modificare le impostazioni di questo parametro per tutti e tre gl
stati inverter.

Gruppo-P
Indica il gruppo funzionale del parametro in esame.
Nota

Il parametro P0004 (filtro parametro) funge da filtro e focalizza I'accesso ai
parametri secondo il gruppo funzionale selezionato.

Tipo dati
Nella tabella che segue vengono mostrate le tipologie di dati disponibili.
Notazione Significato
u16 16-bit senza segno
u32 32-bit senza segno
116 16-bit a numero intero
132 32-bit a numero intero
Virgola mobile Punto a virgola mobile
Attivo
Indica se

+ Immediatamente le modifiche ai parametri siano da eseguire immediata-
mente dopo l'immissione, oppure se

¢ Conferma sia necessario premere il pulsante "P” del pannello
operatore (BOP o AOP) per poter abilitare le modifiche.

Unita

Indica l'unita di misura applicabile ai valori parametrici

M.es. rapida

Indica se 0o meno (Si o No) un parametro possa essere modificato solamente
durante la messa in esercizio rapida, e cioé quando P0010 (gruppo di parametri
per la messa in esercizio) &€ impostato a 1 (messa in esercizio rapida).

Min

Indica il valore minimo a cui il parametro pud essere impostato.

Def

Indica il valore di default, e cio¢ il valore utilizzato nel caso in cui l'utente non
specifichi un particolare valore per quel dato parametro.

Max

Indica il valore massimo a cui il parametro pud essere impostato.

Livello

Indica il livello di accesso utente. Vi sono quatto livelli di accesso: Standard,
Extended (Esteso), Expert (Esperto) e Service (Servizio). Il numero di parametri
che appare in ogni gruppo funzionale dipende dal livello di accesso impostato in
P0003 (livello di accesso utente).

MICROMASTER 420 Lista parametri
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13. Descrizione
La descrizione parametro consta delle sezioni e dei contenuti di seguito elencati.
Alcuni di questi sono opzionali e verranno di volta in volta omessi se non attinenti.

Descrizione: breve spiegazione della funzione del parametro.
Diagramma: ove attinente, diagramma destinato ad illustrare gli effetti dei parametri, ad
esempio, su di una curva caratteristica
Impostazioni: elenco delle impostazioni utilizzabili. Queste comprendono
Impostazioni possibili, Impostazioni piu comuni, Indice e Settori a bit
Esempio: esempio opzionale degli effetti di una determinata impostazione parametrica.
Dipendenza: qualsiasi condizione da soddisfare relativamente al parametro. Inoltre

qualsiasi particolare effetto che questo parametro induca su altri parametri o
che altri parametri abbiano su questo parametro.

Avvertenzal/ Attenzione / Avviso / Nota:
Informazioni importanti da seguire per evitare danni personali o alle
attrezzature / informazioni specifiche da seguire per evitare problemi /
informazioni che possono risultare utili all'utente

Maggiori particolari: qualsiasi fonte di informazioni piu dettagliate inerenti il parametro in oggetto.

Operatori
Nella lista die parametri vengono utilizzati i seguenti operatori per la rappresentazione
di espressioni matematiche:
Operatori aritmetici
+  Addizione
- Sottrazione
*  Moltiplicazione
/ Divisione
Operatori di confronto
>  Maggiore
>= Maggiore o uguale
< Minore
<= Minore o uguale
Operatori di equivalenza
== Uguale
= Diverso
Operatori logici
&& Connessione AND
|| Connessione OR

MICROMASTER 420 Lista parametri
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1.2 Messa in servizio rapida (P0010 = 1)

Per la messa in servizio rapida (P0010 = 1) si richiedono i seguenti parametri:

Messa in esercizio rapida (P0010 = 1)

Numero Nome Livello di Cstat
accesso

P0100 Europe / Amérique du Nord 1 C
P0300 Sélection du type de moteur 2 C
P0304 Tension assignée du moteur 1 C
P0305 Courant assigné du moteur 1 C
P0307 Puissance assignée du moteur 1 C
P0308 cos Phi assigné du moteur 2 C
P0309 Rendement assigné du moteur 2 C
P0310 Fréguence moteur assignée 1 C
P0311 Vitesse assignée du moteur 1 C
P0320 Courant de magnétisation du moteur 3 CT
P0335 Refroidissement du moteur 2 CT
P0640 Facteur de surcharge du moteur [%)] 2 CuT
P0O700 Sélection de la source de cde. 1 CT
P1000 Sélection consigne de fréquence 1 CT
P1080 Vitesse min. 1 CuT
P1082 Vitesse max. 1 CT
P1120 Temps de montée 1 CuT
P1121 Temps de descente 1 CUuT
P1135 Temps de descente OFF3 2 CuT
P1300 Mode de commande 2 CT
P1910 Identification données moteur 2 CT
P3900 Fin de mise en service rapide 1 C

Scegliendo P0010 = 1, il parametro P0003 (livello di accesso utente) puo essere
utilizzato per selezionare i parametri a cui accedere. Questo parametro consente
inoltre la selezione di una lista di parametri definita dall'utente per la messa in
esercizio rapida.

Al termine della messa in esercizio rapida, impostare a 1 il parametro P3900 per

effettuare i necessari calcoli motore e riportare tutti i parametri ((’non compresi in
P0010 = 1) alle rispettive impostazioni di default.

Nota
Questo vale solo per la modalita di messa in esercizio rapida.

Reset ai default di fabbrica
Per ripristinare tutti i parametri alle impostazioni di default di fabbrica, impostare come
indicato i seguenti parametri:
Impostare PO010 = 30
Impostare P0970 =1

Nota
IL'operazione di resettaggio viene completata in circa 10 secondi.Reset ai default di
fabbrica

MICROMASTER 420 Lista parametri
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Display a sette segmenti
Il display a sette segmenti & strutturato come mostrato di seguito:

Segment Bit 15 14 13 12 1 10 9 8

Ay
QR

SegmentBit 7 6 5 4 3 2 1 0

Le valenze dei rispettivi bit nel display vengono descritte nei parametri delle parole di
stato e di controllo.

MICROMASTER 420 Lista parametri
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1.3 Binector Input Parameter
Numero | Nome de Parametro Numero | Nome de Parametro
P0731 BI: funzione uscita digitale 1 P1113 Bl: inversione
P0800 Bl: parametro download a 0 P1124 Bl: abil. tempi rampa JOG
P0801 Bl: parametro download a 1 P1140 Bl: abilitazione RFG
P0810 BIl: CDS bit 0 (locale/remoto) P1141 Bl: start RFG
P0840 Bl: ON/OFF1 P1142 BI: abilit. val. rif. RFG
P0842 Bl: ON/OFF1 inversione P1230 Bl: abilita frenatura in c.c.
P0844 Bl: 1.0FF2 P2103 Bl: 1. tacitazione errori
P0845 Bl: 2.0FF2 P2104 Bl: 2. tacitazione errori
P0848 Bl: 1.0FF3 P2106 Bl: errore esterno
P0849 Bl: 2.0FF3 P2200 Bl: abilita controller PID
P0852 Bl: abilitazione impulsi P2220 Bl: val.rif.fisso PID sel. bit 0
P1020 Bl: selezione freq. fissa bit 0 P2221 Bl: val.rif.fisso PID sel. bit 1
P1021 Bl: selezione freq. fissa bit 1 P2222 Bl: val.rif.fisso PID sel. bit 2
P1022 Bl: selezione freq. fissa bit 2 P2235 BI: abilita PID-MOP(comando UP)
P1035 BI: abilita MOP (comando UP) P2236 BlI: abilita PID-MOP(com. DOWN)
P1036 Bl: abilita MOP (comando DOWN)
P1055 Bl: abilita JOG destro
P1056 Bl: abilita JOG sinistro
P1074 Bl: disabilita valore rif. agg.
P1110 Bl: inibiz. val. rif. freq. neg.
1.4 Connector Input Parameter
Numero | Nome de Parametro Numero | Nome de Parametro
PO771 Cl: DAC P2016[4] | Cl: PZD a colleg. BOP (USS)
P1070 Cl: V.rif. principale P2019[4] | Cl: PZD a colleg. COM (USS)
P1071 ClI: dimension. val. rif. princ. P2051[4] | Cl: PZD a CB
P1075 Cl: val. rif. aggiuntivo P2253 Cl: V.rif.PID
P1076 Cl: dimension. valore rif. agg. P2254 Cl: sorgente compens. PID
P2264 Cl: Retroazione PID
1.5 Binector Output Parameter
Numero | Nome de Parametro Numero | Nome de Parametro
r0751 BO: Parola di stato ADC r2090 BO: Parola di controllo1 da CB
r2032 BO: par. ctrl1 da coll. BO(USS) r2091 BO: parola di controllo 2 da CB
r2033 BO: par. ctrl2 da coll. BOP(USS)
r2036 BO: par. ctrl1 da coll. COM(USS)
r2037 BO: par. ctrl2 da coll. COM(USS)

12
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1.6 Connector Output Parameter

Numero | Nome de Parametro Numero | Nome de Parametro
r0020 CO: val. rif. freq. prima di RFG r1079 CO: val. rif. freq. selez.
r0021 CO: frequenza reale r1114 CO: v. rif. freq. dopo ctrl dir.
r0024 CO: frequenza uscita reale r1119 CO: val. rif. freq. prima di RFG
r0025 CO: tensione uscita reale r1170 CO: val. rif. freq. dopo RFG
r0026 CO: tensione reale DC bus r1242 CO: livello inserimento Vdc-max
r0027 CO: corrente di uscita reale r1315 CO: aumento totale tensione
r0034 CO: temperatura motore(i2t) r1337 CO: frequenza scorrimento V/f
r0036 CO: sovracc. utilizzo inverter r1343 CO:uscita freq. controller Imax
r0037 CO: temperatura inverter [°C] r1344 CO:uscita tens. controller Imax
r0039 CO: cont.energia consumata [kWh] r1801 CO: freq. effettiva di commut.
r0067 CO: limite corr. uscita reale r2015[4] | CO: PZD da colleg. BOP (USS)
r0071 CO: tens. di uscita max. r2018[4] | CO: PZD da colleg. COM (USS)
r0078 CO: corrente reale Isq r2050[4] | CO: PZD da CB
r0084 CO: flusso traferro effettivo r2224 CO: V.rif.fisso modo PID - bit4
r0086 CO: corrente reattiva reale r2250 CO: val. rif. uscita PID-MOP
r0395 CO: resistenza statorica tot [%)] r2260 CO: val.rif. reale PID
r0755 CO:ADC effett.dopo dim.[4000h] r2262 CO: val.rif. filtrato att. PID
r1024 CO: frequenza fissa reale r2266 CO: retroazione filtrata PID
r1050 CO: freq. reale uscita MOP r2272 CO: PID retroaz. dimensionata
r1078 CO: val. rif. frequenza totale r2273 CO: errore PID

r2294 CO: Uscita effettiva PID

1.7 Connector/Binector Output Parameter

Numero | Nome de Parametro Numero | Nome de Parametro
r0019 CO/BO: parola di controllo BOP r0056 CO/BO: stato controllo motore
r0052 CO/BO: parola di stato attiva 1 r0722 CO/BO: valori binari d'ingresso
r0053 CO/BO: parola di stato attiva 2 r0747 CO/BO: stato uscite digitali
r0054 CO/BO: parola ctrl. attiva 1 r2197 CO/BO: parola di monit. 1
r0055 CO/BO: parola ctrl. att.suppl.

MICROMASTER 420 Lista parametri
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1.8

Descrizione dei parametri

Nota:
| parametri di livello 4 non sono visibili con i pannelli BOP o AOP
r0000 Display azionamento Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 1
Gruppo P: ALWAYS Max: -
Visualizza |'uscita selezionata dall'utente quale definita nel parametro PO005.
Avvertenza:
Premendo per 2 secondi il pulsante "Fn" I'utente potra visualizzare i valori di tensione del circuito
intermedio, la corrente di uscita, la frequenza di uscita, la tensione di uscita e I'impostazione selezionata per
r0000 (definita nel parametro P0005).
r0002 Stato azionamento Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 2
Gruppo P: COMMANDS Max: -

Visualizza lo stato effettivo dell'azionamento.

Impostazioni possibili:

0  Modalita messa in es. (P0010= 0)

1 Azionamento pronto

2 Attiv. errore azionamento

3 Avvio azionamento (precaricaVdc)

4 Azionamento in funzione

5 Arresto (decelerazione)
Dipendenza:

Stato 3 visibile solo in fase di precarica del circuito intermedio e quando ¢ installata una scheda di
comunicazione con alimentazione esterna.

P0003 Livello di accesso utente Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 1
Gruppo P: ALWAYS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4
Definisce il livello di accesso utente ai set di parametri. Per le applicazioni piu semplici sara sufficiente
I'impostazione di default (standard).

Impostazioni possibili:
Lista param. definita da utente
1 Standard
2 Estesa
3  Esperto
4  Servizio: protetta da password protezione.

P0004 Filtro parametri Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 1
Gruppo P: ALWAYS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 22
Filtra i parametri disponibili in base alle funzioni, rendendo cosi possibile una messa in servizio
maggiormente mirata alle esigenze applicative.

Impostazioni possibili:
0  Tutti i parametri
2 Inverter
3  Motore
7  Comandi, I/O binario
8 ADCeDAC
10 Val. rif. canale / gen. rampa
12 Caratteristiche azionamento
13 Comando motore
20 Comunicazione
21 Allarmi/segnalaz./monitoraggio
22 Controller tecnol. (ad es. PID)
Esempio:
P0004 = 22 specifica che saranno visibili solo i parametri PID.
Dipendenza:
| parametri marcati con "M. in serv.rapida: Si" nella intestazione parametro sono impostabili solamente con
P0010 = 1 (Messa in servizio rapida).
MICROMASTER 420 Lista parametri
14 6SE6400-5BA00-0CPO




Edizione 10/03 Parametri
P0005 Selezione visualizzazione Min: 2 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 21 2
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 2294
Seleziona la visualizzazione per il parametro r0000 (visualizzazione azionamento).
Impostazioni frequenti:
21 Frequenza effettiva
25 Tensione di uscita
26 Tensione circuito intermedio
27 Corrente di uscita
Nota:
Queste impostazioni si riferiscono a numeri di parametri di sola lettura ("rxxxx").
Dettagli:
Si vedano le descrizioni del relativo parametro "rxxxx".
P0006 Modo di visualizzazione Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 2 3
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4

Definisce la modalita di visualizzazione per r0000 (visualizzazione azionamento).
Impostazioni possibili:

0  Alterna: v. rif. / frq. uscita

1 Pronto:v.rif. marcia:freq. uscita

2 Alterna: P0005 / freq. uscita

3 Alterna: r0002 / freq. uscita

4 Visualizza sempre P0005

Avvertenza:

Quando l'inverter non & in funzione, il display presenta alternativamente i valori relativi agli stati "Non in

funzione" e "In funzione".

Per default, vengono alternativamente visualizzati il valore di riferimento e la frequenza effettiva.

P0007 Ritardo retroilluminazione Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 2000
Definisce il periodo di tempo dopo il quale verra spenta la retroilluminazione del display se non viene
premuto alcun tasto operatore.
Valori:

P0007 =0:
Retroilluminazione sempre accesa (stato di default).

P0007 = 1-2000 :
Numero di secondi trascorsi i quali verra spenta la retroilluminazione.

MICROMASTER 420 Lista parametri
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P0010 Filtro parametri-messa in serv. Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 1
Gruppo P: ALWAYS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 30

Filtra i parametri in modo da selezionare solamente quelli appartenenti ad un determinato gruppo
funzionale.

Impostazioni possibili:

0 Pronto
1 Messa in esercizio rapida
2 Inverter

29 Scaricamento
30 Impostazione di fabbrica

Dipendenza:

Reset a 0 per la messa in funzione inverter.

P0003 (livello di accesso utente) determina anche l'accesso ai parametri.

Avvertenza:

P0010 =1

L'inverter pud essere messo in esercizio molto rapidamente e facilmente impostando P0010 = 1. Dopodiché
sono visibili soltanto i parametri importanti (ad es.: P0304, P0305, ecc.). Il valore di questi parametri deve
essere inserito uno alla volta. La fine della messa in esercizio rapida e I'avvio del calcolo interno si effettua
impostando P3900 = 1 - 3. Successivamente viene azzerato automaticamente il parametro PO010 e P3900.

P0010 =2
Solo per I'assistenza tecnica.

P0010 =29
Per trasferire un file di parametri tramite un tool PC (ad es.: DriveMonitor, STARTER) si imposta il
parametro P0O010 a 29 tramite il tool PC. Al termine dello scaricamente il tool PC azzera il parametro P0010.

P0010 =30

Per il reset si devono impostare i parametri dell'inverter PO010 a 30. L'azzeramento dei parametri viene
avviato impostando il parametro P0970 = 1. L'inverter azzera automaticamente tutti i suoi parametri ai loro
valori di default. Cio pud risultare vantaggioso se si rilevano problemi durante la messa a punto dei
parametri e si desidera riavviare. La durata delle impostazioni di fabbrica € di circa 60 s.

P0011 Blocco per param.def. da utente Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 0 3
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 65535
Dettagli:
Vedi il parametro P0013 (parametro definito dall'utente)
P0012 Tasto per param.def. da utente Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 65535
Dettagli:
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Vedi il parametro P0013 (parametro definito dall'utente).
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P0013[20] Parametro definito da utente Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 65535

Indice:

Definisce un set limitato di parametri a cui l'utente finale ha accesso.

Istruzioni per l'uso:

1.
2.
3.

4.

impostare PO003 = 3 (utente esperto)

andare agli indici da 0 a 16 del parametro P0013 (lista utente)

impostare negli indici da 0 a 16 di P0013 i parametri che si vogliono visibili per la lista definita
dall'utente. | seguenti valori sono fissi e non possono essere modificati:

- P0013 indice 19 = 12 (tasto per parametro definito dall'utente)

- P0013 indice 18 = 10 (filtro per parametro di messa in esercizio)

- P0013 indice 17 = 3 (livello di accesso utente)

impostare P0003 = 0 per attivare il parametro definito dall'utente.

P0013[0] : 1° parametro utente
P0013[1] : 2° parametro utente
P0013[2] : 3° parametro utente
P0013[3] : 4° parametro utente
P0013[4] : 5° parametro utente
P0013[5] : 6° parametro utente
P0013[6] : 7° parametro utente
P0013[7] : 8° parametro utente
P0013[8] : 9° parametro utente
P0013[9] : 10° parametro utente
P0013[10] : 11° parametro utente
P0013[11] : 12° parametro utente
P0013[12] : 13° parametro utente
P0013[13] : 14° parametro utente
P0013[14] : 15° parametro utente
P0013[15] : 16° parametro utente
P0013[16] : 17° parametro utente
P0013[17] : 18° parametro utente
P0013[18] : 19° parametro utente
P0013[19] : 20° parametro utente
Dipendenza:

Impostare dapprima P0011 ("interdizione") ad un valore diverso di PO012 ("chiave") per evitare modifiche al
parametro definito dall'utente. Impostare quindi PO003 a 0 per attivare la lista definita dall'utente.

Una volta inserita I'interdizione e attivato il parametro definito dall'utente, I'unico modo per uscire da tale
parametro (e visualizzare altri parametri) consiste nell'impostare P0012 ("chiave") al valore di PO011
("interdizione").

Avvertenza:
In alternativa, impostare P0010 = 30 (filtro per parametro di messa in esercizio = impostazione di fabbrica) e
P0970 = 1 (reset impostazione di fabbrica) per eseguire un completo ripristino alle impostazioni di fabbrica.

| valori di default di P0011 ("interdizione") e di P0012 ("chiave") sono gli stessi.

r0018

Versione firmware Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: - Def: - 1
Gruppo P: INVERTER Max: -

Visualizza il numero di versione del firmware installato.
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r0019 CO/BO: parola di controllo BOP Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMMANDS Max: -
Visualizza lo stato dei comandi pannello operatore.
Le seguenti impostazioni vengono impiegate come codici "sorgente" per il controllo a tastiera per il
collegamento a parametri di ingresso BICO.
Campi bit:
Bit00 ON/OFF1 0 NO 1 sI
Bito1l OFF2: arresto elettrico 0 SI 1 NO
Bito08 Comando a impulsi a destra 0 NO 1 SI
Bitl1l Inversione (invers v.rif) 0 NO 1 SI
Bit1l3 Potenz. motore MOP su 0 NO 1 SI
Bitl4 Potenz. motore MOP giu 0 NO 1 SI
Avvertenza:
Quando viene usata la tecnologia BICO per assegnare funzioni ai pulsanti del pannello di controllo, questo
parametro mostra lo stato effettivo dei rispettivi comandi.
Le seguenti funzioni possono essere "collegate" a singoli pulsanti:
- ON/OFFA1,
- OFF2,
- COMANDO A IMPULSI,
- INVERSIONE,
- AUMENTO,
- RIDUZIONE
r0020 CO: val. rif. freq. prima di RFG Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: Hz Def: - 3
Gruppo P: CONTROL Max: -
Visualizza il valore effettivo di riferimento frequenza (uscita dal generatore di rampa).
r0021 CO: frequenza reale Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: Hz Def: - 2
Gruppo P: CONTROL Max: -
Visualizza la frequenza effettiva di uscita dell'inverter (r0021) escludendo compensazione di scorrimento,
smorzamento risonanza e limitazione di frequenza.
r0022 velocita rotore reale Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: 1/min Def: - 3
Gruppo P: CONTROL Max: -
Visualizza la velocita calcolata del rotore, ricavata con la formula: frequenza di uscita dell'inverter [Hz] x 120
/ numero di poli.
Avvertenza:
Questo calcolo non prende in considerazione lo scorrimento dipendente dal carico.
r0024 CO: frequenza uscita reale Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: Hz Def: - 3
Gruppo P: CONTROL Max: -
Visualizza la frequenza effettiva di uscita (inclusi compensazione di scorrimento, smorzamento risonanza e
limitazione di frequenza).
r0025 CO: tensione uscita reale Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: vV Def: - 2
Gruppo P: CONTROL Max: -
Visualizza la tensione [rms] fornita al motore.
r0026 CO: tensione reale DC bus Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: V Def: - 2
Gruppo P: INVERTER Max: -
Visualizza la tensione circuito intermedio.
r0027 CO: corrente di uscita reale Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: A Def: - 2
Gruppo P: CONTROL Max: -
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Visualizza il valore [rms] di corrente motore [A].
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r0034 CO: temperatura motore(i2t) Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 2
Gruppo P: MOTOR Max: -

Visualizza la temperatura calcolata motore (Imodo2tl) come [%] del valore massimo ammissibile.
Avvertenza:

Un valore del 100 % significa che il motore ha raggiunto la temperatura di esercizio massima ammissibile.

In tal caso, l'inverter tentera di ridurre il carico motore come definito nel parametro P0610 (reazione termica

12t motore)
r0036 CO: sovracc. utilizzo inverter Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 4
Gruppo P: INVERTER Max: -

Visualizza I'utilizzo in sovraccarico dell'inverter calcolato mediante il modello 12t.

Il rapporto tra valore effettivo 12t e valore 12t massimo ammissibile fornisce l'indicazione di utilizzo in [%].
Se la corrente supera il valore di soglia per il parametro P0294 (segnalazione di sovraccarico 12t inverter),
verra generata la segnalazione A0505 (12t inverter) e ridotta la corrente di uscita dell'inverter a mezzo del

parametro P0290 (reazione di sovraccarico inverter).

Se viene superato il coefficiente di utilizzo del 100 %, verra generato I'allarme FO005 (12t inverter).

Esempio:
Corrente di uscita normalizzata
r0027 4
r0207
100 %
_I Reazione attraverso P0290
Impostazioni di fabbrica:"Ridurre la corrente"
>t
i?t [%]
r0036 4 Y A
P0294 (95 %)
>t
A0505
1 T
0 > t
Dipendenza:
r0036 > 0:
Il valore di r0036 &€ maggiore di zero solo, quando il valore nominale della corrente del convertitore viene
oltrepassato.
r0037 CO: temperatura inverter [°C] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: °C Def: - 3
Gruppo P: INVERTER Max: -
Visualizza la temperatura interna del campo di raffreddamento inverter.
r0039 CO: cont.energia consumata [kWh] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: kWh Def: - 2
Gruppo P: INVERTER Max: -

Visualizza I'energia elettrica utilizzata dall'inverter dall'ultimo reset (vedi il PO040 - reset del misuratore di
consumo energetico).
Dipendenza:
Il valore viene resettato quando
- P0040 = 1 reset del misuratore di consumo energetico.
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P0040 Reset contatore energia consum. Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 2
Gruppo P: INVERTER Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1
Resetta a zero il valore del parametro r0039 (misuratore di consumo energetico).
Impostazioni possibili:
0  Nessun ripristino
1 Azzeramento r0039
Dipendenza:
Nessun reset sino a che non viene premuto il pulsante "P" .
r0052 CO/BO: parola di stato attiva 1 Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 2
Gruppo P: COMMANDS Max: -

20

Visualizza la prima parola di stato attiva dell'inverter (formato bit) e pud essere impiegato per diagnosticare

le condizioni di stato dell'inverter.
Campi bit:
Bit0o0 Azionamento pronto

Bito01l Azionamento pronto a marcia
Bito02 Azionamento in funzione
Bit03 Attiv. errore azionamento

Bito04 OFF2 attivo
Bit05 OFF3 attivo
Bito06 Inibiz. ON activa

Bit07 Attiv. segnal. azionamento

Bito08 Scost. v. rif. / v. effett.

Bit09 Controllo PZD
Bit1lo0 Freq. max raggiunta
Bitl1l Segnalaz.:

Bitl2 Freno tratten. motore attivo

Bit1l3 Sovraccarico motore

Bitl4 Senso rotazione dx motore

Bitl5 Sovraccarico inverter
Dipendenza:

r0052 Bit0O - Bit02:

limite cor mot

0 NO 1 SI
0 NO 1 SI
0 NO 1 SI
0 NO 1 SI
0 SI 1 NO
0 SI 1 NO
0 NO 1 SI
0 NO 1 SI
0 SI 1 NO
0 NO 1 SI
0 NO 1 SI
0 SI 1 NO
0 NO 1 SI
0 SI 1 NO
0 NO 1 SI
0 SI 1 NO

Diagramma di stato dopo rete-on e comando ON/OFF1 ==> vedi sotto

Rete ON
) T_I
0 )

\

Azionamento pronto

r0052 1T it
Bit00 | a1
| ol !

\

\

\

ON/OFF1
i
0%
Precarico attivd;
174
4
0
Azionamento pronto a marcia i
r0052 1
Bit01 ;
\

Abilitazione imfulso

—

\

1
0

Azionamento in funzione
r0052 1

Bit02

Funz. a rampa ultimato

r0053 1
Bit09

\

\
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r0052 Bit03 "Attiv. errore azionamento":
L'uscita Bit3 (errore) verra invertita sull'uscita digitale (Stato basso = Errore, Stato alto = Nessun errore).

r0052 Bit08 "Scost. v. rif. / v. effett." ==> vedi il parametro P2164
r0052 Bit10 "f_act >= P1082 (f_max)" ==> vedi il parametro P1082
r0052 Bit12 "Freno tratten. motore attivo" ==> vedi il parametro P1215
r0052 Bit14 "Senso rotazione dx motore": ==> vedi sotto
ON/OFF1 A
roos4 ON
Bit00 >t
In senso contrario
r0054 T
Bit11 >t
A
fat
0 >t
In funzione
A
r0052
Bit02 >t
Motore funziona
destrak
r0052
Bit14 LY >t
sinistra non definito
I'ultimo stat & mostrato
Dettagli:
Si veda nell'introduzione la descrizione del display a 7 segmenti.
r0053 CO/BO: parola di stato attiva 2 Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 2
Gruppo P: COMMANDS Max: -
Visualizza la seconda parola di stato dell'inverter (in formato bit).
Campi bit:
Bit00 Freno in c.c. attivo 0 NO 1 SI
Bitol f act > P2167 (f off) 0 NO 1 sI
Bit02 f act <= P1080 (f min) 0 NO 1 sI
Bit03 Corr. eff. r0027 <= P2170 0 NO 1 sI
Bit04 f act > P2155 (f 1) 0 NO 1 sI
Bit05 f act <= P2155 (f 1) 0 NO 1 sI
Bit06 f act >= v. rif. 0 NO 1 SI
Bit07  Vdc_act r0026 < P2172 0 NO 1 sI
Bit08 Vdc_act r0026 > P2172 0 NO 1 sI
Bit09 Funz. a rampa ultimato 0 NO 1 SI
Bitl0  Uscita PID r2294 == P2292 (PID min) 0 NO 1 sI
Bitll  Uscita PID r2294 == P2291 (PID max) 0 NO 1 sI
Bitl4 Scaricam gr dati 0 da AOP 0 NO 1 SsI
Bitl5 Scaricam gr dati 1 da AOP 0 NO 1 SI

Dettagli:
Si veda nell'introduzione la descrizione del display a 7 segmenti.
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r0054 CO/BO: parola ctrl. attiva 1 Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMMANDS Max: -
Visualizza la prima parola di controllo dell'inverter e pud essere impiegato per rilevare quali comandi siano
attivi.
Campi bit:
Bit00 ON/OFF1 0 NO 1 SI
BitoO1l OFF2: arresto elettrico 0 SI 1 NO
Bito02 OFF3: arresto rapido 0 sSI 1 NO
Bit03 Abilitaz. impulsi 0 NO 1 SI
Bit04 Abil. gen. rampa 0 NO 1 sI
Bito05 Avvio gen. rampa 0 NO 1 sI
Bit06 Abil. valore riferimento 0 NO 1 sSI
Bit07 Conferma errore 0 NO 1 sI
Bito08 Comando a impulsi a destra 0 NO 1 SI
Bit09 Comando a impulsi a sinistra 0 NO 1 SI
Bit1o0 Controllo da PLC 0 NO 1 sI
Bitll Inversione (invers v.rif) 0 NO 1 SI
Bit13 Potenz. motore MOP su 0 NO 1 sI
Bitl4 Potenz. motore MOP giu 0 NO 1 SI
Bit1l5 Locale / Remoto 0 NO 1 ST
Dettagli:
Si veda nell'introduzione la descrizione del display a 7 segmenti.
r0055 CO/BO: parola ctrl. att.suppl. Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMMANDS Max: -
Visualizza ulteriori parole di controllo dell'inverter e pud essere impiegato per rilevare quali comandi siano
attivi.
Campi bit:
Bit0O0 Frequenza fissa Bit 0 0 NO 1 SI
BitoO1l Frequenza fissa Bit 1 0 NO 1 sI
Bit02 Frequenza fissa Bit 2 0 NO 1 SI
Bito08 PID abilitato 0 NO 1 SI
Bit09 Freno in c.c. abilitato 0 NO 1 sI
Bit13 Guasto esternol 0 sSI 1 NO
Dettagli:
Si veda nell'introduzione la descrizione del display a 7 segmenti.
r0056 CO/BO: stato controllo motore Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: CONTROL Max: -
Visualizza lo stato di controllo motore, utilizzabile per diagnosticare lo stato inverter.
Campi bit:
Bito0O Controllo inizial. ultimato 0 NO 1 sI
Bito01l Smagnet. motore terminata 0 NO 1 SI
Bit02 Impulsi abilitati 0 NO 1 SI
Bit03 Selez. avvio grad in tens 0 NO 1 SI
Bit04 Eccitazione motore terminata 0 NO 1 sI
Bit05 Aumento corr. avviamento attivo 0 NO 1 sSI
Bito06 Aumento accelerazione attivo 0 NO 1 sI
Bit07 Frequenza negativa 0 NO 1 sI
Bito08 Indebolim di campo attivo 0 NO 1 sI
Bit09 V.rif. tensione limitato 0 NO 1 sI
Bitlo0 Freq. scorrimento limit. 0 NO 1 SI
Bitll Freq. F_out > F max lim. 0 NO 1 sI
Bitl2 Selezionata inver di fase 0 NO 1 sI
Bit13 Controller I-max attivo 0 NO 1 sI
Bit14 Controller Vdc-max attivo 0 NO 1 SI
Bit1l5 Controller Vdc-min attivo 0 NO 1 sI
Dettagli:
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Si veda nell'introduzione la descrizione del display a 7 segmenti.
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r0067 CO: limite corr. uscita reale Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: A Def: - 3
Gruppo P: CONTROL Max: -

Indica la corrente di uscita limitata del convertitore.

Il parametro r0067 viene determinato/influenzato dalle seguenti operazioni:

- corrente nominale del motore P0O305

- fattore di sovraccarico del motore P0640

- protezione del motore in relazione a P0610

- r0067 ¢ inferiore o uguale alla corrente massima di uscita del convertitore r0209.
- protezione del convertitore in relazione a P0290

P0305
P0640
Motore -
Protezione motore |—>
,,,,,,,,,, [,,,,,,,,,,,,,,,,,,, Min r0067
| it r0209 »
nvertitore
| Protezione invertitore |—
Avvertenza:
Una riduzione di r0067 indica un possibile sovraccarico del convertitore o del motore.
r0071 CO: tens. di uscita max. Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: V Def: - 3
Gruppo P: CONTROL Max: -

Visualizza la tensione massima di uscita.

VA
r0071
Vmax Vmax = f(Vdc’MODmax)
(Convert.)
P0304 Vou
A (Convert.)
(Motore)
A
% > f
“ P0310
fn
(Motore)
A
P, ®
Potenza
Flusso
A
f
(C
) ) > f
««——Deflussaggio
Dipendenza:
Il valore effettivo della tensione massima di uscita dipende dalla effettiva tensione di alimentazione in
entrata.
r0078 CO: corrente reale Isq Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: A Def: - 3
Gruppo P: CONTROL Max: -

Visualizza la componente di corrente a generazione di coppia.
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r0084 CO: flusso traferro effettivo Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 4
Gruppo P: CONTROL Max: -
Visualizza il flusso di traferro in rapporto percentuale al flusso nominale motore.
r0086 CO: corrente reattiva reale Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: A Def: - 3
Gruppo P: CONTROL Max: -

Visualizza parte attiva (reale) della corrente motore.

Dipendenza:
Vale quando viene selezionato il controllo V/f nel parametro P1300 (modalita di comando); in caso
contrario, il display mostra il valore zero.

P0100 Europa/Nord America Min: 0 Livello
Stat.mes.: C Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 1
Gruppo P: QUICK Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 2

Determina se le impostazioni di potenza (ad esempio potenza nominale della targhetta dati caratteristici -
P0307) siano espresse in [kW] o [hp].

Oltre alla frequenza di riferimento (P2000) vengono qui stabilite automaticamente le impostazioni di default
per la frequenza nominale derivata dalla targhetta dei dati caratteristici (P0310) e la frequenza massima
motore (P1082).
Impostazioni possibili:
0  Europa [kW], 50 Hz
1 Nordamerica [hp], 60 Hz
2 Nordamerica [kW], 60 Hz
Dipendenza:
Dove:
- Prima di modificare questo parametro arrestare I'azionamento (e cioé disabilitare tutti gli impulsi).
- P0010 = 1 (modalita messa in esercizio) abilita le modifiche da apportare.
- Modificando il parametro P0100 si resettano sia tutti i parametri nominali motore che altri parametri da
questi dipendenti (vedi P0340 - calcolo dei parametri motore).

L'impostazione del DIP50/60 switch determina la validita delle impostazioni 0 e 1 per P0100 secondo la

seguente tabella:

1. Il parametro P0O100 ha una priorita piu elevata rispetto alla posizione del selettore DIP 50/60

2. Se, pero, si diminuisce/inserisce la tensione di rete dell'inverter e P0100 < 2, viene trasferita nel
parametro P0100 la posizione del selettore DIP50/60.

3. La posizione del selettore DIP 50/60 non ha alcun effetto se P0100 = 2.

Ciclo
potenza

si si

Rimuovere la scheda I/0O

"% _"p0o100 =1

?
si
DIP50/60 = no
50 Hz
?
DIP50/60 si
A A A
Potenza in kW Potenza in kW Potenza in hp
50 Hz 60 Hz 60 Hz
P0100=0 P0100 =2 P0100 =1

Nota:

Impostazione 2 di P0100 (==> [kW], default di frequenza 60 [Hz]) non viene sovrascritto dall'impostazione
del DIP switch 2 (vedi la precedente tabella).
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P0199 Numero sistema equip Min: 0 Livello
Stat.mes.: UT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 2
Gruppo P: - Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 255
Numero sistema equipaggiamento. Questo parametro non ha alcun effetto sul funzionamento.
r0200 Num. ident. parte di pot. att. Min: - Livello
Tipo dati: U32 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: INVERTER Max: -
Identifica la variante hardware come mostrato nella precedente tabella.
No.' MM420 Tensione & Frequenza di ingresso Pot. CT | Filtro | Gr.
Codice| MLFB kW Interno | Cost.
1 |6SE6420-2UC11-2AAX [1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz] 0,12 no A
2 |6SE6420-2UC12-5AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz| 0,25 no A
3 |6SE6420-2UC13-7AAXx [1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz| 0,37 no A
4 |6SE6420-2UC15-5AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz| 0,55 no A
5 |6SE6420-2UC17-5AAx [1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz| 0,75 no A
6 |6SE6420-2UC21-1BAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1,1 no B
7 |6SE6420-2UC21-5BAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1,5 no B
8 |B6SE6420-2UC22-2BAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz| 2,2 no B
9 |6SE6420-2UC23-0CAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 3 no C
10 |6SE6420-2UC24-0CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 4 no C
11 |6SE6420-2UC25-5CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 55 no C
12 |6SE6420-2AB11-2AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,12 CL.A A
13 |6SE6420-2AB12-5AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,25 CL.A A
14 |6SE6420-2AB13-7AAX [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,37 C.A A
15 |6SE6420-2AB15-5AAX [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,55 C. A A
16 |6SE6420-2AB17-5AAX [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,75 CL.A A
17 |6SE6420-2AB21-1BAX [1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1.1 ClL.A B
18 |6SE6420-2AB21-5BAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1,5 CLA B
19 |6SE6420-2AB22-2BAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 2,2 CL.A B
20 |6SE6420-2AB23-0CAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 3 CL.A C
21 |6SE6420-2AB23-1CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 3 CL.A C
22 |6SE6420-2AB24-0CAx [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 4 CL.A C
23 |6SE6420-2AB25-0CAx [3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 55 CL.A C
24 |6SE6420-2UD13-7AAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,37 no A
25 |6SE6420-2UD15-5AAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,55 no A
26 |6SE6420-2UD17-5AAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,75 no A
27 |6SE6420-2UD21-1AAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 1,1 no A
28 |6SE6420-2UD21-5AAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 1,5 no A
29 |6SE6420-2UD22-2BAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 2,2 no B
30 |6SE6420-2UD23-0BAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 3 no B
31 |6SE6420-2UD24-0BAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 4 no B
32 |6SE6420-2UD25-5CAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 55 no C
33 |6SE6420-2UD27-5CAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 7,5 no C
34 |6SE6420-2UD31-1CAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 11 no C
35 |6SE6420-2AD22-2BAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 2,2 CL.A B
36 |6SE6420-2AD23-0BAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 3 CL.A B
37 |6SE6420-2AD24-0BAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 4 C.A B
38 |6SE6420-2AD25-5CAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 55 CL. A C
39 |6SE6420-2AD27-5CAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 7,5 CL.A C
40 |6SE6420-2AD31-1CAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 11 CL.A C
Nota:
L'impostazione parametro r0200 = 0 indica che non sono stati identificati powerstack.
P0201 Num. ident. parte di potenza Min: 0 Livello
Stat.mes.: C Tipo dati: U16 Unita: - Def: 0 3
Gruppo P: INVERTER Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 65535

Conferma I'effettivo powerstack identificato.
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r0203 Attuale tipo di inverter Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: INVERTER Max: -
Numero tipologico dell'effettivo powerstack identificato.
Impostazioni possibili:
1  MICROMASTER 420
2  MICROMASTER 440
3  MICRO-/COMBIMASTER 411
4  MICROMASTER 410
5 Riservato
6 MICROMASTER 440 PX
7 MICROMASTER 430
r0204 Caratt. parte di potenza Min: - Livello
Tipo dati: U32 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: INVERTER Max: -
Visualizza le caratteristiche hardware del powerstack.
Campi bit:
Bit00 Tens ingres c.c. 0 NO 1 SI
Bit01 Filtro RFI 0 NO 1 sI
Avvertenza:
L'impostazione parametro r0204 = 0 indica che non sono stati identificati powerstack.
r0206 Potenza nom.inverter [kW]/[hp] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: - Def: - 2
Gruppo P: INVERTER Max: -

Visualizza la potenza nominale motore dall'inverter.
Dipendenza:

Il valore viene visualizzato in [kW] o [hp], a seconda dell'impostazione del parametro P0O100 (funzionamento

per Europa / Nord America).

r0206 [hp] = 0.75 - 0206 [kW]

r0207 Corrente nominale inverter Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: A Def: - 2
Gruppo P: INVERTER Max: -
Visualizza la corrente massima continua di uscita dell'inverter.
r0208 Tensione nominale inverter Min: - Livello
Tipo dati: U32 Unita: V Def: - 2
Gruppo P: INVERTER Max: -
Visualizza la tensione nominale di rete in c.a. dell'inverter.
Valori:
r0208 = 230: 200 -240 V +/- 10 %
r0208 =400 : 380 -480V +/- 10 %
r0208 = 575 : 500 - 600 V +/- 10 %
r0209 Corrente massima inverter Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: A Def: - 2
Gruppo P: INVERTER Max: -
Visualizza la corrente massima di uscita dell'inverter.
Dipendenza:

Il parametro r0209 dipende dal derating che a sua volta viene influenzato dalla frequenza di impulso P1800,
dalla temperatura ambientale P0625 e dall altezza di installazione. | valori del derating sono contenuti nelle

istruzioni per il funzionamento.
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P0210 Tensione di rete Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: V Def: 230 3
Gruppo P: INVERTER Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 1000
Con il parametro P0210 viene immessa la tensione di rete. Questo valore viene predisposto in funzione del
tipo di convertitore. Se il valore di predisposizione non coincide con il valore della tensione di rete, il
parametro P0210 deve essere adattato.

Se il parametro P0210 viene modificato, vengono modificate anche le soglie elencate nel seguente
paragrafo.

Dipendenza:
Ottimizza il controller Vdc, che amplia il tempo di decelerazione se I'energia rigenerativa fornita dal motore
arrivasse altrimenti a provocare un disinserimento da sovratensione nel circuito intermedio.
La riduzione del valore consente al controller di inserirsi prima riducendo il rischio di sovratensioni.
Impostare il parametro P1254 ("Autorilevamento livelli di inserimento Vdc") = 0. | livelli di inserimento per il
controller Vdc e la frenatura compound vengono quindi derivati direttamente dal parametro P0210 (tensione
di rete).
Soglia di inserzione Vdc_max =1.15. JE .P0210
Soglia di inserzione Corrente frenatura compound =1.13- \/E -P0210

Avvertenza:
Se la tensione di rete € superiore al valore immesso, si potra verificare il disinserimento automatico del
controller Vdc per evitare I'accelerazione del motore. In tal caso verra generata una segnalazione di allarme
(A0910).

r0231[2] Lunghezza max. cavo Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: m Def: - 3

Gruppo P: INVERTER Max: -
Parametro indicizzato per visualizzare la lunghezza massima consentita del cavo che corre tra l'inverter ed
il motore.

Indice:
r0231[0] : Lunghezza max. cavi nonschermati
r0231[1] : Lunghezza max. cavi schermati

Nota:
Per la piena conformita EMC, il cavo schermato non deve superare la lunghezza di 25 m quando &
installato un filtro EMC.

P0290 Reazione sovraccarico inverter Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 2 3
Gruppo P: INVERTER Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 3
Seleziona la reazione dell'inverter ad una condizione di sovratemperatura interna.

Queste grandezze fisiche influenzano la reazione al sovraccarico dell'inverter (vedi schema):
- temperatura del dissipatore
- convertitore 12t
Sorveglianza dell'inverter Reazione sovraccarico inverter
. _._ P00 _
o - i |
I I : .
10036 izt i L A0504
. P0294 . | Controllo | -
| | ' i max b A0505
i | |/_’ - |
. Temperatura ' '
r0037 | |—>| A0506
> dissipatore I I ,
X P0292 [ I
| | \_’ Controllo | ; F0004
i | ! f_impulsi | -
| | —{_Fooos_]
| | | . F0005
s P 1
Impostazioni possibili:
0 Riduzione frequenza di uscita
1  Disinserimento (FO004)
2 Riduz. freq. impulsi e di uscita
3 Riduz. freq. imp. quindi disins.
Nota:

P0290 = 0:

La riduzione della frequenza di uscita viene attivata di solito solo se viene ridotto anche il carico. Questo
un esempio valido per applicazioni con coppia variabile con una caratteristica di coppia quadratica come le
pompe o ventole.

Se la misura presa non riduce a sufficienza la temperatura interna si avra sempre il disinserimento.

La frequenza impulsi P1800 viene di norma ridotta solo se superiore a 2 kHz. La frequenza impulsi attuale
viene mostrata nel parametro r1801.
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P0292 Segnalaz. sovraccarico inverter Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: °C Def: 15 3
Gruppo P: INVERTER Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 25
Determina la differenza di temperatura (in [°C]) tra la soglia termica di disinserzione e la soglia termica di
allarme del convertitore statico di frequenza. Il valore della soglia di disinserzione € in questo caso integrato
nel convertitore e non pud essere modificato dall'utente.
Soglia di preallarme temperatura del convertitore T, *
Twarn = Tyip- P0292 =110 °C - P0292
P0294 Segnalaz. sovracc. inverter 12t Min:  10.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 95.0 4
Gruppo P: INVERTER Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 100.0
Definisce il valore [%] a cui viene generata la segnalazione A0505 (inverter 12t).
Il calcolo 12t inverter viene utilizzato per stimare un periodo massimo tollerabile di sovraccarico inverter. Il
valore di calcolo 12t viene ritenuto = 100 % quando viene raggiunto tale periodo massimo tollerabile.
Dipendenza:
La corrente di uscita del convertitore viene cosi ridotta che il valore-i2t di 100% non viene oltrepassato.
Avvertenza:
100 % = carico nominale stazionario.
P0295 Ritardo disin. ventil. inverter Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: s Def: O 3
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 3600
Definisce il ritardo in secondi del disinserimento della ventola dopo I'arresto dell'azionamento.
Avvertenza:
Impostando questo parametro a 0, la ventola si disinserira contemporaneamente all'arresto motore, non
prevedendo cioé alcun tempo di ritardo.
P0300 Selezione tipo di motore Min: 1 Livello
Stat.mes.: C Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 2
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 2

Seleziona il tipo motore.

Questo parametro é richiesto durante la messa in esercizio per selezionare il tipo di motore e ottimizzare le
prestazioni dell'inverter. La maggior parte dei motori € di tipo asincrono, se in dubbio ricorrere alla seguente

formula.
60
P0311

x=P0310-

x=1,2,..,n: Motore sincrono

x#1,2,..,n: Motore asincrono

Se il risultato & un numero intero, il motore & di tipo sincrono.

Impostazioni possibili:

1 Motore asincrono
2  Motore sincrono

Dipendenza:

28

Modificabile solo quando P0010 = 1 (messa in esercizio rapida).

Se viene selezionato il motore sincrono, le seguenti funzioni non sono disponibili:
- P0308 Fattore di potenza

- P0309 Rendimento motore

- P0346 Tempo di magnetizzazione

- P0347 Tempo di smagnetizzazione

- P1335 Compensazione di scorrimento

- P1336 Limite di scorrimento

- P0320 Corrente di magnetizzazione motore

- P0330 Scorrimento nominale motore

- P0331 Corrente nominale di magnetizzazione
- P0332 Fattore nominale di potenza

- P0384 Costante temporale rotore

- P1200, P1202, P1203 Avwvio al volo

- P1232, P1232, P1233 Frenaturain c.c.
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P0304 Tensione nominale motore Min: 10 Livello
Stat.mes.: C Tipo dati: U16 Unita: V Def: 230 1
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 2000

Tensione nominale motore [V] dalla targhetta dei dati caratteristici. || seguente schema mostra una tipica
targhetta dei dati caratteristici con le posizioni per i rispettivi dati motore.

P0310 P0304

3-Mot.  TLA70964-4AA10
§D E w [E[ @5 E0107/471101 01 001 IEC/EN 60034 c%

DR, [EiEgiT 16kg IMB3 090L IP55 Th.CLF

50 Hz 230/400 V A/Y 60 Hz 460 VA
(O 15kw593.4 A 1,75 kW 3,4 A
m— c[s9 0,81 | 1420/min cos(p 0,81 1720/min
220-24¢|3842( v /Y 440-480 VA
6.2-5,4/},6-1,2 A 3,633A
P0307 | PO305

P0308 PO0311
Dipendenza:
Modificabile solo quando P0010 = 1 (messa in esercizio rapida).
'\ Allarme di cautela:
L’input dei dati della targhetta deve coincidere con il cablaggio del motore (stella/triangolo). Cioé con un
circuito a triangolo del motore devono essere riportati di dati della targhetta "triangolo”.

Collegamento trifase per motori

Linea 3AC 230/400 V Linea 3AC 400/690 V
Invertitore Invertitore
Co T I Tw2 vz v o I w2 U2 ve

230V 400 V 400 vV 690 V
U1 U1
U1 u1
V1 V1 V1 V1
W1 W1 W1 w1
Collegamento a triangolo Collegamento a stella Collegamento a triangolo  Collegamento a stella
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P0305 Corrente nominale motore Min:  0.01 Livello
Stat.mes.: C Tipo dati: Float Unita: A Def: 3.25 1
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 10000.00

Corrente nominale motore [A] dalla targhetta dei dati caratteristici - vedi lo schema nel parametro P0304.
Dipendenza:
Modificabile solo quando P0010 = 1 (messa in esercizio rapida).

Dipende anche da P0320 (corrente di magnetizzazione motore).

Avvertenza:
Il valore massimo del parametro P0305 dipende dalla massima corrente del convertitore statico di
frequenza r0209 e dal tipo di motore come segue:

Motore asincrono: P0305 max, asyn =r0209
Motore sincrono: P0305 max, syn =2 -r0209

Per il valore minimo si consiglia di fare in modo che il rapporto tra P0O305 (corrente nominale del motore) e
r0207 (corrente nominale convertitore statico di frequenza) non sia minore di:

P0305
r0207

VIf: 1 <
8

Il valore minimo € dato dal rapporto 1/32 tra la corrente nominale del motore e la corrente nominale del
convertitore statico di frequenza.

P0307 Potenza nominale motore Min:  0.01 Livello
Stat.mes.: C Tipo dati: Float Unita: - Def: 0.12 1
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 2000.00

Potenza nominale motore [kW/hp] dalla targhetta dei dati caratteristici.

Dipendenza:
Se P0100 = 1, i valori saranno in [hp] - vedi lo schema nel parametro P0304 (targhetta dei dati
caratteristici).

Modificabile solo quando P0010 = 1 (messa in esercizio rapida).

P0308 CosPhi nominale motore Min:  0.000 Livello
Stat.mes.: C Tipo dati: Float Unita: - Def: 0.000 2
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 1.000

Fattore di potenza nominale motore (cosPhi) dalla targhetta dei dati caratteristici - vedi lo schema nel
parametro P0304.

Dipendenza:
Modificabile solo quando P0010 = 1 (messa in esercizio rapida).

Visibile solo quando P0100 = 0 o 2, (potenza motore immessa in [kW]).

L'impostazione 0 causa il calcolo interno del valore (vedi r0332).

P0309 Rendimento nominale motore Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: C Tipo dati: Float Unita: % Def: 0.0 2
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 99.9

Rendimento nominale motore in [%] dalla targhetta dei dati caratteristici.
Dipendenza:

Modificabile solo quando P0010 = 1 (messa in esercizio rapida).

Visibile solo quando P0100 = 1, (e cioe potenza motore immessa in [hp]).

L'impostazione 0 causa il calcolo interno del valore (vedi r0332).

Avvertenza:
100 % = superconduzione
Dettagli:
Vedi lo schema nel parametro P0304 (targhetta dei dati caratteristici)
P0310 Frequenza nominale motore Min:  12.00 Livello
Stat.mes.: C Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 50.00 1
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 650.00

Frequenza nominale motore [Hz] dalla targhetta dei dati caratteristici.
Dipendenza:
Modificabile solo quando P0010 = 1 (messa in esercizio rapida).

Il numero di coppie di poli viene ricalcolato automaticamente se il parametro viene modificato.
Dettagli:
Vedere lo schema nel parametro P0304 (targhetta dei dati caratteristici)
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P0311 Velocita nominale motore Min: 0 Livello
Stat.mes.: C Tipo dati: U16 Unita: 1/min Def: O 1
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 40000

Velocita nominale motore [giri/minuto] dalla targhetta dei dati caratteristici.
Dipendenza:

Modificabile solo quando P0010 = 1 (messa in esercizio rapida).

L'impostazione 0 causa il calcolo interno del valore.

Richiesto per la regolazione vettoriale ed il controllo V/f con il regolatore di velocita.

Per il corretto funzionamento, la compensazione di scorrimento nel controllo V/f richiede la velocita
nominale motore.

Il numero di coppie di poli viene ricalcolato automaticamente se il parametro viene modificato.

Dettagli:
Vedere lo schema nel parametro P0304 (targhetta dei dati caratteristici)
r0313 Coppie poli motore Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: MOTOR Max: -
Visualizza il numero di coppie di poli motore che l'inverter sta attualmente utilizzando per i calcoli interni.
Valori:
r0313 = 1 : motore bipolare
r0313 = 2 : motore quadripolare
etc.
Dipendenza:
Ricalcolato automaticamente quando vengono modificati i parametri P0310 (frequenza nominale motore) o
P0311 (velocita nominale motore).
r0313 =60 . P0310.
P0311
P0320 Corrente di magnetiz. motore Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: Float Unita: % Def: 0.0 3
Gruppo P: MOTOR Attivo: Subito M.es.rapida: Si Max: 99.0
Definisce la corrente di magnetizzazione motore in rapporto percentuale a PO305 (corrente nominale
motore).
Dipendenza:
P0320 = 0:
L'impostazione 0 causa il calcolo a base P0340 = 1 (dati immessi dalla targhetta dei dati caratteristici) o a
base P3900 = 1 - 3 (fine messa in esercizio rapida).
r0330 Scorrimento nominale motore Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 3
Gruppo P: MOTOR Max: -
Visualizza lo scorrimento nominale motore in rapporto percentuale a P0310 (frequenza nominale motore) e
a P0311 (velocita nominale motore).
P0310 _Po3it, r0313
r0330 [%] = 60 -100 %
P0310
r0331 Corrente nominale di magnetiz. Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: A Def: - 3
Gruppo P: MOTOR Max: -
Visualizza la corrente di magnetizzazione calcolata del motore in [A].
r0332 Fattore potenza nominale Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: - Def: - 3
Gruppo P: MOTOR Max: -

Visualizza il fattore di potenza per il motore

Dipendenza:
Il valore viene calcolato internamente se PO308 (cosPhi nominale motore) € impostato a 0; in caso
contrario, viene visualizzato il valore immesso in P0O308.
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P0335 Raffreddamento motore Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 2
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 1

Seleziona il sistema di raffreddamento motore utilizzato.
Impostazioni possibili:

0 Raffreddamento autonomo

1 Raffreddamento forzato

Attenzione:
Non combinare le seguenti impostazioni:

P0610=1e P0335=002

e cioé, la segnalazione e riduzione della corrente massima (risultante in una riduzione della frequenza di
uscita) al raggiungimento della soglia 12t in congiunzione con I'impostazione ventola "autoventilato" o

"autoventilato e ventola interna”.

Nei cicli a carico costante, l'inosservanza delle presenti indicazioni produrrebbe la sola riduzione della

frequenza, con la conseguenza che il motore continuerebbe a surriscaldarsi !

Eccezione:

Nelle applicazioni a coppia variabile, la riduzione della corrente massima comporta automaticamente la

riduzione dei valori di carico e corrente.

Nota:
I motori serie 1LA1 e 1LA8 sono provvisti di ventola interna. Tale ventola interna non € da confondere con
quella situata sull'estremita dell'albero motore.
P0340 Calcolo parametri motore Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 2
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1

Calcola vari parametri motore, tra cui:

P0340 =1

P0344

Peso motore

P0346

Tempo di magnetizzazione

P0347

Tempo di smagnetizzazione

P0350

Resistenza statorica

P0611

Costante temporale motore 12t

P1253

Limita uscita controller Vdc

P1316

Aumento frequenza finale

P2000

Frequenza di riferimento

P2002

Corrente di riferimento

XIX|X|[X[|X]|X|X]|X]|X

Impostazioni possibili:
0  Nessun calcolo
1 Parametrizzazione completa

Avvertenza:

Questo parametro é richiesto durante la messa in esercizio per ottimizzare le prestazioni dell'inverter.

P0344

Peso motore Min: 1.0
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: kg Def: 94
Gruppo P: MOTOR Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 6500.0

Livello

3

Specifica il peso motore [kg].

Avvertenza:

Questo valore viene impiegato nel modello termico del motore.

Viene di norma calcolato automaticamente da P0340 (parametri motore) ma pu6 anche essere immesso

manualmente.

P0346

Tempo di magnetizzazione Min:  0.000 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 1.000 3
Gruppo P: MOTOR Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 20.000

Imposta il tempo di magnetizzazione [s], e cioé il tempo di attesa tra I'abilitazione impulsi e l'inizio
dell'accelerazione. Durante tale periodo di tempo accresce la magnetizzazione motore.

Il tempo di magnetizzazione viene di norma calcolato automaticamente ricavandolo dai dati motore, e

corrisponde alla costante temporale rotore (r0384).

Avvertenza:
Se le impostazioni di aumento sono superiori al 100 %, la magnetizzazione potrebbe venire ridotta.
Nota:

Una eccessiva riduzione di tale tempo potrebbe comportare l'insufficiente magnetizzazione del motore.
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P0347 Tempo di smagnetizzazione Min:  0.000 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 1.000 3
Gruppo P: MOTOR Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 20.000

Modifica il periodo di tempo intercorrente dopo un comando OFF2 o una condizione di errore, prima che
possano essere riabilitati gli impulsi.

Avvertenza:
Il tempo di smagnetizzazione & pari a circa 2,5 volte il valore in secondi della costante temporale rotore
(r0384).

Nota:

Non attivo in seguito ad una decelerazione normalmente completata, ad esempio dopo un comando OFF1,
OFF3 0 JOG (comando a impulsi).

Se il tempo viene diminuito eccessivamente si avranno disinserimenti dovuti a sovracorrente.

P0350 Resistenza statorica Min:  0.00001 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Ohm Def: 4.00000 2
Gruppo P: MOTOR Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 2000.00000

Valore di resistenza statorica in [Ohm] per il motore collegato (da linea a linea). Il valore parametrico include
la resistenza cavo.

Vi sono tre modi per determinare il valore per questo parametro:

1. Calcolare usando
- P0340 = 1 (dati immessi dalla targhetta dei dati caratteristici) o
- P0010 =1, P3900 = 1,2 o 3 (fine messa in esercizio rapida).

2. Misurare usando P1910 = 1 (identificazione dati motore - il valore relativo alla resistenza statorica viene
sovrascritto).

3. Misurare manualmente con un ohmmetro.

Avvertenza:
Dal momento in cui viene misurato da linea a linea, questo valore pud apparire superiore (sino al doppio) di
quanto previsto.

Il valore immesso nel parametro P0350 (resistenza statorica) &€ quello ottenuto con I'ultimo metodo

utilizzato.
r0370 Resistenza statorica[%] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 4
Gruppo P: MOTOR Max: -

Visualizza la resistenza statorica standardizzata del circuito equivalente al motore (valore di fase) in [%].
Avvertenza:

\
100 % <=>Z, = Vpn __vn_ PO304

loh 3.y +/3-P0305

r0372 Resistenza cavo[%)] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 4
Gruppo P: MOTOR Max: -

Visualizza la resistenza cavo standardizzata del circuito equivalente al motore (valore di fase) in [%]. Viene
stimata corrispondere al 20 % della resistenza statorica.
Avvertenza:

\%
100 % <=> ZN = Mph _ VN _ P0304

loh 3.y +/3-P0305

r0373 Resistenza statorica nom. [%] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 4
Gruppo P: MOTOR Max: -
Visualizza la resistenza statorica nominale del circuito equivalente al motore (valore di fase) in [%].
Avvertenza:
\%
100 % <=>7, = ~oh —_Vn___ POSO4
loh 3.y  +/3-P0305
r0374 Resistenza rotore [%] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 4
Gruppo P: MOTOR Max: -

Visualizza la resistenza standardizzata rotore del circuito equivalente al motore (valore di fase) in [%].
Avvertenza:

\
100 % <=>Z, = Vpn __vn_ PO304

loh 3.y +/3-P0305
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r0376 Resistenza nominale rotore [%)] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 4
Gruppo P: MOTOR Max: -
Visualizza la resistenza nominale rotore del circuito equivalente al motore (valore di fase) in [%].
Avvertenza:
100 % <=> Z,, = Von __ VU _ P0304
lon 3.y +/3-P0305
r0377 Reattanza di dispersione tot [%)] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 4
Gruppo P: MOTOR Max: -
Visualizza la reattanza di dispersione totale standardizzata del circuito equivalente al motore (valore di fase)
in [%].
Avvertenza:
100 % <=> 7, = Von __UN_ _ P0304
loh 3.y +/3-P0305
r0382 Reattanza principale [%)] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 4
Gruppo P: MOTOR Max: -
Visualizza la reattanza principale standardizzata del circuito equivalente al motore (valore di fase) in [%].
Avvertenza:
100 % <=> Z,, = Von __ VU _ P0304
loh 3.y +/3-P0305
r0384 Costante temporale rotore Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: ms Def: - 3
Gruppo P: MOTOR Max: -
Visualizza la costante temporale calcolata del rotore [ms].
r0386 Costante tempo dispersione tot. Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: ms Def: - 4
Gruppo P: MOTOR Max: -
Visualizza la costante temporale totale di dispersione del motore.
r0395 CO: resistenza statorica tot [%)] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 3
Gruppo P: MOTOR Max: -
Visualizza la resistenza statorica del motore come [%] della resistenza combinata statore/cavo.
Avvertenza:
\%
100 % <=>Z, = ~P = Vn___ PO304
loh /3.1y +/3-P0305
P0610 Reazione 12t motore Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 2 3
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 2

Definisce la reazione quando I'l2t motore raggiunge la soglia di segnalazione.

Impostazioni possibili:

0 Allarme, nessuna reazione, nessun errore FO011
1 Allarme, riduzione Imax, errore FO011
2  Allarme, nessuna reazione, errore F0011

Dipendenza:

Ptyip [%] = Py [%]-1.1=P0614 - 1.1

34

Avvertenza:

P0610 = 1:

Una riduzione della corrente massima ammessa Imax, comporta una riduzione della frequenza di uscita.
La sorveglianza I?t consente di proteggere il motore dal surriscaldamento.

La temperatura del motore dipende da numerosi fattori, in modo particolare dalla dimensione del motore,
dalla temperatura ambientale, dal carico precedente del motore e naturalmente dalla corrente di carico. (In
effetti il quadrato della corrente determina il riscaldamento del motore e la temperatura aumenta
gradualmente - quindi I%t).

Siccome la maggior parte dei motori viene raffreddata da ventilatori incorporati che girano alla velocita del
motore, anche la velocita del motore costituisce un fattore importante. Ovviamente un motore che gira ad
alta tensione (probabilmente a causa di una sovralimentazione) e a bassa velocita, si riscaldera piu
rapidamente di un motore che gira a 50 o 60 Hz, a pieno carico.

I MM4 tiene conto di questi fattori.
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P0611 Costante temporale motore 12t Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: s Def: 100 2
Gruppo P: MOTOR Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 16000
Costante di tempo termica del motore.

Il tempo in cui il motore raggiunge la soglia termica di carico viene calcolato in funzione della costante di
tempo termica. Se si aumenta questo tempo si allunga anche il tempo calcolato per il raggiungimento della
soglia termica di carico.
Il parametro P0611 viene determinato automaticamente in funzione dei dati del motore durante la messa in
servizio rapida oppure durante il calcolo dei parametri del motore P0340. Al termine della messa in servizio
rapida o del calcolo dei parametri del motore, questo valore pud essere sostituito con un valore del
costruttore del motore.
Esempio:
Per un motore 1LA7063, in versione 2 poli il valore &€ 8 min (vedi tabella). Il valore per P0611 si ricava con:
PO611=8min-60 ——=480's
min
Per i motori normalizzati Siemens 1LA7 vengono riportate, nella seguente tabella, le costanti di tempo
termiche in minuti:
Tipo 2 poli 4 poli 6 poli 8 poli
1LA7050 13 13 - -
1LA7053 13 13 - -
1LA7060 8 11 - -
1LA7063 8 13 12 -
1LA7070 8 10 12 12
1LA7073 8 10 12 12
1LA7080 8 10 12 12
1LA7083 10 10 12 12
1LA7090 5 9 12 12
1LA7096 6 11 12 14
1LA7106 8 12 12 16
1LA7107 - 12 - 16
1LA7113 14 11 13 12
1LA7130 11 10 13 10
1LA7131 11 - - -
1LA7133 - 10 14 10
1LA7134 - - 16 -
1LA7163 15 19 20 12
1LA7164 15 - - 14
1LA7166 15 19 20 14
Dipendenza:
P0611 < 99 s (Sorveglianza 12t disattivata):
L'attivazione del calcolo 12t avviene impostando un parametro su > 99s.
Avvertenza:

Effetto It:

Il quadrato della corrente del motore normalizzata (corrente del motore misurata r0027 divisa per la corrente
nominale P0305) considerata con la costante di tempo termica del motore, determina il valore It del
motore.

Inoltre nel calcolo interviene anche la frequenza di uscita (giri del motore) per considerare il raffreddamento
del ventilatore del motore.

Se il parametro P0335 viene modificato per un motore con raffreddamento esterno, conseguentemente
viene anche modificato il calcolo.

Il valore I’t rappresenta una dimensione per il riscaldamento / temperatura del motore.

Se l'utilizzatore non imposta i parametri, come ad esempio P0344 (peso del motore), viene utilizzato un
valore calcolato sulla base di un motore Siemens.

In caso di necessita & possibile modificare la costante di tempo del motore con P0611, che equivale a
sovrascrivere il valore calcolato.

Il valore di I2t risultante, viene visualizzato in r0034.

Quando questo valore raggiunge quello impostato in P0614 (default: 100%), viene emessa una
segnalazione A0511 e, in funzione di P0O610, avviene una reazione oppure, al raggiungimento della soglia di
disinserzione, viene emesso un guasto.
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Soglia di disinserzione
1.1.-P0614
P0611

[ 0027 T T Motore

i2t
PO305 ) %’ ;0234 »{ reaz. |—» Ridurre |_max
it
10021 : ! oot

P0610
P0310 1

P0335
P0614
Soglia temp. motore
P0614 Livello segnalaz sovrac mot. 12t Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def:  100.0 2
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 400.0

Definisce il valore [%] a cui viene generata la segnalazione A0511 (sovratemperatura motore).
La temperatura del motore dipende da molteplici fattori, tra i quali la grandezza del motore, la temperatura
ambiente, il carico del motore e naturalmente la corrente del carico. (Il quadrato del valore di corrente
determina il riscaldamento del motore e la temperatura cresce con il passare del tempo P0611 percio, It).
Un valore I2t, pari al 100 %, di un motore indica che il motore ha raggiunto la sua temperatura massima di
esercizio ammessa. |l valore attuale del calcolo It viene visualizzato nel parametro r0034

Dipendenza:
La disattivazione della sovratemperatura motore (FO011) viene scatenato al 110 % di P0614.

izt“’ip [%)] = it yyar [%] - 1.1=P0614 - 1.1

P0640 Fattore di sovraccarico mot. [%] Min:  10.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 150.0 2
Gruppo P: MOTOR Attivo: Subito M.es.rapida: Si Max: 400.0

Definisce il limite di corrente di sovraccarico motore in rapporto percentuale al valore di corrente impostato
nel parametro P0305 (corrente nominale motore).

Dipendenza:
Limitato alla corrente massima inverter o al 400 % della corrente nominale motore (P0305), a seconda di
quale dei due valori sia inferiore.

min (r0209, 4 - P0305)

P0640max = -100
P0305
Dettagli:
Vedi il diagramma funzionale per la limitazione di corrente.
P0700 Selezione sorgente comando Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 2 1
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 6

Seleziona la sorgente di comando digitale.
Impostazioni possibili:

0 Impostaz. di fabbrica di default

1  BOP (tastiera)

2  Terminale

4 USS su collegamento BOP

5 USS su collegamento COM

6 CB su collegamento COM
Esempio:

Se si passa dall'impostazione P0O700 = 1 alla PO700 = 2, tutti gli ingressi digitali passeranno alle
impostazioni di default.

BOP

Morsettiera f---

1 PO700=2
Bé’,asﬁnk """"""""" » Controllo sequenza
USS A A
COM link A A 4
CB Canale Controllo
COM link riferimenti™—| “motore

T\ Allarme di cautela:

. Se viene modificato il parametro P0700, tutti i parametri Bl vengono ripristinati sulle impostazioni di fabbrica
(valore default) oppure sui valori elencati nella seguente tabella.

Se il convertitore statico di frequenza deve essere controllato con AOP, si deve scegliere la fonte di

comando USS con I'adeguata interfaccia. Se AOP ¢ collegato all’interfaccia link del BOP allora nel

parametro PO700 deve essere registrato il valore 4 (P0700=4).

MICROMASTER 420 Lista parametri
36 6SE6400-5BA00-0CPO



Edizione 10/03

Parametri

Avvertenza:
Modificando questo parametro si resettano (ai valori di default) tutte le impostazioni sull'elemento
selezionato.
P0700=0 |P0700=1 |P0700=2 |[P0700=4 |P0700=5 |P0700=6
P0701 1 0 1 0 0 0
P0702 12 0 12 0 0 0
P0703 9 9 9 9 9 9
P0704 0 0 0 0 0 0
P0705 15 15 15 15 15 15
P0731 52.3 52.3 52.3 52.3 52.3 52.3
P0800 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P0801 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P0840 722.0 19.0 722.0 2032.0 2036.0 2090.0
P0842 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P0844 1.0 19.1 1.0 2032.1 2036.1 2090.1
P0845 19.1 19.1 19.1 19.1 19.1 19.1
P0848 1.0 1.0 1.0 2032.2 2036.2 2090.2
P0849 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0
P0852 1.0 1.0 1.0 2032.3 2036.3 2090.3
P1020 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P1021 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P1022 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P1035 19.13 19.13 19.13 2032.13 2036.13 2090.13
P1036 19.14 19.14 19.14 2032.14 2036.14 2090.14
P1055 0.0 19.8 0.0 2032.8 2036.8 2090.8
P1056 0.0 0.0 0.0 2032.9 2036.9 2090.9
P1074 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P1110 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P1113 7221 19.11 7221 2032.11 2036.11 2090.11
P1124 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P1140 1.0 1.0 1.0 20324 2036.4 2090.4
P1141 1.0 1.0 1.0 2032.5 2036.5 2090.5
P1142 1.0 1.0 1.0 2032.6 2036.6 2090.6
P1230 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P2103 722.2 722.2 722.2 722.2 722.2 722.2
P2104 0.0 0.0 0.0 2032.7 2036.7 2090.7
P2106 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0
P2200 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P2220 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P2221 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
pP2222 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P2235 19.13 19.13 19.13 2032.13 2036.13 2090.13
P2236 19.14 19.14 19.14 2032.14 2036.14 2090.14

| parametri seguenti non vengono sovrascritti modificando P0700:

P0810
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P0701 Funzione ingresso digitale 1 Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 2
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 99

Seleziona la funzione dell'ingresso digitale 1.
Canale DIN (ad esempio DIN1 - PNP)

----- O K9 PNP/NPN DIN
! P24 (PNP) 0..1 P0701
Ki8 P0725 (1)
0V (NPN) -1
y Debounce time: DIN
. 24V 0..3
| P0724 (3) A
I v v ‘ Funzione
o/ I CO 03 24 V |T 0|
- o| No o//c > s 11 | g & 10722 > Pxxx BI: ...
. 1 1 R 107220 ) )
d BO: Bin.inp.val
I CO/BO
|

ov

Impostazioni possibili:

Ingresso digitale disabilitato
ON/OFF1

ON inversione/OFF1

OFF2 rall. inerz sino ad arresto
OFF3 - decelerazione rapida
Conferma errore

Comando a impulsi a destra
Comando a impulsi a sinistra
Inversione

MOP su (aumento freq.)
MOP giu (diminuzione freq.)
FF (Diretto)

FF (Diretto + ON)

FF (Binario + ON)
Locale/remoto

Abilitazione freno in c.c.
Disinserimento esterno

Disabil. v. rif. aggiuntivo freq
Abilita parametrizzazione BICO

Dipendenza:
Impostando il valore 99 (abilita la parametrizzazione BICO) per poter eseguire l'operazione di reset &
necessario che i parametri

P0700 sorgente di comando o
P0010 =1, P3900 = 1 - 3 fine messa in esercizio rapida siano o che il parametro
P0010 = 30, P0970 = 1 reset impostazione di fabbrica sia.

Nota:
L'impostazione 99 (BICO) é riservata al personale esperto
P0702 Funzione ingresso digitale 2 Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 12 2
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 99

38

Seleziona la funzione dell'ingresso digitale 2.
Impostazioni possibili:

Dettagli:

Ingresso digitale disabilitato
ON/OFF1

ON inversione/OFF1

OFF2 rall. inerz sino ad arresto
OFF3 - decelerazione rapida
Conferma errore

Comando a impulsi a destra
Comando a impulsi a sinistra
Inversione

MOP su (aumento freq.)
MOP giu (diminuzione freq.)
FF (Diretto)

FF (Diretto + ON)

FF (Binario + ON)
Locale/remoto

Abilitazione freno in c.c.
Disinserimento esterno

Disabil. v. rif. aggiuntivo freq
Abilita parametrizzazione BICO

Vedi il parametro PO701 (funzione ingresso digitale1).
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P0703 Funzione ingresso digitale 3
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: -

Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No

Min:
Def:

Max:

0
9
99

Livello

2

Seleziona la funzione dell'ingresso digitale 3.
Impostazioni possibili:
0 Ingresso digitale disabilitato
1 ON/OFF1
2 ONinversione/OFF1
3  OFF2rall. inerz sino ad arresto
4  OFF3 - decelerazione rapida
9  Conferma errore

10 Comando a impulsi a destra

11 Comando a impulsi a sinistra

12 Inversione

13 MOP su (aumento freq.)

14 MOP giu (diminuzione freq.)

15 FF (Diretto)

16 FF (Diretto + ON)

17 FF (Binario + ON)

21 Locale/remoto

25 Abilitazione freno in c.c.

29 Disinserimento esterno

33 Disabil. v. rif. aggiuntivo freq

99 Abilita parametrizzazione BICO
Dettagli:

Vedi il parametro PO701 (funzione ingresso digitale 1).

P0704 Funzione ingresso digitale 4
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: -

Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No

Min:
Def:

Max:

99

Livello

2

Impostazioni possibili:
0 Ingresso digitale disabilitato
1 ON/OFF1
2 ONinversione/OFF1
3 OFF2rall. inerz sino ad arresto
4  OFF3 - decelerazione rapida
9  Conferma errore
10 Comando a impulsi a destra
11 Comando a impulsi a sinistra
12 Inversione
13 MOP su (aumento freq.)
14 MORP giu (diminuzione freq.)
21 Locale/remoto
25 Abilitazione freno in c.c.
29 Disinserimento esterno
33 Disabil. v. rif. aggiuntivo freq
99 Abilita parametrizzazione BICO
Dettagli:
Vedi il parametro PO701 (funzione ingresso digitale 1).
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P0719[2] Sel. v. rif. cmd. e freq. setp Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 66

Interruttore centrale per selezionare la sorgente dei comandi di controllo inverter.

Commuta la sorgente comandi e valori di riferimento tra i parametri BICO programmabili e i profili fissi di
comando/valore di riferimento. Le sorgenti comandi e valori di riferimento possono essere modificate

indipendentemente.

La cifra delle decine sceglie la sorgente di comando e quella delle unita la sorgente del valore di riferimento.

Impostazioni possibili:
0 Cmd=Par BICO

V.rif.=Param. BICO

Cmd=Par BICO V.rif.=V.rif. MOP
2 Cmd=Par BICO V.rif.=V.rif. analogico
3  Cmd=Par BICO V.rif.=Freq. fissa
4  Cmd=Par BICO V.rif. =USS coll.BOP
5 Cmd=Par BICO V.rif. =USS coll.COM
6 Cmd=Par BICO V.rif.=CB coll.COM
10 Cmd=BOP V.rif.=Param. BICO
11 Cmd=BOP V.rif.=V.rif. MOP
12 Cmd=BOP V.rif.=V.rif. analog
13 Cmd=BOP V.rif.=Freq. fissa
15 Cmd=BOP V.rif. =USS coll.COM
16 Cmd=BOP V.rif.=CB coll.COM

40 Cmd=USS c.BOP
41 Cmd=USS c.BOP
42 Cmd=USS c.BOP
43 Cmd=USS c.BOP
44 Cmd=USS c.BOP
45 Cmd=USS c.BOP
46 Cmd=USS c.BOP
50 Cmd=USS c.COM
51 Cmd=USS c.COM
52 Cmd=USS c.COM
53 Cmd=USS c.COM
54 Cmd=USS c.COM
55 Cmd=USS c.COM
60 Cmd=CB c.COM
61 Cmd=CB c.COM
62 Cmd=CB c.COM
63 Cmd=CB c.COM
64 Cmd=CB c.COM
66 Cmd=CB c.COM
Indice:

V.rif. =Param. BICO
V.rif.=V.rif. MOP
V.rif.=V.rif.analogico
V.rif.=Freq. fissa
V.rif.=USS ¢c.BOP
V.rif.=USS ¢.COM
V.rif.=CB ¢.COM
V.rif. =Param. BICO
V.rif.=V.rif. MOP
V.rif.=V.rif.analogico
V.rif.=Freq. fissa
V.rif.=USS ¢.BOP
V.rif.=USS ¢.COM
V.rif. =Param. BICO
V.rif.=V.rif. MOP
V.rif.=V.rif.analogico
V.rif. =Freq. fissa
V.rif.=USS ¢.BOP
V.rif.=CB ¢.COM

P0719[0] : 1° Sorgente di comando (Remota)
P0719[1] : 2° Sorgente di comando (Locale)

Avvertenza:

Se impostato ad un valore diverso da O (e cioé il parametro BICO non corrisponde alla sorgente del valore
di riferimento), i parametri P0844 / P0848 (prima sorgente di OFF2 / OFF3) non sono abilitati; mentre sono
al contrario abilitati i parametri P0845 / P0849 (seconda sorgente di OFF2 / OFF3) e i comandi OFF
vengono ottenuti a mezzo della sorgente specificata.

Le connessioni BICO precedentemente stabilite rimangono invariate.

r0720

40

Numero ingressi digitali Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMMANDS Max: -

Visualizza il numero di ingressi digitali.
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r0722 CO/BO: valori binari d'ingresso Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 2
Gruppo P: COMMANDS Max: -
Visualizza lo stato degli ingressi digitali.
Campi bit:
Bit00 Ingresso digitale 1 0 OFF 1 ON
Bito1l Ingresso digitale 2 0 OFF 1 ON
Bit02 Ingresso digitale 3 0 OFF 1 ON
Bit03 Ingresso digitale 4 (a mezzo ADC) 0 OFF 1 ON
Avvertenza:
Il segmento & acceso quando il segnale é attivo.
P0724 Tempo antirimbalzo per ing. dig. Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 3 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 3
Definisce il tempo antirimbalzo (tempo di filtrazione) impiegato per gli ingressi digitali.
Impostazioni possibili:
0  Nessun tempo antirimbalzo
1 Tempo antirimbalzo di 2,5 ms
2  Tempo antirimbalzo di 8,2 ms
3 Tempo antirimbalzo di 12.3 ms
P0725 Ingressi digitali PNP/NPN Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 1
Commuta tra lo stato attivo alto (PNP) e attivo basso (NPN). Valido simultaneamente per tutti gli ingressi
digitali.
Quanto segue vale se viene impiegata l'alimentazione interna:
Impostazioni possibili:
0  Modo NPN ==> attivo in stato bas
1 Modo PNP ==> attivo in stato alt
Valori:
NPN: | terminali 5/6/7 devono essere collegati a mezzo del terminale 9 ( 0 V).
PNP: | terminali 5/6/7 devono essere collegati a mezzo del terminale 8 (24 V).
r0730 Numero uscite digitali Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMMANDS Max: -

Visualizza il numero di uscite digitali (rele).
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P0731 BIl: funzione uscita digitale 1 Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 52:3 2
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente dell'uscita digitale 1.
Canale DOUT Invert DOUTSs
0..7
P0748 (0) CO/BO: State DOUTs |
T :
BI: Fct. of DOUT 1 I

. P0731.C .0
F?(Qi)l:.);e Fooxy ) (62:3)—0~ _ 1

P0731 = xxxx.y

Impostazioni frequenti:

KI.11

Iﬂ?Kmo

52.0 Inverter pronto 0 Chiuso
52.1 Inverter pronto a entrare in funzione 0 Chiuso
52.2 Inverter in funzione 0 Chiuso
52.3 Errore inverter attivo 0 Chiuso
52.4 OFF2 attivo 1 Chiuso
52.5 OFF3 attivo 1 Chiuso
52.6 Inserimento inibizione attivo 0 Chiuso
52.7 Segnalazione inverter attiva 0 Chiuso
52.8 Scostamento valore di riferimento/valore effettivo 1 Chiuso
52.9 Controllo PZD (Controllo Dati Processo) 0 Chiuso
52.A Frequenza massima raggiunta 0 Chiuso
52.B Segnalazione: Limite di corrente motore 1 Chiuso
52.C Freno stazionamento motore (MHB) attivo 0 Chiuso
52.D Sovraccarico motore 1 Chiuso
52.E Senso di rotazione destro motore 0 Chiuso
52.F Sovraccarico inverter 1 Chiuso
53.0 Frenoin c.c. attivo 0 Chiuso
53.1 Frequenzareale f_act > P2167 (f_off) 0 Chiuso
53.2 Frequenza reale f_act <= P1080 (f_min) 0 Chiuso
53.3 Corr. eff. r0027 <= P2170 0 Chiuso
53.4 Frequenzareale f_act> P2155 (f_1) 0 Chiuso
53.5 Frequenza reale f_act <= P2155 (f_1) 0 Chiuso
53.6 Frequenza reale f_act >= valore di riferimento 0 Chiuso
53.7 Vdc eff.r0026 < P2172 0 Chiuso
53.8 Vdc eff.r0026 > P2172 0 Chiuso
53.A Uscita PID r2294 == P2292 (PID_min) 0 Chiuso
53.B  Uscita PID r2294 == P2291 (PID_max) 0 Chiuso
r0747 CO/BO: stato uscite digitali Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMMANDS Max: -
Visualizza lo stato delle uscite digitali (include anche l'inversione delle uscite digitali a mezzo del parametro
P0748).
Campi bit:
Bit00 Uscita digitale 1 attivata 0 NO 1 SI
Dipendenza:
Bit0 =0:
Rele diseccitato/ contatti aperti
Bit0 =1:
Rele eccitato / contatti chiusi
P0748 Inversione uscite digitali Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1
Definisce gli stati alto e basso del relé per una determinata funzione.
Campi bit:
Bit00 Uscita digitale inverter 1 0 NO 1 SI
r0750 Numero di ADC Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: TERMINAL Max: -
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Visualizza il numero di ingressi analogici disponibili.

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO




Edizione 10/03

Parametri

r0751 BO: Parola di stato ADC Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 4
Gruppo P: TERMINAL Max: -
Visualizza lo stato dell'ingresso analogico.
Campi bit:
Bit00 Perdita segnale su ADC 1 0 NO 1 SI
r0752 Ingr. effett. ADC [V] o [mA] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: - Def: - 2
Gruppo P: TERMINAL Max: -

Visualizza il valore livellato in volt dell'ingresso analogico prima del blocco caratteristiche.

N o0 O O
Canale ADC PRree r0754 P1000
o OO O
| PO756 Ppo753 S o & &  PO761 I_'
lKL I I l l l l I Riferimente»
- ADC ADC
200 | A oo bl Ridimen- |-»| Zona [ 470755
-1~ D Ipo sionamento| | morta
! - :Iro752
1& r0722
0 39V r0722.x)
P0753 Tempo livellamento ADC Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: ms Def: 3 3
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 10000

Definisce il tempo di filtrazione (filtro PT1) in [ms] per l'ingresso analogico.

Avvertenza:

Aumentando questo intervallo di tempo (livellamento) si riduce la distorsione ma si rallenta la risposta

all'ingresso analogico.

P0753 = 0 : Nessuna filtrazione

r0754 Val. eff. ADC dopo dimension.[%] Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 2
Gruppo P: TERMINAL Max: -

Mostra il valore livellato dell'ingresso analogico in [%] dopo il blocco dimensionamento in scala.
Dipendenza:

| parametri da P0757 a P0760 definiscono il campo di variazione (dimensionamento in scala ADC)
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r0755 CO:ADC effett.dopo dim.[4000h] Min: - Livello
Tipo dati: 116 Unita: - Def: - 2
Gruppo P: TERMINAL Max: -

Visualizza l'ingresso analogico, dimensionato in scala con ASPmin e ASPmax.

Il valore di riferimento analogico (ASP) definito dal blocco dimensionamento puo variare da un coefficiente
minimo (ASPmin) ad un coefficiente massimo (ASPmax), come mostrato al parametro P0757
(dimensionamento in scala ADC).

L'entita maggiore (valore senza segno) di ASPmin e ASPmax definisce il rapporto di scala di 16384.
Se il parametro r0755 viene collegato con una grandezza interna (ad es. valore nominale della frequenza),

all'interno dell'lMM4 ha luogo un ridimensionamento. In questo caso il valore della frequenza si ottiene dalla
seguente equazione:

£
ASP,_ .
ADC |—» 1 >2> b+
>v| | i
ASPrnin / oY i i
r0755 [Hex] r0755 [Hz]
max (|ASPmax|, |[ASPmi
10755 [Hz] = /22 [HeX] bon00. (|ASPmax| [ASPmin)
4000 [Hex] 100%
Esempio:
Caso a):
- Se ASPmin = 300 % e ASPmax = 100 %, allora 16384 rappresenta il 300 %.
- Questo parametro oscillera tra 5461 e 16384.
Caso b):
- Se ASPmin =-200 % e ASPmax = 100 %, allora 16384 rappresenta il 200 %.
- Questo parametro oscillera tra -16384 e +8192.
4000 h = max(|ASPmax|, [ASPmin|)
4000 h=16384 d
ASP__ ez 300 %
300 % @
ASP_ ASP .,
100 % 100 %
0 0V > \/ 0 @ 10 V: \Y
-200 % ASP o,
-200 % 7FFF h = -16383 dez
Avvertenza:

Questo valore viene impiegato come valore di ingresso per i connettori analogici BICO.
ASPmax rappresenta il piu elevato valore di riferimento analogico (puo trovarsi a 10 V)

ASPmin rappresenta il piu basso valore di riferimento analogico (puo trovarsia 0 V)

Dettagli:
Vedi i parametri da P0757 a P0760 (dimensionamento in scala ADC)
P0756 Tipo di ADC Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 2
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1

Definisce il tipo di ingresso analogico e consente anche il monitoraggio dell'ingresso analogico.
Impostazioni possibili:

0 Ingresso tensione unip. (da 0 a +10 V)

1 Ingresso tensione unip. monitorato

Nota:
Quando é abilitato il monitoraggio e si & definita una zona morta (P0761), verra generata una condizione di
errore (F0080) nel caso in cui la tensione dell'ingresso analogico scenda di oltre il 50% al di sotto della
tensione della zona morta.

Dettagli:
Vedi i parametri da P0757 a P0760 (dimensionamento in scala ADC).
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P0757 Valore x1 scal. ADC [V] Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: V Def: O 2
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 10

| parametri P0757 - PO760 vengono impiegati per configurare il dimensionamento in scala dell'ingresso
analogico come mostrato nel seguente schema:

P0761 = 0
%
100 % T

ASPmax 4000 h

P0760 F;;

PO757

>V

10V X00%
P0759

P0758 |—»

ASPmin -

Dove:

- | valori di riferimento analogici rappresentano una percentuale della frequenza normalizzata in P2000.

- | valori di riferimento analogici possono essere superiori al 100%.

- ASPmax rappresenta il piu elevato valore di riferimento analogico (pud trovarsi a 10 V).

- ASPmin rappresenta il piu basso valore di riferimento analogico (puo trovarsi a 0V).

- | valori di default operano un dimensionamento in scala dove 0V =0 %, e 10 V = 100 %.
Avvertenza:

La curva caratteristica ADC viene descritta con 4 coordinate mediante |’'equazione dei due punti

y-P0758 P0760 —P0758
x-P0757 P0759 —P0757

Per il calcolo di valori & conveniente |'equazione delle rette composta da aumento e offset:
y=m-X+Yyo
La trasformazione fra queste due forme & data dalle seguenti equazioni:

_ P0760 — P0758 , = P0758 -P0759 ~ P0757 -P0760
"~ P0759 - P0757 o= P0759 — P0757

| vertici della curva caratteristica y_max e x_min possono essere determinati con le seguenti equazioni :

y
Yo
o PO760 -PO757 — PO758 - PO759 P07§2
P0760 — P0758
P0758
Y4

~, P0760-P0758
ymax = (Xmax— Xmin) - —————— Y
P0759 —P0757

» X

Xrnin JL JLXmax
P0757 P0759
X%
Nota:
Il valore x2 di normalizzazione ADC, ossia il parametro P0759, deve essere superiore al valore x1 della
normalizzazione ADC, parametro P0757.
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P0758 Valore y1 dimension. ADC Min:  -99999.9 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 0.0 2
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 99999.9
Imposta il valore percentuale di Y1 come descritto al parametro P0757 (dimensionamento in scala ADC).

Dipendenza:
Incide sui parametri da P2000 a P2003 (frequenza di riferimento, tensione, corrente o coppia) a seconda
del valore di riferimento da generare.

P0759 Valore x2 scalatura ADC [V] Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: V Def: 10 2
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 10
Imposta il valore di x2 come descritto al parametro P0757 (dimensionamento in scala ADC).

Nota:
Il valore x2 del dimensionamento in scala 'ADC, ossia il parametro P0759, deve essere superiore al valore
x1 del dimensionamento in scala ADC, il parametro P0757.

P0760 Valore y2 dimension. ADC Min: -99999.9 | Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 100.0 2
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 99999.9
Imposta il valore percentuale di Y2 come descritto al parametro P0757 (dimensionamento in scala ADC)

Dipendenza:
Incide sui parametri da P2000 a P2003 (frequenza di riferimento, tensione, corrente o coppia) a seconda
del valore di riferimento da generare.

P0761 Larghezza zona morta ADC [V] Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: V Def: O 2
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 10
Definisce I'ampiezza della zona morta nell'ingresso analogico. | seguenti diagrammi ne illustrano I'uso

Esempio:

Nel precedente esempio si € illustrato un ingresso analogico da 2 a 10 V, da 0 a 50 Hz (Valore ADC da 2 a
10V, da 0 a 50 Hz):

- P2000 =50 Hz

- P0759=8V P0760=75%

- PO757=2V P0758= 0%

- PO761=2V

- P0756=0o0r1

P0761>0 e (0 <P0758 <P0760 o 0> P0758 > P0760)

%
100 % 1 e
ASPmax 4000 h \
P0760 | '
g
PO758 |- — 3 >V
<—'i i 10V X009
\ " PO757 /P0759
PO7E ™, 4
" Po757 = PO761
ASPminL” P0757 < P0761
Nel precedente esempio si & illustrato un ingresso analogico da 0 a 10 V (da -50 a +50 Hz) con punto
zero centrale e "punto di trattenimento" ad ampiezza di 0,2 V (Valore ADC da 0 a 10 V, da -50 a +50 Hz):
- P2000 =50 Hz
- P0759=8V P0760= 75%
- PO757=2V P0758 =-75%
- P0761=0.1V (0,1V su ogni lato rispetto al punto centrale)
- P0756=0o0r1
MICROMASTER 420 Lista parametri
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P0761>0 e P0758 <0 < P0760
%
A
100 % A
ASPmax 4000 h ‘
P0760 |—»
[ 3
P0757 . !
—>V
L—J 10V Xi00%
P0759
P0761
P0758 |—»
>
ASPmin
Avvertenza:
P0761[x] = 0 : nessuna zona morta attiva
Nota:
La zona morta va da 0 V al valore di PO761, se entrambi i valori di P0758 e P0760 (coordinate Y di
dimensionamento in scala ADC) sono rispettivamente positivi 0 negativi. Invece, la zona morta sara attiva in
entrambe le direzioni rispetto al punto di intersezione (dell'asse X con la curva di dimensionamento in scala
ADC ) se P0758 e P0760 sono di segno opposto.
Frequenza minima (P1080) dovra essere pari a zero quando si utilizza I'impostazione a punto zero centrale.
Non vi & isteresi al termine della zona morta.

P0762 Rit. per perdita azione segnale Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: ms Def: 10 3
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10000
Definisce il ritardo temporale tra la perdita del valore di riferimento analogico e la comparsa del codice di
errore F0080.

Avvertenza:
Gli utenti esperti potranno scegliere la reazione desiderata al codice di errore FO080 (I'impostazione di
default & OFF2).

r0770 Numero di DAC Min: - Livello

Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: TERMINAL Max: -
Visualizza il numero di uscite analogiche disponibili.

P0771 Cl: DAC Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 21:0 2
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la funzione dell'uscita analogica da 0 - 20 mA.

Impostazioni frequenti:
21 CO: Frequenzaeffettiva (rapportata in scala a P2000)
24 CO: Frequenza effett. di uscita (rapportata in scala a P2000)
25 CO: Tensione effett. di uscita (rapportata in scala a P2001)
26 CO: Tensione effett. circuito intermedio  (rapportata in scala a P2001)
27 CO: Corrente effett. di uscita (rapportata in scala a P2002)
N3RS
Canale DAC 55505 o774
pPo773 oo a  pPo781 [
v o Yivd i
: DAC DAC .
Funzione POTT T}/ —»{ Ridimen- |—»{ Zona D )
PO771 = xxx sionamento morta —9
I
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P0773 Tempo livellamento DAC Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: ms Def: 2 3
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1000
Definisce il tempo di livellamento [ms] per il segnale uscita analogica. Questo parametro consente il
livellamento di DAC avvalendosi di un filtro PT1.

Dipendenza:

P0773 = 0: disattiva il fitro.

r0774 Val. effett. [mA] Min: - Livello

Tipo dati: Float Unita: - Def: - 2

Gruppo P: TERMINAL Max: -
Mostra il valore dell'uscita analogica in [mA] dopo il filtraggio e il dimensionamento in scala.

P0776 Tipo di DAC Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 4
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: O

Definisce il tipo di uscita analogica.

Impostazioni possibili:

0  Uscita corrente

Avvertenza:

48

L'uscita analogica € definita come uscita di corrente con un campo di valori 0...20 mA.

Nell'uscita di tensione con campo di valori 0...10 V si deve collegare un resistor esterno di 500 Ohm
terminali (12/13).

ai
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P0777 Valore x1 dimension. DAC Min:  -99999.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 0.0 2
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 99999.0

Definisce la caratteristica di uscita x1 in [%]. Il blocco di dimensionamento in scala & responsabile della
regolazione del valore di uscita definito PO771 (ingresso connettore DAC).

| parametri del blocco di dimensionamento in scala DAC (P0777 .. P0781) operano come segue:

Segnale di uscita (mA)

20
P0780
Y,
PO778 | ...
Y4
|
%
PO777 P0779 100 %
X1 X2
Dove:
| punti P1 (x1, y1) e P2 (x2, y2) possono essere scelti liberamente.
Esempio:

| valori di default del blocco di dimensionamento in scala operano il rapporto in scala di
P1: 0,0% = 0mA
P2: 100.0 % = 20 mA
Dipendenza:
Incide sui parametri da P2000 a P2003 (frequenza di riferimento, tensione, corrente o coppia) a seconda
del valore di riferimento da generare.
Avvertenza:
La curva caratteristica DAC viene descritta con 4 coordinate mediante |’'equazione dei due punti

y-P0778 P0780 -P0778
x-P0777 ~ P0779 -P0777

Per il calcolo di valori &€ conveniente |’'equazione delle rette composta da aumento e offset:
y=m-X+Yy0
La trasformazione fra queste due forme € data dalle seguenti equazioni:

_ P0780 - P0778 , - P0778-P0779 - PO777 -PO780
" P0779 -P0777 yo= P0779 —P0777

<|200% |

| vertici della curva caratteristica y_max e x_min possono essere determinati con le seguenti equazioni :

y
Ymas
__P0780-P0777 —-P0778 -PO779 P0780 | —»
Xmin = A
P0780 —P0778
P0O778 |—»

y, !
~, P0780-P0778
ymax = (Xmax— Xmin)+ ————— Y
P0779 —PO777

! Y Y » X
Xmin J_ J_Xmax
PO777 P0O779
X4 %
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P0778 Valore y1 dimension. DAC Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: - Def: O 2
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 20
Definisce il valore y1 della caratteristica di uscita.
P0779 Valore x2 dimension. DAC Min: -99999.0 | Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 100.0 2
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 99999.0
Definisce il valore X2 della caratteristica di uscita in [%].
Dipendenza:
Incide sui parametri da P2000 a P2003 (frequenza di riferimento, tensione, corrente o coppia) a seconda
del valore di riferimento da generare.
P0780 Valore y2 dimension. DAC Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: - Def: 20 2
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 20
Definisce il valore y2 della caratteristica di uscita.
P0781 Larghezza zona morta DAC Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: - Def: O 2
Gruppo P: TERMINAL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 20
Imposta I'ampiezza della zona morta in [mA] per I'uscita analogica.
mA
A
20
P0780
Y2
P0781
P0O778
Y1
-
PO777 PO779 100% o
X X,
P0800 Bl: parametro download a 0 Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Definisce la sorgente di comando per iniziare a scaricare il set di parametri 0 dal pannello AOP collegato.
Le prime tre cifre descrivono il numero di parametro della sorgente di comando, le ultime tre cifre fanno
riferimento alla impostazione dei bit per tale parametro.

Impostazioni frequenti:

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)

722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)

722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0O703 venga impostato a 99, BICO)
Avvertenza:

Segnale ingresso digitale:
0 = Nessun scaricamento
1 = Inizia scaricamento set parametri 0 da AOP.

P0801 Bl: parametro download a 1 Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente di comando per iniziare a scaricare il set di parametri 1 dal pannello AOP collegato.
Le prime tre cifre descrivono il numero di parametro della sorgente di comando, le ultime tre cifre fanno
riferimento alla impostazione dei bit per tale parametro.
Impostazioni frequenti:
722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
Avvertenza:
Segnale ingresso digitale:
0 = Nessun scaricamento
1 = Inizia scaricamento set parametri 1 da AOP.
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P0810 Bl: CDS bit 0 (locale/remoto) Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 2
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4095:0
Seleziona la sorgente di comando da cui leggere il bit O per la selezione di un gruppo dati comando (CDS).

Selezione CDS
BI: CDS b0 loclrem CO/BO: Act Ctriwd1
““““““ [r0054.15 >
0 -t
Tempo di scambio Tempo di scambio
— g — - .
circa 4 ms circa 4 ms
CDS attiva
por19(1] v --------0m—m—m™mm— - ———
P0719[0] >t
Impostazioni frequenti:
722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)

P0840 Bl: ON/OFF1 Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 722:.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Consente la selezione ON/OFF1 della sorgente di comando con BICO. Le prime tre cifre descrivono il
numero di parametro della sorgente di comando, le ultime tre cifre denotano I'impostazione dei bit per tale
parametro.

Impostazioni frequenti:
722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
19.0 = ON/OFF1 a mezzo BOP

Dipendenza:
Attivo solo quando il parametro P0719 = 0 (selezione remota della sorgente comando/valore di riferimento).
BICO richiede che P0700 sia impostato a 2 (abilitazione BICO).
L'impostazione di default (ON verso destra) consiste nell'ingresso digitale 1 (722.0). Una sorgente
alternativa & possibile solamente modificando la funzione dell'ingresso digitale 1 (a mezzo del parametro
P0701) prima di cambiare il valore di P0840.

P0842 Bl: ON/OFF1 inversione Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0:0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Consente di selezionare l'inversione ON/OFF1 della sorgente di comando con BICO. Le prime tre cifre
descrivono il numero di parametro della sorgente di comando, le ultime tre cifre denotano I'impostazione dei
bit per tale parametro.

Impostazioni frequenti:
722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0O701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
19.0 = ON/OFF1 a mezzo BOP
Dipendenza:

Attivo solo quando il parametro P0O719 = 0 (selezione remota della sorgente comando/valore di riferimento).
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P0844 Bl: 1.0FF2 Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 1.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la prima sorgente di OFF2 quando P0719 = 0 (BICO). Le prime tre cifre descrivono il numero di

parametro della sorgente di comando, le ultime tre cifre denotano I'impostazione dei bit per tale parametro.

Impostazioni frequenti:
722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che PO703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
19.0 = ON/OFF1 a mezzo BOP
19.1 = OFF2: Arresto elettrico a mezzo BOP

Dipendenza:
Attivo solo quando il parametro P0719 = 0 (selezione remota della sorgente comando/valore di riferimento).
Se uno degli ingressi digitali viene selezionato per OFF2, l'inverter entrera in funzione solo se tale ingresso
digitale & attivo.

Avvertenza:
OFF2 implica I'immediata disabilitazione impulsi; il motore rallenta inerzialmente sino all'arresto.
OFF2 é attivo in stato basso, e cioé :
0 = Disabilitazione impulsi
1 = Condizione operativa.

P0845 Bl: 2.0FF2 Min: 0:0 Livello

Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 19:1 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Definisce la seconda sorgente di OFF2. Le prime tre cifre descrivono il numero di parametro della sorgente
di comando, le ultime tre cifre denotano I'impostazione dei bit per tale parametro.

Impostazioni frequenti:

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
19.0 = ON/OFF1 a mezzo BOP
Dipendenza:

Contrariamente a P0844 (prima sorgente di OFF2), questo parametro & sempre attivo, indipendentemente
dall'impostazione di P0719 (selezione comando e valore di riferimento frequenza).

Se uno degli ingressi digitali viene selezionato per OFF2, I'inverter entrera in funzione solo se tale ingresso
digitale & attivo.

Avvertenza:
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OFF2 implica I'immediata disabilitazione impulsi; il motore rallenta inerzialmente sino all'arresto.

OFF2 ¢ attivo in stato basso, e cioé :
0 = Disabilitazione impulsi
1 = Condizione operativa.
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P0848 Bl: 1.0FF3 Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 1.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la prima sorgente di OFF3 quando P0719 = 0 (BICO). Le prime tre cifre descrivono il numero di
parametro della sorgente di comando, le ultime tre cifre denotano I'impostazione dei bit per tale parametro.
Impostazioni frequenti:
722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che PO703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
19.0 = ON/OFF1 a mezzo BOP
Dipendenza:

Attivo solo quando il parametro P0719 = 0 (selezione remota della sorgente comando/valore di riferimento).

Se uno degli ingressi digitali viene selezionato per OFF3, I'inverter entrera in funzione solo se tale ingresso
digitale & attivo.

Avvertenza:
OFF3 implica la decelerazione rapida a 0.

OFF3 é attivo in stato basso, e cioé
0 = decelerazione.
1 = condizione operativa.

Livello

P0849 Bl: 2.0FF3

Stat.mes.: CT

Min: 0:0

Tipo dati: U32

Unita: -

Gruppo P: COMMANDS

Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No

Def:
Max:

1:0
4000:0

3

Definisce la seconda sorgente di OFF3. Le prime tre cifre descrivono il numero di parametro della sorgente
di comando, le ultime tre cifre denotano I'impostazione dei bit per tale parametro.
Impostazioni frequenti:
722.0 Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
7221 Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)

19.0 =

Dipendenza:
Contrariamente a P0848 (prima sorgente di OFF3), questo parametro & sempre attivo, indipendentemente
dall'impostazione di P0719 (selezione comando e valore di riferimento frequenza).

ON/OFF1 a mezzo BOP

Se uno degli ingressi digitali viene selezionato per OFF3, l'inverter entrera in funzione solo se tale ingresso
digitale & attivo.

Avvertenza:
OFF3 implica la decelerazione rapida a 0.

OFF3 ¢ attivo in stato basso, e cioé
0 = decelerazione.
1 = condizione operativa.

P0852 BI: abilitazione impulsi Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 1:0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente del segnale di abilitazione/disabilitazione impulsi.
Impostazioni frequenti:
722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0O702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
Dipendenza:

Attivo solo quando il parametro P0719 = 0 (selezione remota della sorgente comando/valore di riferimento).
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P0918 Indirizzo CB Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 3 2
Gruppo P: COMM Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 65535
Definisce l'indirizzo della CB (scheda di comunicazione) o I'indirizzo degli altri moduli opzionali.

Vi sono due metodi per impostare I'indirizzo bus:
- a mezzo dei DIP switch del modulo PROFIBUS
- mediante valore immesso da utente
Avvertenza:
Impostazioni possibili PROFIBUS :
- 1..125
- 0,126, 127 non sono consentiti
L'impiego di un modulo‘PROFIBUS comporta quanto segue:
- DIPswitch =0 E valido l'indirizzo definito nel parametro P0918 (indirizzo CB)
- DIP switch non = 0 L'impostazione DIP switch ha la priorita e il parametro P0918 indica tale
impostazione.

P0927 Parametro modificabile a mezzo Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 15 2
Gruppo P: COMM Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 15
Specifica le interfacce utilizzabili per modificare i parametri.

Tramite questo parametro € possibile, ad esempio,. proteggere l'inverter contro modifiche dei parametri.
Nota: Il parametro P0927 non & protetto da alcuna password.
Campi bit:
Bit00O PROFIBUS / CB 0 NO 1 sI
Bit01  BOP 0 NO 1 sI
Bit02 USS su colle BOP 0 NO 1 SI
Bit03 USS su colle COM 0 NO 1 sI
Esempio:
Bit1,2e3=1:
Questa preimpostazione consente di modificare i parametri tramite tutte le 4 interfacce. In questo caso il
parametro P0927 viene rappresentato nel seguente modo sul BOP:
BOP: I _ o o o
P0927 I rn
Bit 0,1,2e3=0:
Questa impostazione, indipendentemente da PO003 e P0927, non consente alcuna modifica di parametri
tramite le interfacce. In questo caso il parametro P0927 viene rappresentato nel seguente modo sul BOP:
BOP: I_ _ _ - o
P0927 11
Dettagli:
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Il display a sette segmenti viene descritto nella "Introduzione ai parametri sistema MICROMASTER".
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r0947[8] Ultimo codice errore Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 2
Gruppo P: ALARMS Max: -
Visualizza lo storico errori secondo il seguente schema
dove:
- "F1" corrisponde al primo errore attivo (non ancora confermato).
- "F2" corrisponde al secondo errore attivo (non ancora confermato).
- "F1e" corrisponde alla ricorrenza della conferma errore per F1 & F2.
Questo sposta il valore nei 2 indici sulla coppia successiva di indici, dove vengono memorizzati. Gli indici 0
& 1 contengono gli errori attivi. Quando gli errori vengono confermati, gli indici 0 & 1 vengono riazzerati.
r0947[0] @—} Codice Guasto
0947[1] / 4—@ Attivo
Fley, iF1e
r0947(2] > Codice Guasto
r0947[3] ; -‘ recente -1
Fle\, iFte
r0947[4] ‘— Codice Guasto
r0947[9] / ﬁ\ recente -2
Flel, Ve
r0947(6] » 7 © Codice Guasto
r0947[7] « recente -3
Indice:
r0947[0] : Disins. err. recente --, err. 1
r0947[1] : Disins. err. recente --, err. 2
r0947[2] : Disins. err. recente -1, err. 3
r0947[3] : Disins. err. recente -1, err. 4
r0947[4] : Disins. err. recente -2, err. 5
r0947[5] : Disins. err. recente -2, err. 6
r0947[6] : Disins. err. recente -3, err. 7
r0947[7] : Disins. err. recente -3, err. 8
Esempio:
Se l'inverter si disinserisce per sottotensione e quindi riceve un impulso esterno di disinserimento prima che
venga confermata la condizione di sottotensione, si avra:
-r0947[0] =3 Sottotensione (FO003)
-r0947[1] = 85 Disinserimento esterno (FO085)
Alla conferma di un errore presente nell'indice 0 (F1e), lo storico errori viene spostato come mostrato nello
schema.
Dipendenza:
L'indice 1 viene impiegato solamente nel caso in cui si verifichi una seconda condizione di errore prima che
venga confermata la prima condizione di errore.
Dettagli:
Vedi Allarmi e segnalazioni.
r0948[12] Tempo errore Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: ALARMS Max: -
Marcatura temporale di quando l'errore si € verificato. Le sorgenti per la marcatura temporale possono
consistere nei parametri P2114 (contatore tempo di elaborazione) o P2115 (orologio in tempo reale).
Indice:
r0948[0] : Disins. recente --, sec.+minuti
r0948[1] : Disins. recente --, ore + giorni
r0948[2] : Disins. recente --, mese + anno
r0948[3] : Disins. recente -1, sec.+minuti
r0948[4] : Disins. recente -1, ore + giorni
r0948[5] : Disins. recente -1, mese + anno
r0948[6] : Disins. recente -2, sec.+minuti
r0948[7] : Disins. recente -2, ore + giorni
r0948[8] : Disins. recente -2, mese + anno
r0948[9] : Disins. recente -3, sec.+minuti
r0948[10] : Disins. recente -3, ore + giorni
r0948[11] : Disins. recente -3, mese + anno
Esempio:
Il tempo viene preso da P2115 se tale parametro € stato aggiornato col tempo reale. In caso contrario,
viene impiegato il parametro P2114.
Avvertenza:

P2115 pud essere aggiornato a mezzo pannello AOP, Avviatore, DriveMonitor, ecc.
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r0949[8] Valore errore Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 4
Gruppo P: ALARMS Max: -
Indica, per scopi di service, il valore del corrispondente errore. Se I'errore non possiede alcun valore viene
settato P=949 =0. | valori vengono documentati nella lista degli errori per ogni singolo errore.
Indice:
r0949[0] : Disins. recente --, val. err. 1
r0949[1] : Disins. recente --, val. err. 2
r0949[2] : Disins. recente -1, val. err. 3
r0949[3] : Disins. recente -1, val. err. 4
r0949[4] : Disins. recente -2, val. err. 5
r0949[5] : Disins. recente -2, val. err. 6
r0949[6] : Disins. recente -3, val. err. 7
r0949[7] : Disins. recente -3, val. err. 8
P0952 Numero totale errori Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 8
Visualizza il numero di errori memorizzati in P0947 (ultimo codice di errore).
Dipendenza:
L'impostazione 0 resetta lo storico errori (la modifica a 0 resetta anche il parametro P0948 - ora errore).
r0964[5] Dati versione firmware Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -
Dati versione firmware.
Indice:
r0964[0] : Societa (Siemens = 42)
r0964[1] : Tipo di prodotto
r0964[2] : Versione firmware
r0964[3] : Data firmware (anno)
r0964[4] : Data firmware (giorno/mese)
Esempio:
No. Valore| Significato
r0964[0] 42 | SIEMENS
r0964[1] | 1001 | MICROMASTER 420
1002 | MICROMASTER 440
1003 | MICRO-/ COMBIMASTER 411
1004 | MICROMASTER 410
1005 | Riservato
1006 | MICROMASTER 440 PX
1007 | MICROMASTER 430
r0964(2] 105 | Firmware V1.05
r0964[3] | 2001
27.10.2001
r0964[4] | 2710
r0965 Profilo Profibus Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -
Identificazione PROFIDrive. Numero di profilo e versione.
MICROMASTER 420 Lista parametri
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r0967 Parola di controllo1 Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -
Visualizza la parola di controllo 1.
Campi bit:
Bit0O0 ON/OFF1 0 NO 1 ST
Bito1l OFF2: arresto elettrico 0 SI 1 NO
Bit02 OFF3: arresto rapido 0 SI 1 NO
Bit03 Abilitaz. impulsi 0 NO 1 ST
Bit04 Abil. gen. rampa 0 NO 1 SI
Bit05 Avvio gen. rampa 0 NO 1 SI
Bit06 Abil. valore riferimento 0 NO 1 SI
Bit07 Conferma errore 0 NO 1 SI
Bito08 Comando a impulsi a destra 0 NO 1 SI
Bit09 Comando a impulsi a sinistra 0 NO 1 SI
Bit1lo0 Controllo da PLC 0 NO 1 sI
Bitl1l Inversione (invers v.rif) 0 NO 1 SI
Bitl3 Potenz. motore MOP su 0 NO 1 SI
Bitl4 Potenz. motore MOP gil 0 NO 1 sI
Bitl5 Locale / Remoto 0 NO 1 SI
r0968 Parola di stato 1 Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -

Visualizza la parola di stato attiva dell'inverter (in formato binario) e pu6 essere impiegato per diagnosticare
quali comandi siano attivi.

Campi bit:

Bit0O0 Azionamento pronto 0 NO 1 SI

BitoO1l Azionamento pronto a marcia 0 NO 1 sI

Bit02 Azionamento in funzione 0 NO 1 SI

Bit03 Attiv. errore azionamento 0 NO 1 SI

Bit04 OFF2 attivo 0 SI 1 NO

Bit05 OFF3 attivo 0 ST 1 NO

Bit06 Inibiz. ON activa 0 NO 1 SI

Bit07 Attiv. segnal. azionamento 0 NO 1 SI

Bito08 Scost. v. rif. / v. effett. 0 SI 1 NO

Bit09 Controllo PZD 0 NO 1 SI

Bit10 Freqg. max raggiunta 0 NO 1 sI

Bit1l1l Segnalaz.: limite cor mot 0 SI 1 NO

Bitl2 Freno tratten. motore attivo 0 NO 1 SI

Bit13 Sovraccarico motore 0 sI 1 NO

Bitl4 Senso rotazione dx motore 0 NO 1 SI

Bitl5 Sovraccarico inverter 0 SI 1 NO

P0970 Reset ai valori di fabbrica Min: 0 Livello

Stat.mes.: C Tipo dati: U16 Unita: - Def: 0 1
Gruppo P: PAR_RESET Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1

P0970 = 1 resetta tutti i parametri ai rispettivi valori di default.

Impostazioni possibili:

0 Disabilitato
1  Reset parametro
Dipendenza:

Impostare dapprima P0010 = 30 (impostazioni di fabbrica)

Prima di poter resettare i parametri ai rispettivi valori di default si dovra arrestare I'azionamento (e cioe
disabilitare tutti gli impulsi).

Avvertenza:

| seguenti parametri conservano i rispettivi valori dopo il reset alle impostazioni di fabbrica:

- r0039 CO: cont. energia consumata [kWh]
- P0100 Europa / Nord America

- P0918 indirizzo CB

- P2010 velocita di trasmissione USS
- P2011 indirizzo USS
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P0971 Trasf. dati da RAM a EEPROM Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: COMM Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1
Trasferisce i valori dalla RAM alla EEPROM quando impostato a 1.

Impostazioni possibili:
0 Disabilitato
1 Awvia il trasferimento

Avvertenza:
Tutti i valori nella RAM vengono trasferiti alla EEPROM.
Una volta eseguito correttamente il trasferimento, il parametro viene automaticamente resettato a 0
(default).
Se viene avviata la memorizzazione da RAM a EEPROM tramite P0971, a termine della trasmissione, la
memoria di comunicazione viene reinizializzata. Questo comporta l'interruzione della comunicazione (ad es.
USS) per la durata della fase di reset. Cid causa le seguenti reazioni:
- IIPLC (ad es. SIMATIC S7) va in Stop
- Lo starter sopperisce all'interruzione della comunicazione
- Il BOP visualizza "busy" nel testo.
Terminato il processo di reset viene ripristinata automaticamente la comunicazione con i tool PC (ad es.
starter) o con il BOP.

P1000 Selezione riferim. frequenza Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 2 1
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 66

Seleziona la sorgente del valore di riferimento frequenza. Nella tabella delle possibili impostazioni qui sotto
riportata, il valore di riferimento principale viene selezionato dalla cifra meno significativa (vale a dire da 0 a
6), mentre qualsiasi valore di riferimento aggiuntivo viene scelto dalla cifra maggiormente significativa (e
cioé da x0 sino a x6).

Impostazioni possibili:

0  Nessun val. rif. principale
Valore riferimento MOP

2 Valore riferimento analogico

3  Frequenza fissa

4 USS su coll.BOP

5 USS su col.COM

6 CB sucoll.COM

10 Nessun v.rif.princ. + V.rif. MOP
11 V.rif. MOP + V.rif. MOP
12 V.rif. analog + V.rif. MOP
13 Freq. fissa + V.rif. MOP
14 USS su coll.BOP + V.rif. MOP
15 USS su coll.COM + V.rif. MOP
16 CB su coll.COM + V.rif. MOP

20 Nessun v.rif.princ.
21 V.rif. MOP

22 V.rif. analog

23 Freq. fissa

24 USS su coll.BOP
25 USS su coll.COM
26 CB su coll.COM

+ V.rif.analog
+ V.rif. analog
+ V.rif. analog
+ V.rif. analog
+ V.rif. analog
+ V.rif. analog
+ V.rif. analog

30 Nessun v.rif.princ. + Freq. fissa
31 Val. rif. MOP + Freq. fissa
32 Val.rif.analog + Freq. fissa
33 Frequenza fissa + Freq. fissa
34 USS su coll.BOP + Freq. fissa
35 USS su coll.COM + Freq. fissa
36 CB su col.COM + Freq. fissa

+ USS su coll.BOP
+ USS su coll.BOP
+ USS su coll.BOP
+ USS su coll.BOP
+ USS su coll.BOP
+ USS su coll.BOP
+ USS su coll.BOP
+ USS su coll.COM
+ USS su coll.COM
+ USS su coll.COM
+ USS su coll.COM
+ USS su coll.COM
+ USS su coll.COM

40 Nessun v.rif.princ.
41 V.rif. MOP

42 V.rif. analog

43 Freq. fissa

44 USS su coll.BOP
45 USS su coll.COM
46 CB su coll.COM
50 Nessun v.rif.princ.
51 V.rif. MOP

52 V.rif. analog

53 Freq. fissa

54 USS su coll.BOP
55 USS su col.COM

58

60 Nessun v.rif.princ. + CB su coll.COM
61 V.rif. MOP + CB su col.COM
62 V.rif. analog + CB su coll.COM
63 Freq. fissa + CB su coll.COM
64 USS su coll.BOP + CB su coll.COM
66 CB su coll.COM + CB su coll.COM
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Esempio:

L'impostazione 12 seleziona il valore di riferimento principale (2), derivato dall'ingresso analogico, con il

valore di riferimento aggiuntivo (1), proveniente da tastiera.

Esempio P1000 =12 :

P1070 CI: Val. Rif. principale
P1000 =12 = P1070 =755
r0755 CO: ADC effetto dopo dim. [4000h]
P1075 CI: Val. Rif. aggiuntivo
P1000 =12 = P1075 = 1050
r1050 CO: Freq. reale uscita MOP
MOP  p------ '
! Controllo sequenza
ADC F==n E 7'} 7'y
' ]
I v v
FF i 1 P1000=12 [ Riferimento
i aggiuntivo
Uss i Canale Controllo
BOP link ! riferimento ”| motore
uss . P1000 =12 .| Riferimento
COM link principale
CB
COM link
T\ Allarme di cautela:
. Se il parametro P1000 viene modificato, vengono modificati anche tutti i parametri BICO nella seguente
tabella.
Avvertenza:

Le cifre singole denotano valori di riferimento principali che non hanno valori di riferimento aggiuntivi.
Modificando questo parametro si resettano (ai valori di default) tutte le impostazioni sull'elemento

selezionato.
P1000 = x
y=0 [ y= y=2 | y=3
._.755.0| 1024.0
_____ 10010
_____ 0.0) .00
1.0 1.0
755.0 | 1024.0
BT M)
1050.0 | 1050.0
""" 10| 10
| 7550] 10240
1.0 1.0
755.0| 755.0
""" 10| 10
2 | 00| 10500] 75501] 10240
Y oeesftol 1ol 10l 10
§ ° 7| .10240] 10240/ 10240} 10240
o 1.0 1.0 1.0 1.0
______ 00| 10500] 7550] 10240,
x=al 10l __10] 10} 10
[ 2015.1] 2015.1] 20151 2015.1,
1.0 1.0 1.0 1.0
______ 00| 10500 7550| 10240
x=sl....1ol 10l 10l 10
2018.1| 2018.1| 2018.1| 2018.1
""" 10 10| 10| 10
______ 00] 10500 7550| 10240
w=gl... 10| 10l 10l 10
2050.1 | 2050.1| 2050.1| 2050.1
""" 10 10| 10| 10
Esempio:
P1000=21 — P1070=1050.0
P1071=1.0
P1075 = 755.0
P1076 = 1.0
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P1001 Frequenza fissa 1 Min:  -650.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 0.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00

Definisce il valore di riferimento frequenza fissa 1.

Vi sono tre tipi di frequenze fisse:

1. Selezione diretta

2. Selezione diretta + comando ON

3. Selezione a codice binario + comando ON

1. Selezione diretta (P0701 - P0O703 = 15):
- In questa modalita operativa, 1 ingresso digitale seleziona 1 frequenza fissa.
- Se sono contemporaneamente attivi piu ingressi, le frequenze selezionate vengono sommate.
- Ad esempio: FF1 + FF2 + FF3.

2. Selezione diretta + comando ON (P0701 - PO703 = 16):
- La selezione di frequenza fissa combina le frequenze fisse ad un comando ON.
- In questa modalita operativa, 1 ingresso digitale seleziona 1 frequenza fissa.
- Se sono contemporaneamente attivi piu ingressi le frequenze selezionate vengono sommate
- Ad esempio: FF1 + FF2 + FF3.

3. Selezione a codice binario + comando ON (P0701 - PO703 = 17):
- Con questa metodica si possono selezionare sino a 7 frequenze fisse. Le frequenze fisse vengono
selezionate secondo la seguente tabella:
Esempio:
Selezione a codice binario :

DIN3 DIN2 DIN1
0Hz FFO 0 0 0
P1001 FF1 0 0 1
P1002 FF2 0 1 0
P1003 FF3 0 1 1
P1004 FF4 1 0 0
P1005 FF5 1 0 1
P1006 FF6 1 1 0
P1007 FF7 1 1 1

Selezione diretta della FF P1001 da DIN 1:

P0701 = 15 0 P0O701 = 99, P1020 = 722.0, P1016 = 1

P0702 = 15 0 P0702 = 99, P1021 = 722.1, P1017 = 1
P1016

P1020 T
r0722.0 ) DN

P1021 .
[ oiN2 07221 ) Ny

|
'l

Dipendenza:
Seleziona il funzionamento a frequenze fisse (utilizzando il parametro P1000).

L'inverter richiede il comando ON per l'avvio in caso di selezione diretta (P0701 - P0703 = 15).

Avvertenza:
Le frequenze fisse possono essere selezionate avvalendosi di ingressi digitali e possono inoltre essere
combinate con un comando ON

P1002 Frequenza fissa 2 Min:  -650.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 5.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00

Definisce il valore di riferimento frequenza fissa 2.
Dettagli:
Vedi il parametro P1001 (frequenza fissa 1).
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P1003 Frequenza fissa 3 Min:  -650.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 10.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Definisce il valore di riferimento frequenza fissa 3.
Dettagli:
Vedi il parametro P1001 (frequenza fissa 1).
P1004 Frequenza fissa 4 Min:  -650.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 15.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Definisce il valore di riferimento frequenza fissa 4.
Dettagli:
Vedi il parametro P1001 (frequenza fissa 1).
P1005 Frequenza fissa 5 Min:  -650.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 20.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Definisce il valore di riferimento frequenza fissa 5.
Dettagli:
Vedi il parametro P1001 (frequenza fissa 1).
P1006 Frequenza fissa 6 Min:  -650.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 25.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Definisce il valore di riferimento frequenza fissa 6.
Dettagli:
Vedi il parametro P1001 (frequenza fissa 1).
P1007 Frequenza fissa 7 Min:  -650.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 30.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Definisce il valore di riferimento frequenza fissa 7.
Dettagli:
Vedi il parametro P1001 (frequenza fissa 1).
P1016 Modo frequenza fissa - bit 0 Min: 1 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 3
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 3

Le frequenze fisse possono essere selezionate in tre modi diversi. Il parametro P1016 definisce la modalita

di selezione Bit 0.
Impostazioni possibili:
1  Selezione diretta
2  Selezione diretta+ comando ON
3  Selez. a codice binario + cmd ON

1
1
3

Livello

3

Dettagli:
Vedi la tabella nel parametro P1001 (frequenza fissa 1) per la descrizione sull'uso delle frequenze fisse.
P1017 Modo frequenza fissa - bit 1 Min:
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def:
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max:

Le frequenze fisse possono essere selezionate in tre modi diversi. Il parametro P1017 definisce la modalita

di selezione Bit 1.
Impostazioni possibili:
1  Selezione diretta
2  Selezione diretta+ comando ON
3  Selez. a codice binario + cmd ON

1
1

Livello

3

Dettagli:
Vedi la tabella nel parametro P1001 (frequenza fissa 1) per la descrizione sull'uso delle frequenze fisse.
P1018 Modo frequenza fissa - bit 2 Min:
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def:
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max:

3

Le frequenze fisse possono essere selezionate in tre modi diversi. Il parametro P1018 definisce la modalita

di selezione Bit 2.
Impostazioni possibili:
1  Selezione diretta
2  Selezione diretta+ comando ON
3  Selez. a codice binario + cmd ON
Dettagli:

Vedi la tabella nel parametro P1001 (frequenza fissa 1) per la descrizione sull'uso delle frequenze fisse.
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P1020 Bl: selezione freq. fissa bit 0 Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Definisce I'origine della selezione di frequenza fissa.

Impostazioni frequenti:

P1020 = 722.0 ==> Ingresso digitale 1
P1021 = 7221 ==>Ingresso digitale 2
P1022 = 722.2 ==>Ingresso digitale 3
Dipendenza:
Accessibile solo se P0701 - P0703 = 99 (funzione ingressi digitali = BICO)
P1021 Bl: selezione freq. fissa bit 1 Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce I'origine della selezione di frequenza fissa.
Dipendenza:
Accessibile solo se P0701 - P0703 = 99 (funzione ingressi digitali = BICO)
Dettagli:
Vedi il parametro P1020 (selezione frequenza fissa Bit 0) per le impostazioni piu comuni
P1022 BIl: selezione freq. fissa bit 2 Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce l'origine della selezione di frequenza fissa.
Dipendenza:
Accessibile solo se P0701 - PO703 = 99 (funzione ingressi digitali = BICO)
Dettagli:
Vedi il parametro P1020 (selezione frequenza fissa Bit 0) per le impostazioni piu comuni.
r1024 CO: frequenza fissa reale Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: Hz Def: - 3
Gruppo P: SETPOINT Max: -
Visualizza la somma totale delle frequenze fisse selezionate.
P1031 V.rif. memoria MOP Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 0 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 1
Salva l'ultimo valore di riferimento potenziometro motore (MOP) attivo prima di un comando OFF o dello
spegnimento.
Impostazioni possibili:
0  V.rif. MOP non memorizz.
1 V.rif. MOP memorizz. in P1040
Avvertenza:
Al successivo comando ON, il valore di riferimento potenziometro motore corrispondera a quello salvato nel
parametro P1040 (valore di riferimento MOP).
P1032 Blocco riferimento negativo MOP Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1
Inibisce i riferimenti negativi all’'uscita del MOP r1050
Impostazioni possibili:
0 Riferimenti negativi MOP consentiti
1 Riferimenti negativi MOP inibiti
Avvertenza:
Le funzioni di inversione (es. tasto di inversione del BOP con P0700 = 1) non vengono influenzate dal
parametro P1032.
Con il parametro P1110 si pud impedire la variazione del senso di rotazione nel canale del riferimento.
P1035 BI: abilita MOP (comando UP) Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 19:13 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Definisce la sorgente per il valore di riferimento di aumento frequenza del potenziometro motore.

Impostazioni frequenti:

62

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)

722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)

722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)

722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
19.D0 = MOP su a mezzo BOP
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P1036 BI: abilita MOP (comando DOWN) Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 19:14 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Definisce la sorgente per il valore di riferimento di diminuzione frequenza del potenziometro motore.

Impostazioni frequenti:

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che PO701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)

19.E = MOP giu a mezzo BOP

P1040 Valore riferimento MOP Min:  -650.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 5.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Determina il valore di riferimento per il controllo del potenziometro motore (P1000 = 1).

Avvertenza:
Se il valore di riferimento potenziometro motore viene selezionato come valore di riferimento principale o
aggiuntivo, l'inversione del senso di rotazione verra inibita di default con il parametro P1032 (inibizione
rotazione in senso inverso MOP).
Per riabilitare la rotazione in senso inverso, impostare P1032 = 0.
r1050 CO: freq. reale uscita MOP Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: Hz Def: - 3
Gruppo P: SETPOINT Max: -
Visualizza la frequenza di uscita del valore di riferimento potenziometro motore ([Hz]).
DIN !
P0840 0 >
DI t
BOP 1
USS 0 >
BOP link | 2— | t
USS !
COM link 0 >
CB _ A 4 A 4 Y Y VYY v A4 A4 t
COM link f4
P1082
P1080 ,
/ —_—
/ \'\I \ /. >
-t L | — / t
P1120 /
-P1080 ‘ //
/\ - act
r1050
-P1082

P1055 BI: abilita JOG destro Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0:0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Definisce la sorgente del comando a impulsi (JOG) verso destra quando P0719 = 0 (selezione remota della
sorgente comando/valore di riferimento).

Impostazioni frequenti:

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)

722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)

722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che PO703 venga impostato a 99, BICO)

722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
19.8 = comando a impulsi a destra a mezzo BOP
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P1056

BI: abilita JOG sinistro Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Definisce la sorgente dei comando a impulsi (JOG) verso sinistra quando P0719 = 0 (selezione remota della
sorgente comando/valore di riferimento).

Impostazioni frequenti:

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)

722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)

722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che PO703 venga impostato a 99, BICO)

722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
19.9 = comando a impulsi a sinistra a mezzo BOP

P1058 Frequenza JOG destro Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 5.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Il comando a impulsi (JOG) viene impiegato per far avanzare il motore di piccoli incrementi. | pulsanti di
comando a impulsi utilizzano un interruttore a posizioni libere su uno degli ingressi digitali per controllare la
velocita motore.

Mentre € selezionata la funzione di comando a impulsi verso destra, questo parametro determina la
frequenza di funzionamento dell'inverter.
A0923 A0923
nqw
DIN M.Imp. destra t
0" >
0
BOP
TS5 nqw
BOP link M.Imp. sinistra t
0" >
Uss
COM link f i
CB P1082 y :
COM link P1058 ‘
| t
P1059 : 7
o = (=) |/ —
-P1082 S 8181 8
o a o o
Dipendenza:
| tempi di accelerazione e di decelerazione impiegati durante il comando ad impulsi vengono
rispettivamente impostati nei parametri P1060 e P1061.

P1059 Freq. JOG sinistro Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 5.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Quando é selezionato il comando ad impulsi verso sinistra questo parametro determina la frequenza di
funzionamento dell'inverter.

Dipendenza:
| tempi di accelerazione e di decelerazione impiegati durante il comando ad impulsi vengono
rispettivamente impostati nei parametri P1060 e P1061.
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P1060 Tempo accelerazione per JOG Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 10.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 650.00
Imposta il tempo di accelerazione. Questo corrisponde al tempo impiegato durante il comando a impulsi o
quando ¢ attivata la funzione (abilita i tempi di rampa del comando a impulsi) del parametro P1124.
f (Hz)
A
f max o
(P1082) _
P
f2
fi >
-t —————— t(s)
" _ o=t o060
- P1060 > = "p1082
Nota:
| tempi di rampa si usano nel modo seguente:
-P1060/P1061 : Modo JOG attivo
-P1120/P1121 : Modo normale (ON/OFF) attivo
- P1060/P1061 : Modo normale (ON/OFF) e P1124 attivo
P1061 Tempo decel. per JOG Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 10.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 650.00
Imposta il tempo di decelerazione. Questo corrisponde al tempo impiegato durante il comando a impulsi o
quando e attivata la funzione (abilita i tempi di rampa del comando a impulsi) del parametro P1124.
f (Hz)
A
fmax |
(P1082) ~ ~
~N
f2
f1 »
-t ——» t(s)
° [r2- 1]
-« P1061 ———————» tdown = 57082 -P1061
Nota:
| tempi di rampa si usano nel modo seguente:
-P1060/P1061 : Modo JOG attivo
-P1120/P1121 : Modo normale (ON/OFF) attivo
- P1060/P1061 : Modo normale (ON/OFF) e P1124 attivo
P1070 Cl: V.rif. principale Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 755:0 3
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente del valore di riferimento principale.
Impostazioni frequenti:
755 = Valore di riferimento ingresso analogico 1
1024 = Valore di riferimento frequenza fissa
1050 = Valore di riferimento potenziometro motore (MOP)
P1071 Cl: dimension. val. rif. princ. Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 1:0 3
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente del dimensionamento in scala del valore di riferimento principale.
Impostazioni frequenti:
755 = Valore di riferimento ingresso analogico 1
1024 = Valore di riferimento frequenza fissa
1050 = Valore di riferimento potenziometro motore (MOP)
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P1074 BI: disabilita valore rif. agg. Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Disabilita il valore di riferimento aggiuntivo

Impostazioni frequenti:

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che PO701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
P1075 CI: val. rif. aggiuntivo Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0:0 3
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente del valore di riferimento aggiuntivo (da aggiungere al valore di riferimento principale).
Impostazioni frequenti:
755 = Valore di riferimento ingresso analogico 1
1024 = Valore diriferimento frequenza fissa
1050 = Valore di riferimento potenziometro motore (MOP)
P1076 Cl: dimension. valore rif. agg. Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 1:0 3
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente del dimensionamento in scala per il valore di riferimento aggiuntivo (da aggiungere al
valore di riferimento principale).
Impostazioni frequenti:
1 = Dimensionamento in scala di 1,0 (100%)
755 = Valore di riferimento ingresso analogico 1
1024 = Valore diriferimento frequenza fissa
1050 = Valore di riferimento MOP
r1078 CO: val. rif. frequenza totale Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: Hz Def: - 3
Gruppo P: SETPOINT Max: -
Visualizza la somma dei valori di riferimento principali e aggiuntivi in [Hz].
r1079 CO: val. rif. freq. selez. Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: Hz Def: - 3
Gruppo P: SETPOINT Max: -
Visualizza il valore di riferimento della frequenza selezionata.
Vengono visualizzati i seguenti valori di riferimento frequenza:
-r1078 Valore di riferimento frequenza totale
- P1058 Frequenza comando a impulsi verso destra
- P1059 Frequenza comando a impulsi verso sinistra
Dipendenza:

P1055 (BI: Abilita il comando a impulsi a destra) o P1056 (BI: Abilita il comando a impulsi a sinistra)
definiscono rispettivamente la sorgente del comando a impulsi a destra o verso sinistra.

Avvertenza:
Se P1055 =0 e P1056 = 0 ==> Viene selezionato il valore di riferimento frequenza totale.
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P1080 Frequenza minima Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 0.00 1
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: Si Max: 650.00
Imposta la frequenza minima di funzionamento del motore [Hz], indipendentemente dal valore di riferimento
frequenza.
La frequenza minima P1080 rappresenta una frequenza di esclusione di 0 Hz (analogamente a P1091) per
tutte le sorgenti dei valori nominali di frequenza (per es. ADC, MOP, FF, USS), ad eccezione della sorgente
della frequenza del valore nominale JOG. Vale a dire, la gamma di frequenza +/- P1080 viene percorsa
mediante rampe di avviamento iniziale/ritorno, ottimizzando i tempi. Non & possibile sostare all'interno della
gamma di frequenza (vedi esempio).
Inoltre, con la seguente funzione di segnalazione viene indicato il superamento per eccesso della frequenza
effettiva f_act sotto il valore della frequenza min. P1080.
Esempio:
ON/OFF
A
1
0 >
f_rif
A
P1080
-P1080
f_att
A
P1080 + P2150
P1080
-P1080
-P1080 - P2150
[f_act| > f_min
A
r0053 1
Bit02 g >
Avvertenza:

Il valore qui impostato & valido per la rotazione sia in senso orario che antiorario.

In certe condizioni (ad esempio funzionamento con segnale di rampa e limitazione di corrente) l'inverter pud
funzionare al di sotto del valore minimo di frequenza.
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P1082 Frequenza massima Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 50.00 1
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 650.00

Imposta la frequenza minima (Hz) di funzionamento del motore, indipendentemente dal valore di riferimento
frequenza. Il valore qui impostato € valido per la rotazione sia in senso orario che antiorario.

Inoltre la funzione di segnalazione |f_act| >= P1082 (r0052 Bit10, vedi esempio) viene influenzata da questo
parametro.
Esempio:
|f_act|
A

P1082

P1082 - 3 Hz 7

I act| > P1082 (f_max)
A

\

10052 1
Bit 10 ¢

>t

Dipendenza:
Il valore massimo della frequenza motore P1082 ¢ limitato alla frequenza impulsi P1800. P1082 dipende
dalla caratteristica di riduzione come segue:

P1800
2 kHz 4 kHz 6 kHz 8 -16 kHz

f P1082 | 0-133.3Hz | 0-266.6 Hz 0-400 Hz 0-650 Hz

max

La frequenza massima di uscita inverter potra essere superata se € attiva una delle seguenti funzioni
- P1335%0 Comp. scorrimento attiva
P1336  r0330

fmax(P1335) = fmax + fslip,max = P1082 + -P0310
100 100
- P12000  Riavvio al volo attivo
fmax(P1200) = fmax + 2 - fslip,nom =P1082 + 2 - r01(3)30 -P0310

Avvertenza:
Se vengono utilizzate le sorgenti del riferimento

- ingresso analogico
- Uss
- CB (es. Profibus)

la frequenza nominale viene calcolata (in [Hz]) ciclicamente tramite il valore percentuale o esadecimale (es.:
per l'ingresso analogico ==> r0754 opp. per USS ==> r2018[1]) e la frequenza di riferimento P2000.

Se vengono impostati ad esempio P1082 = 80 Hz, P2000 = 50 Hz, P1000 = 2 ed i seguenti valori per
I'ingresso analogico P0757 =0 V, P0758 = 0 %, P0759 = 10 V, P0760 = 100 %, con un valore di 10 V
dell'ingresso analogico viene emessa una frequenza nominale di 50 Hz.
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P1091 Frequenza dispersione 1 Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 0.00 3
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Evita gli effetti della risonanza meccanica e sopprime le frequenze entro la banda +/- P1101 (larghezza di
banda di dispersione frequenza).
fOLJl
A
/
S
/ !k
© P1101
—»'  le Salto frequenza
A | largh. banda
SS ! » fin
P1091
Salto di frequenza
Nota:
Non é possibile il funzionamento stazionario entro la banda di frequenza soppressa; tale banda viene
semplicemente saltata (sulla rampa).
Ad esempio, se P1091 = 10 Hz e P1101 = 2 Hz, non & possibile il funzionamento in continuo tra 10 Hz +/- 2
Hz (e cioe tra 8 e 12 Hz).
P1092 Frequenza dispersione 2 Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 0.00 3
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00

Evita gli effetti della risonanza meccanica e sopprime le frequenze entro la banda +/- P1101 (larghezza di

banda di dispersione frequenza).
Dettagli:
Vedi il parametro P1091 (dispersione frequenza 1).

P1093

Frequenza dispersione 3
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito

Unita: Hz
M.es.rapida: No

Min:
Def:
Max:

0.00
0.00
650.00

Livello

3

Evita gli effetti della risonanza meccanica e sopprime le frequenze entro la banda +/- P1101 (larghezza di

banda di dispersione frequenza).
Dettagli:
Vedi il parametro P1091 (dispersione frequenza 1).

P1094

Frequenza dispersione 4
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito

Unita: Hz
M.es.rapida: No

Min:
Def:
Max:

0.00
0.00
650.00

Livello

3

Evita gli effetti della risonanza meccanica e sopprime le frequenze entro la banda +/- P1101 (larghezza di

banda di dispersione frequenza).
Dettagli:
Vedi il parametro P1091 (dispersione frequenza 1).

P1101

Largh. banda freq. dispersione Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 2.00 3
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10.00
Invia I'ampiezza della banda di frequenza da applicare per la dispersione frequenze (in [Hz]).

Dettagli:

Vedi il parametro P1091 (dispersione frequenza 1).
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P1110 BI: inibiz. val. rif. freq. neg. Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Sopprime i riferimenti negativi impedendo cosi una inversione del senso di rotazione del motore nel canale

del riferimento.

Impostazioni frequenti:

0 = Disabilitato
1 = Abilitato
Nota:

Dove:

- Se viene preimpostata una frequenza minima P1080 ed un riferimento negativo, in presenza di blocco
attivo, il motore viene portato alla frequenza minima, in direzione positiva.

- Questa funzione non disabilita la funzione del comando di "inversione"; ma piuttosto fa si che un
comando di inversione faccia girare il motore nel normale senso di rotazione, come precedentemente
descritto.

P1110=1
A
1
ON/OFF1
0 >t
A
In senso 1
contrario 0 >t
f
A
frif (r11170) peced--- R_ _______
]
]
P1080 ' \ .
-P1080 : :
R D SR (o (074 :))
P1113 Bl: inversione Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 722:1 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Definisce la sorgente del comando di inversione utilizzata quando P0719 = 0 (selezione remota della
sorgente comando/valore di riferimento).
Impostazioni frequenti:

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che PO703 venga impostato a 99, BICO)
19.B = Inversione a mezzo BOP
ri114 CO: v. rif. freq. dopo ctrl dir. Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: Hz Def: - 3
Gruppo P: SETPOINT Max: -
Visualizza la frequenza di riferimento dopo cambio del senso di rotazione
r1119 CO: val. rif. freq. prima di RFG Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: Hz Def: - 3
Gruppo P: SETPOINT Max: -

70

Visualizza la frequenza di uscita in seguito a modifiche indotte da altre funzioni, ad esempio
- P1110 BI: Inibiz. v. rif. negativo frequenza,
- P1091 - P1094 dispersione frequenze,

- P1080 frequenza minima,

- P1082 Frequenza massima,

- limitazioni,
- etc.
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P1120 Tempo di accelerazione Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 10.00 1
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 650.00

Tempo necessario al motore per accelerare da fermo sino al valore di frequenza massima (P1082) quando
non viene impiegato alcun arrotondamento.

f (Hz)
A
f max o
(P1082) P
7
f2
f1 >
el T—— t(s)
“” t o=l 509
- P1120 > Y7 P1082

Un'impostazione troppo breve del tempo di accelerazione potrebbe causare il disinserimento dell'inverter
(sovracorrente).

Avvertenza:
Se si sta impiegando un valore di riferimento frequenza esterno che presenta tassi di rampa gia impostati
(ad esempio da un PLC), per ottenere I'ottimizzazione di azionamento i tempi di rampa nei parametri P1120
e P1121 dovranno essere impostati a valori leggermente ridotti rispetto a quelli del PLC.

Nota:
| tempi di rampa si usano nel modo seguente:
- P1060/P1061 : Modo JOG attivo
- P1120/P1121 : Modo normale (ON/OFF) attivo
- P1060/P1061 : Modo normale (ON/OFF) e P1124 attivo
P1121 Tempo di decelerazione Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 10.00 1
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 650.00
Tempo necessario al motore per decelerare dalla frequenza massima (P1082) sino a fermo quando non
viene impiegato alcun arrotondamento.
f (Hz)
A
fmax |
(P1082) ~ ~
~N
f2
f1 >
tdown t(S) |f2_f1| P1121
+—— P1121 —————» tdown = P1082
Nota:

Un'impostazione troppo breve del tempo di decelerazione potrebbe causare il disinserimento dell'inverter
(sovracorrente (FO001) / sovratensione (F0002)).

| tempi di rampa si usano nel modo seguente:

- P1060/P1061 : Modo JOG attivo

- P1120/P1121 : Modo normale (ON/OFF) attivo

- P1060/P1061 : Modo normale (ON/OFF) e P1124 attivo
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P1124 BI: abil. tempi rampa JOG Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente per la commutazione tra tempi di rampa a comando a impulsi e tempi di rampa
normali.
Impostazioni frequenti:
722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
Nota:
P1124 does not have any impact when JOG mode is selected. In this case, jog ramp times (P1060, P1061)
will be used all the time.
| tempi di rampa si usano nel modo seguente:
- P1060/P1061 : Modo JOG mode attivo
- P1120/P1121 : Modo normale (ON/OFF) attivo
- P1060/P1061 : Modo normale (ON/OFF) e P1124 attivo
P1130 Tempo iniz. arrot. per accel. Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 0.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 40.00
Definisce il tempo iniziale di arrotondamento in secondi, come mostrato nello schema seguente.
Af
¢ (C
’ / 2 \
f1 E E Lt
P1130 P1131 P1132 P1133 U
tup tdown
dove:
per  —2-1 p1120> 1 (P1130 +P1131)
P1082 2
tup = ~(P1130 +P1131) + —12-F1_p429
2 P1082
per  —211 p11212 Lp11324 P1133)
P1082 2
tgoun = -(P1132 + P1133) + 1211 pq121
2 P1082
Avvertenza:
Il ricorso a tempi di arrotondamento &€ raccomandato in quanto evita risposte brusche e quindi effetti nocivi
sulle meccaniche.
Nota:
| tempi di arrotondamento sono sconsigliati quando vengono impiegati ingressi analogici, perché darebbero
sovramodulazioni o sottomodulazioni di risposta dell'inverter.
P1131 Tempo finale arrot. per accel. Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 0.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 40.00

Definisce il tempo di arrotondamento al termine dell'accelerazione, quale mostrato nel parametro P1130
(tempo iniziale di arrotondamento accelerazione).

Avvertenza:
Il ricorso a tempi di arrotondamento & raccomandato in quanto evita risposte brusche e quindi effetti nocivi
sulle meccaniche.

Nota:
| tempi di arrotondamento sono sconsigliati quando vengono impiegati ingressi analogici, perché darebbero
sovramodulazioni o sottomodulazioni di risposta dell'inverter.
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P1132 Tempo iniz. arrot. per decel. Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 0.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 40.00
Definisce il tempo di arrotondamento all'inizio della decelerazione, quale mostrato nel parametro P1130
(tempo iniziale di arrotondamento accelerazione).
Avvertenza:
Il ricorso a tempi di arrotondamento & raccomandato in quanto evita risposte brusche e quindi effetti nocivi
sulle meccaniche.
Nota:
| tempi di arrotondamento sono sconsigliati quando vengono impiegati ingressi analogici, perché darebbero
sovramodulazioni o sottomodulazioni di risposta dell'inverter.
P1133 Tempo finale arrot. per decel. Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 0.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 40.00
Definisce il tempo di arrotondamento al termine della decelerazione, quale mostrato nel parametro P1130
(tempo iniziale di arrotondamento accelerazione).
Avvertenza:
Il ricorso a tempi di arrotondamento & raccomandato in quanto evita risposte brusche e quindi effetti nocivi
sulle meccaniche.
Nota:
| tempi di arrotondamento sono sconsigliati quando vengono impiegati ingressi analogici, perché darebbero
sovramodulazioni o sottomodulazioni di risposta dell'inverter.
P1134 Tipo di arrotondamento Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 1

Definisce I'arrotondamento che viene eseguito per un cambio di riferimento, durante una accelerazione o
una frenatura (p.e. nuovo riferimento, OFF1, OFF3, REV).

Si esegue l'arrotondamento se il drive & in fase di accelerazione o frenatura e
-P1134=0

-P1130>0,P1133 >0,

- Il riferimento non & ancora raggiunto.

P1132 >0, P1133>0
f

A Valore nominale raggiunto

f rif

Valore nominale non raggiunto

P1134=0 —\

\: \ >t
P > “—> >
P1132 P1133 P1132 P1133
f
A
Valore nominale raggiunto
frif
Valore nominale non raggiunto
P1134 =1
\: \. .
<+——> LG L
A P1132 P1133 P1133
ON
OFF1 -t

Impostazioni possibili:

0 Livellamento continuo
1 Livellamento discontinuo

Dipendenza:

Non si avra alcun effetto sino a che il tempo totale di arrotondamento (P1130) > 0 s.
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P1135 Tempo decelerazione OFF3 Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 5.00 2
Gruppo P: SETPOINT Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 650.00
Definisce il tempo di decelerazione dalla frequenza massima a fermo per il comando OFF3 .

Avvertenza:

Tale tempo potra venire superato se viene raggiunto il livello VDC_max. .

P1140 Bl: abilitazione RFG Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 1.0 4
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente del comando di abilitazione RFG (RFG: generatore di rampa).

P1141 BI: start RFG Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 1:0 4
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente del comando di avvio RFG (RFG: generatore di rampa).

P1142 BI: abilit. val. rif. RFG Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 1.0 4
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente del comando di abilitazione valore di riferimento RFG (RFG: generatore di rampa).

r1170 CO: val. rif. freq. dopo RFG Min: - Livello

Tipo dati: Float Unita: Hz Def: - 3

Gruppo P: SETPOINT Max: -

Visualizza il valore di riferimento complessivo di frequenza a valle del generatore di rampa.
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P1200 Avvio al volo Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 2
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 6

Avvia l'inverter su un motore in rotazione cambiando rapidamente la frequenza di uscita dell'inverter sino a
che non viene individuata la velocita effettiva del motore. A questo punto il motore si porta sino al rispettivo
valore di riferimento utilizzando il normale tempo di rampa..

(f+2f

max slip norn)

A

Torna al riferim. impostato

con rampa normale

| out

I dc

Vn J/

>

come per
caratteristica V/f

V out

- e

Impostazioni possibili:

0

DA WN =

Disabilitato

Sempre
Errore/OFF2/attivazione
Errore/OFF2

Sempre, solo dir. del val. rif.
Err./OFF2/att,solo in dir. v.rif
Errore/OFF2, solo in dir. v. rif

>

'velocita motore trovata'

Avvertenza:

Utile per i motori soggetti ad elevati carichi inerziali.

Le impostazioni da 1 a 3 comandano la ricerca in entrambi i sensi.

Le impostazioni da 4 a 6 comandano la ricerca solo nel senso del valore di riferimento.

Nota:

La funzione di avvio al volo deve essere impiegata nei casi in cui il motore stia ancora girando (ad esempio
dopo una breve interruzione nell'alimentazione di rete) o nei casi in cui il motore possa essere trascinato dal

carico. In caso contrario si avrebbe un disinserimento da sovracorrente.
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P1202 Motore-corrente: avvio al volo Min: 10 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: % Def: 100 3
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 200

Definisce la corrente di ricerca impiegata per I'avvio al volo.

Il valore € in misura percentuale alla corrente nominale motore (P0305).

Avvertenza:
Riducendo la corrente di ricerca si potranno aumentare le prestazioni della funzione di avvio al volo se
l'inerzia del sistema non & particolarmente alta.

P1203

Vel. ricerca: avvio al volo Min: 10 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: % Def: 100 3
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 200

Imposta il fattore in base al quale, in fase di avviamento al volo, la frequenza di uscita viene modificata per
la sincronizzazione con il motore in rotazione. Questo valore, immesso in percentuale al fattore temporale di
default, definisce il gradiente iniziale della curva di seguito riportata (e pertanto influenza il tempo
necessario alla ricerca della frequenza motore):

A I
r0330

1 fmax + 2 fslip,nom=P1082 + 2 -P0310

100

fmotor

At[ms] ) fslip,nom [HZ]

P1203 %] =7 Hz] ~ 1[ms]

-2[%]

P1203[%] 100

Questo corrisponde al tempo necessario per la ricerca attraverso tutte le frequenze comprese tra frequenza
massima (P1082) + 2 x f_scorrimento a 0 Hz.

P1203 = 100 % viene defined fornire un tasso del 2 % di f_scorrimento,nom / [ms]

P1203 = 200 % darebbe un tasso di variazione di frequenza pari all'l % di f_scorrimento,nom / [ms]
Esempio:

Per un motore con 50 Hz, 1350 giri/minuto, il 100 % produrrebbe un tempo massimo di ricerca di 600 ms.

Se il motore ¢ in rotazione, la frequenza motore viene riscontrata in un lasso di tempo piu breve.

Avvertenza:
Un valore maggiore produrrebbe un gradiente piu piano, e di conseguenza un piu lungo tempo di ricerca.
Un valore inferiore avrebbe I'effetto opposto.

r1204

76

Parola di stato: avvio al volo Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 4
Gruppo P: FUNC Max: -
Parametro a bit per gli stati di controllo e monitoraggio durante la ricerca.
Campi bit:
Bit00 Corrente fornita 0 NO 1 sI
Bito01l Impossibile fornire corrente 0 NO 1 SI
Bito02 Tensione ridotta 0 NO 1 SI
Bit03 Filtro gradiente attivato 0 NO 1 SI
Bit04 Corrente meno soglia 0 NO 1 SI
Bito05 Corrente-minima 0 NO 1 sI
Bit07 Velocita non trovata 0 NO 1 sI
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P1210 Riavvio automatico Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 2
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 6

Abilita il riavvio dopo una interruzione di rete o un errore.
Impostazioni possibili:
0 Disabilitato
Reset dis. dopo ins., P1211 dis.
Riavvio dopo blackout,P1211 dis.
Riavvio d.rid./err.,P1211 abil.
Riavvio dop.blackout,P1211 abil.
Riavvio d.black./er.,P1211 abil.
Riavv.d.blk./rid./er.,P1211 dis.
Dipendenza:
Il riavvio automatico richiede un comando ON costante tramite collegamento d'ingresso digitale via cavo.
'\ Allarme di cautela:
P1210 > 2 puo causare il riavvio automatico del motore senza commutare il comando ON !

DAL WN =

Nota:
Si ha una "riduzione di tensione" quando la tensione elettrica & interrotta e riattivata prima che si oscuri il
display sul BOP (se l'inverter ne € munito) (un blackout brevissimo in cui il collegamento DC non
s'interrompe completamente).

Si ha un "blackout di tensione" quando si oscura il display (un blackout lungo in cui il collegamento DC
s'interrompe completamente) prima che venga riattivata la tensione.

P1210 =0:
Riavvio automatico disabilitato.

P1210 = 1:

L'inverter conferma (ripristina) gli errori, vale a dire, ripristina I'errore al ritorno della tensione. Cio significa
che la tensione dell'inverter deve essere completamente disinserita, non & sufficiente una breve riduzione
della stessa. L'inverter non si riavvia finché non viene commutato il comando ON.

P1210 = 2:
L'inverter conferma I'errore FO003 all'accensione dopo un blackout e riavvia I'azionamento. E necessario
che il comando ON sia cablato tramite input digitale (DIN).

P1210 = 3:

Per queste impostazioni € fondamentale che I'azionamento venga riavviato solo se si trovava in modalita
RUN al momento dell'errore (FO003). L'inverter conferma I'errore e riavvia I'azionamento dopo un blackout o
una riduzione di tensione. E necessario che il comando ON sia cablato tramite input digitale (DIN).

P1210 = 4:

Per queste impostazioni € fondamentale che I'azionamento venga riavviato solo se si trovava in modalita
RUN al momento degli errori (FO003, etc.). L'inverter conferma I'errore e riavvia I'azionamento dopo un
blackout o una riduzione di tensione. E necessario che il comando ON sia cablato tramite input digitale
(DIN).

P1210 = 5:
L'inverter conferma gli errori FO003 etc. all'accensione dopo un blackout e riavvia I'azionamento. E
necessario che il comando ON sia cablato tramite input digitale (DIN).

P1210 = 6:

L'inverter conferma gli errori FO003 etc. all'accensione dopo un blackout o riduzione di tensione e riavvia
I'azionamento. E necessario che il comando ON sia cablato tramite input digitale (DIN). L'impostazione 6
causa il riavviamento immediato del motore.

La seguente tabella presenta una sintesi del parametro P1210 e della sua funzionalita.
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P1210 ON sempre attivo ON nello stato
senza tensione
Errore F0003 con Tutti gli altri errori con Tutti gli errori
Blackout Rid. di tensione Blackout Rid. di tensione + F0003
0 _ _ - _ —
1 Reset guasto - - - Reset guasto
Reset guasto Reset guasto
2 + - - - +
ripartenza ripartenza
Reset guasto Reset guasto Reset guasto Reset guasto
3 + + + + -
ripartenza ripartenza ripartenza ripartenza
Reset guasto Reset guasto
4 + + - - -
ripartenza ripartenza
Reset guasto Reset guasto Reset guasto
5 + - - + +
ripartenza ripartenza ripartenza
Reset guasto Reset guasto Reset guasto Reset guasto Reset guasto
6 + + + + +
ripartenza ripartenza ripartenza ripartenza ripartenza

La funzione di avvio al volo deve essere impiegata nei casi in cui il motore stia ancora girando (ad esempio
dopo una breve interruzione nell'alimentazione di rete) o nei casi in cui il motore possa essere trascinato dal
carico (P1200).

P1211 Numero tentativi riavvio Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 3 3
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 10

Specifica il numero di volte in cui l'inverter eseguira un tentativo di riavvio se ¢ attivato il parametro P1210
(avvio al volo).
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P1215 Abilit. freno di stazionamento Min: 0 Livello
Stat.mes.: T Tipo dati: U16 Def: 0 2
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1
Abilita/disabilita la funzione freno di trattenimento.
Questa funzione applica il seguente profilo all'inverter:
ON / OFF1/OFF3:
ON T
OFF1/OFF3 Pt
Eccitazione
motore terminata
r0056 Bit04 >t
L —p!
P0346
A A
fmin
(P1080)
-t
e — ] —
P1216 P1217
r0052
Bit12 1‘ Punto 1 Punto 2
0 -t
ON / OFF2:
OFF2
Inattivo
Attivo Pt
OFF1/OFF3T -t
Eccitazione
motore terminata
r0056 Bit04 -t
L — i
f A P0346  J
fmin
(P1080)
-t
e —-
0052 P1216
.
Bit12 1 A
0 Pt

Impostazioni possibili:

0  Freno trattenimento mot. disabil
1 Freno trattenimento mot. abil.

!

\ Allarme di cautela:

Avvertenza:

L'impiego del freno di arresto del motore come freno di lavoro non € ammesso, poiché questo € concepito in
generale solo per un numero limitato di frenature di emergenza.

Il relé freno si apre al punto 1, se abilitato con il parametro P0731 (funzione uscita digitale), e si chiude al

punto 2.

Un valore tipico di frequenza minima (P1080) per questo tipo di applicazione consiste nella frequenza di
scorrimento del motore r0330.
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P1216 Ritardo rilascio freno di staz. Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: T Tipo dati: Float Unita: s Def: 1.0 2
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 20.0
Definisce l'intervallo di tempo durante il quale il convertitore funziona a frequenza minima (P1080) prima di
accelerare al punto 1 (come mostrato al parametro P1215 - abilitazione freno di trattenimento). Nel presente
profilo il convertitore entra in funzione a frequenza minima (P1080), e cioé non utilizza rampe.
Avvertenza:
Un valore tipico di frequenza minima (P1080) per questo tipo di applicazione consiste nella frequenza di
scorrimento del motore r0330.
Si potra calcolare la frequenza nominale di scorrimento ricorrendo alla seguente formula:
feip[Hz] =020 pg31g = MM =M ¢
1 Nsyn
Nota:
Se questa funzione viene impiegata per trattenere il motore ad una determinata frequenza tramite un freno
meccanico (e cioé se si sta impiegando un relé a comando di un freno meccanico), &€ importante che
frequenza minima (P1080) < 5 Hz; in caso contrario, I'assorbimento di corrente potrebbe risultare eccessivo
ed il relé potrebbe non aprirsi.
Dettagli:
Vedi lo schema riportato al parametro P1215 (abilitazione freno di stazionamento)
P1217 Tempo di stazionam. dopo decel. Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: T Tipo dati: Float Unita: s Def: 1.0 2
Gruppo P: FUNC Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 20.0
Definisce l'intervallo di tempo durante il quale I'inverter funziona alla frequenza minima (P1080) dopo la
decelerazione al punto 2.
Dettagli:
Vedi lo schema riportato al parametro P1215 (abilitazione freno di stazionamento)
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P1230 BI: abilita frenatura in c.c. Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Abilita la frenatura in c.c. a mezzo di un segnale fornito da una sorgente esterna. Questa funzione rimane
attiva sino a che ¢ attivo il segnale ad ingresso esterno.

La funzione di frenatura in c.c. provoca l'arresto rapido del motore applicando corrente continua ad effetto
frenante (la corrente applicata mantiene stazionario anche I'albero).

Quando viene fornito il segnale di frenatura in c.c., gli impulsi di uscita dell'inverter vengono bloccati e la
corrente continua viene fornita solamente dopo che il motore & stato sufficientemente smagnetizzato.

Bl:abfrincc. A

il W ARAT .

Frenatura CC attiva

Wil U /U U VUUTR

r0053 1
Bit00 >

Nota: La frenatura DC pud essere attivata negli stati operativi r002=1,4,5
Impostazioni frequenti:

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che PO703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)

T\ Allarme di cautela:
. Con il freno DC I'energia cinetica del motore viene trasformata, nel motore, in calore di dissipazione. Se la
durata di tempo di questo stato é troppo lunga, pud avere luogo un surriscaldamento dell'azionamento !

L'applicazione del freno DC non & possibile con I'impiego di macchine sincrone (ad esempio P0300 = 2).

Nota:
Questo tempo di ritardo viene impostato in P0347 (tempo di smagnetizzazione). Se il ritardo € troppo breve
si possono verificare disinserimenti da sovracorrente.
P1232 Corrente frenatura in c.c. Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: % Def: 100 2
Gruppo P: FUNC Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 250

Definisce il livello di corrente continua in percentuale alla corrente nominale motore (P0305).
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P1233 Durata frenatura in c.c. Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: s Def: O 2
Gruppo P: FUNC Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 250
Definisce la durata dell'intervallo di tempo per cui la frenatura a iniezione in c.c. deve rimanere attiva
successivamente ad un comando OFF1 / OFF3.
® A
ON
OFF1/OFF3 . -t
Y posar ’
—t |
OFF2
; >t
11| A Yy Y
OFF2
Frenatura CC
-t
Frenatura CC attiva
r0053 1 ssm
Bit00 !
0 ot
«— P1233 —
@ A
ON
OFF1/OFF3 -t
Y P0347
- |—
OFF2
-t
Ifl A
|
) OFF2
Frenatura CC
\<FF2
-t
Frenatura CC attiva  J i
r0053 1
Bit00 ¢ >t
P1233
Valori:
P1233=0:

Non attiva dopo OFF1.

P1233=1-250:
Attiva per l'intervallo di tempo specificato.

N

82

Allarme di cautela:
Con il freno DC I'energia cinetica del motore viene trasformata, nel motore, in calore di dissipazione. Se la
durata di tempo di questo stato & troppo lunga, pud avere luogo un surriscaldamento dell'azionamento !

Nota:

L'applicazione del freno DC non & possibile con I'impiego di macchine sincrone (ad esempio P0300 = 2).

La funzione di frenatura in c.c. provoca l'arresto rapido del motore applicando corrente continua ad effetto
frenante (la corrente applicata mantiene stazionario anche I'albero). Quando viene fornito il segnale di
frenatura in c.c., gli impulsi di uscita dell'inverter vengono bloccati e la corrente continua viene fornita
solamente dopo che il motore & stato sufficientemente smagnetizzato. (Il tempo di smagnetizzazione viene

calcolato automaticamente dai dati motore).
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P1236 Corrente frenatura compound Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: % Def: O 2
Gruppo P: FUNC Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 250
Il parametro P1236 definisce la corrente continua, la quale, dopo il superamento della soglia della tensione
del circuito intermedio (vedere la formula), viene sovrapposta alla corrente del motore. Il valore viene
immesso in percentuale alla corrente nominale motore (P0305).

Se P1254=0:
Soglia di inserzione Corrente frenatura compoundUDC Comp :1.13~«/§-Vmains =1.13- «/E-P0210
altrimenti : B
Soglia di inserzione Corrente frenatura compound U =0.98-r1242
DC_Comp
Il freno compound € una sovrapposizione del freno-DC con un freno rigenerativo (frenatura a recupero nella
rampa). Questo consente una frenatura (rallentamento) con una frequenza del motore regolata e una
alimentazione di ritorno di energia minima. Mediante I'ottimizzazione del tempo di decelerazione della
rampa e del freno compound si ottiene un rallentamento (frenatura) effettivo senza I'impiego di ulteriori
componenti HW.
P1236 =0 P1236 >0
Senza frenatura compound Con frenatura compound
L1 N L1 S
_ f att - f att
P>t
i i
| UnUnhnU
uCir . interm. uCir . interm.
y
UDC_ComD o
>t
Valori:
P1236=0:
Frenatura Compound disabilitata.
P1236 =1-250:
Livello della corrente di frenatura in c.c. definito come % della corrente nominale motore (P0305).
Dipendenza:
La frenatura Compound dipende solo dalla tensione del circuito intermedio (vedi Soglia, sopra).
E disabilitata quando:
- € attivo il freno in c.c.
- € attivo I'avvio al volo
Nota:
L'aumento del valore comportera in genere un incremento delle prestazioni frenanti; tuttavia,
un'impostazione eccessivamente alta di tale valore potrebbe provocare disinserimenti da sovratensione
dell'unita. Se si usa con freno dinamico abilitato avra priorita anche la frenatura compound. Se si usa con
Controller Vdc max abilitato, il comportamento dell'azionamento durante la frenata potrebbe peggiorare
specie in caso di valori elevati della frenatura compound.

P1240 Configurazione controller Vdc Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 3
Gruppo P: FUNC Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 1

Abilita/disabilita il controller Vdc.

Il controller Vdc attua il controllo dinamico della tensione circuito intermedio per impedire disinserimenti da

sovratensione sui sistemi ad elevato carico inerziale.
Impostazioni possibili:

0  Controller Vdc disabilitato

1 Controller Vdc-max abilitato

Avvertenza:

Controller Vdc max aumenta automaticamente i tempi di decelerazione per mantenere la tensione circuito

intermedio (r0026) entro i limiti stabiliti (r1242).

MICROMASTER 420 Lista parametri
6SE6400-5BA00-0CPO

83




Parametri Edizione 10/03
r1242 CO: livello inserimento Vdc-max Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: vV Def: - 3
Gruppo P: FUNC Max: -
Visualizza il livello di commutazione del controller Vdc max.
VDCA
r1242 \
-t
Vpc max-Regolatore attivo
- <+— A0911 —»
r0056 Bit14 !
0 -t
1l A
fatt
\\\\
s it \\
~ M2
-t
La seguente equazione & valida solo se P1254 = 0:
1242 = 1.15 -2 - Vmains =1.15 - /2 - P0210
altrimenti :
Calcolo interno di r1242
P1243 Fattore dinamico di Vdc-max Min: 10 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: % Def: 100 3
Gruppo P: FUNC Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 200
Definisce il fattore dinamico per il controller circuito intermedio in [%)].
Dipendenza:

P1243 = 100 % significa che viene impiegato il gruppo di parametri P1250, P1251 e P1252. Altrimenti
questi vengono moltiplicati per il parametro P1243 (fattore dinamico di Vdc-max).

Avvertenza:
La regolazione del controller Vdc viene calcolata automaticamente dai dati motore e inverter.

P1250 Guadagno controller Vdc Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: - Def: 1.00 4
Gruppo P: FUNC Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10.00
Immette il guadagno per il controller Vdc.

P1251 Tempo integraz. controller Vdc Min: 0.1 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: ms Def: 40.0 4
Gruppo P: FUNC Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 1000.0
Immette la costante temporale dell'azione integratrice per il controller Vdc.

P1252 Tempo differenz. controller Vdc Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: ms Def: 1.0 4
Gruppo P: FUNC Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 1000.0
Immette la costante temporale differenziale per il controller Vdc.

P1253 Limita uscita controller Vdc Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 10.00 3
Gruppo P: FUNC Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 600.00
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Limita I'effetto massimo del controller Vdc max.
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P1254 Autorilev.livelli inserim. Vdc Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 3
Gruppo P: FUNC Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 1

Attiva/Disattiva il rilevamento automatico del livello di commutazione per controller Vdc.

Il livello di inserzione viene determinato nel seguente modo:

- Livello inserim. frenatura compound

- Livello inserim. del controller Vdc-max r1242
Impostazioni possibili:

0 Disabilitato
1  Abilitato
Avvertenza:

Il livello di inserzione viene calcolato solo alla partenza del convertitore, subito dopo l'inserzione della
tensione di rete. Non viene effettuato nessun adattamento successivo durante il funzionamento. Per cui una

modifica del parametro P1254 non ha nessuna influenza diretta come anche le variazioni di
vengono considerate.

P1254=0 (Rilevamento automatico disattivato)

rete non

se viene disattivata la rilevazione automatica,i livelli di inserimento di cui sopra vengono calcolati con il

parametro P0210.

P1300 Modalita di comando Min: 0
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O
Gruppo P: CONTROL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 3

Livello

2

Controlla il rapporto tra la velocita motore e la tensione fornita dall'inverter, come illustrato nello schema

seguente.

Va

max

<

r0071

n P0304
P1300 = 3

P1325
P1323 |-mmememmemnenees

P1300 =0

P1321 foomeee

P1310
P1300 =2

0 f, f0 f1 2 f3 f
OHz P1320 P1322  P1324 P0310

Impostazioni possibili:
0  V/fcon caratt. lineare
1 V/fcon FCC
2 VIf con caratt. parabol.
3 VI/f con caratt. programmabile

f

max

P1082

Avvertenza:
P1300 =1 : V/f con FCC
- Mantiene il flusso di corrente motore per ottimizzare il rendimento
- Scegliendo FCC, il controllo lineare V/f & attivo alle basse frequenze.

P1300 = 2 : V/f con curva quadratica
- Indicato per le ventilatori/pompe centrifughe

P1300 = 3 : V/f con caratteristica programmabile
- Caratteristica definita dall'utente (vedi P1320)
- Per motori sincroni (p.e. motori SIEMOSYN)

La tabella seguente presenta una sintesi dei parametri di controllo (V/f) che si possono modificare in

relazione ai valori di P1300:
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ParNo. Nome parametro Level VIif
P1300 =

0)|1(2(3
P1300 Modalita di comando 2 x| x[x]x
P1310 Aumento continuo di corrente 2 |Ix|x|x]|x
P1311 Aumento corr. Accelerazione 2 x| x| x| x
P1312 Aumento corr. Avviamento 2 X [ x| x]Xx
P1316 Aumento frequenza finale 3 X[ x| x| x
P1320 Coord. Freq. V/F progr.1 3 - -1-|x
P1321 Coord. Tens. V/F progr. 1 3 - -1-|x
P1322 Coord. Freq V/F progr. 2 3 — | -[-]x
P1323 Coord. Tens. V/F progr.2 3 — | -[-]x
P1324 Coord. Freq V/F progr 3 3 - -1-1|x
P1325 Coord. Tens. V/F progr. 3 3 - =-|=1x
P1333 Frequenza di avvio per FCC 3 - x|-1-
P1335 Limite scorrimento 2 X | x| x| x
P1336 CO: frequenza scorrimento V/f 2 X[ x| x| x
P1338 Guadagno smorz. Rison. V/F 3 X | x| x[x
P1340 Guadagno prop. ctrl. freq. Imax 3 X[ x| x| x
P1341 T. azione integr. Control. Imax 3 X[ x| x| x
P1345 Guadagno prop. Controller Imax 3 X | x| x[x
P1346 Ti control tensione Imax 3 X | x| x| x
P1350 Avvio graduale in tensione 3 X | x| x]Xx

P1310 Aumento continuo di corrente Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 50.0 2
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 250.0
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Dato che con basse frequenze di uscita le resistenze ohmiche degli avvolgimenti non sono piu trascurabili,
per mantenere il flusso del motore. La tensione di uscita, pertanto, pud risultare troppo piccola per

- la magnetizzazione del motore asincrono

- mantenere il carico

- compensare le perdite del sistema.

Per compensare le perdite, mantenere il carico opp. la magnetizzazione, la tensione di uscita dell'inverter
puod essere aumentata con il parametro P1310.

Definisce il livello percentuale di aumento rispetto a PO305 (corrente nominale motore) applicabile alle curve
VI/f sia lineari che quadratiche secondo il seguente schema:

Vi . V/f lineare
Tensione boost
Vmax c di validitz
P ampo di validita
y
Vn X2, A
O ON
(P0304) OFF -t
A [f]
VConBoosMOO T T >t
P1310 attivo
1A
0 »-t
0 fasostend fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)
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V A V/f quadratica
Tensione boost
Vmax
/
// Campo di validita
Vn
(P0304) @
=] & ON“
) OFF -t
&° ° H
V attualeg,,, &
VConBoosmOO-‘ QO q/\
,\\ofo S -
&P ) >t
P& P1310 attiyo
VConBoosl,SO G 1 A
\\ 0 >t
0 : > f
fBoost,end fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)

La tensione V_ConBoost, 100 € definita nel modo seguente:

P1310
VConBoosm 00 = P0305 - P0350 -

V ConBoost, 100

VGonBoost50 = 2

Avvertenza:
Accrescendo i livelli di aumento tensione aumenta anche il coefficiente di riscaldamento del motore
(specialmente quando é funzione e in stato di attesa).

| valori di aumento vengono combinati quando la funzione di aumento continuo di tensione (P1310) viene
utilizzata in abbinamento ad altri parametri di aumento (aumento tensione di accelerazione P1311 e
aumento tensione avviamento P1312).

Tuttavia a tali parametri sono assegnate le seguenti priorita:
P1310 > P1311 > P1312

L'aumento totale di tensione & limitato secondo la seguente equazione:

2V <3 Rs . IMot =3-P0305 - P0350

Boost

L'impostazione del parametro P0640 (fattore percentuale di sovraccarico motore) limita I'aumento di

corrente.
> VBoost < P0640
P0305-P0350 ~ 100
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P1311 Aumento corr. accelerazione Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 0.0 2
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 250.0

P1311 comporta un incremento della tensione in fase di accelerazione/frenatura e genera una coppia
supplementare per accelerare/frenare.

Al contrario del parametro P1312, attivo solo per il primo procedimento di accelerazione dopo il comando
ON, P1311 ¢ efficace dopo ogni procedimento di accelerazione/frenatura. Questo incremento di tensione &
attivo quando P1311 > 0 e vengono rispettate le condizioni sottostanti.

Applica I'aumento di tensione in percentuale al parametro P0305 (corrente nominale motore) in seguito ad
una modifica positiva del valore di riferimento e scende al valore precedente al raggiungimento del valore di

riferimento.

}/ Tensione boost Campo di validita

Vmax |
Vn ont
(P0304)F V attualesss 0F|'f:| — >t
vAcCBoosmm g T g
Vo P13112)‘a:tt| 0 .
— > f

fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)

La tensione V_AccBoost, 100 € definita nel modo seguente:

P1311
V AccBoost, 100 = P0305 - P0350 -
100
_ VAccBoost,100
VAccBoost,SO = T
Avvertenza:

Vedi il parametro P1310
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P1312 Aumento corr. avviamento Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 0.0 2
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 250.0

Aggiunge alla caratteristica U/f preimpostata (lineare o quadratica), dopo un comando ON, un offset

costante, lineare (in [%)] rispetto a PO305 (corrente del motore)) e resta attivo fino

1) al primo raggiungimento del riferimento oppure

2) alla riduzione del riferimento ad un valore che sia inferiore a quello della momentanea uscita del
generatore di rampa.

Lo scopo e quello di facilitare I'avviamento del carico.

Applica uno scostamento lineare costante (in percentuale all'impostazione del parametro P0305 (corrente
nominale motore)) alla curva V/f attiva (lineare o quadratica) dopo un comando ON, ed € attivo sino a che

non viene raggiunto per la prima volta il valore di riferimento. Questa funzione risulta utile in caso di avvio

con carichi ad elevati coefficienti inerziali.

L'impostazione ad un valore eccessivamente alto del parametro aumento tensione avviamento (P1312)
fara si che l'inverter raggiunga il limite di tensione, che a sua volta riduce la frequenza di uscita ad un valore
inferiore a quello di riferimento frequenza.

\Y Tensione boost Campo di validita
A
Vmax
vn ON A
(P0304) [V/ attualepss OFF >t
& [f] V
VStartBoosMOO* P T \
Q : >t
Q
R P1312 attivo
VStartBoost,SO X 1“
0 >t
0 » f
fBoost,end fn fmax
1316) (P0310) (P1082)
La tensione V_StartBoost & definita nel modo seguente:
P1312
VstartBoost,100 = P0305 - P0350 - 10
_ VStartBoosMOO
VstartBoost,50 = - 5
Avvertenza:
Vedi il parametro P1310
r1315 CO: aumento totale tensione Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: vV Def: - 4
Gruppo P: CONTROL Max: -
Visualizza il valore totale di aumento tensione (in volt).
P1316 Aumento frequenza finale Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 20.0 3
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 100.0

Definisce il punto a cui 'aumento programmato raggiunge il 50 % del proprio valore.

Questo valore viene espresso in percentuale all'impostazione del parametro P0310 (frequenza nominale
motore).
Questa frequenza viene definita come segue:

153

v Pmotor

fBoostmin =2 - ( +3)

Avvertenza:
L'utente esperto potra modificare questo valore per variare il tracciato della curva, ad esempio aumentando
la coppia ad una determinata frequenza.

Dettagli:
Vedere lo schema nel parametro P1310 (aumento continuo di corrente)
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P1320 Coord. freq. V/F progr. 1 Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 0.00 3
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Imposta le coordinate V/f (da P1320/1321 a P1324/1325) per definire la caratteristica V/f.
Vv A ,
- /
Vmax Vmax - f(Vdc’ Mmax) / °
r0071
VH
P0304
P1325
P1323 :
=X <X [ S— §
P1310 ; ;
| ! >
fo f1 f2 f3 f f oo f
0 Hz P1320 P1322 P1324 P0310 P1082
0, 0,
P1310[V] = P1310[%] r0395[%] -P0O304[V]
100[%] 100[%]
Esempio:
Questo parametro puo essere utilizzato per erogare la coppia corretta alla frequenza corretta ed é utile
quando impiegato per i motori sincroni.
Dipendenza:
Per impostare il parametro, selezionare P1300 = 3 (V/f con caratteristiche programmabili)
Avvertenza:
L'interpolazione lineare verra applicata tra i punti impostati ai parametri da P1320/1321 a P1324/1325.
La modalita V/f con caratteristica programmabile (P1300 = 3) presenta tre punti programmabili. | due punti
non programmabili sono:
- Aumento tensione P1310 a 0 Hz
- Tensione nominale a frequenza nominale
L'aumento corrente di accelerazione definito nei parametri P1311 e P1312 viene applicato alla modalita V/f
con caratteristica programmabile.
P1321 Coord. tens. V/F progr. 1 Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: V Def: 0.0 3
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 3000.0
Vedi il parametro P1320 (coord. programmabile V/f freq. 1).
P1322 Coord. freq VIF progr. 2 Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 0.00 3
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Vedi il parametro P1320 (coord. programmabile V/f freq. 1).
P1323 Coord. tens. VIF progr.2 Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: V Def: 0.0 3
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 3000.0
Vedi il parametro P1320 (coord. programmabile V/f freq. 1).
P1324 Coord. freq V/F progr 3 Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 0.00 3
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Vedi il parametro P1320 (coord. programmabile V/f freq. 1).
P1325 Coord. tens. V/F progr. 3 Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: V Def: 0.0 3
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 3000.0
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Vedi il parametro P1320 (coord. programmabile V/f freq. 1).
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P1333 Frequenza di avvio per FCC Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 10.0 3
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 100.0
Definisce la frequenza di avvio a cui viene abilitato il controllo FCC (controllo flusso di corrente) in
percentuale alla frequenza nominale motore (P0310).

Nota:
Se questo valore € troppo basso, il sistema pud diventare instabile.

P1335 Compensazione scorrimento Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 0.0 2
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 600.0
Modula dinamicamente la frequenza uscita dell'inverter in modo da mantenere costante la velocita motore
indipendentemente dal carico.

La frequenza del motore, con la caratteristica U/f, & sempre inferiore a quella del riferimento di un valore
pari alla frequenza di scorrimento. Se ad una frequenza di riferimento costante viene aumentato il carico, si
ha una riduzione della frequenza del motore. Questo svantaggio pud essere quasi annullato con la
compensazione dello scorrimento.
Aumentando il carico da M1 ad M2 (vedi diagramma) si riduce la velocita del motore da f1 ad f2, a causa
dello scorrimento. L'inverter pué compensare cio aumentando leggermente la frequenza di uscita man
mano che aumenta il carico. L'inverter misura la corrente ed aumenta la frequenza di uscita per
compensare lo scorrimento previsto.
Senza compensazione scorrimento Con compensazione scorrimento
M M
A A
-z \
M, M, \
\
M, M, \
\
A . \: 1 A -
Al o f AfT T >f
f2 f1 fz f1 fl fout M2
out M1
Valori:
P1335= 0%:
Compensazione di scorrimento disabilitata.
P1335=50%-70 % :
Compensazione totale scorrimento a motore freddo (carico parziale).
P1335=100 % :
Compensazione totale scorrimento a motore caldo (pieno carico).
Campo per la compensazione dello scorrimento
fout
j/f fn con compensazione
scorrimento
P1335 { senza compensazione
scorrimento
( > fout H H > fset
6% 10 % 100 % fN 6% 10% fN
Nota:

Il valore calcolato per la compensazione dello scorrimento (sottoposto al fattore di scala P1335) viene

limitato dalla seguente formula:

P1336
fSlip_comp_max = W -r0330
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P1336 Limite scorrimento Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: % Def: 250 2
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 600
Limite della compensazione di scorrimento in percentuale a r0330 (scorrimento nominale motore), che
viene aggiunto al valore di riferimento frequenza.
Dipendenza:
Compensazione di scorrimento (P1335) attiva.
r1337 CO: frequenza scorrimento V/f Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 3
Gruppo P: CONTROL Max: -
Visualizza lo scorrimento compensato effettivo del motore come misura percentuale
Dipendenza:
Compensazione di scorrimento (P1335) attiva.
P1338 Guadagno smorz. rison. V/F Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: - Def: 0.00 3
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10.00
Definisce il guadagno di smorzamento risonanza per V/f. |l di/dt della corrente attiva verra graduato dal
P1338 (vedi diagramma qui di seguito). Quando il di/dt aumenta il circuito dello smorzamento risonanza,
riduce la frequenza di uscita dell'invertitore.
P1338
i attiva 1\ P1338 fris. livellam.
_ T
Avvertenza:
Il circuito di risonanza opera lo smorzamento delle oscillazioni della corrente attiva che spesso si verificano
durante la marcia a vuoto.
Nelle modalita V/f (vedi il parametro P1300), il circuito di smorzamento risonanza & attivo su di un campo di
variazione che va dal circa il 5 % al 70 % della frequenza nominale motore (P0310).
Quando il valore di P1338 & troppo alto, si causa una instabilita (dell'effetto di controllo).
P1340 Guadagno prop. controller Imax Min:  0.000 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: - Def: 0.000 3
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 0.499
Guadagno proporzionale del controller di frequenza |_max.
Controlla dinamicamente l'inverter se la corrente di uscita supera il valore di corrente massima motore
(r0067).
Esegue tale controllo limitando dapprima la frequenza di uscita dell'inverter (ad un possibile valore minimo
dalla frequenza nominale di scorrimento). Se tale azione non riesce ad eliminare la condizione di
sovracorrente, viene ridotta la tensione di uscita inverter. Una volta eliminata la condizione di sovracorrente,
viene rimossa la limitazione di corrente ricorrendo al tempo di accelerazione impostato nel parametro
P1120.
Avvertenza:
La regolazione |_max puo essere disattivata impostando il parametro P1341 su 0. In questo modo viene
disattivato sia il controllo della frequenza sia il controllo della tensione. Considerare che in questo caso, in
presenza di sovracorrente, non si verifica alcuna riduzione di corrente; tuttavia si generano ancora
messaggi di avvertimento e in caso di elevata sovracorrente o grosso sovraccarico il convertitore si
guastera.
P1341 Tempo integr. controller Imax Min:  0.000 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 0.300 3
Gruppo P: CONTROL Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 50.000
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Costante temporale per |'azione integratrice del controller |_max.

P1340=0e P1341=0:
controller Imax disabilitato

P1340=0e P1341>0:
azione integratrice avanzata

Per ulteriori informazioni vedere i parametri P1340.
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r1343 CO:uscita freq. controller Imax Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: Hz Def: - 3
Gruppo P: CONTROL Max: -
Visualizza la limitazione effettiva di frequenza.
Dipendenza:
Se il controller |_max non € in funzione, il parametro mostra di norma il valore frequenza massima (P1082).
r1344 CO:uscita tens. controller Imax Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: vV Def: - 3
Gruppo P: CONTROL Max: -
Visualizza I'entita per cui il controller |_max riduce la tensione di uscita inverter.

P1350 Avvio graduale in tensione Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: CONTROL Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1
Stabilisce se la tensione debba salire gradualmente durante il tempo di magnetizzazione (ON) o se debba
semplicemente saltare alla tensione di sovralimentazione (OFF).

P1350 P0346
V, 1
> > : \%
o /e
P0346
Caratteristica V/f Awvio graduale
f y f
Impostazioni possibili:
0 OFF
1 ON
Avvertenza:
Le impostazioni di questo parametro presentano vantaggi e svantaggi:
P1350 = 0: OFF (salta alla tensione di sovralimentazione)
Vantaggi: rapido accumulo di flusso
Svantaggi: il motore potrebbe spostarsi
P1350 = 1: ON (accumulo graduale di tensione)
Vantaggi: il motore & meno soggetto a spostarsi
Svantaggi: occorre piu tempo per I'accumulo di flusso

P1800 Frequenza impulsi Min: 2 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: kHz Def: 4 2
Gruppo P: INVERTER Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 16
Imposta la frequenza impulsi degli interruttori di alimentazione dell'inverter. La frequenza puo essere
modificata per incrementi di 2 kHz.

Dipendenza:
La frequenza minima impulsi dipende dai parametri P1082 (frequenza massima) e P0310 (frequenza
nominale motore).
Il valore massimo della frequenza motore P1082 & limitato alla frequenza impulsi P1800 (vedi P1082).
Avvertenza:
Se si aumenta la frequenza degli impulsi, si puo verificare una riduzione della corrente del convertitore
r0209 (declassamento). La caratteristica di declassamento dipende dal tipo e dalla potenza del convertitore
stesso (vedi il manuale ISTRUZIONI D'USO).
Se non ¢ indispensabile la massima silenziosita di funzionamento, selezionando frequenze a piu basso
indice impulsivo si potranno contenere le perdite e le emissioni in radiofrequenza dell'inverter.
In determinate circostanze l'inverter puo ridurre la frequenza di commutazione per fornire protezione da
surriscaldamenti (vedi il parametro P0290).
r1801 CO: freq. effettiva di commut. Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: kHz Def: - 3
Gruppo P: INVERTER Max: -
Frequenza effettiva impulsi degli interruttori di alimentazione nell'inverter.
Nota:

In certe condizioni (sovratemperatura inverter, vedi il parametro P0290), pud differire dai valori selezionati
in P1800 (frequenza impulsi).
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P1802 Modalita modulatore Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: INVERTER Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 2
Seleziona la modalita modulatore dell'inverter.
Impostazioni possibili:
0 Modo automatico SVM/ASVM
1 ASVM sovramodulato
2  SVM sovramodulato
Nota:
La modulazione ASVM, pur producendo meno perdite di commutazione della SVM, pud tuttavia causare
rotazioni irregolari a velocita molto basse.
La modalita SVM con sovramodulazione pud produrre distorsioni armoniche di corrente ad elevate tensioni
di uscita.
La modalita SVM senza sovramodulazione riduce la tensione massima di uscita disponibile al motore.
P1803 Modulazione max. Min:  20.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 106.0 4
Gruppo P: INVERTER Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 150.0

Imposta I'indice massimo di modulazione.

Avvertenza:
100 % = limite per sovracontrollo (per inverter ideale senza ritardo di commutazione).

P1820 Seq. fase di uscita inversa Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 2
Gruppo P: INVERTER Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1

Cambia il senso di rotazione del motore senza cambiare la polarita di riferimento.
Impostazioni possibili:

0 OFF
1 ON
Dipendenza:

Se abilitata la rotazione positiva e negativa, viene impiegato direttamente il valore di riferimento frequenza.

Se ¢ disabilitata sia la rotazione positiva che la negativa, il valore di riferimento viene impostato a zero.
Dettagli:

Vedi il parametro P1000 (selezione del valore di riferimento frequenza)

P1910 Selezione identific.dati motore Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 0 2
Gruppo P: MOTOR Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 2

Esegue una identificazione dati motore.

Esegue la misurazione della resistenza statorica.
Impostazioni possibili:
0 Disabilitato
1 Ident. Rs con mod. param.
2 Ident. Rs senza mod. param.
Dipendenza:
Non verra effettuata alcuna misurazione se i dati motore sono errati.

P1910 = 1 : Viene sovrascritto il valore calcolato di resistenza statorica (vedi il parametro P0350).

P1910 = 2 : | valori gia calcolati non vengono sovrascritti.
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Avvertenza:
Una volta abilitato (P1910 = 1), A0541 genera la segnalazione che al prossimo comando ON verra iniziata
la misurazione dei parametri motore.

Nota:
Nel selezionare I'impostazione per la misurazione, si osservi quanto segue:

1. "con modifica parametro”
significa che il valore viene effettivamente adottato come impostazione del parametro P0350 e sia applicato
al controllo che mostrato nel seguente parametro di sola lettura.

2. "senza modifica parametro"”
significa che il valore viene solo mostrato, vale a dire, indicato per finalita di controllo nel parametro di sola
lettura r1912 (resistenza statorica identificata). Il valore non viene applicato al controllo.
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r1912 Ident. resistenza statorica Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: Ohm Def: - 2
Gruppo P: MOTOR Max: -

Visualizza il valore misurato di resistenza statorica (da linea a linea) in [Ohm]

Avvertenza:
Questo valore viene misurato con il parametro P1910 = 1 0 2, e cioé identificazione di tutti i parametri con o
senza modifica.

P2000 Frequenza di riferimento Min:  1.00 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 50.00 2
Gruppo P: COMM Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 650.00

Il parametro P2000 costituisce la grandezza di normalizzazione per i valori di frequenza rappresentati /
trasferiti in formato percentuale o esadecimale.
- esadecimale: 4000 H ==>P2000 (es.: USS-PZD)
- percentuale: 100 %  ==>P2000 (es.: ADC)

Esempio:
Quando si effettua un collegamento tra due parametri BiCo , i quali abbiano una rappresentazione differente
(valore normalizzato (Hex) e valore fisico (Hz)), o se il collegamento avviene tramite il parametro P0719
oppure il P1000, I'azionamento MICROMASTER effettua implicitamente la corrispondente normalizzazione
del valore di destinazione.

P2016
r0021 [0]
| uss-PzD _ r0021[Hz]
_._| > > E} i BOP link Y[Hex]_—PZOOO[Hz] 4000[Hex]
5 T
X[Hz] y[Hex]

12015
o > P1070 2015[1]

DS 9 Fe— yiH=

2] "~ 4000[Hex]
[3] ;

x[Hex] vIHz]

USS-PZD

BOP link 2000

-

'\ Allarme di cautela:

Il parametro P2000 rappresenta la frequenza di riferimento per le interfacce sopra indicate (parametri
interfaccia!). Mediante la corrispondente interfaccia puo essere predefinito al massimo un valore nominale
della frequenza di 2*P2000. Il parametro P1082 (massima frequenza) invece limita qui la frequenza nel
convertitore indipendentemente dalla frequenza di riferimento. Quando viene modificato P2000, si deve
adattare quindi corrispondentemente sempre il parametro P1082 !

P7D f (Hex) P1082
\5 . ‘Canale \—l—/ .| Controllo
flHz]  |iferimenti| ¢ oy ——f att,Limiti | Motore
- f (%)
Normalization Limitation
flHz) = — 1) prgo0 =) pango f_att,Limiti = min(P1082, _att)
4000(Hex) 100 %

Nota:
Le variabili di riferimento sono previste come aiuto per presentare valori di riferimento e segnali di valori
effettivi in modo uniforme. Cio vale anche per impostazioni fisse inserite sotto forma di percentuale. Un
valore pari al 100 % (USS / CB) corrisponde a un valore dei dati di processo 4000H, o 4000 0000H nel caso
di valori doppi.

In tal caso sono disponibili i seguenti parametri:

P2000 | Freq. di riferimento Hz
P2001 | Tens. di riferimento \Y
P2002 | Corr. di riferimento A
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P2001 Tensione di riferimento Min: 10 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: V Def: 1000 3
Gruppo P: COMM Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 2000
Tensione di uscita a piena scala (e cioé pari al 100 % ) impiegata per il collegamento seriale (corrisponde a
4000H).
Esempio:
P0201 = 230 specifica che i 4000H ricevuti a mezzo USS denotano una tensione di 230 V.
Quando si effettua un collegamento tra due parametri BiCo , i quali abbiano una rappresentazione differente
(valore normalizzato (Hex) e valore fisico (V)) I'azionamento MICROMASTER effettua implicitamente la
corrispondente normalizzazione del valore di destinazione.
r0026 PO771
r0026[V]
----> Hex] =—————--4000[Hex
_._| > > |—-— DAC y[Hex] P2001[V] [Hex]
X(V] y[Hex]
P2002 Corrente di riferimento Min:  0.10 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: Float Unita: A Def: 0.10 3
Gruppo P: COMM Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 10000.00
Corrente di uscita a piena scala utilizzata sul collegamento seriale (corrisponde a 4000H).
Esempio:
Quando si effettua un collegamento tra due parametri BiCo , i quali abbiano una rappresentazione differente
(valore normalizzato (Hex) e valore fisico (A)) I'azionamento MICROMASTER effettua implicitamente la
corrispondente normalizzazione del valore di destinazione.
P2016
r0027 [0]
USS-PZD r0027[A]
. ——p 1] | ) Hex] = —————.4000[Hex
i D > 2] i BOP link y[Hex] P2002[A] [Hex]
i Bl
X[A] y[Hex]
P2009[2] Normalizzazione USS Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: COMM Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1

Abilita la normalizzazione speciale per USS.

Impostazioni possibili:

Indice:

0 Disabilitato
1 Abilitato

P2009[0] : Colleg. COM interfaccia seriale
P2009[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale

Avvertenza:

Se abilitato, il valore di riferimento principale (parola 2 in PZD) non viene interpretato come 100 % = 4000H,
ma come valore "assoluto" (ad esempio. 4000H = 16384 significa 163,84 Hz ). La normalizzazione-De
(P2009 = 1) & valida solo per i valori di frequenza, per poter garantire una compatibilita verso I'alto nei
confronti del'MM3.

P2010[2]

Velocita di trasmissione USS Min: 3 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 6 2
Gruppo P: COMM Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 9

Imposta la velocita di trasmissione per la comunicazione USS.

Impostazioni possibili:

Indice:

96

1200 baud
2400 baud
4800 baud
9600 baud
19200 baud
38400 baud
57600 baud

O©o~NOO bW

P2010[0] : Colleg. COM interfaccia seriale
P2010[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale
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P2011[2] Indirizzo USS Min: 0 Livello

Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 2
Gruppo P: COMM Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 31
Imposta un unico indirizzo per l'inverter.

Indice:
P2011[0] : Colleg. COM interfaccia seriale
P2011[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale

Avvertenza:
Si potranno collegare altri 30 inverter (per un totale cioe di 31 inverter) mediante collegamento seriale ed
impiegare il protocollo per bus seriale USS per controllarli.

P2012[2] Lunghezza PZD USS Min: 0 Livello

Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 2 3
Gruppo P: COMM Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4
Definisce il numero di parole a 16 bit nella parte PZD del telegramma USS. In questa area vengono
scambiati continuamente dati di processo (PZD) tra il master e gli slave. La parte PZD del telegramma USS
si usa per il valore di riferimento principale e per controllare l'inverter.

Indice:
P2012[0] : Colleg. COM interfaccia seriale
P2012[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale

Nota:

Il protocollo USS & composto da PZD e PKW che possono essere cambiati dall'utente rispettivamente
tramite i parametri P2012 e P2013.

- Telegramma USS >
Parametri Dati processo
STX || LGE || ADR PKW PZD BCC
PKE IND PWE PZD1 PzZD2 PzZD3 PZD4
STX  Start messaggio PKE ID Parametro
LGE  Lunghezza IND Indice
ADR  Indirizzo PWE  Valore parametro

PKW  Valore ID parametro
PZD Dati processoa
BCC  Carattere di controllo

PZD trasmette una parola di controllo e una parola del valore di riferimento o di stato e i valori effettivi. Il
numero delle parole PZD contenute in un telegramma USS viene determinato tramite il parametro P2012, in
cui le prime due parole (P2012 >= 2) sono:

- parola di controllo e valore di riferimento principale oppure

- parola di stato e valore effettivo.

Limitazioni:

- Quando il convertitore viene comandato (P0700 o P0719) dalla interfaccia di cui sopra, la 1. word di
comando (STW1) deve essere trasmessa nella 1. word del PZD.

- Quando, con i parametri P1000 o P0719, viene scelta la fonte del riferimento di cui sopra, il riferimento
principale deve essere trasmesso nella 2. word del PZD.

- Quando il convertitore viene comandato (P0700 o P0719) dalla interfaccia di cui sopra, con P2012 = 4
la word di comando aggiuntiva (STW2) deve essere trasmessa nella 4. word del PZD.

STW HSW
ZSW HIW STW2

PzZD1 PzD2 PZD3 PZD4
—— P2012 —— >

STW  Parola controllo HSW Rif. principale
ZSW  Parola stato HIW Val. attuale
PZD Dati di processo
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P2013[2] Lunghezza PKW USS Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 127 3
Gruppo P: COMM Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 127

98

Definisce il numero di parole a 16 bit nella parte PKW del telegramma USS. La parte PKW del telegramma
USS viene utilizzata per la lettura e la scrittura di singoli valori parametrici. L'area PKW puo essere
modificata. A seconda della particolare esigenza, la lunghezza a 3 parole, 4 parole o variabile si pud
definire tramite parametro.

Impostazioni possibili:
0  Nessuna parola

3 3 Parole

4 4 Parole

127 Variabile
Indice:

P2013[0] : Colleg. COM interfaccia seriale
P2013[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale

Esempio:
Tipo dati
U16 (16 Bit) U32 (32 Bit) Float (32 Bit)
P2013=3 X Errore accesso parametri Errore accesso parametri
P2013 =4 X X X
P2013 =127 X X X
Nota:

Il protocollo USS é formato dalla componente base PZD (vedi P2012) e da PKW. La lunghezza puo essere
adattata individualmente dall'utente. Il parametro P2013 definisce il numero delle parole PKW nel
telegramma USS.

La lunghezza PKW puo essere definita su un valore fisso di parole (P2013 =3,4) o variabile (P2013 =127).
Con P2013 = 3 oppure 4 la lunghezza PKW é di 3 oppure 4 parole. Con lunghezza variabile (P2013= 127)
la lunghezza PKW viene adattata automaticamente al valore del parametro da trasmettere.

P2013 =3 — P2013 ———
PKE IND PWE
“1word
ogni 16 Bit

P2013 =4 —— P2013 ————————»

PKE IND PWE
|

PKE ID parametro
IND Indice
PWE Valore parametro

Se ¢ stata prescelta una lunghezza fissa di parole, sara possibile trasmettere un solo valore. Questo va
considerato anche per i parametri indicizzati, al contrario della lunghezza PKW variabile dove anche i
parametri indicizzati possono essere trasmessi con un ordine. Con lunghezza PKW fissa, questa va scelta
in modo che il valore possa essere assunto anche nel telegramma.

P2013 = 3, fissa la lunghezza di PKW, ma non consente I'accesso a molti valori di parametri. Viene
generato un errore di parametro quando si usa un valore fuori campo. |l valore non sara accettato ma non
cambia lo stato dell'inverter. Utile per applicazioni in cui non cambiano i parametri, ma vengono usati anche
MM3s. Con queste impostazioni non & possibile attivare la modalita radiodiffusione.

P2013 = 4, fissa la lunghezza di PKW. Consente I'accesso a tutti i parametri, mentre i parametri indicizzati
possono essere letti un indice alla volta. L'ordine delle parole per valori composti da una parola € diverso
per impostare 3 o 127; vedi esempio.

P2013 = 127, impostazione molto utile. La lunghezza di risposta di PKW varia in base alla quantita di
informazioni necessarie. Puo leggere le informazioni sugli errori e tutti gli indici di un parametro con in
telegramma singolo con questa impostazione.

Example:
Imposta il valore 5 in P0700 (0700 = 2BC (hex))
P2013 =3 P2013 =4 P2013 = 127
Master - MM4 | 22BC 0000 0005 22BC 0000 0000 0005 | 22BC 0000 0005 0000
MM4 — Master | 12BC 0000 0005 12BC 0000 0000 0005 | 12BC 0000 0005
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P2014[2] Tempo telegramma USS Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: ms Def: O 3
Gruppo P: COMM Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 65535

Definisce l'intervallo di tempo dopo il quale verra generata una segnalazione di errore (FO070) nel caso in
cui non venga ricevuto alcun telegramma dai canali USS.

Indice:

P2014[0] : Colleg. COM interfaccia seriale
P2014[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale

Nota:

Per default (intervallo temporale impostato a 0), non viene generata alcuna segnalazione di errore (e cioe la
funzione di sorveglianza é disabilitata).

r2015[4] CO: PZD da colleg. BOP (USS)
Tipo dati: U16

Gruppo P: COMM

Unita: -

Min: - Livello
Def: -
Max: - 3

Visualizza i dati di processo ricevuti a mezzo USS su collegamento BOP (RS232 USS).

[2015 ]

| 0] > e r2032
------------------------------------- b 11>
4 2] p
oot 31y
o »{12033 )
PZD4 PzZD3 PzD2 PZD1 i
STW2 HSW STW1 i
- P2012 »> !
. I
| STX Start messaggio
i LGE Lunghezza
i ADR Indirizzo
i PKW Valore ID parametro
PZD PKW . -
BCC || Dati processo|  Parametri |[ADR|[LGE|[sTXx | I PZD Datiprocessoa
| BCC Carattere di controllo
i STW Parola controllo
< Telegramma USS > | HSW Rif. principale
I
USS su BOP link =:< Costruzione PZD a par. r2015 —
Indice:
r2015[0] : Parola ricevuta 0
r2015[1] : Parola ricevuta 1
r2015[2] : Parola ricevuta 2
r2015[3] : Parola ricevuta 3
Avvertenza:

Le parole di controllo possono essere visualizzate come parametri a bit r2032 e r2033.

Limitazioni:

- Quando il convertitore viene comandato (P0700 o P0719) dalla interfaccia di cui sopra (USS su BOP-
Link), la 1. word di comando (STW1) deve essere trasmessa nella 1. word del PZD.

- Quando, con i parametri P1000 o P0719, viene scelta la fonte del riferimento di cui sopra (USS su BOP-
Link), il riferimento principale deve essere trasmesso nella 2. word del PZD.

- Quando il convertitore viene comandato (P0700 o P0719) dalla interfaccia di cui sopra (USS su BOP-
Link), con P2012 = 4 la word di comando aggiuntiva (STW2) deve essere trasmessa nella 4. word del

PZD.
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P2016[4] CI: PZD a colleg. BOP (USS) Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 52:0 3
Gruppo P: COMM Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 4000:0
Seleziona i segnali da trasmettere all'interfaccia seriale mediante collegamento BOP.
r0052 P2016 .
r0052 : . [0] |-
FO02T _y-veeeeeeessseee 1]
;-
D » 3] | o
r0053 ‘
I PZD4 PZD3 PZD2 PZD1
I ZSW2 HIW ZSWA1
| < »
STX Start messaggio | P2012
LGE Lunghezza ‘
ADR Indirizzo |
PKW Valore ID parametro i
PZD Dati processoa |
BCC Carattere di controllo i PZD PKW
ZSW Parola stato I BCC|| Datiprocesso|  Parametri ADR [ LGE f} STX
HIW  Val. attuale I
| e————Telegramma USS ———
|
Costruzione PZD dal param. P2016 —»«————————— USS su BOP link
|
Indice:
P2016[0] : Parola trasmessa 0
P2016[1] : Parola trasmessa 1
P2016[2] : Parola trasmessa 2
P2016[3] : Parola trasmessa 3
Esempio:
P2016[0] = 52.0 (default). In questo caso, il valore di r0052[0] (CO/BO: Parola di stato) viene trasmesso
come 1° PZD al collegamento BOP.
Avvertenza:
Se r0052 non ¢ indicizzato, non viene visualizzato un indice (".0").
r2018[4] CO: PZD da colleg. COM (USS) Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -
Visualizza i dati di processo ricevuti a mezzo USS su collegamento COM.
PZD4 PZD3 PzZD2 PZD1 :
STW2 HSW STW1 |
- P2012 —— i
{ STX Start messaggio
‘ LGE Lunghezza
| ADR Indirizzo
; PKW Valore ID parametro
PZD PKW ! )
BCC ; . ||ADR||LGE || sTX| | PZD Datiprocessoa
Dati processo | Parametri i BCC Carattere di controllo
i STW Parola controllo
4—Telegramma USS ——— | HSW RIif. principale
|
USSsuCOMIlink——— pl4 Costruzione PZD a par. r2018 —
|
Indice:
r2018[0] : Parola ricevuta 0
r2018[1] : Parola ricevuta 1
r2018[2] : Parola ricevuta 2
r2018[3] : Parola ricevuta 3
Avvertenza:
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Le parole di controllo possono essere visualizzate come parametri a bit r2036 e r2037.
Limitazioni:

- Quando il convertitore viene comandato (P0700 o P0719) dalla interfaccia di cui sopra (USS su COM-

Link), la 1. word di comando (STW1) deve essere trasmessa nella 1. word del PZD.

- Quando, con i parametri P1000 o P0719, viene scelta la fonte del riferimento di cui sopra (USS su

COM-Link), il riferimento principale deve essere trasmesso nella 2. word del PZD.

- Quando il convertitore viene comandato (P0700 o P0719) dalla interfaccia di cui sopra (USS su COM-
Link), con P2012 = 4 la word di comando aggiuntiva (STW2) deve essere trasmessa nella 4. word del

PZD.
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P2019[4] CI: PZD a colleg. COM (USS) Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 52:0 3
Gruppo P: COMM Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 4000:0
Seleziona i segnali da trasmettere all'interfaccia seriale mediante collegamento COM.
0052 > [P2019]
r0052 S > o1 |- ettt et e e
D 9 1 : .........................................................
S 27 |- L ettt ) .
LRI S % [3] ...... I ........................ .
r0053 ! 4 1 1 1
| PzZD4 PzZD3 PZD2 PZD1
| ZSW2 HIW ZSW1
! - P2012 >
STX Start messaggio !
LGE Lunghezza !
ADR  Indirizzo !
PKW Valore ID parametro !
PzD Dati processoa !
BCC Carattere di controllo ' [Bcc|| Dati ';rzo?:esso Pgr'a(r"ﬁ’etri ADR || LGE || STX
ZSW Parola stato !
HIW  Val. attuale !
I - Telegramma USS >
I
Costruzione PZD dal param. P2019 —»«————————— USS su COM link
I
Indice:
P2019[0] : Parola trasmessa 0
P2019[1] : Parola trasmessa 1
P2019[2] : Parola trasmessa 2
P2019[3] : Parola trasmessa 3
Dettagli:
Vedi P2016 (PZD a collegamento BOP)
r2024[2] Telegrammi USS privi di errori Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -
Visualizza il numero di telegrammi USS privi di errori ricevuti.
Indice:
r2024[0] : Colleg. COM interfaccia seriale
r2024[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale
r2025[2] Telegrammi USS respinti Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -
Visualizza il numero di telegrammi USS scartati.
Indice:
r2025[0] : Colleg. COM interfaccia seriale
r2025[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale
r2026[2] Err. caratt. dir. accesso USS Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -
Visualizza il numero di errori di diritti di accesso per caratteri USS.
Indice:
r2026[0] : Colleg. COM interfaccia seriale
r2026[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale
r2027[2] Errore overrun USS Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -
Visualizza il numero di telegrammi USS con errore di overflow.
Indice:

r2027[0] : Colleg. COM interfaccia seriale
r2027[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale
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r2028[2] Errore di parita USS Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -

Visualizza il numero di telegrammi USS con errori di parita.
Indice:

r2028[0] : Colleg. COM interfaccia seriale

r2028[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale

r2029[2] Avvio USS non identificato Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -

Visualizza il numero di telegrammi USS con avvio non identificato.
Indice:

r2029[0] : Colleg. COM interfaccia seriale

r2029[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale

r2030[2] Errore BCC USS Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -

Visualizza il numero di telegrammi USS con errori BCC error.
Indice:

r2030[0] : Colleg. COM interfaccia seriale

r2030[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale

r2031[2] Errore lunghezza USS Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -

Visualizza il numero di telegrammi USS di lunghezza errata.
Indice:

r2031[0] : Colleg. COM interfaccia seriale

r2031[1] : Colleg. BOP interfaccia seriale

r2032 BO: par. ctrl1 da coll. BO(USS) Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -

Visualizza la parola di controllo1 dal collegamento BOP (parola 1 in USS).
Campi bit:

Bit00 ON/OFF1 0 NO 1 ST
BitoO1l OFF2: arresto elettrico 0 sSI 1 NO
Bit02 OFF3: arresto rapido 0 SI 1 NO
Bit03 Abilitaz. impulsi 0 NO 1 SI
Bit04 Abil. gen. rampa 0 NO 1 sI
Bit05 Avvio gen. rampa 0 NO 1 SI
Bit06 Abil. valore riferimento 0 NO 1 sI
Bit07 Conferma errore 0 NO 1 SI
Bito08 Comando a impulsi a destra 0 NO 1 SI
Bit09 Comando a impulsi a sinistra 0 NO 1 SI
Bit1lo0 Controllo da PLC 0 NO 1 sI
Bitll Inversione (invers v.rif) 0 NO 1 sI
Bitl3 Potenz. motore MOP su 0 NO 1 sI
Bitl4 Potenz. motore MOP gil 0 NO 1 sI
Bit1l5 Locale / Remoto 0 NO 1 SI
r2033 BO: par. ctrl2 da coll. BOP(USS) Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -
Visualizza la parola di controllo 2 dal collegamento BOP (e cioé parola 4 in USS)
Campi bit:
Bit00 Frequenza fissa Bit 0 0 NO 1 sI
Bito1l Frequenza fissa Bit 1 0 NO 1 SI
Bit02 Frequenza fissa Bit 2 0 NO 1 SI
Bito08 PID abilitato 0 NO 1 ST
Bit09 Freno in c.c. abilitato 0 NO 1 sI
Bit1l3 Guasto esternol 0 sSI 1 NO
Dipendenza:

P0700 =4 (USS su collegamento BOP) e P0719 = 0 (Cmd / Valore riferimento = parametro BICO).
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r2036 BO: par. ctri1 da coll. COM(USS) Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -
Visualizza la parola di controllo 1 dal collegamento COM (e cioé parola 1IN USS)
Campi bit:
Bit00  ON/OFF1 0 NO 1 sI
Bito1l OFF2: arresto elettrico 0 SI 1 NO
Bit02 OFF3: arresto rapido 0 SI 1 NO
Bit03  Abilitaz. impulsi 0 NO 1 sI
Bit04 Abil. gen. rampa 0 NO 1 SI
Bit05 Avvio gen. rampa 0 NO 1 SI
Bit06 Abil. valore riferimento 0 NO 1 SI
Bit07 Conferma errore 0 NO 1 SI
Bito08 Comando a impulsi a destra 0 NO 1 SI
Bit09 Comando a impulsi a sinistra 0 NO 1 SI
Bit1lo0 Controllo da PLC 0 NO 1 sI
Bitl1l Inversione (invers v.rif) 0 NO 1 SI
Bitl3 Potenz. motore MOP su 0 NO 1 SI
Bitl4 Potenz. motore MOP gil 0 NO 1 sI
Bitl5 Locale / Remoto 0 NO 1 SI
Dettagli:
Vedi r2033 (parola di controllo 2 dal collegamento BOP)
r2037 BO: par. ctri2 da coll. COM(USS) Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -
Visualizza la parola di controllo 2 dal collegamento COM (e cioé parola 4 in USS)
Campi bit:
Bit00 Frequenza fissa Bit 0 0 NO 1 SI
Bit01 Frequenza fissa Bit 1 0 NO 1 sI
Bito02 Frequenza fissa Bit 2 0 NO 1 sI
Bit08 PID abilitato 0 NO 1 sI
Bit09 Freno in c.c. abilitato 0 NO 1 sI
Bit1l3 Guasto esternol 0 ST 1 NO
Dettagli:
Vedi r2033 (parola di controllo 2 dal collegamento BOP)

P2040 Tempo scaduto telegramma CB Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: ms Def: 20 3
Gruppo P: COMM Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 65535
Definisce l'intervallo di tempo dopo il quale viene generata una segnalazione di errore (FO070) se non
vengono ricevuti telegrammi attraverso il collegamento (CB).

Dipendenza:
Impostazione 0 = sorveglianza disabilitata

P2041[5] Parametro CB Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: COMM Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 65535
Configura una scheda di comunicazione (CB).

Indice:
P2041[0] : Parametro CB 0
P2041[1] : Parametro CB 1
P2041[2] : Parametro CB 2
P2041[3] : Parametro CB 3
P2041[4] : Parametro CB 4
Dettagli:

Si veda il rispettivo manuale della scheda di comunicazione per la definizione del protocollo e le adeguate

impostazioni
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r2050[4] CO: PZD da CB

Tipo dati: U16 Unita: -

Gruppo P: COMM

Min: - Livello
Def: -
Max: - 3

Visualizza il PZD ricevuto dalla scheda di comunicazione (CB).

D 12090

!

YYVY
N

r— £ —_ :
{ Pzpa | PzD3 | PzD2 PZD1
i STW2 HSW STWH1
PZD w
CB-Frame || Dati processo | Parametri CB-Frame

A

Indice:
r2050[0] : Parola ricevuta 0
r2050[1] : Parola ricevuta 1
r2050[2] : Parola ricevuta 2
r2050[3] : Parola ricevuta 3

CB su COM link

———— P2041[0] ——

Telegramma CB ———

|
]
i
|
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i

»{r2091 )

PKW Valore ID parametro
PzD  Dati processoa
STW  Parola controllo
HSW  Rif. principale

=:< Costruzione PZD a par. r2050 —

Avvertenza:

Le parole di controllo possono essere visualizzate come parametri a bit r2090 e r2091.

Limitazioni:

- Quando il convertitore viene comandato (P0700 o P0719) dalla interfaccia di cui sopra (CB su COM-
Link), la 1. word di comando (STW1) deve essere trasmessa nella 1. word del PZD.

- Quando, con i parametri P1000 o P0719, viene scelta la fonte del riferimento di cui sopra (CB su COM-
Link), il riferimento principale deve essere trasmesso nella 2. word del PZD.

- Quando il convertitore viene comandato (P0700 o P0719) dalla interfaccia di cui sopra (CB su COM-
Link), con P2012 = 4 la word di comando aggiuntiva (STW2) deve essere trasmessa nella 4. word del

PZD.
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P2051[4] CIl:PZD aCB Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 52:0 3
Gruppo P: COMM Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 4000:0
Collega il PZD alla CB.
Questo parametro consente all'utente di definire la sorgente delle parole di stato ed i valori effettivi per la
risposta PZD.
r0052 >+ P2051] !
r0052 S 0] |-
A ID S ]
o [}
TIEKID L ] S E— . “o “a “a
r0053 i r—— —
i . PzD4 | PzD3 | PzD2 | PzD1
I Zsw2 HIW ZSWA1
I
I
I
I
PKW  Valore ID parametro | PZD K
PZD  Dati processoa i | CB-Frame [f Dati processo Parametri || CB-Frame
ZSW  Parola stato | i !
HIW  Val. attuale | 4 P2041[0] — ™
I - Telegramma USS ——
I
[
Costruzione PZD dal param. P2051 =:< CB su COM link
Indice:

P2051[0] : Parola trasmessa 0
P2051[1] : Parola trasmessa 1
P2051[2] : Parola trasmessa 2
P2051[3] : Parola trasmessa 3

Impostazioni frequenti:

Parola di stato 1 = 52 CO/BO: Parola di stato effettiva 1 (vedi r0052)
Valore attuale 1 = 21 frequenza di uscita dell'inverter (vedi r0021)

Sono possibili altre impostazioni BICO

r2053[5]

Identificazione CB Min:
Tipo dati: U16 Unita: - Def:
Gruppo P: COMM Max:

Livello

3

Visualizza i dati di identificazione della scheda di comunicazione (CB). | vari tipo di CB (r2053[0]) vengono

indicati nella dichiarazione Enum.

Impostazioni possibili:
0

Indice:

Nessuna scheda opzionale CB
1 PROFIBUS DP
2 DeviceNet
256 non definito

r2053[0] : CB type (PROFIBUS = 1)
r2053[1] : Versione firmware

r2053[2] : Particolari versione firmware
r2053[3] : Data firmware (anno)
r2053[4] : Data firmware (giorno/mese)

r2054[7]

Indice:

Diagnostica CB Min:
Tipo dati: U16 Unita: - Def:
Gruppo P: COMM Max:

Livello

3

Visualizza le informazioni diagnostiche della scheda di comunicazione (CB).

r2054[0] : Diagnosi CB 0
r2054[1] : Diagnosi CB 1
r2054[2] : Diagnosi CB 2
r2054[3] : Diagnosi CB 3
r2054[4] : Diagnosi CB 4
r2054[5] : Diagnosi CB 5
r2054[6] : Diagnosi CB 6

Dettagli:

Si veda il rispettivo manuale della scheda di comunicazione.
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r2090 BO: Parola di controllo1 da CB Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: COMM Max: -

Visualizza la parola di controllo 1 ricevuta dalla scheda di comunicazione (CB).
Campi bit:

Bit0O0 ON/OFF1 0 NO 1 ST
Bito1l OFF2: arresto elettrico 0 SI 1 NO
Bit02 OFF3: arresto rapido 0 SI 1 NO
Bit03 Abilitaz. impulsi 0 NO 1 ST
Bit04 Abil. gen. rampa 0 NO 1 SI
Bit05 Avvio gen. rampa 0 NO 1 SI
Bit06 Abil. valore riferimento 0 NO 1 SI
Bit07 Conferma errore 0 NO 1 SI
Bito08 Comando a impulsi a destra 0 NO 1 SI
Bit09 Comando a impulsi a sinistra 0 NO 1 SI
Bit1lo0 Controllo da PLC 0 NO 1 sI
Bitl1l Inversione (invers v.rif) 0 NO 1 SI
Bitl3 Potenz. motore MOP su 0 NO 1 SI
Bitl4 Potenz. motore MOP gil 0 NO 1 sI
Bit1l5 Locale / Remoto 0 NO 1 SI

Dettagli:
Si veda il rispettivo manuale della scheda di comunicazione per la definizione del protocollo e le
impostazioni adeguate

r2091 BO: parola di controllo 2 da CB Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3

Gruppo P: COMM Max: -

Visualizza la parola di controllo 2 ricevuta dalla scheda di comunicazione (CB).

Campi bit:

Bit0o0 Frequenza fissa Bit 0 0 NO 1 SI

Bito01l Frequenza fissa Bit 1 0 NO 1 SI

Bit02 Frequenza fissa Bit 2 0 NO 1 sI

Bito08 PID abilitato 0 NO 1 ST

Bit09 Freno in c.c. abilitato 0 NO 1 SI

Bitl3 Guasto esternol 0 SI 1 NO

Dettagli:
Si veda il rispettivo manuale della scheda di comunicazione per la definizione del protocollo e le
impostazioni adeguate

P2100[3] Selezione numero allarme Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 65535

Seleziona sino a 3 errori 0 segnalazioni per reazioni non di default.
Indice:
P2100[0] : Errore numero 1
P2100[1] : Errore numero 2
P2100[2] : Errore numero 3
Esempio:
Se si vuole che FO005 esegua un comando OFF3 invece che OFF2, impostare P2100[0] = 5 e quindi
selezionare la reazione desiderata in P2101[0] (in questo caso impostare P2101[0] = 3).

Avvertenza:
Tutti i codici di errore hanno la reazione di default in OFF2. Per alcuni codici di errore causati da
disinserimenti dell'hardware (ad esempio per sovracorrente) le reazioni di default non sono modificabili.
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P2101[3]

Valore reazione arresto Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4

Imposta i valori della reazione di arresto azionamento per I'errore selezionato con P2100 (reazione di
arresto a numero allarme).

Questo parametro indicizzato specifica la reazione speciale a errori/segnalazioni definita negli indici da 0 a
2 del parametro P2100.

Impostazioni possibili:

Indice:

0 Nessuna reazione, nessuna visual
1 Reazione di arresto OFF1
2 Reazione di arresto OFF2
3 Reazione di arresto OFF3
4 Nessuna reazione, solo segnalaz.

P2101[0] : Reazione di stop valore 1
P2101[1] : Reazione di stop valore 2
P2101[2] : Reazione di stop valore 3

Avvertenza:

Le impostazioni 0 - 3 sono disponibili solamente per i codici di errore
Le impostazioni 0 ed 4 sono disponibili solo per le segnalazioni

Indice 0 (del parametro P2101) fa riferimento agli errori/segnalazioni dell'indice 0 (del parametro P2100)

P2103

BI: 1. tacitazione errori Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 722:2 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Definisce la sorgente di conferma errore, ad esempio mediante tastiera/DIN, ecc. (a seconda
dell'impostazione).

Impostazioni frequenti:

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)

722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)

722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)

722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
P2104 BI: 2. tacitazione errori Min:  0:0 Livello

Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0:0 3

Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Seleziona la seconda sorgente di conferma errore.

Impostazioni frequenti:

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)

722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)

722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che PO703 venga impostato a 99, BICO)

722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
P2106 BI: errore esterno Min:  0:0 Livello

Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 1:0 3

Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Seleziona la sorgente di errori esterni.

Impostazioni frequenti:

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0O702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
r2110[4] Numero segnalazione Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 2
Gruppo P: ALARMS Max: -
Visualizza le informazioni di segnalazione.
Si potranno visualizzare sino a 2 segnalazioni attive (indici 0 e 1) e 2 segnalazioni storiche (indici 2 e 3).
Indice:
r2110[0] : Segnalaz. recenti --,segnalaz. 1
r2110[1] : Segnalaz. recenti --,segnalaz. 2
r2110[2] : Segnalaz. recenti -1,segnalaz. 3
r2110[3] : Segnalaz. recenti -1,segnalaz. 4
Avvertenza:
Se una segnalazione ¢ attiva si avra il lampeggio a tastiera. In tal caso i LED indicheranno lo stato di
segnalazione.
Se si impiega un pannello AOP, il display mostrera il numero ed il testo della segnalazione attiva..
Nota:

Gli indici 0 e 1 non vengono memorizzati.
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P2111 Numero totale segnalazioni Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4
Visualizza il numero di segnalazioni (sino a 4) dall'ultimo reset. Impostare questo parametro a 0 per
resettare lo storico segnalazioni.

r2114[2] Contatore ore di esercizior Min: - Livello

Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 3
Gruppo P: ALARMS Max: -
Visualizza il contatore delle ore di esercizio. Si tratta del tempo totale in cui I'azionamento € stato attivato.
Ogni volta che si inserisce I'alimentazione, viene attivato il valore salvato e il contatore continua a
incrementare il valore.
Il contatore delle ore di esercizio r2114 viene calcolato come segue:
- Moltiplicare il valore contenuto in r2114[0] per 65536 e quindi sommarlo al valore contenuto in r2114[1].
- La risposta ottenuta sara indicata in secondi.
- Cio significa che r2114[0] non indica giorni.
Quando AOP non é collegato, il tempo contenuto in questo parametro viene usato da r0948 per indicare
l'insorgere di un errore.
Indice:
r2114[0] : Tempo di sistema, secondi, word alta
r2114[1] : Tempo di sistema, secondi, word bassa
Esempio:
Ifr2114[0] = 1 & r2114[1] = 20864
Otteniamo 1 * 65536 + 20864 = 86400 secondi corrispondenti a 1 giorno.
Dettagli:
Vedi r0948 (ora errore)

P2115[3] Orologio hardware AOP Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 0 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 65535
Visualizza il tempo reale AOP.

Tutti i convertitori devono essere dotati di una funzione timer propria, con la quale possono essere
protocollati, con indicazione dell'orario, tutte le condizioni di errori. A differenza degli AOP, questi tuttavia
non hanno un orologio in tempo reale (RTC) supportato da batteria. | convertitori possono supportare un
RTC controllato dal software, nel quale il RTC dell’AOP deve essere sincronizzato (Heartbeat) - se
I'Heartbeat viene perso il convertitore, dopo un periodo di timeout, cancella il suo RTC locale ed indica che il
tempo non & conosciuto. In questo modo esso & compatibile con il Basic Operator Panel (BOP), il quale non
pud fornire il tempo. Il tempo Heartbeat e di 60 secondi, onde evitare un sovraccarico del convertitore con
informazioni.
Il tempo viene memorizzato in un parametro "word array" P2115. Questo numero di parametro € comune a
tutti i convertitori. | convertitori che non supportano questa caratteristica, rispondono con "Parametro non
riconosciuto" - un master ignora questo messaggio. Il tempo viene impostato dai protocolli standard USS
"word array parameter write".
Se I'AOP ¢ attivo come Master USS, la lista degli slave USS disponibili viene aggiornata con una richiesta
di attualizzazione del tempo con ogni tick dell'heartbeat. Se il master legge, nel suo successivo ciclo di
attualizzazione USS, la lista degli slave USS, se non ci sono dei compiti di elevata priorita, e lo slave ha
impostato il suo bit per I'attualizzazione del tempo, viene emesso un parametro indicizzato "write telegram",
il quale contiene il tempo attuale. La richiesta per questo slave viene cancella, se lo slave risponde
correttamente. L'AOP non deve leggere il tempo dallo slave.
Il tempo viene gestito in un parametro "word array" e codificato come segue - lo stesso formato viene usato
nei protocolli dei messaggi di disturbo.
Indice High Byte (MSB) Low Byte (LSB)

0 Secondi (0 - 59) Minuti (0 - 59)

1 Ore (0 - 23) Giorni (1 - 31)

2 Mesi (1-12) Anni (00 - 250)
Il tempo viene misurato a partire dal 1° gennaio 2000. | valori sono dei valori binari.

Indice:
P2115[0] : Tempo reale, secondi+minuti
P2115[1] : Tempo reale, ore+giorni
P2115[2] : Tempo reale, mese+anno
Dettagli:
Vedi il parametro P0948 (ora errore)
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P2120 Contatore indicazioni Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 4
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 65535
Indica il numero totale di eventi di allarme. Questo parametro viene incrementato ogni volta che si verifica
un evento di allarme.

P2150 Frequenza di isteresi f_i Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 3.00 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10.00
Definisce il livello di isteresi applicato per il raffronto di frequenza e velocita al valore di soglia, come
illustrato nel seguente schema

0
f att>0 ¥
f att —1 fatt>0
— | A )
0——=— r2197 Bit03
r0052 Bit14
1 ;
Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [HZ] y
P2150.D (3.00)
. ¥ — f_att|>=| f_rif
f_rif ‘f'\ o Ei 1 | f_att | >= | f_rif |
- 0—=— r2197 Bit04
r0053 Bit06
1
Jo i
_(1 1 Hyst. freq. f_hys
| f_att| >= | f_rif | 0.00 ... 10.00 [Hz]
- - P2150.D (3.00)

P2155 Frequenza di soglia f_1 Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def:  30.00 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Imposta una soglia di raffronto della velocita effettiva o della frequenza ai valori di soglia. Tale soglia
controlla i bit di stato 4 e 5 nella parola di stato 2 (r0053).

= Threshold freq f_1 .
|f_att]| <=f_1 0.00 ...650.00 [Hz]  Delay time of f_1
|f_att|>f_1 P2155.D (30.00) 0...10000 [ms]
- - P2156.D (10)
v 5
f_att 1 T 0 |f att] <=f1
—>| \/ L} . — —)
Threshold freq f_1 r2197 Bit01
0.00 ... 650.00 [HZ] r0053 Bit05
P2155.D (30.00) +
Hyst. freq. f_hys
¥ 0.00 ... 10.00 [Hz]
P2150.D (3.00) fatt|>f 1
- E1 T 0 [f_att]|>f_
7O 2197 Bit02
; 1 r2197 Bi
Delay time of f_1 r0053 Bit04
Hyst. freq. f_hys 0...10000 [ms]
0.00 ... 10.00 [HZ] P2156.D (10)
P2150.D (3.00)

P2156 Tempo rit. freq. di soglia f_1 Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: ms Def: 10 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10000
Imposta il tempo di ritardo prima del raffronto frequenza di soglia (P2155).

Dettagli:

Vedi lo schema nel parametro P2155 (frequenza di soglia f_1)
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P2164 Scostamento freq. di isteresi Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 3.00 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10.00
Frequenza di isteresi per il rilevamento dello scostamento ammesso (rispetto al valore di riferimento) di
frequenza o velocita. Tale frequenza controlla il bit 8 nella parola di stato 1 (r0052) e il bit 6 nella parola di
stato 2 (r0053).

f_att ==f_rif 0
1 f_att ==f _rif
AY

e r2197 Bit07
‘ r0052 Bit02
I r0053 Bit06

Hyster freq deviat

0.00 ... 10.00 [Hz]

P2164.D (3.00)

P2167 Frequenza disinserimento f_off Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: Hz Def: 1.00 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10.00
Definisce la soglia per la funzione di segnalazione |f_act| > P2167 (f_off).

P2167 influenza le seguenti funzioni:
- Quando la frequenza reale scende sotto questa soglia, trascorso il tempo di ritardo, viene resettato il bit 1
nella parola di stato 2 (r0053).
- Se viene attivato OFF1 opp. OFF3 e sono soddisfatte le condizioni su riportate, vengono cancellati gli
impulsi dell'inverter (OFF2).
Limitazioni:
- La funzione di segnalazione |f_act| > P2167 (f_off) non viene attualizzata e gli impulsi non vengono
cancellati, quando il freno motore ¢ attivato (MHB, P1215 = 1).
A
ON
OFF1/OFF3 >t
If lz OFF1/OFF3
A fay
P2167
\ > t
|f_act| > P2167
A
r0053 1
Bit01 >t
P2168 P2168 P2168
OFF2
A
Inattivo
Attivo >t

P2168 Tempo ritardo T_off Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: ms Def: 10 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10000
Definisce l'intervallo di tempo per il quale l'inverter puo funzionare al di sotto della frequenza di
disinserimento (P2167) prima che si attui il disinserimento stesso.

Dipendenza:
Attivo se il freno di stazionamento (P1215) non & parametrizzato.
Dettagli:
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P2170 Corrente di soglia I_soglia Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 100.0 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 400.0
Definisce la corrente di soglia in rapporto percentuale al parametro PO305 (corrente nominale motore) da
utilizzare nel raffronto di I_eff. e |_soglia come illustrato nello schema seguente.
|I_att] > |_soglia
1 | |_att| > |_soglia
I_att A 0 T - —
= ¥ > ] —
0 I r0053 Bit03
1 Temp. pour courant
0... 10000 [ms]
Cour.seuil |,seuil P2171.D (10)
0.0 ... 400.0 [%]
P2170.D (100.0)
Avvertenza:
Questa soglia controlla il bit 3 nella parola di stato 3 (r0053).
P2171 Corrente di ritardo Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: ms Def: 10 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10000
Definisce il tempo di ritardo prima dell'attivazione del raffronto di corrente.
Dettagli:
Vedi lo schema nel parametro P2170 (corrente di soglia |,soglia)
P2172 Soglia tensione bus DC Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: V Def: 800 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 2000
Definisce la tensione circuito intermedio da raffrontare alla tensione effettiva come illustrato nello schema
seguente.
Vdc A
P2172
>t
Ve aa < P2172
- A
r0053 1
Bit07
0 — -t
Vo oo > P2172 p2173
r0053 1
Bit08
0 >t
P2173
Avvertenza:
Questa tensione controlla i bit 7 e 8 nella parola di stato 3 (r0053).
P2173 Tempo ritardo tensione bus DC Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: ms Def: 10 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10000
Definisce il tempo di ritardo prima dell'attivazione del confronto di soglia.
Dettagli:

Vedi lo schema nel parametro P2172 (soglia tensione circuito intermedio)
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P2179 Lim.corr.per mancata id. carico Min: 0.0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 3.0 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10.0
Corrente di soglia per A0922 (assenza carico) in rapporto percentuale al parametro P0O305 (corrente
nominale motore), come illustrato nello schema seguente.
Mancanza carico
| 1_att | . UL1
0
Cur.lim:no-load ID P>
Abilitazione impulsi *psie (%é)/] —1  Mancanza carico
» & > =)
I r2197 Bit11
.
Load missing delay
0...10000 [ms]
P2180 (2000)
| V_att| | JE
"o
0
Avvertenza:
Puo essere che il motore non sia collegato (assenza carico) o che manchi una fase.
Nota:
Se non pud essere immesso il valore di riferimento motore e non viene superato il limite di corrente
(P2179), viene emesso l'allarme A0922 (assenza di carico) allo scadere del tempo di ritardo (P2180).
P2180 T rit.per mancata ident.carico Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: ms Def: 2000 3
Gruppo P: ALARMS Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 10000
Tempo di ritardo assenza carico
Avvertenza:
Pud essere che il motore non sia collegato (assenza carico) o che manchi una fase.
Nota:
Se non puo essere immesso il valore di riferimento motore e non viene superato il limite di corrente
(P2179), viene emesso l'allarme A0922 (assenza di carico) allo scadere del tempo di ritardo (P2180).
Dettagli:
Vedi lo schema nel parametro P2179 (limite di corrente per assenza identificazione di carico)
r2197 CO/BO: parola di monit. 1 Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 2
Gruppo P: ALARMS Max: -
Bit di stato (parola di stato 1) del monitor di stato.
Campi bit:
Bit00 f act <= P1080 (£ min) 0 NO 1 s8I
Bito1l f act <= P2155 (£ 1) 0 NO 1 sI
Bit02 f act > P2155 (£ 1) 0 NO 1 sI
Bit03 f act > zero 0 NO 1 SI
Bit04 f act >= v. rif. (f_set) 0 NO 1 SsI
Bit05 f act > P2167 (£_off) 0 NO 1 sI
Bit06 f act >= P1082 (£ max) 0 NO 1 sI
Bit07 f act == v. rif. (f_set) 0 NO 1 SI
Bito08 Corr. effettiva r0027 <= P2170 0 NO 1 sI
Bit09 Vdc_act non filtr < P2172 0 NO 1 sI
Bit10 Vdc_act non filtr > P2172 0 NO 1 SI
Bitll Mancanza carico 0 NO 1 SI
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P2200 BI: abilita controller PID Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 2
Gruppo P: TECH Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Modo PID Consente all'utente di abilitare/disabilitare il controller PID. L'impostazione ad 1 di questa
funzione abilita il controller a regolazione PID.
Dipendenza:
Impostando questo parametro a 1 vengono automaticamente disabilitati i tempi normali di rampa impostati
nei parametri P1120 e P1121 e i normali valori di riferimento frequenza.
Tuttavia, in seguito ad un comando OFF1 o OFF 3, la frequenza di uscita dell'inverter verra portata al valore
di rampa zero avvalendosi del tempo di rampa impostato nel parametro P1121 (P1135 per OFF3).
Avvertenza:
La sorgente del valore di riferimento PID viene selezionata con il parametro P2253. Il valore di riferimento
PID ed il segnale di retroazione PID sono interpretati come valori percentuali (non in Hz). L'uscita del
controller PID viene visualizzata in forma percentuale e quindi normalizzata in [Hz] mediante P2000
(frequenza di riferimento) quando € abilitata la funzione PID.
Nel livello 3, I'abilitazione della sorgente controller PID pu6 anche derivare dagli ingressi digitali nelle
impostazioni da 722.0 a 722.2 per DIN1 - DIN3 o da qualsiasi altra sorgente BICO.
Nota:
Le frequenze minima e massima motore (P1080 e P1082), come pure le frequenze di dispersione (da
P1091 a P1094) rimangono attive sull'uscita inverter. Tuttavia, abilitando le frequenze di dispersione con il
comando PID si potranno creare instabilita
P2201 PID valore rif. fisso 1 Min:  -200.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 0.00 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 200.00
Definisce il valore fisso di riferimento PID 1
Vi sono tre possibilia per la selezione dei riferimenti fissi PID.
1. Selezione diretta
2. Selezione diretta + comando ON
3. Selezione a codice binario + comando ON
1. Selezione diretta (P0701 - PO706 = 15):
- In questa modalita operativa, 1 ingresso digitale seleziona 1 riferimento fisso PID.
- Se sono contemporaneamente attivi piu ingressi, i riferimenti fissi PID selezionati vengono
sommati..
- Ad esempio: PID-FF1 + PID-FF2 + PID-FF3.
2. Selezione diretta + comando ON (P0701 - PO706 = 16):
- Con questa selezione i riferimenti fissi PID vengono combinati con un comando ON
- Come per 1) 1 ingresso digitale seleziona 1 riferimento fisso PID.
- Se sono contemporaneamente attivi piu ingressi, i riferimenti fissi PID selezionati vengono sommati.
- Ad esempio: PID-FF1 + PID-FF2 + PID-FF3.
3. Selezione a codice binario + comando ON (P0701 - P0O706 = 17):
- Con questa metodica si possono selezionare sino a 8 riferimenti fissi PID..
- | valori di riferimento PID vengono selezionati secondo la seguente tabella:
Esempio:

Selezione a codice binario :

DIN3 DIN2 DIN1
0% |PID-FFO 0 0 0
P2201 | PID - FF1
P2202 | PID - FF2
P2203 | PID - FF3
P2204 | PID - FF4
P2205 | PID - FF5
P2206 | PID - FF6
P2207 | PID - FF7
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Selezione diretta della PID-FF1 P2201 da DIN 1:

P0701 =15
oppure
P0701 = 99, P2220 = 722.0, P2216 = 1
P2216
P2220
DIN1 r0722.0 ) ) ON
0—=°
A4
O S—
_O\\o—
P2201 |—>—o
O r2224
Dipendenza:
P2200 = 1 richiesto nel livello di accesso utente 2 per abilitare la sorgente valore di riferimento.
Avvertenza:

Si potranno miscelare tipi diversi di frequenze fisse, si ricordi tuttavia che queste verranno sommate se
selezionate assieme.

P2201 = 100 % corrisponde a 4000 esadecimale

P2202 PID valore rif. fisso 2 Min:  -200.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 10.00 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 200.00
Definisce il valore fisso di riferimento PID2
Dettagli:
Vedi il parametro P2201 (valore fisso di riferimento PID 1).
P2203 PID valore rif. fisso 3 Min:  -200.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 20.00 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 200.00
Definisce il valore fisso di riferimento PID 3
Dettagli:
Vedi il parametro P2201 (valore fisso di riferimento PID 1).
P2204 PID valore rif. fisso 4 Min:  -200.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def:  30.00 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 200.00
Definisce il valore fisso di riferimento PID 4
Dettagli:
Vedi il parametro P2201 (valore fisso di riferimento PID 1).
P2205 PID valore rif. fisso 5 Min:  -200.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 40.00 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 200.00
Definisce il valore fisso di riferimento PID 5
Dettagli:
Vedi il parametro P2201 (valore fisso di riferimento PID 1).
P2206 PID valore rif. fisso 6 Min:  -200.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 50.00 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 200.00
Definisce il valore fisso di riferimento PID 6
Dettagli:
Vedi il parametro P2201 (valore fisso di riferimento PID 1).
P2207 PID valore rif. fisso 7 Min:  -200.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 60.00 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 200.00

Definisce il valore fisso di riferimento PID 7
Dettagli:
Vedi il parametro P2201 (valore fisso di riferimento PID 1).
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P2216 V.rif. fisso modo PID - bit 0 Min: 1 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 3
Gruppo P: TECH Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 3
Vi sono tre diverse modalita di selezione delle frequenze fisse per il valore di riferimento PID. Il parametro
P2216 definisce la modalita di selezione Bit 0.
Impostazioni possibili:
1  Selezione diretta
2  Selezione diretta+ comando ON
3 Selez. a codice binario + cmd ON
P2217 V.rif. fisso modo PID - bit 1 Min: 1 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 3
Gruppo P: TECH Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 3
BCD o Bit 1 di selezione diretta per il valore di riferimento PID .
Impostazioni possibili:
1  Selezione diretta
2  Selezione diretta+ comando ON
3 Selez. a codice binario + cmd ON
P2218 V.rif. fisso modo PID - bit 2 Min: 1 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 3
Gruppo P: TECH Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 3
BCD o Bit 2 di selezione diretta per il valore di riferimento PID .
Impostazioni possibili:
1  Selezione diretta
2  Selezione diretta+ comando ON
3 Selez. a codice binario + cmd ON
P2220 Bl: val.rif.fisso PID sel. bit 0 Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0:0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente di comando del Bit O di selezione del valore fisso di riferimento PID
Impostazioni frequenti:
722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0O702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che PO703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)
P2221 BI: val.rif.fisso PID sel. bit 1 Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente di comando del Bit 1 di selezione del valore fisso di riferimento PID.
Impostazioni frequenti:
722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che PO701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
P2222 BI: val.rif.fisso PID sel. bit 2 Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0:0 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente di comando del Bit 2 di selezione del valore fisso di riferimento PID
Impostazioni frequenti:
722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
r2224 CO: V.rif.fisso modo PID - bit4 Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 2
Gruppo P: TECH Max: -
Visualizza I'uscita totale della selezione valore fisso di riferimento PID .
Avvertenza:

100 % = 4000 esadecimale
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P2231 Memoria valore rif. PID-MOP Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 1

Memoria valore di riferimento
Impostazioni possibili:
0  V.rif. PID-MOP non memorizz.
1 V.rif. PID-MOP memorizz. in P2240
Dipendenza:
Selezionando 0 il valore di riferimento torna al valore impostato nel parametro P2240 (valore di riferimento
PID-MOP) dopo un comando OFF

Selezionando 1, l'unita "ricorda" il valore di riferimento attivo e il parametro P2240 viene aggiornato con il
valore corrente.

Dettagli:
Vedi il parametro P2240 (valore di riferimento PID-MOP)
P2232 Inib. rev. direz. PID-MOP Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: 1 2
Gruppo P: TECH Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1

Inibisce la selezione del valore di riferimento inversione senso di rotazione quando viene selezionato il
potenziometro motore PID come valore di riferimento principale o valore di riferimento aggiuntivo.
Impostazioni possibili:
0 Consentita invers. senso marcia
1 Inibita inversione senso marcia
Avvertenza:
L'impostazione 0 abilita I'inversione del senso di rotazione motore utilizzando il valore di riferimento
potenziometro motore (aumento /riduzione frequenza mediante ingressi digitali o pulsanti su/giu tastiera).

P2235 Bl: abilita PID-MOP(comando UP) Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 19:13 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Definisce la sorgente del comando "su" (UP).
Impostazioni frequenti:

722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)
Ingresso digitale 2 (richiede che P0702 venga impostato a 99, BICO)
Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)

~
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19.D = Cursore "su" (UP) tastiera
Dipendenza:
Per modificare il valore di riferimento:
1. Utilizzare il tasto su/giu (UP / DOWN) sul pannello BOP, oppure
2. Impostare P0702/P0703 = 13/14 (funzione ingressi digitali 2 e 3)

P2236 Bl: abilita PID-MOP(com. DOWN) Min: 0:0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 19:14 3
Gruppo P: COMMANDS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Definisce la sorgente del comando "giu" (DOWN).

Impostazioni frequenti:
722.0 = Ingresso digitale 1 (richiede che P0701 venga impostato a 99, BICO)

722.1 = Ingresso digitale 2 (richiede che P0O702 venga impostato a 99, BICO)
722.2 = Ingresso digitale 3 (richiede che P0703 venga impostato a 99, BICO)
722.3 = Ingresso digitale 4 (a mezzo ingresso analogico, richiede che P0704 venga impostato a 99)

19.E = Cursore "giu" (DOWN) tastiera
Dipendenza:
Per modificare il valore di riferimento:
1. Utilizzare il tasto su/giu (UP / DOWN) sul pannello BOP, oppure
2. Impostare P0702/P0703 = 13/14 (funzione ingressi digitali 2 e 3)

P2240 Valore riferimento PID-MOP Min:  -200.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 10.00 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 200.00

Valore di riferimento del potenziometro motore.

Consente all'utente di impostare un valore di riferimento digitale PID in [%].
Avvertenza:
100 % = 4000 esadecimale
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r2250 CO: val. rif. uscita PID-MOP Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 2
Gruppo P: TECH Max: -
Visualizza il valore di riferimento di uscita del potenziometro motore in [%)].
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Avvertenza:
100 % = 4000 esadecimale
P2253 Cl: V.rif.PID Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0:0 2
Gruppo P: TECH Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Definisce la sorgente per I'immissione del valore di riferimento PID.
Questo parametro consente all'utente di selezionare la sorgente per il valore di riferimento PID. Di norma,
un valore di riferimento digitale viene selezionando avvalendosi di un valore fisso di riferimento PID o di un
valore di riferimento attivo.
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COM link
CB E P2200 3
COM link
Impostazioni frequenti:
755 = Ingresso analogico 1
2224 = Valore fisso di riferimento Pl (vedi i parametri da P2201 a P2207)
2250 = Valore di riferimento Pl attivo (vedi il parametro P2240)
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P2254 Cl: sorgente compens. PID Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 0.0 3
Gruppo P: TECH Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0

Seleziona la sorgente di compensazione per il valore di riferimento PID . Questo segnale viene moltiplicato
per il guadagno di compensazione e aggiunto al valore di riferimento PID.

Impostazioni frequenti:

755 = Ingresso analogico 1
2224 = Valore fisso di riferimento Pl (vedi i parametri da P2201 a P2207)
2250 = Valore di riferimento PI attivo (vedi il parametro P2240)

P2255 Fattore guadagno val.rif. PID Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: - Def: 100.00 3
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 100.00
Fattore di guadagno per il valore di riferimento PID. Il valore di riferimento PID immesso viene moltiplicato
per questo fattore di guadagno per ottenere un rapporto ragionevole tra il valore di riferimento e la
compensazione.

P2256 Fattore guadagno compens. PID Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: - Def: 100.00 3
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 100.00
Fattore di guadagno per la compensazione PID. Questo fattore di guadagno rapporta in scala il segnale di
compensazione, che viene aggiunto al valore di riferimento principale PID.

P2257 Tempo accel. per val. rif. PID Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 1.00 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Imposta il tempo di accelerazione per il valore di riferimento PID.

Riferimento PID (%)
A
100 % _—
s
s
X, £
X4 v
s
s
0 -~ —— > tE) |X2_X1|
t12 t12= “rro P2257
—— P2257 - 100%
Dipendenza:
P2200 = 1 (controllo PID abilitato) disabilita il tempo normale di accelerazione (P1120).
Il tempo di rampa PID é efficace solamente per il valore di riferimento Pl ed ¢ attivo solamente quando
viene modificato il valore di riferimento PID, oppure quando viene impartito un comando di marcia (RUN)
(quando il controll ovalore di riferimento PID utilizza tale rampa per raggiungere il proprio valore a partire dal
punto 0%)..
Nota:
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Un'impostazione eccessivamente bassa del tempo di accelerazione potrebbe provocare il disinserimento
dell'inverter, ad esempio per sovracorrente.
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P2258 Tempo decel. per val. rif.PID Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 1.00 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 650.00
Imposta tempo di decelerazione per il valore di riferimento PID .
Riferimento PID (%)
A
100 %1 — —N\
N
N
X2
X4 <
N
S t(s)
> S —
0 -t —» “:M.pgzw
—— P2258 ——— > 100%
Dipendenza:
P2200 = 1 (controllo PID abilitato) disabilita il tempo normale di accelerazione (P1120).
Il valore di riferimento di rampa Pl & abilitato solo in caso di modifiche del valore di riferimento PID.
| tempi di rampa impiegati dopo OFF1 & OFF3 vengono rispettivamente definiti nei parametri P1121 (tempo
di decelerazione) e (tempo di decelerazione OFF3).
Nota:
Un'impostazione eccessivamente bassa del tempo di decelerazione potrebbe causare il disinserimento
dell'inverter per sovratensione (F0002) o per sovracorrente (FO001).
r2260 CO: val.rif. reale PID Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 2
Gruppo P: TECH Max: -
Visualizza valore attivo totale di riferimento PID in [%)].
Avvertenza:
100 % = 4000 esadecimale
P2261 Costante temp. filtro v.rif. PID Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 0.00 3
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 60.00
Imposta una costante temporale di livellamento del valore di riferimento PID.
Avvertenza:
0 = nessun livellamento
r2262 CO: val.rif. filtrato att. PID Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 3
Gruppo P: TECH Max: -
Visualizza il valore di riferimento PID in [%] dopo il livellamento.
Avvertenza:
100 % = 4000 esadecimale
P2264 Cl: Retroazione PID Min:  0:0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U32 Unita: - Def: 755:0 2
Gruppo P: TECH Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 4000:0
Seleziona la sorgente del segnale di retroazione PID.
Impostazioni frequenti:
755 = Valore di riferimento ingresso analogico 1
2224 = Valore fisso di riferimento PID
2250 = Valore di riferimento uscita PID-MOP
Avvertenza:
Quando viene selezionato l'ingresso analogico & possibile implementare scostamento e guadagno
avvalendosi dei parametri da P0756 a P0760 .
P2265 Cost. temp. filtro retroaz. PID Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 0.00 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 60.00

Definisce la costante temporale del filtro di retroazione PID.
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r2266 CO: retroazione filtrata PID Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 2
Gruppo P: TECH Max: -
Visualizza il segnale di retroazione PID in [%].
Avvertenza:
100 % = 4000 esadecimale
P2267 Valore max. retroaz. PID Min:  -200.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def:  100.00 3
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 200.00
Imposta il limite superiore per il valore del segnale di retroazione in [%].
Avvertenza:
100 % = 4000 esadecimale
Nota:
Quando ¢ abilitata la funzione PID (P2200 = 1) ed il segnale sale al di sopra di tale valore, l'inverter si
disinserira con F0222 .
P2268 Valore min. per retroaz. PID Min:  -200.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 0.00 3
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 200.00
Imposta il limite inferiore per il valore del segnale di retroazione in [%)].
Avvertenza:
100 % = 4000 esadecimale
Nota:
Quando é abilitata la funzione PID (P2200 = 1) ed il segnale scende al die sotto di tale valore, l'inverter si
disinserira con F0221.
P2269 Guadagno su retroaz.PID Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: - Def: 100.00 3
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 500.00
Consente all'utente di rapportare in scala il segnale di retroazione PID come valore percentuale.
Un guadagno del 100,0 % significa che il segnale di retroazione non si & modificato rispetto al valore di
default.
P2270 Selett. funz. retroazionam. PID Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 3
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 3

Applica funzioni matematiche al segnale di retroazione PID, consentendo la moltiplicazione del risultato per
P2269 (guadagno applicato al retroazionamento PID).

Impostazioni possibili:

0 Disabilitato
1 Radice quadrata (radice(x))
2 Quadrata (x*x)

3 Cubica (x*x*x)
P2271 Tipo trasduttore PID Min: 0 Livello

Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 1
Consente all'utente di selezionare il tipo di trasduttore per il segnale di retroazione PID.

Impostazioni possibili:
0 Disabilitato
1 Invers segnale retroazionato PID

Nota:
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E essenziale che venga selezionato il tipo corretto di trasduttore.

In caso di incertezza sulla selezione 0 o 1, si potra stabilire come segue il tipo effettivo di trasduttore:

1. Disabilitare la funzione PID (P2200 = 0).

2. Aumentare la frequenza motore misurando nel contempo il segnale retroazionato.

3. Se il segnale retroazionato aumenta con I'aumentare della frequenza motore, il trasduttore PID dovra
essere di tipo 0.

4. Se il segnale retroazionato diminuisce con I'aumentare della frequenza motore, si dovra impostare il
trasduttore PID di tipo 1.
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r2272 CO: PID retroaz. dimensionata Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 2
Gruppo P: TECH Max: -
Visualizza il segnale retroazionato PID scalato in [%].
Avvertenza:
100 % = 4000 esadecimale
r2273 CO: errore PID Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 2
Gruppo P: TECH Max: -
Visualizza la segnalazione di errore PID (differenza) tra il valore di riferimento ed i segnali di retroazione in
[%].
Avvertenza:
100 % = 4000 esadecimale
P2280 Guadagno proporzionale PID Min:  0.000 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: - Def:  3.000 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 65.000
Consente all'utente di impostare il guadagno proporzionale per il controller PID.
Il controller PID viene implementato avvalendosi del modello standard.
P2293
P2291 |—> \
P2280 P2285
RIif ) |y/_
if. . x Controllo
PID / Motore
_> -F----
r2294
Retroaz.
PID _/_\_
P2293
Per ottenere i migliori risultati, abilitare entrambi i termini P ed I.
Dipendenza:
P2280 = 0 (P termine PID = 0):
Il termine | funge da quadratico del segnale di errore.
P2285 =0 (I term of PID = 0):
Il controller PID funge da controller P o PD.
Avvertenza:
Se il sistema pud incorrere in improvvise variazioni di fase nel segnale di retroazione, per I'ottimizzazione
delle prestazioni il termine P dovra essere in genere impostato su di un valore ridotto (0,5) con un piu rapido
termine |.
P2285 Tempo azione integratrice PID Min:  0.000 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 0.000 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 60.000

Imposta la costante temporale dell'azione integratrice per il controller PID.
Dettagli:
Vedi P2280 (guadagno proporzionale PID).
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P2292 Limite inferiore di uscita PID Min:  -200.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: % Def: 0.00 2
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 200.00 | ivalln
Imposta il limite superiore per l'uscita del controller PID in [%)].
Dipendenza:
Un valore negativo consente il funzionamento bipolare del controller PID.
Avvertenza:
100 % = 4000 esadecimale
P2293 Tempo accel./decel limite PID Min:  0.00 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: Float Unita: s Def: 1.00 3
Gruppo P: TECH Attivo: Subito M.es.rapida: No Max: 100.00

Imposta il tasso massimo di rampa sull'uscita del controller PID.

Quando PI & abilitato, i limiti di uscita vengono accelerati da 0 ai valori limite impostati nei parametri P2291
(limite superiore di uscita PID) e P2292 (limite inferiore di uscita PID). | limiti impediscono che si instaurino
ingenti cambiamenti di fase sull'uscita del controller PID all'avviamento dell'inverter. Una volta raggiunti i
limiti, 'uscita del controller PID & istantanea.

Questi tempi di rampa vengono impiegati ogni volta che viene impartito un comando di marcia (RUN).

Avvertenza:
Se viene impartito un comando OFF1 o OFF 3, la frequenza di uscita dell'inverter decresce come impostato
nei parametri P1121 (tempo di decelerazione) o P1135 (tempo di decelerazione OFF3).

r2294 CO: Uscita effettiva PID Min: - Livello
Tipo dati: Float Unita: % Def: - 2
Gruppo P: TECH Max: -
Visualizza l'uscita PID in [%]
Avvertenza:

100 % = 4000 esadecimale

P3900 Fine messa in servizio rapida Min: 0 Livello
Stat.mes.: C Tipo dati: U16 Unita: - Def: 0 1
Gruppo P: QUICK Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: Si Max: 3

Esegue i calcoli necessari per I'ottimizzazione di funzionamento del motore.

Ultimati i calcoli, P3900 e PO010 (gruppi di parametri per la messa in esercizio) vengono automaticamente
resettati al valore 0 iniziale.
Impostazioni possibili:
0 Nessuna messa in esercizio rap.
1 Messain es. rap. & reset v.fab.
2 Messa in esercizio rapida
3 Messain es. rap.: solo dati mot

Dipendenza:

Modificabile solo quando P0010 = 1 (messa in esercizio rapida)
Avvertenza:

P3900=1:

Selezionando l'impostazione 1 verranno mantenute solamente le impostazioni parametriche effettuate a
mezzo del menu di "Messa in esercizio rapida", tutte le modifiche apportate agli altri parametri verranno
perse, incluse quelle di I/0. Vengono eseguiti anche i calcoli motore.

P3900=2:

Selezionando l'impostazione 2, vengono calcolati solo i parametri che dipendono da quelli del menu di
"Messa in esercizio rapida" (P0010=1) . Vengono inoltre resettate ai valori di default le impostazioni di I/O
ed eseguiti i calcoli motore.

P3900 =3:

Selezionando l'impostazione 3, vengono eseguiti solo i calcoli motore e controller. L'uscita dalla messa in
esercizio rapida con questa impostazione consente di risparmiare tempo (ad esempio, se si sono modificati
solamente i dati della targhetta dei dati caratteristici).

Calcola una varieta di parametri motore sovrascrivendo i valori precedenti (vedere il parametro P0340,
settaggio P0340 = 1).
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P3950 Accesso parametri nascosti Min: 0 Livello
Stat.mes.: CUT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 4
Gruppo P: ALWAYS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 255
Accede a speciali funzioni di sviluppo e di fabbrica.
r3954[13] Versione CM e GUI ID Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 4
Gruppo P: - Max: -
Impiegato per classificare il firmware (solo per uso interno SIEMENS).
Indice:
r3954[0] : Versione CM (edizione princip.)
r3954[1] : Versione CM (edizione minore)
r3954[2] : Versione CM (liv. base o patch)
r3954[3] : GUIID
r3954[4] : GUIID
r3954[5] : GUIID
r3954[6] : GUIID
r3954[7] : GUIID
r3954[8] : GUIID
r3954[9] : GUIID
r3954[10] : GUI ID
r3954[11] : GUI ID, edizione principale
r3954[12] : GUI ID, edizione minore
P3980 Selez. comand messa in esercizio Min: 0 Livello
Stat.mes.: T Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 4
Gruppo P: - Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 66

Alterna sorgenti di comando e di riferimento tra parametri BICO liberamente programmabili e profili fissi di

comando/riferimento per la messa in esercizio.

Le sorgenti di comando e riferimento possono essere modificate indipendentemente. La cifra delle decine
seleziona la sorgente di comando, mentre la cifra delle unita seleziona la sorgente di riferimento.
Impostazioni possibili:

0 Cmd=ParBICO
Cmd=Par BICO

2 Cmd=Par BICO

3  Cmd=Par BICO

4  Cmd=Par BICO

5 Cmd=Par BICO

6 Cmd=Par BICO

10 Cmd=BOP

11 Cmd=BOP

12 Cmd=BOP

13 Cmd=BOP

15 Cmd=BOP

16 Cmd=BOP

40 Cmd=USS c.BOP

41 Cmd=USS c.BOP

42 Cmd=USS c.BOP

43 Cmd=USS c.BOP

44 Cmd=USS c.BOP

45 Cmd=USS c.BOP

46 Cmd=USS c.BOP

50 Cmd=USS c.COM

51 Cmd=USS c.COM

52 Cmd=USS c.COM

53 Cmd=USS c.COM

54 Cmd=USS c.COM

55 Cmd=USS c.COM

60 Cmd=CB c.COM

61 Cmd=CB c.COM

62 Cmd=CB c.COM

63 Cmd=CB c.COM

64 Cmd=CB c.COM

66 Cmd=CB c.COM
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V.rif.=Param. BICO
V.rif.=V.rif. MOP
V.rif. =V.rif. analogico
V.rif. =Freq. fissa
V.rif.=USS coll.BOP
V.rif. =USS coll. COM
V.rif.=CB coll.COM
V.rif.=Param. BICO
V.rif.=V.rif. MOP
V.rif.=V.rif. analog
V.rif.=Freq. fissa
V.rif. =USS coll. COM
V.rif.=CB coll.COM
V.rif.=Param. BICO
V.rif.=V.rif. MOP
V.rif.=V.rif.analogico
V.rif.=Freq. fissa
V.rif. =USS c.BOP
V.rif.=USS ¢.COM
V.rif.=CB ¢.COM
V.rif. =Param. BICO
V.rif.=V.rif. MOP
V.rif.=V.rif.analogico
V.rif.=Freq. fissa
V.rif.=USS c.BOP
V.rif.=USS ¢.COM
V.rif. =Param. BICO
V.rif.=V.rif. MOP
V.rif.=V.rif.analogico
V.rif.=Freq. fissa
V.rif.=USS c.BOP
V.rif.=CB ¢.COM
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P3981 Reset errore attivo Min: 0 Livello
Stat.mes.: CT Tipo dati: U16 Unita: - Def: O 4
Gruppo P: ALARMS Attivo: Dopo confirma M.es.rapida: No Max: 1
Resetta gli errori attivi quando cambiato da 0 a 1.
Impostazioni possibili:
0  Nessun ripristino errore
1 Ripristino errore
Avvertenza:
Opera il reset automatico a 0.
Dettagli:
Vedi il parametro P0947 (ultimo codice di errore)
r3986[2] Numero di parametri Min: - Livello
Tipo dati: U16 Unita: - Def: - 4
Gruppo P: - Max: -

Numero di parametri nell'azionamento
Indice:

r3986[0] : Sola lettura

r3986[1] : Lettura e scrittura

124

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO




Schema di funzione

Edizione 10/03

Schema di funzione

2

00LL 02y 43LSYINOHIDIN | L'IA  €002°60°€0 ajelouab eisin
auoIZUNy Ip BWAYOS | psameineng 00l | awiaIsul,p BISIA
8 _ ) 9 S ¥ g z !
auoizezzupweled
AUIFNOD
ezuanbas 0jj0)u0) a0
0122 - 0022
. ald NUI-FNOD
alojow Ljeweled OJUSWEHEPE ‘8I0}0W & 8I0HUSAUOD 8UOIZ8)0Id dOW ssn
00ve 0192 - 0092
did 'ssy AUl-dO9
JuswiLIBilY SsN
00ge 0152 - 0052
210J0W BUOIZEBOYHUBP|
Xew 00/
o]|oJuo) dod
009 002
ald
alo)jejobay
0015
@ O|OA |e Bsald ova
cw
< ) >
O |« < T e 7 e m 8 NNS 00€z
] @ < o8 ojuswiLIaiy
(0] 000§
/A OJjoluo)
ezuapedry 44 oav
002€ 00ze
einjeusald dOW 1Nnoa
00lg 0012
0019 00£S 0025 0005
ezue||baniog oor NId
08LY - 0Lt 0002
sl
ayoiBojouds} UETIET oulJa}sa uod
ainjenpop 2I0J0W 0]|03U0D uswiIa sjeue) luoizun4 nuabiog el1ooea)u|

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

125



Edizione 10/03

Schema di funzione

027 431SVINOHDIN

L'LA €002°60°€0

1UIB]S8 Pa IUIdlUl JUBWILIBYL Ip Ojuswehs||0)

-00ClL - — —
auUOoIZuNy Ip BWIBYDS |psA'Aer0 0OOId 0021 SwisIsul,p elsIA
8 _ / 9 g v | € _ z _ !
(v1:61) T _Mo%mv
_ [ oczed] vl 9i0zd]
¢ oe :
£ o5z O kmodldon-aidaeig SSM A8 2 D20 |
<__55004] (__ceoz]
S JOW-QId SN IA0D (er6l) C__eeozit— ull-
dnseru0a°d:0g/00 A_ ssndogo epzo-d:od o .m.mm:O@
¥a00] b (dn)don-aidge :ig (C_zeozil—
500! : Jpay s
SSN‘0g0 epLo'd:0g
1 '1e°'u091ed:0g/090 < T sozi—
mmoo“ \ ) SSN‘d0g"0 BPAZd:09
J—- . So7ae «—{(0:0) C > 0.z
ziesstied :0g9/00 ST 18 [ zzzed) [ lisozd]
(_zs00/] \ o Za's aidyralg g0 azd 1o
) % vez m__un__ (0:0) C 602 (o)
H1es B 08100 - S QI PETIA0D [ izzed) g0 ep g'uooued:og 80
oD Qid ZE0NSY :13 LS Qidyralg 06021
- ohlid 0:0) g0 ep |'uooted:0g
p— [ ozzzd] < Tl os0zi}—
(O O 'Iqe 119 - ——
- z580d (22D aogiobey [ 01 duioo 010815 oas aidyrnig 80 % dzd 00
11009y 00 (02z9)
‘dwi nqe :1g €hild
- suoIsIoAU| (|g ggeed -
(0:1) ) ald A 1D SSN'N0D € azZd'10
6780d . '|A Il S8YSYH
€440°Z 118 oriid reee. . (_zeoz (HUI-No2)
. UAULg [%] aid "#2 "osn :02 (0:0) SSNINOD epzo d:0! ssn
(I o [ zzoid] C__oeoa—
[ —oveod] Y iy e
. e asl SSNINOD™ BpLo°d:0
el ML LSRN b i T G0 Tt a (oD CTleroa—
WA oo« 0/01d] °l22) s bay 0D [___120id]  sen'wooo epazai02
g ound Ten: LUgSYY'S ig
(1:61) . o4y ouud “Jurend : 51007 on
[__svsod] WY (01 00 61001
z4d0z 118 —| N, 1204d [__ocoid] g s ediogio
- [zH] 1oy bayy jua:00 — 0 Na'SyAyS g ’ -
(0:1) upd- A wIp:o Q'S
¥¥80d 90r/NNS
— e)j00g (0:12) ova
z440') 118
G0 nns (ris) e
0:0. le—] 9¢0Ld ova:io
2180d (00°G) 6S0Ld ( ) il
“Jonul | 440/NO (18 [zH] 00059 " 000 <__0s0u] don NMOGOIdONTa 18 < §6104] oav
- ossiuis OOf "baig dOW "9sn "bayy :00 (e1:61) o .
(0:z22) (005) 8501 “B6ej A WIp:|D Se0Ia 4o00¥'P"P'®@ DAV:0J)
_\n_n_O\_,ﬁ_uMw.ﬁ_M_ [zH] 00°059 voo 0 (0:0) (dN"Woo)dOW'qe ‘19
: ossep 9Or "beaig Imno_‘n_ B
A A ‘B6e “Jui ‘e 11D (0:0) (e:z5) inod
" —ssord] 1€20d
9501d 1 1NOa 0 14 ‘g
XS OOr ‘liqe ‘19 )
(0:0) 2cL04 NId
[ gsoid] celol

Xp OO0r 'Iqe -9

JBuruig A :08/00

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

126



Schema di funzione

Edizione 10/03

0002 02y 431LSVINOHDIN | L'IA  €002°60°€0 11eubip 1ssalbu
auolzunj Ip ewayos PSA'NId 0002 0UJ8)S9,| UOD Bl0dEBU|
8 _ / 9 € z !
|
|
|
|
AO !
ﬂ I
- |
l
u% « L le =) « A T 7
_o ._._ o A
) AV 9 o T -
(¢) vzL0d |
€70
Bip Burd-nue “ | A¥C |
|
AO |
(_zzero]
(__vzeso] P I
0'22L0! - ~ ) .
<z um < _ _ u u A° . -
J6uruiq ‘A :08/00 0 L o $ 1
0 7 VallR
) AT 9™ _
(€) yz20d .
€70 |
Bip-Burrd-ue “ | A¥C _
AO |
< _M_ |
b S5
) e =4/ - _
0 1 | o 4 3
) AT i °0 p— Patmn
4 |
(€) yz20d () 5220d
€70 Lo I
Bip-Burrd-ue “ | NdN/dNd “BipBuj AVC |
o o
| 6D BT
m AO ved
|
|

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

127



Edizione 10/03

Schema di funzione

-00lc-

027 431SVINOHDIN

L'LA €002°60°€0

IIeNBIP a)osN

auoIZuUny Ip BWAYOS

pPsA'1NOd 0012

0UI8)$9,| UOD B100BUB)U|

_ )]

9

L

0204
1v.0d

Bip 'sn 11s :08/00

H °B1p "osn “uny|g

(0) 8v20d
L0
“Bip 8)10sn "Au|

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

128



Schema di funzione

Edizione 10/03

0022 02y 431LSVINOHDIN | L'IA  €002°60°€0 (navy) 101bojeue 1ssalibu)
auolzunj Ip ewayos psA'DAyY 0022 0OuJ8)s8,| UOD 8looeMBlU|
8 / 9 g v _ !
v Ll 0
(_ezzin P
o b
1Buruig "A:089/00
|
(08004) ajeuboes A < b
eypiad ‘owle|y | | n | N On/ol
H i HE)
_m_m_u Fw%%ww d 0 1920d IP % 05 (0) 9520d
oo - L0
Bos'ze'psad-duy Sav 1podiL
HOA
26204 P
[vwlo[Aloay je6ul <
wbig
a0l Aagy [ H < |_m
[ . %001 [4 2 P,
4000y PP'® DAY:00 X AOL X X X v
N , < (0°0) 8520d o¥boeue
, A|_ [%] 666666 " 6'66666- |
IA oav wip LAleA () €s20d
=2 [sw]
S (0°001) 0920d Sav m_wmwréom
vGL04 2 A|_ [%] 666666 " 6'66666-
[%] % wip-op DAV yo'A oav ‘wip ZA'leA
Xew
4 000% dsv
% 001
A\ 4
%
(0) 1920d (01) 6520d (0) 2620d (0) 9520d
[Al 0L 0 Al oL 0 [Al 0L 0 L0
0Qv epow 'z *bieq 0QV '[edsigx [leA  OQV '[edsiLX [eA 0@V Ip odiL

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

129



Edizione 10/03

Schema di funzione

00£Z 02y 431LSVINOHDIN | L'IA  €002°60°€0 (ova) ayoibojeue ayosn
duolzunj Ip ewWaYdOS pPSA'OVA 00€Z 0UJB]S9,| UOD BI0oBUdU|
8 _ / 9 g v € z _ !
oJ
] \4 % 001 Yoz 2y by
o— < % < 0ie) <
' a o H [ iiod]
eolbojeue ejosn " 1820d (0) 82204 H ova:io
A A|_ 0zo (2) €220d
ova wip LA siofep fswl 000L " 0
..204 (02) 0820d ova ‘18N odwas |
(Al ovamen 2% A|_ o
ova ‘wip zA siojep
VW 0Z = 4 0007 v 0z
$oov>
v
yw

(0) 1820d
0z " 0

1

(0°001) 6220d
[%] 0'66666 ~* 066666
0OVQ "wip gx 810[eA

ova-iow ‘oz'ybie

1

(0°0) 22204

[%] 0'66666 ** 0'66666-
ova "wip Lx aioep

(0) 9220d
070
ova p odiL

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

130



Schema di funzione

Edizione 10/03

nuaswbas ayes
e Ae|dsip |ap 0]|05Ju0D A
| 0]|0Jju02
Ip ejoJed e|je nsenb josal

A

‘oAljesado ewa)sis

|e olquiess Ip ojse|

| OJ|043u0d

Ip ejosed ejje ysenb josal

A

‘oAljesado ewa)sis
|e olquiess Ip ojse|

dog ep onswoizusjod (361004

-ojow sosinuIwIq 361004
d0gu001ed:08/00

g0 ®
L

e Aeidsig

00vZ 02 43LSVINOHIDIN | LA €002°60°€0 (dO4g) |1oued JojesadQ oiseq
auoizuny Ip BWAYOS psA'dOg 00¥2 0UlJ9}S9,| UOD SI0oBHB}U|
8 _ . 9 S _ v _ z _ !
NO ¥3Mod H
138 2 — 1]
1383y 1 (0=0) —
ejoud c EmmmAl —\ < ulmme OPUBLIOD H@ﬂd
doger (T 6100] (=0 ~ [ /S @
. . - a — L <
13s
€440 ‘2440 ‘14400 <1 64001 —\ le——10s opuewon @
d0gu001ed:08/00
e 9osInuIWIp o}se ]
ewweiboid oyse |
o0r ojseL
440 oiseL
13sz AI_
1383y L (0=0)| ¢
i le] <
gjliold 1353y um < ._%
« T AS
NO ¥3IMOd (@) NO ojsel
Aln_l_l QUOISIOAU| O)SE |
dog ep eaysod (96100 o (1=0) — olqWess ojse |
suorzEIolIp suoEZaNa 961004 13s[* ] —\ < w AHV BlUSWINE OJSEB
doguooted:09/00 < AI_ nuswibas anes

dog ep onaworzuajod (46100

-ojow BjUBWINY areloo!
doguooied:0g/00

ogr— 0 @

" Ojusweuoizund,

OJEJS Ul @ BHUN,| © OIGWEDS 0}SE} || UOD O}EJ)SOL SIO[eA || O}edlIpow 3 IS (00004) Oels

0O||9p BUOIZEZZI[ENSIA | B)|30S 2 IS 8S 0]0S JEAIE OUOBUSA S0SINUILIP & BjuSWNE Ip j)se} | OjudieuOoiZUNY Ul ejun 8(00004) :

‘EJON

0}e}S SUOIZEZZI|ENSIA BY90S

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

131



Edizione 10/03

Schema di funzione

0052 02y 431LSVINOHDIN | L'IA  €002°60°€0 auoIzaoly “Yull-dOg NS SSN
auojzuny Ip BwWaYIS | psa'd0guossN~ 0052 0UJ8)S8,| U0 310dBUBU|
8 _ ) 9 5 v z _ !
(0) [2] vL02d
A|_ [sw] 5€559 " 0
ssn “69je) odwa |
(zzv) [ £lozd
A|_ 2L 0
SSN Mid "ubun
Jur-dog <=
| = 90lpuj
'Qzd oduwieo _N_ NSNm ‘mowesed
|op ejoted ewiid 8W09 SI0HUSAUOD B Al_ : Imny
e}11ajsel} 819SS8 SASp | 0]|0J)u0d |p ejoled ssn DN& cmc:._ o
e| 0)sanb Jad ‘Ipl[eA awod ossadoid Ip ep ssna
1JUE}Sal | [)}9090. S10}IJSAUOD uoizeinbyuoy (0) _N_ :omn_
|l 9yotad | e ossawsel) 819ssd 9Aap 0L 19 |l SSN
ep 0}nAsOl ewwelbals) |op plom ewid ejloN IpU
eon : u |
| 18 (S@D) opuewoo ep 0000jg  GLIG (9) _N_ oLoed
| ouse}se OjsenS  ¢lig A|_ €
eiddoo Ip ojjojuod  ziig ssn m_smg oA
owsnels | Lig
v 60Mg
ald suoizey) gong (s1) wmmoom
| 1g (SAQ) ousweuoze feg 0900lg  GoNg b=2a8
0 g (Saq) olusweuoize neq 02009 yONg £602! | ‘zow m Jipow “Jed
€ 1g essyy ezuenbaly goNg SSNd0ogo epga'd:0g
Z ¥g essy ezuenbaiy  zong
| 1g essy ezuanbai4  LoNg
0 ¥g essyy ezuenbaiy  QONg
(ojowey/ole007) 0 UG SAD SLNE £
N6 JOW onswoizusjodojoN  yLig 4
ns dOW owoizusjodojop  gLiig b
(ojuswiiayl) BuoIsIBAU| | LHg
J7d Ep ojlonuo  oLig 0
oJsiuis OOr  60HE azd _
onsep OOr  8oNg V (zeozi]=
nsenb josey  L0lig ssn'ogo epro-d:og x1s || 397 || wav MId o[ Je]e] 208
OjuBWLIBYI BUOIZENIIGY  90NE MoId azd
Odyezusped SoNg <
Oy suoIZENIQY  yONg QU0IZaoly 0JNA8I ewwelbaa ] axy
1sindwi duoiZeiqy  €0¥g
opides dojs :£440 zowg
ooupele dois :z440  Lowg
1440/NO  ooug

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

132



Schema di funzione

Edizione 10/03

0152 02y 431LSVINOHDIN | L'IA  €002°60°€0 auoissiwsel] Yull-dOg hs SSN
auoIZuny Ip BWAYDS |psrdoguossn 0152 0UJ8}S8,| U0D B10dBUBJU|
8 _ ) 9 5 v g z _ !
(0) [e] v102d
A|_ [sw] ges59 " 0
Ssn ibsjey odwe |
(zzV) [2l €rozd
A|_ 2L 0
SSN Mid "ubun
AuI-dog <=
| = eoIpy|
2) [el zroed ‘mewesed
v > rmnL
SSN azd ubun
ssne
uoizeinByuo:
’ B0 E :omn_
m: L_uc_
9) [g] oLozd dOV EP | lep 0090|q peojumog
6¢€ dOV ep 0 iep 0000|q peojumod
ssnsiwselieA ) (xew™q|d) L6zed == v6ze! Ald BIosN
(uw~qaid) z6zed == 622! Aid Bosn
GF nmmoa ejeuiw.a) edwey
A|_ 0 . ZLLTd < 92004 e 99N
"zow m tﬁoE “Jed b=ad 2.12d > 92004 e 90
O\ucwE_‘_m:‘_ =< 12004 ‘e .Uw‘_u_
nejep Ip 1uoizeysodul 8] oUOS Hoo“ (1) gSled > 12004 ne boig
=[elolozd <__es00/] (173 6Glzd =< 12004 ‘We "baig
1Z = [1]910zd Zesed :08/00 0/12d =< /200! ‘Ne 8juaLio)
= [0lo10zd (Uw™3) 080Ld < 12004 Ne "baiy
‘eJoN (107Y) £912d < 12001 Ne ‘baig
N\ OAljJe DD oual4
< —m_ M \ BJ0}I1UBAUOD 021JEDOBIANOS
> BI)SOP dUOIZEJOY
< e] 910J0UW 0JLBOOBIAOS
< [1] 12004 OAIJE 0JUBWEBUOIZE)S OUBIH
< [o] [zH] ejeed bayy :0D Hwi :ewue|y
91024 ejunibbes ewissew ezuanbai4
O Tz]e] azd EECZE Zso0! azd ollonuod
X1s 391 dav MMd 004 25004 8|eal "|eA / Ojuswiliajl ezualeylq
- azd o | 1e'1s1ed :08/00 ajuasaid swue|y
Taxy ossawsel} ewweibajs | auolssiwsel | OAIE NO & 0d00lg
OAmE €440
OAE 2440

ajuasalid ojseng
eI0JEW U] 0JUSWEUOIZY
ezuaped e||e ojuid
ojuoud ojusweuoIzy

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

133



Edizione 10/03

Schema di funzione

0092 02y 931SVINOHODIN | L'LA  €002°60°€0 auo0IZaory “YUIFNOD NS SSN
auojzuny Ip BWaYIS |psA'NOIUOSSN™ 0092 0UJ8)S8,| U0 310dBUBU|
8 _ ) 9 5 v z _ !
(0) [e] y102d
A|_ [sw] Geg59 " 0
ssn 1bs)ey odwa |
(2z1) [2l eLoed
A|_ 2L 0
SSN Mid "ubun
MUI-NOD <=
0 = ®oIpu|
a: _NE& ewesed
|1op ejosed ewd SWO9 SI0HHSAUOD v T mny
|e B)lI9)SEI} 818SSS 9ASP | 0][0JJU0D Ip SN n_Nn_ _._m_.S._ o
ejoued e| ojsanb Jad “IpijeA awod ossacoud Ip iep ssne
1JUB}Sal | 119008 DIO)SAUOD uoizeinbyuo) E :om q
|1 ayolad | e ossawsel) 819ssd 9Adp 0| 3] |1 SSN
ep ojnAsol ewwelbals) |ap plom ewid e|laN wm: ;_vc_
eJON
1 19 (S@D) opuewoo nep 0000jg  §Lig (9) w_ 010zd
| ousgise ojsen  gLig A|_ €
e|ddoo Ip ojjosu0)  Ziig ssn m_Emm: 1BA )
owsneis Liig
vy 60Md
ald auoizeyjiay  goNg A|_ () nmmoon_ .
1 19 (SAQ) ojusweuoize e 0220|g  SONE =&l
0119 (Saq) olueweuoiZe fleq 09908 HONE LE0C! [« e m Hpouted
€ )1g essy ezuanbai4  goNg SSNNOD™2 epzo'd:0g
Z ud essy ezuanbaiy  zong
| 1g essy ezuenbai4 LONg
0 )ig essy ezuanbai4  00Ng
(ojowey/e[e001) 0 9 SAD SiNE €
b JOW odwoizusjodoloN LI 4
ns dOW ojwoizusjodojoy  gLig L
(ojuswidy) uoIsIdAU] | LG
O7d Bp 0jjojuod  0Lig 0
onsIUIS OOF 60YE azd _
o5sep OOr  80Nd ocozi|=
nsenbjesey  Log SSNNOD™ epLod:0g x1s || 391 || wav Md ot [e]e] folol:]
OjusWLIB BUOIZEYIIGY 90T MId ded
O4yezusied SoNd <
2U0IZadly 0)NASOU ewwelba|a ] axy

94y suoizeNiqy  yoNg
1sinduwi suoizeyliay  €oNg
opide. dojs :€440 zZONE
ooupale dojs :z440  Long
1440/NO oo¥d

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

134



Schema di funzione

Edizione 10/03

0192 02y 43LSVYINOHIDIN | L'IA  €002°60°€0 auolIssIwsel | YUIFNOD NS SSN
auoizun} Ip BWSYIS |psANODUOSSN 0192 0UJ3}S8,| UOD B100BUB)U|
8 _ . 9 v € z _ !
(0) [¢] yL02d
A|_ [sw] gegs9 " 0
Ssn 1bse) odwa |
(zzy [2l €lozd
A|_ 2L 0
SSN Mid "ybun
ull- =
ENENQ o
”_‘_«w_.:ml_mn 1N
ssn oNn_ ;9_3 L
ssn e
6
HOIZBINBIIOD A|_ (0) _N_ Hozd
mm: __uc_
E 010zd Jinejep - dOV Bp | iep 0000]q peojumod Giiig
€ 1p luoizejsodw 8| ouos _dOV ep Q iep 0000|q peojumod  ¥Lig
ssn w_smmz A - lel6102d (xew~qid) 162zd == v6zz! Aid BIOSN  LLIE
1z = [116102d (wwald) z6zed == v62z! Aid BHOSN 0Lig
m: Lzs0d = ejeuluws) edwey  60N9
A|A 0 . a_mn%wu ZLlzd < 92004 He 2O 80Nd
‘Zzow m :UoE ‘led =€ c¢lled >9¢004 .:mcoo> Lovg
ojusWBI =< 1L.Z004 e "bai4  9ong
£5001 < (1P gslzd > 12001 He baiy cong
<__e5004] (L) gGled =< 12004 We ‘baiy yoNg
giessied :08/00 0£1Zd =< 2004 'We 8jusLoD  €0NE
(uw™3) 080Ld < 12004 We baid zong
(307)) L9L2d < 1200! We ‘beiy Long
Ny OAle 90 ously  00Nd
< 910)IJOAUOD 0DLIBIORIAOS  GLUG
o @ eJ)Sep 2UOIZEIOY  ¥LiIg
[ 9J0JOW 0OLIBDJRIAOS  €11Ig
< [1] N Fmoo‘__ OAljJe OJusweuoize)s oual4 zLig
< [0] N [zH] e|al ‘bayy :0D ywi :eunely g
ejunibbes ewissew ezusnbai4 QLig
AEEE azd [ oioed | =l
25004 azd ollonuod  6oNg
X1s 397 (| ¥av MMd o[t [e]e] 004 < zs00] o[eal “|eA / OjuswIB BZUBIBYIA 80NE
azd o L1ersed :08/00 sjuesaid swue|ly zong
Taxl ossawsel) ewwelbs|g | auolssiwsel | ONPENO & 0%001g 901

OAE €440 SoNd

oAjle 2440 v0oNd

ajuasaid o)sen  goNg
eIDJEW U] OJusWeuoizy ZoNg
ezuaped ejje ojud  LoNg
ojuoid ojusweuoizy QONg

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

135



Edizione 10/03

Schema di funzione

0022 02y 431LSVINOHDIN | L'IA  €002°60°€0 auoIZaory “YUI-NOD NS 9D
auojzuny Ip BwWaYIS | psA'NOou0gd 002 0UJ8)S8,| U0 310dBUBU|
8 _ ) 9 5 v z _ !
(0) [6] 1¥ozd
A|_ GEG59 T 0
g0 oljpweled
(02) ov0zd
?
co_Nngcoo [sw] 58559 " 0
1op ejosed-gyiybhaLies K g0°[e} 'Peods “Wwa L
9I0})IHOAUOD |e B}LISJSEI} 919SSS SASP | 0]|0JJU0D
1p ejosed e| ojsanb Jad ‘IpijleA awod ossasoud Ip 1jep
1JuB}sal | [)}999. S10)SAUOD G%Kmm%n_
|1 8yotad | e 0ssaWSE} 818SS8 9A3pP () U] | . . . _
SSN ep ojnAsol ewwelbals) [ap piom ewnd e|laN ZowW e ‘yipows ued | = Oig
‘BJON
| 18 (SQD) opuewod nep 000|g LG
| ouss)se ojsens) ¢Lig
elddoo 1p ojlojuod  ziig
owsnes Liig
1y eoMg
dld duoizeyjiay  gong
1 18 (SQq) ojusweuoize e 0220|g  GoNg
039 (Saq) ojusweuoize neqg 0200lg  FONg ooz}
€ )g essy ezuanbal4 ¢oug a0 ep z'uoo-ied:0g
Z ug essy ezuenbaly  Zoug
| ¥g essy ezuenbaiy LoNg
0 g essy ezusnbaly QoNg
(ojowey/ale007) 0 G SAD GG €
ni6 JOW oJjewoizusjodoloN LI 4
ns O 0jwoizusjodojoN  gLig b
(ojuswiiayl) suoisidAU] | LIg
97d B 0lloAuoD  0LiE 0
ossiuls OOr  60M9 azd _
o5sap OOr  8oNg 06021 |
nsenb jesey  /0Ng % g0 M o] ]z]¢] g0
OjusWILIBU BUOIZENIQY  9ONT 808P | ‘o MoId einpnas azd BInpnAS
O4yezusled song <
yong QU0IZaoly 0}NA80l ewwelbaa ] axy
1sindw suoizey|iqy  €oNg
opides dois :g440 zong
ooupele dois :z440  Long
1440/NO  oong

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

136



Schema di funzione

Edizione 10/03

o0LLZ 02y 431LSVINOHDIN | L'IA  €002°60°€0 auoIssIWSel | “YuIl-NOD NS gD
auojzuny Ip BwaYydS | psAnoouogd 0122 0UJ8)S8,| U0 310dBUBU|
8 _ L 9 g € z _ B
(0) [8] L0ed
A|_ GESS9 7 0
g0 oJjsweled
g0e (02) 0v02d
uoizeinbyuo) [sw] gesg9 ™ 0
g0°[9) "peos "wa )
(51) Lz60d
A|_ G170 L =ong
‘Zaw e “jipow “Jed
e dOV ep | iep 0000|q peojumod  GLig
_dOV ep 0 hiep 0000|q peojumod  ¥Liig
(xew™qld) 1622d == 622! Ald BYOSN |iNg
(ww™qid) z6zzd == v6zZ! Ald BXOSN 0Lig
ejeuiwss) edwey 60)g
2LlTd <9z004HEe 29 80NE
g ZLlTd > 92004 We 90N LoNg
HNE4Sp Ip luoizeysodull 8] ouos ojuswa =< 1Z00! ‘He ‘baid 9oug
€6 = [¢lL502d 5004 A (171 ssled > 12004 He baid Goug
1z =[1l1s0ed £500 (1)) 6Sled =< 12004 e 'baid youg
2§ = [ol1s0zd zeised :0g9/00 0/12d =< £Z004 ‘We 8jusLod  €oNg
‘EIoN (uuwy) 0gold < 1Z00! We beid zoug
(307)) 291ed < 12004 We ‘baiy Long
Ny OAljE 0D oual4  00Nd
q < Ve 9J0}IJOAUOD 0DIBJORIAOS  GLIG
=l e1)S9p BUOIZEIOY  ¥LiIg
h b 9I0JOW 0JLEIJBINOS  €11Ig
k < OAIjJE OJusweuoize)s ouald zLig
0 || [zH] sjea1 "bayy :0D Jwirm ewlely  Liig
azd ejunibbes ewissew ezusnbal4 Qg
a0 [T TzIe] a 2500/ azd ollonuod  6oNg
einpnag MM E“Nq. einpnag 25004 A 9leal "[eA / Ojuswlidjll eZUBJBYIA Q0Ng
e . ajuasaid swue|ly /oNgd
< 11esied :08/00
- X, ossauwisel) ewwelba)o auolssiwsel Ad OAE NO B 000019 90Hd
L ’ 5L ISSIUISELL oAnme €440 soud
OAmE Z440 YONd
ojuasaid ojsens ¢oNg
eloJew ul ojJusweuoizy zong
ezuaped ejje ojuid  LoNg
ojuoud ojusweuoizy Q0Ng

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

137



Edizione 10/03

Schema di funzione

- 00LE - 0C¢¥ 431LSYINOHODIN| L'IA  €00Z°60°€0 (dOW) osewolzusjodojoly
auolzunj Ip ewsyog pSA' O 00L€ lusejul JusWIB Ip usblog
8 _ . 9 S 4 _ |
L1 o
0l «
< o5 p———— * oW edue ¢ < | .. (0005) z80Ld

dOW "osn "bayy :00

(1) zeotrd
L0
dOW Zaap AuIquu|

A 4

dOI eyosn ezusped
Ip ®JO|eA OjjoJu0)

il 1T

(0) LeoLd (00°5) o¥0Ld
L0 [zH] 00°059 " 00059~
dOW “waw “Ju'A dOW “ju1 810eA

10

00

A

[zH] 0009 " 000
_ ewissew ezuanbai4

(NMOQ2)dOWge ‘19

(€1:61)
Geold

(dN'woo)don'qe ‘19

1440/NO ‘I8

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

138



Schema di funzione

Edizione 10/03

- 00z - 0Zv Y3LSYWOMHDIN | 1A cooze0€0 (zo 1 =810Ld-910Ld) 19 e eoyIpod (44) assl szuanba.d
auolzuny Ip BwaydS pSA’447002€ Julajul pUsWBYL Ip nuabiog
8 _ . 9 ) ¥ _ € _ z _ l
I [ _ao.o: €00Ld
TA|_ zH] 00°099 " 00°059-
< eold |ojlol ¢ essly ezuanbaiy
s|eal sy bay :00 + A+ 'y o
I (00°5) zootd
TA|_ [zH] 00°059 ~ wo 059~
'u”odll_ Z essl ezuanbal4
I (00°0) LOOLd
TA|_ [zH] 007059 * wO 059~
)IvdAl_ o | essyezusnbaiy
A
oHe 0
< o MI_ A %Al_o
+340INO - L ey o<
< F < |- K ». [ 2z0id]
(1) 8LoLd Zuasyys (g
- [ (1) T ’

2 ug-'siybaiyop

TFAI_o

€l
Z ug-'siybaiyop

1

1J.'!N A
¥

(1) 210Ld

€L

| 10-'slybauy-op

okAl_o

Se—|0
W"/? (00 ¢

Al

» Leold

(1) 210Ld L Nasyys g
€l

| ¥g-'sybay o

Sle—0

1

Mo
1A
¥
(1) oLoLd
€L
0 ¥g-'siybayy o

?
i o

oNa'syuys:g

(1) 9told
€L
0 ¥g-"siybayop

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

139



10/03

izione

Ed

Schema di funzione

0Z¥ 43LSVINOHOIN

LA €002°60°€0

(€ =810Ld-910ld) eueulq eoyipod (44) assl zusnbal

- okze- auoIzuny Ip BWBYIS

psA'440L2e

IuI)Ul pUBWILIBYL Ip RUsbliog

8 _ /

9

_ € _ z

_ )

< eold

aleal sl bayy :00

1440

9

I_

1440/NO obAl_ 0
— |

00

A 4

(00°0¢€) 200Ld
[zH] 00°059 " 00°059-
/ esslj ezuanbal4

(00°52) 900Ld
[zH] 00°059 " 00°059-
g essly ezuanbal4

(00°02) 00Ld
[zH] 00°059 " 00059~
G ess|y ezuanbaiy

(00°G1) ¥00Ld
[zH] 00°059 " 00°059-
¥ essly ezuanbal4

(00°01) €00Ld
[zH] 00°059 " 00°059-
¢ essly ezuanba.4

(00°5) zooLd
[zH] 00°059 " 00°059-
Z esslj ezuanbal4

(00°0) LOOLd
[zH] 00°059 " 00°059-
| essly ezuanbal4

1seo ujje 116 mny Jod :0
(€=810Ld = 210Ld =9L0Ld)
€ e 1lenbn ouos 44 auoizajes Ip Ipow | 1IN} 8S 3|

0 ¥g-'siybasyopy

S
< s [0
< L) 2zold
< () 8lord zhasyuys g
€L
Z ¥g-'siybay o
SNk
o (0:0)
) 120Ld
() Ztold Lugsyuys g
€L
| ¥9-'siy baiy o
3
N 00 ¢
X 0201d
SIfAS
() stold oNg'syys g
€L

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

140



Schema di funzione

Edizione 10/03

TFAI_o

- 00ge - 02y 43LSVYINOHDIN| LA €002°60°€0 (zo L =8122d-9122d) 39 e eoypod ‘dld 1SSl luswualy
auoizunj Ip ewaYos psA'didd 00€€ lussjul RuBWLBL Ip Buabiog
g [ , 9 g v [ B _ z _ !

r : _Aoo.omv €0zzd

oIA|_ %] 00°00¢ " 00°002-
@ |ojlol e'siyyriea did

AldHEFIAOD + A+ % o

T (00°01) Z0zZed

TA|_ [%] 00°00Z " 00002~
)Id;l_ Z'syyrien aid

A

I (00°0) LoZZd

oIAl_ [%] 00°002 ** 00°002-
)JdAl_ o Vswwieraid

A
e 0
< o MI_ A %Al_o
+340INO - L ey o<
< r < | ¥ 3 [ ceeed]
hEn A_‘wmw.._‘.m_‘Nn_ (1) 81zed zZas adyrag
2NQ-Ald' WA [

QNQ-Qid' WA

1

1/.(,NA
¥

(1) 21zed

"

LHG-Qld WA

Se—|0
W"/? (00 ¢

Al
» 3444-]
) 21224 Lasaidyralg
€l

WIG-Qld' WA

I3

1

0

okAl_o

Mo
1A
¥
(1) 9Leed
€L
OHG-Qld WA

&
W“/Now (0:0)
H. 0zceed
(1) 9rzed oasaidyrnig
€
OUQ-AId WA

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

141



10/03

izione

Ed

Schema di funzione

0Z¥ 43LSVINOHOIN

LA €002°60°€0

(€ =8l2zd - 9lzzd) eueulq EOYIPOD ‘Ald IS UBWILIBNY

-oLee -

auoIzuny Ip BWBYIS

psAdldd 0leg

IuI)Ul pUBWILIBYL Ip RUsbliog

_ .

9

[4

_ )

< veead

ald'Be A0

1440

_ (00°09) £0zZ2d

_ [%] 00700z " 00°002-
L'syrieA aid

_ (00°08) 90zzd

[%] 007002 " 00°002-
_
9'siy A aid

| (00'0v) G0Z2d

_ [%] 00°00Z " 00°002-
g'siyieA aid

| (00°0¢) ¥0zed

_ [%] 00°00z " 00°002-
y'SyeA aid

| (00°02) €0zed

9

_ [%] 00°00z " 00°002-
£'syyrieA aid

(00°01) zozed
|_ [%] 00°00Z ** 00°002-
Z'syriea aid

_ (00°0) LozZd

_ [%] 00700z ** 00°002-
L'syreA aid

L440/NO
4

obAI_o
|) P

00

A 4

A

A

A

(€=1zed = L1zed = 9122d)
€ e 1jlenbn ouos 44 auoIza|as Ip Ipow | N} S |

1S e 1B 1N} Jod (0

3
]
(1) 81zed
€L
ZNa-Qld WA

2
1

f

[(0c0)
zzeed

cqs aidisalg

o (GHO)
» \zzed
() 2122d L'as aidyralg
€
LHQ-Qld WA
3
- @0 <
» 0zged
"q’s JIAD
(1) 9122 oasaidyiaig
€l

0Ng-Ald WA

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

142



Schema di funzione

Edizione 10/03

- 00¥E - 0Zy H31SVINOHDIN | L'LA  €002°60°€0 (dO-alId) aid oiswoizusjodolojy
auoizuny Ip BWAYDS | psn'dONdId 00vE [uJSjUl JUBWLBL Ip Husblog
8 _ / 9 g € _ z _ !
L L o
< 1-
0 P aid P ot
M dOW edwey [T (00°08) 2804d
|€ W\o H Lo ofe X % [zH] 00059 " 000
dOW-Ald'sn"I'A:0D f ewissew ezuanbai4
h
00 °f¢ 000,  (0008)0l€o0d
H v [zH] 00099 0021
(1) zezed Jour wou baid
(0]

dOW-AId"p A8 qIu|

did dOW eyosn
ezuajled Ip 8I0[eA 0j|o5u0)

il il

(0) Lezed (00°01) ovezd
) [%] 00002 *** 00°002-
dOW-QId A way dOW-aid 1A

(dn)don-aid-ae :ig

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

143



Edizione 10/03

Schema di funzione

- 00LY - 027 d3LSVINOUDIN | L'LA  €002°60°€0 ojjo4uody
auolzunj Ip ewayos pPSA'LZMS 00L¥ ayoibojouoa) juoizun4
8 _ / 9 g v € z _ !
(000L) 02L2d
[%] 000¥ " 00
i e
U 0D
}'uow ‘oted :09/00 H ,
c e L] 0 ) _ _
<__eso00! [T oll* < pe (enbosTl) 0Lled =< [wel
%

zesued :08/00

}'uow ‘oted :09/00

(_zesond

(00°¢) 0Sled
[zH] 00'0} " 000
1} 1981 "bauiq

< £5004

Zieised :09/00

(00°0) 080Ld
[zH] 007059 " 000
ew|uiw ezuanbai4

m_.u y A|@A

(00°4) 2912d
[zH] 00°0L " 00°0

Oualj unssau 0}|82s @ UON
A|
L-uow ‘oJed :0g/00 - w
(@Y | | l¢ =
< esood lo 1l F <
Zeisied :0g/00 H
A|
(esoosip Jad)
(01) 89ted el ously
[sw] 0000} " 0
HOL WL

3o ysuisip "bai4

ECy] (uw™) 0804d < [ne |

H o6 5 (Wo™)) 2912d =< lwoe™ Y|

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

144



Schema di funzione

izione 10/03

Ed

027 431SVINOHDIN

L'LA €002°60°€0

0||041u0)

auoIZuUny Ip BWAYOS

PSA'ZZMS 0L

ayoiBojouss} [uoizun4

L

9 g

_ !

ol'/6led
61

L 'uow -oled :09/00
8'€500/

A

€500/
Zesied :0g9/00
6 /612!
1612
}"uow "osed :0g/0D

€500

e

<] n
il

(o1) €212d
[sw] 0000l " 0O
0Q snq 'susy |

(008) 2212d
[Al 000z " 0
0@ snq ‘susy|bos

T

| —————

€500/
Z1esed :08/00

!

€/6L2!
161¢)
}'uow “osed :09/0D

¥1°25004

A

lo 1l

1T

(o1) €212d
[sw] 0000} " 0O
0@ snq ‘suey |

(00°¢) 0Gled
[zH] 00’04 " 000
17} 19181 "bauy

0B 9pA

A

[]

25004
11eysued :089/00

1612
1612

}'uow “osed :08/0D
9'€5004

1} 19)s| "baiy

0
| (00°€) 0Sted
[zH] 00704 " 000
0

€500/
Zesied :0g9/00

!

L 'uow -oled :09/00

(_geson

(00°€) 0Sted
S ialtavl
(1) 9512d [zH] 000} " 00°0

[sw] o000l " 0O [31ems) baig
L y1Bos L
~—

0

A

—
Hm\o
-

< €600/

Zesied :0g/00

}'uow “osed :09/0D

(_reson

Y <

1

(00°0€) §Sled
[zH] 00059 " 000
1"} elbos "bai4

(00°€) 0Sted
[zH] 00°0} " 00°0
(01) 9S1zd 1} Jeyst "baiy

[sw] ooooL 0
L yi6os L

A
A

< €500/

Zesiied :0g/00

N ,

1

(00°0¢€) sSLzd
[zH] 00709 " 000
1"} elbos ‘baiy

El

e}

zl1ed < [we oop|

z/12d > [we oop|

O<hey

My=<pe}

(173 sGled => ne Y|

(L ¥ ssled < eyl

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

145



Edizione 10/03

Schema di funzione

0Z¥ 431SYINOHOIN

L'LA €002°60°€0

(#5004) | OJj043u00 Ip EjOJed

- 0SLY - —
QuoIlzunj Ip ewayos PSA'LMLS 0SLY wr_o_mo_ocoww luoizun4
8 _ . 9 S v _ € z _ !
*(10004) @1doyBAUOD Ip OE)S Of|9p
auoizezz||eal e| Jad (a1em}os) ousdjul zZe v s 9 L ygjewbes
OPUELLOD || @ 0}SBLIE Ip OPUBLIOD || (|,
(1 0}sauE |p opuewod e 4— (crowayele007) 0 48 wM_VM ” w Sl (0:0)
0180d| 410¥9sAd -9
OjUSWILIAY SjeUED B ¢—] M6 JOW si0iow .N:Q%m = m i (r1:61)
9€0Ld| (NMOQ2)dON qe :ig
oUBWIaY BeuEs [ 4— ns 4O aJojow .N:m:%m m w el (TR
_ G€0Ld| (dn'wod)donqe :1g
oL L ZL €L p1 GLiguewbes
clb nuawbas ayas e Aejdsig
(1:zes)
elild
0}B920|q SUOISISAU| = ( P _ [ eiiid]
T St wrsmmsomoniZy| W[ L= oo
ossaoo0id 00
oo PARS8Y SRB3T &1 35N RAISS SR Odepojonuod = | ol 2v80d
ep ojnAeoL oibBessaw [ap Zd piom ewud ejjau :ejoN “JOAUI L 440/NO 19
OjusWILIBY Sjeued e eysiuis e Isindwi e opuewo) = | -
(| o)saue Ip OpUBWOD |B < ON=0 6 (00
9601d| Xs ©0fr 'I'qe :1g n_%
ojusLWIIB) SEUED B eJ)sop e Isindw| e opuewo) = | - (0:0)
«— 8 (0:0) .
(1 oysauIE Ip OPUEBWOD |B N = I
ON=0 §S0Ld| P OOr ‘liqe :|g voled
— uoua oe] 'z g
(| O)SaLE Ip OPUBWOD [B ¢—T] sloue mELmEOoM w w L |« < [&—— u4, BIA JOV/dOg
~
OJuBWIIBY 818200|q = ( -
OIBWLIEM BIEVED o 4— ‘ojuswuay oioer gy = 1| © (0:1) -
y v cvlld| ©4d Jraqe g 1ows 0B | 1Ig
edwey ‘usb dojs =0 -
OjusWILIBY BjeUEd & g— ] = S 0:1)
Bduwes uaf oy = | LyLld| 94y ves g A|_8“: m
0 e edweu Ip "uab auaps = 0 - —_ 6¥80d
OJuBWILIBHI S]eUED B 44— SR 14 (0:1) —
< pduwe uab uay = | ovlld| ©44 1qe g < €408
1s|ndwi 0990|g = 0 - A|_8”: A
(v crsonstp opuEes srdurzemay=1| € [ e g 80
ojusWILIBM Sjeued |e €580 T €440°1 19
BINJEUsl} OPUBWOD & o 0IZIAJSS Ip SUOIZIPUOD = | z le
(1 o)saue |p opuewoo e opides o}salie :€440 = 0 b (=)
eINjeUal) OPUBLIOD |8 OIZIAJSS Ip BUOIZIPUOD = | P — §¥80d
L (} oyseue Ip OpUBWOD | ¢ ewJay Is alojow || ‘isindwi 020|q ‘0oUR8|S 0)}sdLE (2440 = 0 o < ¢440¢:19
OjuUSILIBIL SEUED [& (oouely 0}epuUBWIOD) O[ZIAISS Ip BUOIZIPUOD ‘NQ = | - ¢ (1) m
BJINJEUSI} OPUBWOD [o 4—] o] - - ¢ - 0 AI_ (0:0) ¥80d
(1 OI1S8L1E Ip OPUBWIOS [ 1s|ndwi 0920|q 10d ‘edwel Ip ai0}ep d)iwes) 0}sale ‘| 440/NO = 0 _ Zv80d s
_\ < JaAU L 440/NO :Ig eado 8
5004 ojeayiubis “IN ¥g i
G004 le—(0'zz)) (
" 1e'uoodued:0g/090 0v80d
vS00! oljdweled 1440/NO ‘I8

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

146



Schema di funzione

izione 10/03

Ed

027 431SVINOHDIN

L'LA €002°60°€0

(55004) Z OJ1043u09 Ip ejoJed

" 03y - auoIZuUny Ip BWAYOS

PSA'ZMLS 0911

ayoiBojouss} [uoizun4

g _ L

9 g

z _ !

"(20004) ojuswieuoize ||ap O}els O|I9p
auoizezzi|eal e| Jod (s1emyos) oussiul

OpUBLIOD || @ O}S3LIE Ip OPUBWIOD || (|

Sl
143
0ula)$a 210118 UNSSaN = |
(| O}Sa.E Ip OpPUBWOD B €—] LOUIBISS OISENS = 0 el
45
1%
oL
eInjeusl) OpUBLIOD B €— OlEliqe o urousId = L[
ON=0
ojejlige aild = L
auoize|obai e||e
aid 1ze| e €— ON=0 8
L
9
S
14
€
ass|y azuanbayy a|e ¢— 23ig essy ezuanbaig = | z
ON=0
ass|y azuanbayy a|je €— L g essy ezuonbald = | L
ON=0
ass|y azuanbaly a|je €— 0}1g essy ezusnbaly = | 0
ON=0
§G00/ ojeayiubis “IN ¥g
§S004

dns-jeuoo'd:0g/00

GG004 oJjowelred

(0:1)
9012d| outelse aious :|1g

(0:0)
0€cld| oo uryqe g

(0:0)
00zzd| aid 'Kolige :|g

(0:0)

220Ld| zuasyys:g
(0:0)

120Ld] | narsyuys g
(0:0)

020Ld| O¥a'siyy's g

8

6

Z€ v S 9 L Jgewbes

oL LL ZL €L ¥l G)YgIuswbes
nuawbas ayas e Aedsiq

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

147



Edizione 10/03

Schema di funzione

OLLY 02y 431LSVINOHDIN | L'IA  €002°60°€0 (2S004) | oels ejoled
auolzun} Ip BWAYIS |  PSA'LMSZ 0LLY ayoibojouds) luoizun4
8 _ / 9 g v € _ !
"(20004) oJuBWEUOIZE,||2P O}E)S Of|]op
suoizezz[eas e| Jad (81eM0S) OuIS) z€ vS§ 9 L yguewbss
OpUBLIOD || @ O}S3LIE Ip OPUBWIOD || (|
SJ0}IJOAUOD ODLIBOOBIAOS UNSSON = |
Jepenul ooueooeinog = o S [® luoizejeubss ep
©S101)SOp BUOIZEJOI BUNSSON = (
1010w xp suoizejos osueg = || 7 < woizejeubes ep
2I0J0W [9p 0DLEIOBIAOS UNSSON = |
ai0j0w ooLedoeinog = o € * uoizejeufies ep
OAl}JE UOU 2I0j0W O)S8LIE Ip 0UBIS = ( bbbz el i siugIaubes
. oA SJ0j0W .cwzm..__ ouslg = | Zl [4—— einjeusyy opuewod ep nuawbas aypes e Aejdsiq
ojunibbes uou aywi| si0lep H m n JuoZeleubss ep
ejunibbes uou xep ‘baiq = o
eyunibbes xew ‘baiq = | ok ¢ oizejeuss ep
(} audwes) azd ojjonuo) = | 6 |4—— (| c}sale |p opuewod ep
POYS "A [ “JUl A }SOIS UNDJE OJNIOSOUODL UON = |
HOWO A f T 18698 = 0 8 |4—— uoizejeubss ep
Suwie|je undje 9.9 UON = 0
ojusweuoize ‘[eubss "ARY = | Lo Suue|e suoizeloqele ep
(a)1q1ssod auojziasul) sads)eyosuly aupy=0| o (1 01SBLIE Ip OPUEWIOD Ep
BAIOB NO “ZIqu| = |
€440 c_”wh_m M.o UON = H' g |le— (1 ojsaue p opuewoo ep
‘ajeys pasibious-op auj ul e e440=0
aq ||Im Aeja1 8y} Jey} suesw yoiym indino UNnole 8.0 UON =
[eNBip € 0} pajoauUuod JI Y3 1SYINOHDIN ¢440 o\__zm,mu_u_u - w v  |4—— (1 o}seue Ip opuewod ep
Aq papaAul si ,oAl0€ }ne4, [eul i
- - ojsenb unoje 9,0 UON = (
l_MMan_..FmBM_ m €0 MMMNM_ _A -oHA (1e000iq 1sindwi) ojusweuoize aioue ‘Apy = 1| & [ (1 orsa1.8 1p OpuBWIOD BP
neosoolq Isindw| = g
(auoISUB) O}jOS B}IOSN [1}9SIOW) BUOIZUNY Ul OJUSWBUOIZY = | ¢ ¢ (1 o531 1p OpUBWOD EP
d =
(1e200|q Is|ndwi ‘O}eoned Wwidjul .M__wwm%o““..mwc%w«cﬂwu meﬂmumw« = m Lo (1 cisaue |p opuewod ep
0juoJd UOU OJUBWIEUOIZY =
} ojuoud owcmEmco_N« - m 0 [#— (] oJSalle |p OpUBWOD EBp
25004 ojeoyiubig “IN N9

25004

L 1essied :0g9/00

25004 oJjdwesed

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

148



Schema di funzione

Edizione 10/03

027 431SVINOHDIN

L'LA €002°60°€0

(£5004) Z 0je)s ejoled

-08LY - —
Quolzunj Ip ewayos PSA'ZMSZ 08LY wr_o_mo_ocowﬁ luoizun4
8 _ / 9 g v € z _ !
"(20004) ojuswieuoze|jap Ojejs O|Iep
auoizezzi|eal e| Jad (a1emyos) oussiul ¢ ze v e 9 L ugjueubeg
OpUBLOD || @ 0}SB.IE Ip OPUBLIOD || (|,
dOV ep | iiep 46 weoueods = | Gl [4— () o}saue |p OpuBwWOod Bep
dOv ep 0 iep .6 weouedg = || ¢ |[€4—— (] Oisaue |p opuewod ep
€l
6 OLLL 2LEL L SLhgluewbes
clb nuawbas ayas e Aedsiq
(xew™qld) 162¢d == v6zz! Ald B¥OSN = || Ll  [€—— luoizejeubos ep
(uw~qald) z6zed == v62z! Ald BHOSN = L| Ol  |[&—— IuoizejeuBas ep
ojewnyn edwel e ‘'zun4 = | 6 |4—— (| c}sale |p opuewod ep
2L12d <9Z004WEOPA= L[ 8 [#—— ouue|e suoizeioge|d ep
2.12d > 9200408 9pA= L[ , [€&—— oizeeuBes ep
JUA=<OB J=| 9 |4—— uoizeeubes ep
(17Ngsled=>we}=1| G |4—— (uOiZeeubas ep
(LNgsled< wey=1| ¢ [@— luoizejeubes ep
0412d =< /2004 ‘Y8 "Mo) = | € |4—— suwue|e suoizeioqe|s ep
(uw™)) 080ld =<PE }=1|| ¢ |4— luoizejeubes ep
(o)) z9led <We}=|| | |€4—— swueje suoizeioge|e ep
OAIJJE UOU "™ Ul 0UdI4 =
OAIjE *0°0 Ul oUBI] = | 0 [#— einjeuslj OpUBWOD Bp
£5004 ojeayiubis *IN N9
£5004

Z1esued :0g9/00

€6004 oJjowelsed

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

149



Edizione 10/03

Schema di funzione

009 02y 431LSVINOHDIN | L'IA  €002°60°€0 Xew™ 02/\ 0]|0J}uoD
duolzunj Ip ewWaYdOS PSA'009¥ ayoibojouoa) juoizun4
8 _ 9 g v € z _ !
(0o1) eveLd
[%] ooz " oL
Xew-opA “utpped
[A] xew-opA "suri:00
0019 d ~©° - preAls] I—t o _
G \H < o/"Om L ~° -
, [Al 0a [ea1 'sus} :00
(00°01) €521d
(@ P [zH] 00009 ** 00'0 )
< 95001 < OPA HI0 SN wi
Jowruoos :0g/00 i NmNE oor 05Zld 9P/ 101U 0D
we_ o 000} 00°0L " 000

OPA’HIO PP’ aEw._. 9pA |40 oubBepeng

(o'ov) Iszid
[sw] 0°0001 " L0
OPA’MIOUrdwa

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

150



Schema di funzione

Edizione 10/03

027 431SVINOHDIN

L'LA €002°60°€0

9I0J0W 0]|0J1UOD © UBLILIBM B[BURD

- 0006 - —
auolzun} Ip BWAYIS | psaAmalnien) 0005 awIaIsul,p BISIA
8 _ / 9 v € _ !
ald "HR’Iige 5|9
ald 'zeosey 10
[%] aid "#e 9sn :00 g
< aldrA o
L yeze <
auojejoba
loisioned (0:0)
¥S52ed
ald "dwoo ‘Bios:|D
alojow auoizedyuap|
00¢°
‘BBe A wIp:|D
-1 (0:0)
= | 4 J Yo v10Ld
o > ! le Be Ju A'SIp :
o > . o iy sormns | o wnspg
4/ olloauod < \IHI/ Beos | o/(o <
(00°G) 6S0Ld
01l o [zH] 00°059 " 000 8401
onsiuis 9O "baiy [zH] 101 bayy rA:0D
(00°5) 850Ld
L 0o [zH] 00°059 " 000
olsap 9Or ‘bai4
A 4

"ound “JUeAl|D

XS O0r 'I'qe -9

Xp OOor ‘lqe ig

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

151



Edizione 10/03

Schema di funzione

027 431SVINOHDIN

L'LA €002°60°€0

ald @Joiejobay

- 001G -

auoIZuUny Ip BWAYOS

psA'dld 004§

uUaSWILIa sjeue)

_ )]

9 g 14

€ [4 }

did #9 9sn :00

yeced

(00'1) e622d

aid Buiumoine jesyo = 55e2d
did Bulunjone odwa | = $5€zd
ald Bulumoine eyqe = 0gezd

(8u01Z8.1100 WO (Id = | ‘O}uBWILBYI BWOD dld = 0) Ald OPOW = L5ZZd
Qld eJole|oBel exaY :Ig = 0022d

[s] 00004 " 00°0

(00°0) z6Z2d
Al_ [%] 00°00Z " 00°002-
did "wij "ap/oe |

aid 'sn il wry

(00°001) L6Z2d
A|_ [%] 00002 *** 00002~
ald 'sn ‘dns ‘wiq

(0) L222d
L0

(00°0) 89z¢d
[%] 00°00Z ** 00°002-
ald-hserduwen

[%] ‘wipZeos2iqid:00 Qid ‘psex odiL

(0) 0222d (00°001) 6922d

...... I

aid'iy'zeond:0o

99ca

<&

€70 00°00S " 000
ald’zeonarnyes ald‘zeonal ns'ens

[

aid 48 :00

didiearjiriea:od

> \—’
(00°001) 2922d

[%] 00°00Z " 00°002-
Ald zeosarxew ep

(00'}) 852ed
s] 00°0$9 " 00°0

ald A sedep |

1

(00°0) 9z2d
[s] 0009 " 000
ZeoJjol |1J11s0)

(00°001) §522d
0000} " 00°0
aidyrjenenbey

A

01" €5004

_l ....... .- -

Zieised :09/00

[— T

ul dyf 29¢c!

(000°0) 58z2d
[s] 000°09 " 000°0
ald i 'ze On_.tm._.
(000°¢) 082zd
000°59 " 000°0
dld "Jodoud ‘peng

(00'1) £62ed
[s] 00059 " 000
ald A sad-oe |

(00°001) 95Zed
00°00} " 000
dld'woo'jea'enbey

l0ssn) <
vozed

Aid 'zeosisy ‘10

ald "dwod ‘Bios:|)

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

152



Schema di funzione

izione 10/03

Ed

- 00z6 - 0ZF YILSYWOHOIN | 1'tA 00z'60°€0 (N4v) suoneoipoly Aousnbald [euonippy
auolzuny Ip BWAYOS PSA'INAY 0025 nuawiayll ajeue)
8 _ / 9 g v € _ z _ !

(00°0) 080Ld
[zH] 00059 * 00°0
euwlujw ezuanbaly

(002) LOLLd
[zH] 0001 " 000

“ds|p4yueq-ybuieq JIPOOPTYIAQD

14225

94y ewnd yra00
611
o4y [«

NI

epueq Ip
ezzaybie] !

1no

L

Y

(00° omv z80Ld

[zH] 00°09 " 000
euwissew mNr_w:_.um:u_

(00°0) ¥60Ld

1T

(00 ov €60Ld

[zH] 00059 " 000 | [zH] 00°059
| s1adsip ‘baiq

¢ "sladsip ‘bai4

(00°0) z60Ld

[zH] 00°059 " 000 [zH] 00°059 " 000

¥ 'Sl

adsip "bai4 Z 'siadsip "bai4

(00°0) L60Ld

000

00zed
‘los bauy A0 g
[%] aid "ye 2sn :00
A 4
ot <
O0r/NNS < ald aJojejobay
B)|90s Io <
0 WNS
py
(1'zel) 8011
€lild [zH] 10y bayyju'a:00
BuoIsIaAU| 1|19
o0r
(0:0)
oLlld

upAUL g

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

153



Edizione 10/03

Schema di funzione

00€S 02y 431LSVINOHDIN | L'IA  €002°60°€0 edwel Ip ai0jeIaus9)
auolzuny Ip BWBYOS PSA'D4Y 00€S UBWIIBl BjeuUR)
8 _ / 9 v € z !
NO ¥3MOd
| < L
M
N
v 0197 '|oA e edwiel | BUOd
eelid celld Lelid oclid edwel dojg
AI - - -+ (K eoo0|g)
xew|
alojejobay
A
~ % _ ot %0 v
< ! < L L ¢ [zH] ©4¥ ewnd a0
PR X /oO < o/[U P
<o}

[zH] 944 0p yyrA:00

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

154



Schema di funzione

izione 10/03

Ed

0019 02y 431LSVINOHDIN | L'IA  €002°60°€0 1\ duoizejobal e|jap ajelauab eisIA
auolzunj Ip BWaYOS PSAY A 0019 J//\ suoizejobay
8 _ L 9 S v 3 _ z _ !
zield U oleld
aloje|npow (e aU0ISUd} }S00g
BuoISU} Ip B}OSN +
< . 004 <
+
1A BONSUenRIED
Seoo! " . 00€ld
o|eas 9sn sus} :0D sjenpes6
OIAAY
faTelad BN ]
(sz'¢) sogod
[v]l 0000001 " LO'O
'|| “JoW "WoU “LO:
me_._L.oMMNF._OO _l vl |earsn 1ol :09 ?
. xew| 900! )
C_er9so0 alojejobey I|— ol ~ _ cAo omt 0790d
< 1 weld [ Bl X [%] 000 " 0'0L
9500 ororg ai0)e|j0ba1 ojuswIByY % JOWOBINOS e
JOUru0913s :08/00 QI0JIOAUOD 11
Y Y 210}iAU0D einjesadwa |
Xew|'[o7yn 100 asojow eunjesadwa |
00zed
0]101}U0D BAIBSIY ajeal "bay :00 40P IIAI0D 94y ewudyraQ9 16221
ai0)e|NpOW + (xew)yu < NEIE 6] [%] aid "#e "osn :00
|e ezuanbayy A 4
Ip eyosn + e
< ° M < O0r/NNs B 6
- - - O4d <+ WAV <9 < dld alojejobay
A A — e}j00S NG <
Y Y 0 nNs
< veoor] 2 s s 7 S 7y
aleal osn bayy :0D [ 62001 22011
‘[os'baly l'A:00 [zH] Joybay Ju'a:00
ezueuosH OJUBWIIIOOS XEWPA O[OA
ojusweziows suoizesuadwo) al0je|0bay |e esaidiy
8¢cld geeld (42 ] 00Zld oor

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

155



Edizione 10/03

Schema di funzione

0C¢¥ 431LSYINOHODIN| L'IA  €00Z°60°€0

- 0008 -
Quolzunj Ip ewayos PSA'0008
8 _ / 9 g v € z

OjuswiLIBllyY IpdjualIo] = 2002d

ojuswiusily Ip suoisua] = 1L002d

ojuawiuayy 1p ezuanbal4 = 000Zd

OJUBWIISJM IP HOBA(s
< 92004

QOul vwoz o [v

[Al OQ [ead 'sus} :00

< 22004

[v] sjeasosn 109 :0D

< §200d

[Al @121 9sn sus} :0D

< 2004

[zH] @1ea1 osn bayy :00

ova ,o0— | < =4 o<
a 1220d
ova:io
(02)o80d = " * (0°0) £220d
0z 0 [%] 0'66666 066666
0ova wip zA si0lep V@ "wip X 8i0[eA

(.<E0nSUsleIED OVA
00EZ 'PaA 1IBeRSp Jod
ayolbojeue eyosn

< 1ezoodt} 5

zH] sjeal "bayy :
[zH] a1 4:00 22001

[uwy L] sjea1 a10)01 "|OA

< 6LLLd

[zH] D4y ewWNd Y rA0D

< 0200/

[zH] 44 ewNd Yy rA0D

[}ezz||ensiA LIoJeA

MICROMASTER 420 Lista parametri

6SE6400-5BA00-0CPO

156



Edizione 10/03 Allarmi e segnalazioni

3.1

F0001

F0002

Allarmi e segnalazioni

Messaggi di errore

In caso di anomalie, l'inverter si disinserisce con la conseguente comparsa di un
messaggio di errore sul display.

NOTA
Il codice di errore pud essere ripristinato mediante uno dei 3 metodi seguenti:

1. Inserire e disinserire la corrente dell'inverter.
2. Premere il pulsante N4 sul BOP o AOP.
3. Mediante I'ingresso digitale 3 (impostazione di default).

Le segnalazioni di errore vengono memorizzate nel parametro r0947 con il loro
numero di codice (p.e. FO003 = 3). Il valore di errore relativo si trova nel parametro
r0949 . Se un errore non ha un valore, allora viene registrato il valore 0. Inoltre si
possono estrarre il momento della comparsa di un errore (r0948) ed il numero delle
segnalazioni di errore (P0952) memorizzate nel parametro r0947.

Sovracorrente STOP I

Causa

La potenza del motore (P0307) non corrisponde a quella dell'inverter (P0206)
- Cavo motore in cortocircuito
- Guasti aterra

Diagnosi & Elliminazione

Controllare quanto segue:

- che la potenza motore (P0307) corrisponda a quella dell'inverter (P0206).
- che non si siano superati i limiti di lunghezza cavo.

- che il cavo motore ed il motore non presentino cortocircuiti o guasti a terra.
- che i parametri motore corrispondano al motore utilizzato.

- cheil valore della resistenza statorica (P0350) sia corretto.

- che il motore non sia bloccato o in sovraccarico

- Aumentare il tempo di rampa

- Ridurre il boost di corrente

Sovratensione STOP I

Causa

- Latensione del circuito intermedio (r0026) supera la soglia di intervento (P2172)
NOTA

La sovratensione pud essere causata da una tensione di rete eccessiva o dal fatto che
il motore si trovi in modalita rigenerativa.

La modalita rigenerativa pud essere instaurata da rapide decelerazioni o dal fatto che
il motore sia trascinato da un carico attivo.

Diagnosi & Elliminazione

Controllare quanto segue:

- che la tensione di rete (P0210) rientri nei limiti indicati nei dati di targa.

- che il controller del circuito intermedio sia abilitato (P1240) e parametrizzato.

- che il tempo di decelerazione (P1121) sia adeguato al carico inerziale.

- che la potenza frenante richiesta rientri nei limiti prescritti.

NOTA
Inerzie piu elevate richiedono tempi di rampa piu lunghi, per tempi brevi applicare la resistenza di
frenatura.
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F0003

F0004

F0005

F0011

F0041

F0051
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Sottotensione STOP I

Causa
- Interruzioni nell'alimentazione di rete.
- Picchi di carico oltre i limiti prescritti.
Diagnosi & Elliminazione
Controllare quanto segue:
- che la tensione di rete (P0210) rientri nei limiti indicati nei dati di targa
- che l'alimentazione elettrica non subisca cadute o riduzioni temporanee di tensione.

Sovratemperatura inverter STOP I

Causa
- Ventilazione inadeguata
- Temperatura ambiente troppo elevata.
Diagnosi & Elliminazione
Controllare quanto segue:
- Che la ventola giri quando l'inverter & in funzione
- che la frequenza di switching sia impostata al valore di default
- Latemperatura ambiente potrebbe essere superiore alla massima consentita per il corretto
funzionamento dell'inverter
Ulteriore significato per forma costruttiva MM440 Bauform FX & GX:
- r0949 = 1: Sovratemperatura del raddrizzatore
- r0949 = 2: Temperatura ambiente ammessa
- r0949 = 3: Sovratemperatura del box-elettronica

12T inverter STOP I

Causa

- L'inverter & in sovraccarico.

- Ciclo di servizio eccessivamente gravoso.

- La potenza motore (P0307) supera la potenza erogabile dall'inverter (P0206).
Diagnosi & Elliminazione

Controllare quanto segue:

- che il duty-cycle del carico rientri nei limiti prescritti.

- che la potenza motore (P0307) corrisponda a quella dell'inverter (P0206)

Sovratemperatura motore 12T STOP I

Causa
Il motore € in sovraccarico
Diagnosi & Elliminazione
Controllare quanto segue:
- che il duty-cycle del ciclo sia corretto
- che la costante di tempo termica del motore (P0611) sia corretta
- chelillivello di segnalazione 12t motore corrisponda

Mancata identificazione dati motore STOP I

Causa
Mancata identificazione dei dati motore.
Valore allarme = 0: Assenza carico
Valore allarme = 1: Si & raggiunto il livello limite di corrente durante I'identificazione.
Valore allarme = 2: La resistenza statorica identificata & inferiore allo 0,1% o superiore al 100%.
Valore allarme= 30: Regolatore di corrente al limite di tensione
Valore allarme= 40: Incongruenza del set di dati identificato, mancata almeno una identificazione
Valori percentuali basati sull'impedenza Zb = Vmot,nom / sqrt(3) / Imot,nom
Diagnosi & Elliminazione
- 0: Controllare che il motore sia collegato all'inverter.
- 1-40: Controllare che i dati motore in P0304 - P0311 siano corretti.
- Controllare il tipo di cablaggio motore richiesto (a stella, a triangolo).

Errore parametro EEPROM STOP Il

Causa
Mancata lettura o scrittura in fase di memorizzazione del parametro non volatile.

Diagnosi & Elliminazione
- Reset ai valori di fabbrica e nuova parametrizzazione.
- Sostituire I'azionamento
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F0052 Errore circuiti di potenza STOP Il

Causa
Mancata lettura delle informazioni sui circuiti di potenza o dati non validi.

Diagnosi & Elliminazione
Sostituire I'azionamento

F0060 Superamento del timeout Asic STOP I

Causa
Errore nelle comunicazioni interne

Diagnosi & Elliminazione
- Se il guasto persiste, sostituire l'inverter
- Rivolgersi al centro di assistenza

FO0070 Errore valore di riferimento CB STOP Il

Causa
Nessun valore di riferimento ricevuto dalla CB (scheda di comunicazione) durante
il tempo telegramma OFF

Diagnosi & Elliminazione
Controllare la CB ed il partner di comunicazione

F0071 Errore valore di riferimento USS (collegamento-BOP) STOP I

Causa
Nessun valore di riferimento ricevuto da USS durante il tempo telegramma OFF

Diagnosi & Elliminazione
Controllare il master USS

F0072 Errore valore di riferimento USS (collegamento COMM) STOP Il

Causa
Nessun valore di riferimento ricevuto da USS durante il tempo telegramma OFF

Diagnosi & Elliminazione
Controllare il master USS

F0080 ADC ha perso il segnale di ingresso STOP Il

Causa
- Interruzione circuitale
- Segnale fuori dai limiti

F0085 Errore esterno STOP I

Causa
Errore esterno generato attraverso gli ingressi

Diagnosi & Elliminazione
Disabilitare ingresso per generazione errore.

F0101 Stack Overflow STOP I

Causa
Errore software o guasto processore

Diagnosi & Elliminazione
Lanciare le routine di autodiagnosi.

F0221 Segnale di retroazione PID inferiore al valore minimo STOP I

Causa
- Segnale di retroazione PID inferiore al valore minimo - parametro P2268.

Diagnosi & Elliminazione
- Cambiare il valore del parametro P2268.
- Regolare il guadagno sul segnale di retroazione.
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F0222

F0450

F0452
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Segnale di retroazione PID superiore al valore massimo

Causa

Segnale di retroazione PID superiore al valore massimo del parametro P2267.
Diagnosi & Elliminazione

- Cambiare il valore del parametro P2267.

- Regolare il guadagno sul segnale di retroazione.

Errore dei Test BIST

Causa
Valore di errore:
1. Errore per alcuni test sulla sezione di alimentazione
2. Errore per alcuni test sulla scheda di controllo
4. Errore per alcuni dei test funzionali
1. Errore per alcuni dei test del modulo di |O. (Solo modelli MM 420)
16. La RAM interna risulta guasta dopo l'autodiagnosi all'accensione

Diagnosi & Elliminazione

L'azionamento potra funzionare ma alcune funzioni non opereranno correttamente.

Sostituire I'azionamento.

Rilevamento avaria cinghia

Causa

Le condizioni di carico sul motore indicano un'avaria nella cinghia o nella meccanica.

Diagnosi & Elliminazione
Controllare quanto segue:
1. che non vi siano rotture, inceppamenti o ostruzioni nel cinematismo.
2. che il sensore di velocita esterno, se impiegato, funzioni correttamente.
- P2192 (Ritardo per guasto cinghia)
3. Se silavora con un settore di giri, controllare:
- P2182 (soglia superiore di coppia 2),
- P2183 (soglia inferiore di coppia 2),
- P2184 (soglia superiore di coppia 3)
- P2185 (soglia inferiore di coppia 3)
- P2186 (Soglia inferiore di coppia 1)
- P2187 (Soglia superiore di coppia 2)
- P2188 (Soglia inferiore di coppia 2)
- P2189 (Soglia superiore di coppia 3)
- P2190 (Soglia inferiore di coppia 3)
- P2192 (Ritardo per guasto cinghia)
4. Lubrificare se necessario.

STOP II

STOP II

STOP Il
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3.2

A0501

A0502

A0503

A0504

A0505

Codici di segnalazione

Le segnalazioni di allarme vengono memorizzate nel parametro r2110 con il loro
numero di codice (p.e. A0503 = 503) e possono essere lette da Ii.

Limitazione di corrente

Causa
- La potenza motore non corrisponde a quella dell'inverter
- Motor leads are too long
- Guastiaterra

Diagnosi & Elliminazione
Controllare quanto segue:
- che la potenza motore (P0307) corrisponda a quella dell'inverter (P0206).
- che non si siano superati i limiti di lunghezza cavo.
- che il cavo motore ed il motore non presentino cortocircuiti o guasti a terra.
- che i parametri motore corrispondano al motore utilizzato.
- cheil valore della resistenza statorica (P0350) sia corretto.
- che il motore non sia bloccato o in sovraccarico.
- Aumentare il tempo di accelerazione.
- Ridurre il boost di corrente.

Limite sovratensione

Causa
Raggiungimento del limite di sovratensione.
L'allarme A0502 viene generato quando:
- il regolatore di tensione del circuito intermedio (Vdc_max-Regler) & disattivato (vedi parametro P1240)
- Sblocco impulsi presente
- Valore reale della tensione del circuito intermedio (r0026) maggiore di r1242.
In particolare per rampe di frenatura brevi unite ad un momento ‘inerzia elevato, pud apparire la
segnalazione di allarme.

Diagnosi & Elliminazione
Se la segnalazione rimane visualizzata, controllare la tensione di ingresso dell'azionamento.

Limite di sottotensione

Causa
- Caduta nell'alimentazione di rete
- Latensione di rete (P0210), e di conseguenza la tensione circuito intermedio (R0026), sono al di sotto
del limite specificato (P2172).
Diagnosi & Elliminazione
Controllare la tensione di rete (P0210).

Sovratemperatura inverter

Causa
Superamento del livello di segnalazione per la temperatura del corpo di raffreddamento inverter (P0614),
con conseguente riduzione della frequenza di switching e/o della frequenza di uscita (a seconda della
parametrizzazione in (P0610)

Diagnosi & Elliminazione
Controllare quanto segue:
- che la temperatura ambiente rientri nei limiti prescritti
- che le condizioni di carico e il duty-cycle siano adeguati

12T inverter

Causa

Superamento del livello di segnalazione, la corrente verra ridotta se parametrizzata (P0610 = 1)
Diagnosi & Elliminazione

Controllare se il duty-cycle rientra nei limiti prescritti
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A0511

A0535

A0541

A0600

A0700

A0701

A0702

A0703

A0704

A0705

A0706

A0707

A0708

A0709

A0710

A0711
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Sovratemperatura motore 12T

Causa
- Sovraccarico motore.
- Duty-cycle del carico eccessivo.

Diagnosi & Elliminazione
Controllare quanto segue:
- che il parametro P0611 (costante di tempo 12t motore) sia impostato al valore corretto
- che il parametro P0614 (Livello segnalazione sovraccarico |12t motore) sia impostato a un livello
adeguato

Surriscaldamento resistenza di frenatura

Attivazione identificazione dati motore

Causa
E stata selezionata (P1910) o & in corso l'identificazione dati motore

Segnalazione superamento RTOS

Segnalazione CB 1, vedi il manuale CB per ulteriori informazioni.
Segnalazione CB 2, vedi il manuale CB per ulteriori informazioni.
Segnalazione CB 3, vedi il manuale CB per ulteriori informazioni.
Segnalazione CB 4, vedi il manuale CB per ulteriori informazioni.
Segnalazione CB 5, vedi il manuale CB per ulteriori informazioni.
Segnalazione CB 6, vedi il manuale CB per ulteriori informazioni.
Segnalazione CB 7, vedi il manuale CB per ulteriori informazioni.
Segnalazione CB 8, vedi il manuale CB per ulteriori informazioni.
Segnalazione CB 9, vedi il manuale CB per ulteriori informazioni.
Segnalazione CB 10, vedi il manuale CB per ulteriori informazioni.

Errore comunicazione CB

Causa
Perdita della comunicazione con laCB (scheda di comunicazione).

Diagnosi & Elliminazione
Controllare I'hardware della CB

Errore comunicazione CB

Causa
La CB (scheda di comunicazione) segnala un errore di configurazione.

Diagnosi & Elliminazione
Controllare i parametri della CB
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A0910

A0911

A0912

A0920

A0921

A0922

A0923

Controller Vdc-max disattivato

Causa
Il controller Vdc max & stato disattivato perché non & in grado di mantenere la tensione del circuito
intermedio (r0026) nei limiti di tolleranza (P2172).
- Si verifica se la tensione di rete (P0210) rimane sempre troppo alta.
- Si verifica se il motore viene trascinato da un carico attivo passando di conseguenza in modalita
rigenerativa.
- Si verifica a carichi inerziali particolarmente elevati, in fase di decelerazione.
Diagnosi & Elliminazione
Controllare quanto segue:
- che la tensione di ingresso (P0756) rientri a specifiche.
- cheiil carico corrisponda.

Controller Vdc-max attivo

Causa
Il controller Vdc max & attivo, di conseguenza verranno automaticamente aumentati i tempi
di rampa per mantenere la tensione del circuito intermedio (r0026) entro i limiti di specifica (P2172).

Controller Vdc-min attivo

Causa
- Il controller Vdc min verra attivato se la tensione circuito intermedio (r0026) scende al di sotto del livello
minimo (P2172).
- L'energia cinetica del motore viene impiegata per mantenere tensione al circuito intermedio, causando
cosi una decelerazione nell'azionamento!
- Di conseguenza, le cadute di rete non necessariamente portano ad un intervento per sottotensione.

Errata impostazione dei parametri ADC.

Causa
| parametri ADC non devono essere impostati allo stesso valore,
poiché cio produrrebbe segnali illogici.
- Indice 0: impostazioni uguali dei parametri di uscita
- Indice 1: impostazioni uguali dei parametri di ingresso
- Indice 2: le impostazioni di ingresso dei parametri non corrispondono al tipo di ADC

Errata impostazione dei parametri DAC.

Causa
| parametri DAC non devono essere impostati allo stesso valore,
poiché cio produrrebbe segnali illogici.
- Indice 0: impostazioni uguali dei parametri di uscita
- Indice 1: impostazioni uguali dei parametri di ingresso
- Indice 2: le impostazioni di uscita dei parametri non corrispondono al tipo di DAC

Inverter senza di carico

Causa
Non viene applicato alcun carico all'inverter.
Di conseguenza alcune funzioni possono non operare come nelle normali condizioni di carico.

Richiesta JOG sia a destra sia a sinistra

Causa
Sono stati richiesti i comandi a impulsi (JOG) sia a destra sia a sinistra (P1055/P1056).
Questo congela la frequenza di uscita RFG al suo valore corrente.
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A0952 Rilevamento avaria cinghia

Causa
Le condizioni di carico sul motore indicano un'avaria nella cinghia o nella meccanica.

Diagnosi & Elliminazione
Controllare quanto segue:
1. che non vi siano rotture, inceppamenti o ostruzioni nel cinematismo.
2. Se viene utilizzato un trasduttore esterno, controllare le seguenti impostazioni dei parametri:
- P2192 (Ritardo per guasto cinghia)
3. Se silavora con un settore di giri, controllare:
- P2182 (Soglia frequenza 1 cinghia)
- P2183 (Soglia frequenza 2 cinghia)
- P2184 (Soglia frequenza 3 cinghia)
- P2185 (Soglia superiore di coppia 1)
- P2186 (Soglia inferiore di coppia 1)
- P2187 (Soglia superiore di coppia 2)
- P2188 (Soglia inferiore di coppia 2)
- P2189 (Soglia superiore di coppia 3)
- P2190 (Soglia inferiore di coppia 3)
- P2192 (Ritardo per guasto cinghia)
4. Se necessario lubrificare il tratto dell'azionamento.
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4 Elenco delle abbreviazioni
AC Corrente alternata
AD Convertitore Analogico-digitale
ADC Convertitore Analogico-digitale
ADR Indirizzo
AFM Modifica addizionele di frequenza
AIN Ingresso analogico
AOP Unita di comando con visualizzazione a testo inchiaro / memoria
parametri
AOUT Uscita analogica
ASP Valore nominale analogico
ASVM Modulazione asimmetrica vettore spaziale
BCC Carattere di controllo
BCD Binario a codifica decimale
BI Ingresso binettore
BICO Binettore / Connettore
BO Uscita binettore
BOP Unita di comando con visualizzazione numerica
C Messa in servizio
CB Scheda di comunicazione
ccw A sinistra in senso antiorario
CDS Gruppo dati di comando
Cl Ingresso connettore
CM Gestione configurazione
CMD Comando
CMM Combimaster
CO Uscita connettore
CO/BO Uscita connettore /Uscita binettore
COM Radice
COM-Link Interfaccia di comunicazione
CT Messa in servizio, pronto al funzionamento
CT Coppia costante
CuT Messa in servizio, in funzione, pronto al funzionamento
Cw A destra in senso orario
DA Convertitore Digitale-analogico
DAC Convertitore Digitale-analogico
DC Corrente continua
DDS Gruppo dati azionamento
DIN Ingresso digitale
DIP Microinterruttore
DOUT Uscita digitale
DS Stato azionamento
EEC Comunita Economica Europea (CEE)
EEPROM Circuito integrato (programmabile e cancellabile elettricamente
ELCB Interruttore differenziale
EMC Compatibilita elettromagnetica
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EMF Forza elettromagnetica

EMI Disturbo elettromagnetico

FAQ Domande frequentemente poste
FCC Regolazione del flusso di corrente
FCL Limitazione rapida della corrente
FF Frequenza fissa

FFB Blocco funzione libero

FOC Regolazione a orientamento di campo
FSA Grandezza costruttiva A

GSG Guida operativa

GUI ID Carattere di identificazione globale
HIW Valore reale principale

HSW Valore riferimento principale

HTL Logica ad alto livello

I/1O Ingresso/Uscita

IBN Messa in servizio

IGBT Transisto bipolare a porta isolata
IND Sottoindice

JOG Marcia a impulsi

KIB Tamponamento cinetico

LCD Display a cristalli liquidi

LED Diodo a emissione di luce

LGE Lunghezza

MHB Freno di tenuta del motore

MM4 MICROMASTER 4a Generazione
MOP Motopotenziometro

NC Contatto di apertura

NO Contatto di chiusura

OPI Istruzioni per il funzionamento
PDS Sistema di trasmissione

PID Regolatore PID (percentuale proporzionale, integrale, differenziale)
PKE Identificatore parametro

PKW Valore identificatore parametro
PLC Controllore logico programmabile
PLI Elenco parametri

PPO Oggetto parametri dati di processo
PTC Conduttore a freddo (coefficiente di temperatura positivo)
PWE Valore parametro

PWM Modulazione a larghezza di impulso
PX Ampliamento di potenza

PzD Dato di processo

QC Messa in servizio rapida

RAM Memoria ad accesso casuale
RCCB Interruttore differenziale

RCD Relé differenziale

RFG Generatore di rampa

RFI Interferenza a radio-frequenza
RPM Giri al minuto (g/min)

SCL Graduazione
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SDP
SLVC
STW
STX
SVM
TTL
usSsS
VC
VT
ZSW

Unita visualizzazione di stato
Controllo vettoriale ad anello aperto
Parola di comando

Inizio messaggio

Modulazione vettore spaziale
Logica Transistor-transistor
Interfaccia seriale universale
Regolazione vettoriale

Coppia variabile

Parola di stato
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