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NorP

DRIVESYSTEMS

Consignes de sécurité et d’utilisation relatives a la technique
d’entrainement électronique

(variateurs de fréquence, démarreurs " et modules de répartition)
(selon : la directive sur les basses tensions 2006/95/CE (a partir du 20 avril 2016 :

2014/35/UE))

1. Généralités

Selon leur type de protection, les appareils peuvent présenter, des
parties nues sous tension, éventuellement mobiles ou tournantes.
Certaines surfaces peuvent également étre chaudes.

Le retrait non autorisé de protections prescrites et obligatoires, I'usage
non conforme, une installation ou une utilisation incorrecte peuvent
entrainer un danger pour les personnes et le matériel.

Consulter la documentation pour de plus amples informations.

Toutes les opérations de transport, installation, mise en service et
maintenance doivent étre effectuées par du personnel qualifié (CEI 364
et CENELEC HD 384 ou DIN VDE 0100 et CEI 664 ou DIN VDE 0110 et
reglements nationaux en matiere de prévention des accidents).

On entend par personnel qualifié, des personnes compétentes en
matiere d'installation, de montage, de mise en service et de
fonctionnement du produit et possédant les qualifications
correspondantes a leurs activités.

2. Utilisation conforme en Europe

Les appareils sont des composants congus pour étre montés dans des
installations ou machines électriques.

En cas d'installation au sein d’'une machine, leur mise en service (c’est-
a-dire, la mise en service conforme) est interdite tant qu’il n’a pas été
constaté que la machine répond aux exigences de la directive
européenne 2006/42/CE (directive sur les machines) ; la norme EN
60204 doit étre respectée.

La mise en service (c'est-a-dire, la mise en service conforme) est
autorisée uniquement dans le respect de la directive sur la compatibilité
électromagnétique  (2004/108/CE (& partir du 20 avrii 2016 :
2014/30/UE)).

Les appareils portant la marque CE répondent aux exigences de la
directive sur les basses tensions 2006/95/CE (a partir du 20 avril 2016 :
2014/35/UE). Les normes harmonisées pour les appareils, mentionnées
dans la déclaration de conformité, sont appliquées.

La plaque signalétique et la documentation indiquent les
caractéristiques techniques et les instructions de raccordement, qui
doivent étre impérativement respectées.

Les appareils doivent uniquement comporter des fonctions de sécurité
qui sont décrites et expressément autorisées.

3. Transport, stockage

Respecter les consignes pour le transport,
manipulation correcte.

4. Installation

le stockage et une

La mise en place et le refroidissement des appareils doivent étre
effectués conformément aux consignes de la documentation.

Les mesures nécessaires doivent étre prises pour protéger les
appareils de toute utilisation non autorisée. Notamment, lors du
transport et de la manipulation, il est interdit de plier les pieces
et/ou de modifier les écarts d'isolation. Eviter de toucher les
composants électroniques et les contacts.

Les appareils contiennent des piéces sensibles a I'électricité
statique qui peuvent étre endommagées facilement du fait d'une
manipulation incorrecte. Les composants électriques ne doivent
pas étre endommagés ou détruits (dangers pour la santé
éventuels!).

5. Branchement électrique

Lorsque des travaux sont effectués sur les appareils sous
tension, respecter les directives nationales de prévention des
accidents en vigueur (par ex. BGV A3, VBG 4 précédemment).

Effectuer I'installation électrique conformément aux directives
(par ex. sections des conducteurs, protections par fusibles, mise
a la terre). Des indications plus détaillées figurent dans la
documentation.

Des consignes sur linstallation conforme a la norme de
compatibilité électromagnétique, en I'occurrence, l'isolation, la
mise a la terre, linstallation des filires et des cables, sont
disponibles dans la documentation relative aux appareils. Ces
consignes doivent étre impérativement respectées, également
pour les appareils marqués CE. La conformité aux prescriptions
en matiere de compatibilité électromagnétique releve de la
responsabilité du fabricant de l'installation ou de la machine.

6. Fonctionnement

Les installations comprenant des appareils doivent
éventuellement étre équipées de dispositifs de surveillance et
de protection conformément aux directives de sécurité
applicables (par ex. la loi sur les outils de travail, les
réglementations sur la prévention des accidents, etc.).

Le paramétrage et la configuration des appareils doivent étre
choisis de maniere a éviter tout danger.

Pendant le fonctionnement, tous les capots de protection
doivent étre fermés.

7. Maintenance et entretien

Aprés le débranchement des appareils, ne pas toucher
immédiatement les pieces conductrices de tension et les
raccords en raison des condensateurs susceptibles d’étre
chargés. Respecter les plaques signalétiques de I'appareil.

Consulter la documentation pour de plus amples informations.

Conserver ces consignes de sécurité !

1) Démarreurs directs, démarreurs progressifs, contacteurs inverseurs
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Utilisation conforme des variateurs de fréquence

Le respect du mode d'emploi est la condition préalable requise pour garantir
un fonctionnement irréprochable et la validit¢ de la garantie. Nous vous
invitons a lire d'abord le mode d'emploi avant de faire fonctionner I'appareil !

Le mode demploi contient des remarques importantes relatives au
fonctionnement. Il doit étre conservé a proximité de I'appareil.

Les variateurs de fréquence de la série SK 500E sont des appareils prévus pour
les installations industrielles et artisanales pour faire fonctionner des moteurs
asynchrones a courant triphasé avec rotor en court-circuit et des moteurs
synchrones a aimant permanent - PMSM. Ces moteurs doivent étre prévus pour
une utilisation sur les variateurs de fréquence ; aucune autre charge ne doit étre
reliée aux appareils.

Les variateurs de fréquence SK 5xxE sont des appareils installés de fagon fixe
dans les armoires électriques. Toutes les indications concernant les
caractéristiques techniques et les autorisations sur le lieu d'installation doivent étre
scrupuleusement suivies.

La mise en service (dans le cadre d’une utilisation conforme) est interdite tant qu'il
n'a pas été constaté que la machine respecte la directive sur la compatibilité
électromagnétique 2004/108/CE (du 20/04/2016: 2014/30/UE) et que le produit
final est conforme par exemple a la directive sur les machines 2006/42/CE (tenir
compte de la norme EN 60204).

© Getriebebau NORD GmbH & Co. KG, 2016

Documentation
Titre : BU 0500
N° de 6075004
commande :
Série : SK 500E
Série SK 500E, SK 505E, SK 510E, SK 511E,
d'appareils : SK 515E, SK 520E, SK 530E, SK 535E (SK 540E, SK 545E voir BU 0505)
Types SK 5xxE-250-112- ... SK 5xxE-750-112- (0,25 -0,75 kW, 1~ 115 V, sortie : 3~...230 V)
d'appareils :

SK 5xxE-250-323- ... SK 5xxE-221-323- (0,25 - 2,2 kW, 1/3~ 230 V, sortie : 3~...230 V)
SK 5xxE-301-323- ... SK 5xxE-182-323- (3,0-18,5 kW, 3~ 230 V, sortie : 3~...230 V)
SK 5xxE-550-340- ... SK 5xxE-163-340- (0,55 - 160,0 kw, 3~ 400V, sortie : 3~...400 V)
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Liste des versions

Titre, Numéro de Version du Remarques
Date commande logiciel,
appareil
BU 0500, 6075004 / 1005 V1.1R1 Premiére édition.
Mars 2005

Autres révisions :
mai, juin, ao(t, décembre 2005, mai, octobre 2006, mai, ao(t 2007, février, mai 2008 (vue d’ensemble sur
les modifications des versions susmentionnées : voir I'édition d'avril 2009 (n° art. : 6075004/1409))

Autres révisions :
avril 2009, novembre 2010, février, avril 2011
(vue d’ensemble sur les modifications des versions susmentionnées : voir I'édition d'avril 2011 (n° art. :
6075004/1411))

Autres révisions :
(vue d’ensemble sur les modifications des versions susmentionnées : voir I'édition de mars 2013 (n° art. :
6075004/1013))

Autres révisions :
février 2015
(vue d’ensemble sur les modifications de la version susmentionnée : voir I'édition de février 2015 (n° art. :
6075004/0715))

BU 0500, 6075004 /1516 V 3.1 RO Entre autres :

Avril 2016 » Corrections générales

* Ajustement des paramétres : P220, 241, 312, 315,
334, 504, 513, 520, 740, 741, 748

* Messages d'erreur 1000.8 et 1000.9 complétés

» Révision du chapitre « Normes et homologations »

» Révision du chapitre « UL/cUL »

— pour CSA : Filtre de limitation de tension plus
nécessaire (SK CIF) > Groupe supprimé du
document

— Tailles 10 et 11 : Mention « en préparation »
rayée, adaptation des fusibles

* Révision des « Caractéristiques

techniques/électriques », tailles 10 et 11:

Adaptation des fusibles (types et tailles)

» Actualisation de la déclaration de conformité CE/UE
* Révision du chapitre « Conditions de base de la
technique ColdPlate »

Tableau 1: Liste des versions

Mention de droit d'auteur

Le document fait partie intégrante de I'appareil décrit ici et doit par conséquent étre mis a la
disposition de chaque utilisateur, sous la forme appropriée.
Il est interdit de modifier ou d'altérer le document ou de I'utiliser a d'autres fins.

Editeur

Getriebebau NORD GmbH & Co. KG
Getriebebau-Nord-Stralle 1 « 22941 Bargteheide, Germany ¢ http://www.nord.com/
Tél. +49 (0) 45 32/ 289-0 » Fax +49 (0) 45 32/ 289-2253
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1 Généralités

La série SK 500E - SK 535E est basée sur la plateforme éprouvée NORD. Ces appareils se
distinguent par leur format compact et des caractéristiques de régulation optimales. Leur paramétrage
est identique.

lIs disposent d’une régulation vectorielle du courant a boucle ouverte avec de nombreuses possibilités
de réglage. En combinaison avec des modéles de moteur qui assurent constamment un rapport
tension/fréquence optimisé, il est possible d'entrainer tous les moteurs asynchrones triphasés
appropriés pour le fonctionnement avec variateur de fréquence ou des moteurs synchrones activés en
permanence. Pour I'entrainement, cela signifie : un couple maximal de démarrage et de surcharge a
régime constant.

Le niveau de puissance s'étend de 0.25 kW a 160.0 kW.

Grace a sa conception modulaire, cette série d'appareils peut étre adaptée pour répondre aux besoins
individuels des clients.

Ce manuel est basé sur le logiciel indiqué dans la liste des versions (voir P707). Si le variateur de
fréquence utilisé dispose d’une autre version de logiciel, des différences peuvent en résulter. Le cas
échéant, il convient de télécharger le dernier manuel mis a jour a 'adresse (http://www.nord.com/).

Des descriptions supplémentaires relatives aux fonctions et systémes de bus optionnels sont
disponibles (http://www.nord.com/).

[i] Informations Accessoires

Les accessoires indiqués dans le mode d’emploi peuvent également subir des modifications. Les informations
actuelles a ce sujet sont résumées dans des fiches techniques spécifiques, disponibles sur le site www.nord.com,
dans la rubrique Documentation — Notices — Electronique de contréle — Techn. Info / Datasheet. Les fiches
techniques disponibles au moment de la publication de ce manuel sont mentionnées dans les chapitres
correspondants (Tl ...).

Les appareils disposent en standard d'un dissipateur fixe qui évacue la puissance de perte a
I'extérieur. Alternativement, on trouve pour les tailles 1 a 4, I'exécution en technique ColdPlate et, pour
les tailles 1 et 2 en plus la « technique d'insertion ».

Les appareils pour les tensions de service 230 V et 400 V sont livrés en standard avec un filtre réseau
intégré. Pour les appareils jusqu'a la taille 7, des exécutions sans filtre réseau sont toutefois aussi
disponibles. Les appareils pour la tension de service de 115V sont généralement livrés sans filtre
réseau.

1.1 Vue d’ensemble
Caractéristiques de I'appareil de base de type SK 500E :
» Couple de démarrage élevé et régulation de la vitesse de rotation du moteur précise par une
régulation vectorielle de courant & boucle ouverte
* Montage juxtaposé possible sans espacement supplémentaire

+ Température ambiante admissible comprise entre 0 et 50°C (tenir compte des caractéristiques
techniques)

» Appareils de type SK 5xxE ... -A : filtre réseau CEM intégré pour une courbe limite A1 (et B
pour les appareils de taille 1 - 4) selon EN 55011, catégorie C2 (et C1 pour les appareils de
taille 1 - 4) selon EN 61800-3 (pas dans le cas des appareils de 115 V)

* Appareils de type SK 5xxE ... -O : sans filtre réseau CEM intégré.
* Mesure automatique de la résistance du stator ou calcul des données moteur exactes
* Freinage par injection de courant continu programmable
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» Hacheur de freinage intégré assurant un fonctionnement a 4 quadrants (résistances de freinage

optionnelles)

* Quatre jeux de paramétres distincts, commutables en ligne
» Interface RS232/485 via la fiche RJ12
* USS et Modbus RTU intégrés (voir BU 0050)

Caractéristique SK ... | 50xE | 51xE | 511E | 520E | 53xE 54xE Informations
Manuel BU 0500 BU 0505 | Supplémentaires

Blocage des impulsions sécurisé (STO / « " « « BU 0530
SS1)* -
Interface 2 x CANbus/CANopen via la
fiche RJ45 X X X X BU 0060
Interface RS485 en supplément sur le

. X X X
bornier
Ré-injection de la vitesse de rotation par

, ., X X X
une entrée du codeur incrémental
Commande de positionnement intégrée -
POSICON X X BU 0510
CANopen — codeur absolu — évaluation X X BU 0510
Fonctionnalité PLC / SPS X X X BU 0550
Interface codeur universelle
(SSI, BISS, Hiperface, EnDat et IN/COS) X BU 0510
Fonctionnement du PMSM
(Permanent Magnet Synchronous Motor, X X X X X X
moteur synchrone a aimant permanent)
. , . - 5/36/2

Nombre d'entrées/sorties digitales™* 5/0 5/0 5/0 712 712 771
Entrée additionnelle pour sonde CTP, «
potentiel séparé***
Nombre d'entrées/sorties analogiques** 2/1 2/1 2/1 2/1 2/1 2/1
Nombre de notifications de relais 2 2 2 2 2 2

* pas sur les appareils de 115V

pour la sonde CTP est disponible)

** SK 54xE : 2 E/S variables paramétrables comme entrée ou sortie
*** alternativement fonction "sonde CTP" possible sur I'entrée digitale 5 (a partir du modéle de taille (BG) 5 une entrée additionnelle

Tableau 2: Vue d'ensemble des caractéristiques et niveaux de performance de SK 500E

Caractéristiques matérielles différentes

comparé au SK 5x0E

communication avec I'appareil est possible

Modele Description
SK 5xxE-...-CP » Technique ColdPlate ou a insertion
comparé au SK 5xxE
SK 5x5E + Alimentation externe de 24V, méme sans raccord de puissance, la

(>4 kw, 230V et
> 11 kW, 400V) externe

A partir de la taille 5, * Entrée PTC séparée additionnelle (potentiel séparé)
comparé aux tailles 1a4 | « Tension d'alimentation externe 24V avec commutation automatique sur la
génération interne de basse tension 24V en cas de panne de la tension

* Traitement des signaux analogiques bipolaires
* Interface 2 x CANbus/CANopen via la fiche RJ45

Tableau 3: Vue d'ensemble des différences de caractéristiques matérielles

BU 0500 FR-1516
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1.2 SK 5xxE avec et sans filtre réseau intégré

NORD propose la série d'appareils (SK 500E a SK 545E) en deux versions qui se distinguent par le
fait que les appareils du type SK 5xxE-...-A, contrairement aux variantes de type SK 5xxE-...-O, sont
dotés en usine d'un filtre réseau CEM intégré.

Le filtre réseau CEMintégré aux appareils de type SK 5xxE-...-A est disposé a I'entrée du réseau et
sert remplir les critéres de la Directive européenne CEM 2004/108/CE (octroi du marquage CE).

1.2.1 Fonctionnement d'un appareil SK 5xxE-...-A

Si une inductance d'entrée est placée en amont du variateur de fréquence, alors I'impédance de
réseau, l'inductance d'entrée et les condensateurs X2-du filtre réseau interne CEM générent un circuit
de résonance.

Les oscillations harmoniques dans la tension réseau ou a chaque manipulation sur le réseau excitent
ce circuit de résonance, qui toutefois n'ont pas d'oscillations durables a amplitudes croissantes grace
a un amortissement typique élevé.

Si des appareils sont raccordés en paralléle au réseau d'alimentation, comme p. ex. des installations
de compensation, des éoliennes, etc.,, qui générent sur la tension réseau des oscillations
harmoniques durables ou temporaires dans la plage de fréquence susmentionnée, cela peut entrainer
des excitations plus fortes du circuit de résonance et donc une montée de la tension des harmoniques
qui s'additionnent a la tension réseau.

Conséquence :

— Surcharge jusqu'a la panne totale des condensateurs X2
— Charge non autorisée du circuit intermédiaire avec des messages d'erreur, jusqu'a
dépassement de la tension autorisée pour le circuit intermédiaire et panne totale.

Dans les deux cas, un dommage durable du variateur de fréquence est possible.

(il Informations Appareils a partir de 45 kW (taille 8 a 11)

Pour les appareils des tailles 8 a 11, des inductances de circuit intermédiaire servent a la place d'une
inductance d'entrée. Dans le circuit de résonance décrit plus haut, I'inductivité de I'inductance d'entrée disparait,
de maniére que les fréquences de résonance atteintes restent dans une plage de fréquence non critique.

1.2.2 Fonctionnement d'un appareil SK 5xxE-...-O

La série SK 5xxE-xxx-340-O ne dispose plus du filtre réseau CEM et posséde des condensateurs
X2-réduits pour un déparasitage de base a l'entrée du réseau. Dans les variateurs de fréquence
« O », le filtrage co6té réseau est réduit au strict minimum, de maniere que les fréquences de
résonance se trouvent au-dessus de la fréquence de hachage autorisée (16 kHz) du variateur de
fréquence, en cas d'utilisation d'une inductance d'entrée/réseau.

Dans cette plage de fréquence nettement plus élevée, un amortissement suffisant permet d'éviter les
effets de résonance avec les conséquences dépeintes plus haut.

Pour respecter les exigences CEM avec ces appareils également, des filtres pour montage en bas
adaptés sont disponibles (voir le chapitre 8.3 "Compatibilité électromagnétique (CEM)"), (voir le
chapitre 2.8 "Filtre réseau")Netzfilter</dg_ref source_inline>.
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1.2.3 Quand utiliser quel appareil ?

On ne peut répondre d'emblée a cette question. Par principe, préférer un appareil a filtre réseau CEM
intégré (...-A), car cet appareil permet déja de remplir les exigences de CEM. Dans certaines
conditions toutefois, I'utilisation d'un appareil «...-O » est préférable.

Ainsi, sur les alimentations secteur critiques (a oscillations harmoniques) ou en cas d'utilisation d'une
inductance d'entrée (SK Cl1-...), utiliser un appareil « ...-O ».

Comment identifier les alimentations secteur critiques ?

a. Des tensions de circuit intermédiaire accrues en veille ou méme des messages d'erreur de
surtension sont signes de résonance. Les tensions actuelles peuvent étre contrdlées et leur
plausibilité vérifiée via les parameétres d'information du variateur de fréquence (P728 — tension
d'entrée/tension secteur, P736 — tension circuit intermédiaire et P753 - statistique
surtension/nombre du message d'erreur E005).

b. Sur le secteur, il y a déja eu des pannes de variateurs de fréquence avec des dommages sur
les condensateurs de circuit intermédiaire ou les circuits de filtre réseau CEM.

c. Les contacts glissants sur les rails électriques peuvent entrainer des interruptions de tension
bréves (p. ex. chariot dans les rayonnages hauts).

1.3 Livraison

Examinez immédiatement I'appareil dés la réception, aprés I'avoir retiré de son emballage, afin de
contrbler I'absence de dommages dus au transport, tels que des déformations ou des piéces
desserrées ou détachées.

En cas de dommages, adressez-vous sans attendre au transporteur et procédez a un inventaire
minutieux.

Important ! Il est impératif de procéder ainsi, méme si ’emballage est en bon état.
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1.4 Contenu de la livraison

Version standard : .

Accessoires disponibles :

IP20

Hacheur de freinage intégré

Filire réseau CEM intégré pour courbe limite A1 et catégorie C2
(uniquement les appareils de type SK 5xxE-...-A)

Cache de protection du connecteur de I'interface technologique

Collier de blindage pour les bornes de commande

Cache pour les bornes de commande

Tailles 1 & 7 : Sacoche d'accessoires avec supports muraux

A partir de la taille 8 : divers matériaux de raccordement électrique

Vis (2,9 mm x 9,5 mm) de fixation du cache de protection ou d'une interface
technologique optionnelle SK TU3-...

Manuel d'utilisation sur CD

Désignation

Description

Boitiers technologiques a
monter sur I'appareil

Pour la mise en service, le paramétrage et la
commande du variateur de fréquence,

Type SK TU3-CTR, SK TU3-PAR, SK CSX-0
(voir le chapitre 3.2 "Vue d'ensemble des
interfaces technologiques")

()
)
£
‘0
g Boitiers technologiques pour le Pour la mise en service, le paramétrage et la
S | montage dans I'armoire commande de I'appareil,
2 électrique Type SK CSX-3E, SK PAR-3E
° (voir le chapitre 3.2 "Vue d'ensemble des
§ interfaces technologiques")
g | Boitiers de commande, portatifs Pour la commande de l'appareil,
g : Type SK POT- ...
o Voir BU 0040
3
(72}
=
o]
=3
(o]
NORD CON [ Pour la mise en service, le paramétrage et la
Logiciel basé sur | commande de l'appareil
MS Windows ® = Voir www.nord.com
E " | NORD CON

14
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Désignation

Exemple

Description

Interfaces bus

Boitiers technologiques a emboiter sur I'appareil
pour : AS-Interface, CANopen, DeviceNet,
InterBus, Profibus DP, EtherCat, Ethernet/IP,
Profinet 10, Powerlink,

Type SKTU3- ...

(voir le chapitre 3.2 "Vue d'ensemble des
interfaces technologiques")

Résistance de freinage sur
chassis

Evacuation de I'énergie générée du systéme
d'entrainement par la conversion en chaleur.
L'énergie est générée par les procédures de
freinage,

Type SK BR2- ...

(voir le chapitre 2.6 "Résistance de freinage
(BR)")

Résistance de freinage en bas

Résistance de freinage

Voir
Résistance de freinage sur chassis,
Type SK BR4- ...

(voir le chapitre 2.6 "Résistance de freinage
(BR)")

Inductance de sortie

Réduction des rayonnements parasites (CEM)
du cable moteur, compensation des capacités de
cable,

Type SK CO1-...

(voir le chapitre 2.7.2 "Inductance de sortie
SK CO1")

Inductance d'entrée

Inductance

Réduction des parts d'harmoniques et des
courants de charge cbté secteur,
Type SKCI1-...

(voir le chapitre 2.7.1.2 "Inductance d'entrée
SK CI1")

Inductance de circuit
intermédiaire

Réduction des distorsions de tension et des
parts d'harmoniques cbté secteur,
Type SK DCL- ...

(voir le chapitre 2.7.1.1 "Inductance de circuit
intermédiaire SK DCL-")

BU 0500 FR-1516
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Désignation

Exemple

Description

Filtre réseau

Filtre réseau sur chassis

Réduction des rayonnements parasites (CEM),
Type SK HLD...
(voir le chapitre 2.8.3 "Filtre réseau SK HLD")

Filtre réseau pour montage en

bas

Réduction des rayonnements parasites (CEM),
Type SK LF2...

(voir le chapitre 2.8.2 "Filtre réseau SK LF2
(taille V - VII)")

Filtre combiné pour montage en

bas

Réduction des rayonnements parasites (CEM) et
compensation des capacités de cable,

Type SK NHD...

(voir le chapitre 2.8.1 "Filtre réseau SK NHD
(jusqu’a la taille IV)")

Variantes de montage

Kit de montage sur rail

Kit de montage de I'appareil sur un rail de
support standard TS35 (EN 50022),

Type SK DRK1- ...

(voir le chapitre 2.4 "Kit de montage sur rail
SK DRK1-...")

Kit d’insertion

Kit de dissipateur pour montage sur un appareil
de version ColdPlate (SK 5xxE...-CP). Ceci
permet d'évacuer la chaleur directement de
I'armoire électrique,

Type SK TH1- ...

(voir le chapitre 2.3 "Kit d’insertion")

16
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Désignation Exemple Description
Kit CEM Corniére isolante pour un raccordement

conforme a la CEM des cables blindés,
Type SK EMC2- ...
(voir le chapitre 2.5 "Kit CEM")

Redresseur électronique

Activation directe de freins électromécaniques,
Type SK EBGR-1
Voir Lien

Extension E/S

Extension E/S externe (analogique et digitale),
Type SK EBIOE-2
Voir Lien

Adaptateur d’interfaces

Transducteur de RS232 - RS485,
Type SK 1C1-232/485
Voir Lien

Convertisseur de valeur de consigne
10V

Transducteur de signaux bipolaires a
analogiques unipolaires (uniquement pour le CF
des tailles 1 a 4),

Type de convertisseur de valeur de consigne
10V

Voir Lien

Module de raccordement du
convertisseur U/F

Transducteur pour les signaux analogiques 0 a
10 V d'un potentiométre en signaux d'impulsions,
pour I'analyse sur I'entrée numérique du
variateur de fréquence (SK 500E ... SK 535E),
Type du module de raccordement du
convertisseur U/F

Voir Lien

Module de raccordement du
convertisseur U/l

Transducteur pour les signaux analogiques 0 a
10 V en signaux 0 — 20 mA, par exemple pour
I'analyse sur un PLC avec entrée du signal
électrique,

Type du module de raccordement du
convertisseur U/l

Voir Lien

Module de raccordement RJ45

Adaptateur pour conduites de signal a un fil sur
RJ 45,

Module de raccordement Ethernet type
WAGO avec connexion CAGE CLAMP

(voir le chapitre 2.11 "Module de raccordement
RJ45 WAGO")

BU 0500 FR-1516
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NORD CON o R Pour la mise en service, le paramétrage et la
Logiciel basé sur | | commande de l'appareil
MS Windows ® == Voir www.nord.com

= | | NORD CON
Macros ePlan epran | Macros pour la création de schémas électriques
=) = Voir www.nord.com
g 2 }'E ig ePlan
g £ N
5
€ | Données de base spécifiques a W Données de base spécifiques a I'appareil /
D .  POWERLIN L o \ i .
= | I'appareil Sham fichiers de description de l'appareil pour options
.g : wenzss | de bus de terrain NORD
2 CAR Fieldbus Files NORD
= ~E EtherCAT ™
3 - J—
K
e
—! | Modules standard S7 pour = Modules standard pour variateurs de fréquence
PROFIBUS DP et PROFINET IO | ol NORD

Voir www.nord.com
S7_Files NORD

Modules standard pour le Modules standard pour variateurs de fréquence
portail TIA pour PROFIBUS DP NORD
et PROFINET 10 En préparation

1.5 Consignes de sécurité et d’installation

Les appareils sont prévus pour fonctionner sous tension en milieu industriel sur des équipements a
courants forts, qui, en cas de contact, peuvent causer des blessures graves ou mortelles.

L'appareil et ses accessoires ne doivent étre utilisés que dans I'objectif prévu par le fabricant. Les
modifications non autorisées et I'utilisation de piéces détachées et de dispositifs supplémentaires, non
fournis ou recommandés par le fabricant, peuvent provoquer des incendies, des décharges
électriques et des blessures.

Toutes les protections et tous les dispositifs de sécurité doivent étre utilisés.

Les installations et travaux doivent étre effectués uniquement par du personnel spécialisé qualifié et
dans le strict respect du mode d'emploi. Pour cela, conservez a proximité ce mode d'emploi et toutes
les notices additionnelles des options utilisées et remettez-les a chaque utilisateur !

Il est impératif de respecter les directives locales pour l'installation des dispositifs électriques, ainsi
que celles relatives a la prévention des accidents.
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1.5.1 Explication des indications utilisées

A DANGER Signale un danger imminent qui peut entrainer la mort ou des blessures
graves.
Signale un danger potentiel qui peut entrainer la mort ou des blessures
graves.
A DANGER Signale un danger potentiel qui peut entrainer des blessures légéres a
modérées.
ATTENTION Signale un danger potentiel qui peut entrainer des dommages sur le

produit ou son environnement.

G] Information Signale des astuces d'utilisation et des informations utiles.

1.5.2 Enumération des consignes de sécurité et d'installation

A DANGER Choc électrique

L'appareil fonctionne avec une tension dangereuse. Le contact avec certaines pieces conductrices d'électricité
(bornes de raccordement, barrettes a plots, cables d'alimentation et circuits imprimés) provoque une
électrocution pouvant étre mortelle.

Méme si le moteur est a l'arrét (par ex. par le verrouillage électronique, un entrainement bloqué ou un court-
circuit aux bornes de sortie), les bornes de connexion au réseau d’alimentation, les bornes moteur et les bornes
de la résistance de freinage (si disponible), les barrettes a plots, les circuits imprimés et les cables d'alimentation
sont conducteurs d'une tension dangereuse. Un moteur a l'arrét ne signifie pas forcément que le moteur et le
variateur sont hors tension et isolés galvaniquement du réseau.

Effectuer les installations et travaux uniquement sur un appareil mis hors tension et patienter au moins
5 minutes aprés le débranchement du réseau ! (L’appareil peut, aprés coupure du réseau, encore fournir une
tension dangereuse pendant 5 minutes).

Les 5 regles de sécurité (1. mettre hors tension, 2. sécuriser contre toute remise sous tension, 3. vérifier
'absence de tension, 4. mettre a la terre et court-circuiter, 5. recouvrir ou bloquer I'accés aux parties sous
tension) doivent étre respectées !

A DANGER Choc électrique

Méme si I'entrainement a été mis hors tension, un moteur raccordé peut tourner et générer une tension
dangereuse. Le contact avec les piéces conductrices d'électricité peut provoquer une électrocution pouvant étre
mortelle.

Par conséquent, arréter le moteur raccordé.

Choc électrique

L'alimentation en tension de I'appareil peut le mettre en marche directement ou indirectement. Le contact avec les
pieces conductrices d'électricité peut provoquer une électrocution pouvant étre mortelle.

L'alimentation en tension doit donc toujours étre coupée sur tous les péles. Sur les appareils alimentés en
courant triphasé, débrancher simultanément L1 /L2 /L3, sur les appareils alimentés en courant monophasé,
débrancher simultanément L1/N , sur les appareils disposant d'une alimentation en tension continue,
débrancher —DC / +B simultanément. De méme, débrancher simultanément les cables moteur U /V / W.
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A\ AVERTISSEMENT Choc électrique

Une mise a la terre insuffisante peut, en cas de défaillance, provoquer une électrocution pouvant étre mortelle
lors du contact avec l'appareil.

L'appareil est donc congu uniquement pour un raccordement fixe et ne doit pas fonctionner sans étre mis a la
terre de fagon efficace, conformément aux réglementations locales pour les courants de fuite élevés (> 3,5 mA).

La norme EN 50178 / VDE 0160 prescrit une mise a la terre de section de cable d’au moins 10 mm? ou un
deuxiéme conducteur. (L3 T1 80-0011), (2 TI 80-0019)

A AVERTISSEMENT Risque de blessure en cas de démarrage du moteur

Selon le paramétrage, il se peut que I'appareil ou un moteur relié a celui-ci, démarre automatiquement aprés la
mise sous tension réseau. Une machine (presse/palan a chaine/rouleau/ventilateur, etc.) reliée pourrait ainsi se
mettre en marche de maniére inattendue. Diverses blessures, y compris subies par des tierces personnes,
pourraient en étre la conséquence.

Avant la mise sous tension réseau, sécuriser la zone de danger en avertissant et en éloignant toutes les
personnes !

A DANGER Risque de bralure

Le dissipateur et toutes les autres parties métalliques peuvent s'échauffer a des températures de plus de 70°C.
Ces piéces peuvent provoquer des brilures localisées aux parties du corps en contact (mains, doigts, etc.).

Pour éviter de telles blessures, observer un temps de refroidissement suffisant avant le début des travaux — la
température en surface doit étre contrélée avec un outil de mesure approprié. En outre, lors du montage,
respecter un écartement suffisant avec les piéces voisines ou prévoir une protection contre le contact.

ATTENTION Endommagement de I'appareil

En monophasé (115 V / 230 V), l'impédance du réseau doit atteindre au moins 100 uH par ligne. Si ce n'est pas
le cas, une inductance réseau devra étre branchée en amont.

En cas de non-respect de cette consigne, I'appareil risque d'étre endommagé en raison de charges électriques
inadmissibles sur les composants.

ATTENTION CEM - Perturbation de I'environnement

L'appareil fait partie, selon la norme CEl 61800-3, de la classe de commercialisation restreinte pour
I'environnement industriel. Son utilisation dans un environnement résidentiel peut nécessiter des mesures
supplémentaires pour assurer la CEM. (2 Document T1 80 _0011)

Les perturbations électromagnétiques peuvent, par exemple, étre réduites en installant un filtre réseau optionnel.

ATTENTION Courants de fuite et de perte

Les appareils générent des courants de fuite de par leur principe de fonctionnement (par ex. via les filtres réseau,
blocs d'alimentation et condensateurs intégrés). Pour un fonctionnement sans perturbation de l'appareil sur un
disjoncteur différentiel, il est nécessaire d'utiliser un disjoncteur différentiel tous courants (type B), compatible
EN 50178 / VDE 0160, en raison de la composante de courant continu des courants de fuite.

Ei] Informations Fonctionnement sur un réseau TN/TT/IT

Les appareils sont appropriés pour un fonctionnement sur des réseaux TN ou TT et également sur des réseaux
IT en configurant le filtre réseau intégré. (EJ Chapitre 2.9.2 "Adaptation aux réseaux IT")
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[i] Informations Maintenance

Les appareils ne nécessitent pas de maintenance dans le cas d’'une utilisation normale.

Si I'environnement est poussiéreux, il convient de nettoyer régulierement les surfaces de refroidissement avec de
I'air comprimé.

En cas de mise hors service prolongée / de stockage de longue durée, des mesures particuliéres doivent étre
prises (L Chapitre 9.1 "Consignes d'entretien").

Le non-respect de cette consigne peut provoquer des dommages sur ces composants et réduire sensiblement la
durée de vie, voire entrainer la destruction immédiate de I'appareil.

1.6 Normes et homologations

Tous les appareils de la série compléte correspondent aux normes et directives énumérées ci-apres.

Norme / directive Logo Remarque
CEM EN 61800-3
UL File No. E171342
IND.
cUL e\ LJus CT File No. E171342
LISTED  8D56
C-Tick 0 N 23134
o
EAC No TC RU C-DE.AN32.B.01859
N” 0291064
RoHS RoH 2011/65/UE
N ESTU

Tableau 4 : Normes et homologations
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1.7 Homologations UL et cUL (CSA)
File No. E171342

La classification des dispositifs de protection homologués UL selon les normes en vigueur aux Etats-
Unis pour les appareils décrits dans ce manuel est indiqué ci-aprés pour l'essentiel dans leur texte
d'origine. La classification des fusibles ou contacteurs de puissance en particulier se trouve dans ce
manuel, a la rubrique "Caractéristiques électriques".

Tous les appareils contiennent une protection de surcharge moteur.

(EJ) Chapitre 7.2 "Caractéristiques électriques ")

Conditions UL / cUL selon le rapport

0

Information

Art der Information (optional)

"Integral solid state short circuit protection does not provide branch circuit protection. Branch circuit protection
must be provided in accordance with manufacturer instructions, the National Electric Code and any additional
local codes."

“Use 75°C Copper Conductors Only"

»These products are intended for use in a pollution degree 2 environment®

"Maximum Surrounding Air Temperature 40°C"

"Intended to be connected in the field only to an isolated secondary sources rated 24Vdc. Fuse in accordance
with UL 248 rated max. 4 A must be provided externally between the isolated source and this device input".

Size

valid

description

1-4

For 120 V,
240V, 400V,
500 V models
only:

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 5000 rms Symmetrical
Amperes, 480 Volts Maximum" and minimum one of the two following alternatives.

"When Protected by Fuses manufactured by Bussmann, type " as listed in .
"When Protected by class J Fuses, rated Amperes, and 600 Volts", as listed in .

For 120 V
models only:

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms
Symmetrical Amperes, 120 Volts Maximum, When Protected by High-Interrupting Capacity,
Current Limiting Class CC, G, J, L, R, T, etc. Fuses”. The specific fuse ratings are shown in .

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 10 000 rms Symmetrical
Amperes, 120 Volts Maximum, When Protected by A Circuit Breaker Having An Interrupting
Rating Not Less Than 10 000 rms Symmetrical Amperes, 480 Volts Maximum”. The specific

Circuit Breaker ratings are shown in ".

For 240 V
models only:

For 240V models only:

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms
Symmetrical Amperes, 240 Volts Maximum, When Protected by High-Interrupting Capacity,

Current Limiting Class CC, G, J, L, R, T, etc. Fuses”. The specific fuse ratings are shown in ",

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 10 000 rms Symmetrical
Amperes, 240 Volts Maximum, When Protected by A Circuit Breaker Having An Interrupting
Rating Not Less Than 10 000 rms Symmetrical Amperes, 480 Volts Maximum”. The specific
Circuit Breaker ratings are shown in ".

For 480 V
models only:

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms Symmetrical
Amperes, 480 Volts Maximum, When Protected by High-Interrupting Capacity, Current Limiting

Class CC, G, J, L, R, T, etc. Fuses”. The specific fuse ratings are shown in n,

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 10 000 rms Symmetrical
Amperes, 480 Volts Maximum, When Protected by A Circuit Breaker Having An Interrupting
Rating Not Less Than 10 000 rms Symmetrical Amperes, 480 Volts Maximum”. The specific

Circuit Breaker ratings are shown in "

For 500 V
models only:

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms Symmetrical

Amperes, 500 Volts Maximum, When Protected by High-Interrupting Capacity, Current Limiting

Class CC, G, J, L, R, T, etc. Fuses”. The specific fuse ratings are shown in ".
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Size

valid

description

5-6

For 240V

models only:

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 5000 rms Symmetrical
Amperes, 240 Volts Maximum.”

“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 65000 rms Symmetrical
Amperes, 240 V Maximum When Protected By CC, J, T or R Class Fuses or When Protected
By A Circuit Breaker Having An Interrupting Rating Not Less Than 65000 rms Symmetrical
Amperes, 240 Volts Maximum.”

“The specific fuse/circuit breaker sizes for each models are shown in *. Voltage rating of the
fuses and circuit breakers must at least be suitable for the input voltage.”

For 480 V

models only:

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 5000 rms Symmetrical
Amperes, 480 Volts Maximum.”

“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 65000 rms Symmetrical
Amperes, 480 V Maximum When Protected By CC, J, T or R Class Fuses or When Protected
By A Circuit Breaker Having An Interrupting Rating Not Less Than 65000 rms Symmetrical
Amperes, 480/277 Volts Y Maximum.”

“The specific fuse/circuit breaker sizes for each models are shown in *. Voltage rating of the
fuses and circuit breakers must at least be suitable for the input voltage.”

“480V models only for use in WYE 480/277V source, when protected by Circuit Breakers.”

For 500 V

models only:

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 5000 rms Symmetrical
Amperes, 500 Volts Maximum.”

“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 65000 rms Symmetrical
Amperes, 500 V Maximum When Protected By CC, J, T or R Class Fuses or When Protected
By A Circuit Breaker Having An Interrupting Rating Not Less Than 65000 rms Symmetrical
Amperes, 480/277 Volts Y Maximum.”

“The specific fuse/circuit breaker sizes for each models are shown in ", Voltage rating of the
fuses and circuit breakers must at least be suitable for the input voltage.”

“480V models only for use in WYE 480/277V source, when protected by Circuit Breakers.”

For 240V

models only:

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms Symmetrical
Amperes, 240 Volts Maximum, When Protected by High-Interrupting Capacity, Current Limiting
Class CC, G, J, L, R, T, etc. Fuses”. The specific fuse ratings are shown in n,

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 65 000 rms Symmetrical
Amperes, 240 Volts Maximum, When Protected by A Circuit Breaker Having An Interrupting
Rating Not Less Than 65 000 rms Symmetrical Amperes, 480 Volts Maximum”. The specific

Circuit Breaker ratings are shown in "

For 480 V

models only:

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms Symmetrical
Amperes, 480 Volts Maximum, When Protected by High-Interrupting Capacity, Current Limiting

Class CC, G, J, L, R, T, etc. Fuses”. The specific fuse ratings are shown in ".

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 65 000 rms Symmetrical
Amperes, 480 Volts Maximum, When Protected by A Circuit Breaker Having An Interrupting
Rating Not Less Than 65 000 rms Symmetrical Amperes, 480 Volts Maximum”. The specific

Circuit Breaker ratings are shown in ".
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Size

valid

description

8-11

For 480 V
models only:

“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 10 000 (18 000 for cat.

No. ...-163-340) rms Symmetrical Amperes, 480 Volts Maximum” and minimum one of the two

following alternatives.

“When Protected by class RK5 Fuses or faster, rated Amperes, and 480 Volts”, as

listed in "

“When Protected by class J Fuses or faster, rated Amperes, and 480 Volts”, as listed in

1)

“When Protected by Circuit Breaker (inverse time trip type) in accordance with UL 489, rated
Amperes, and 480 Volts”, as listed in *.

“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 10 000 (18 000 for cat.
No. ...-163-340) rms Symmetrical Amperes, 480 Volts Maximum”

“When Protected by Circuit Breaker (inverse time trip type) in accordance with UL 489, rated
Amperes, and 480 Volts”, as listed in .

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms Symmetrical
Amperes, 480 Volts Maximum, When Protected by High-Interrupting Capacity, Current Limiting
Class CC, G, J, L, R, T, etc. Fuses”. The specific fuse ratings are shown in ".

"Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 65 000 rms Symmetrical
Amperes, 480 Volts Maximum, When Protected by A Circuit Breaker Having An Interrupting
Rating Not Less Than 65 000 rms Symmetrical Amperes, 480 Volts Maximum”. The specific

Circuit Breaker ratings are shown in ",

N mr72

1.8 Codes de type / spécificités

Des codes de type clairs sont définis pour les différents modules et appareils et indiquent de fagon
détaillée les données relatives au type d’appareil avec les caractéristiques électriques, le degré de
protection, le type de fixation et les versions spéciales. Les groupes suivants sont disponibles :

e g ETHEANET N m—

~+ POWERLIN

L L]
LA}

[

=~ ‘I-‘l

Loy

T

Variateur de fréquence Module optionnel (interface

technologique)
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1.8.1 Plaque signalétique

La plaque signalétique donne toutes les informations importantes pour l'appareil, dont les informations
sur l'identification de I'appareil.

[ Type: SK 500E-750-340-A
p— HRéf. . 275420075
ID:  41L301679818
\| Version:  2.0R0
| CAA

Type : Type/Désignation

Réf. : Numéro d'article

ID : numéro d'identification
Version : | Version logiciel/matériel

1.8.2 Code de type du variateur de fréquence

SK 530E-370-323-A(-CP)

| Variantes d'exécution CP = ColdPlate ou technique « d'insertion »
Filtre antiparasite : O = sans, A = classe A1(C2) ou B (C1)

Tension du secteur : x12 =115V, x23 =230 V, x40 = 400 V, x50 = 500 V

Nombre de phases du réseau : 1xx = monophasé, 3xx = triphasé *

Chiffres de puissance avant la virgule : 0 = 0.xx, 1 = 0x.x0, 2 = 0xx.0

Puissance nominale de I'appareil : 250 = 0.25 kW, 370 = 0.37 kW, ... 163 =
160.0 kW

Série SK 500E, SK 505E, SK 510E, SK 511E, SK 515E
d'appareils : SK 520E, SK 530E, SK 535E, SK 540E, SK 545E

(...) options uniquement indiquées au besoin.
*) la désignation 3 correspond aussi aux appareils combinés prévus pour
I'utilisation monophasée et triphasée (voir également a ce sujet les
Caractéristiques techniques)

1.8.3 Code de type pour l'interface technologique (groupe optionnel)

SK TUS-CAOL:...)

| Désignation des variantes d'exécution

Type d’option : CAO = CANopen, PBR = Profibus DP,
ECT = EtherCAT®, DEV = DeviceNet,
|OE = extension E/S, ...

Groupe : TU = Interface technologique

(...) options uniquement indiquées au besoin.
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2 Montage et installation

Les variateurs de fréquence SK 5xxE existent en plusieurs tailles de boitier selon leur puissance. Lors
du montage, leur positionnement correct est important.

Les appareils requiérent une ventilation suffisante pour éviter toute surchauffe. Pour ce faire, installer
le variateur de fréquence en respectant les distances minimales en dessous et au-dessus des
composants voisins, qui pourraient entraver le passage de l'air. (au-dessus > 100mm, en dessous >
100mm).

Distance entre les appareils : Les appareils peuvent étre montés les uns a cétés des autres. En cas
d’utilisation de résistances de freinage en bas (ce qui n’est pas possible avec les appareils ...-CP), il
convient cependant de tenir compte d’'une largeur d’appareil plus importante, notamment avec un
interrupteur thermique au niveau la résistance de freinage !

Position de montage : La position de montage est a la verticale. Les rainures de ventilation au dos
de I'appareil doivent étre recouvertes par une surface plane pour garantir une bonne convection.

- .-z//'f.,'ff./'fa’r_;_—'"}"/" -

L’air chaud doit s’évacuer par le haut des appareils !

Figure 1: Distances de montage SK 5xxE

Si plusieurs variateurs de fréquence sont montés les uns au-dessus des autres, veiller a ne pas
dépasser la limite supérieure de température d’entrée d'air (chapitre 7). Si c'est le cas, il est
recommandé de monter un "obstacle" (par ex. un chemin de cébles) entre les variateurs, ce qui
permettra de dérouter le courant d’air chaud direct (ascendant).

Pertes calorifiques : Lors d’'un montage dans une armoire électrique, veiller & ce que la ventilation
soit suffisante. Les pertes thermiques lors du fonctionnement représentent env. 5% (selon la taille de
I'appareil et I'équipement) de la puissance nominale du variateur de fréquence.
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2 Montage et installation

2.1 SK 5xxE modeéle standard

Habituellement, le variateur de fréquence est monté dans une armoire
électrique, directement sur son panneau arriére. Pour cela, deux a quatre
supports de montage mural sur les tailles BG 5 a 7 sont fournis et doivent
étre insérés sur l'arriére de I'appareil au niveau du dissipateur. A partir de la
taille 8, le dispositif de montage est déja intégré.

Ou bien, sur les tailles 1 a 4, il est possible d'insérer le support pour le
montage mural sur le c6té du dissipateur, afin de réduire la profondeur de
I'armoire électrique tel que requis le cas échéant.

De maniére générale, il est nécessaire de veiller a ce que le cbté du
dissipateur soit recouvert d’'une surface plane et que I'appareil soit monté a
la verticale. Ainsi, une convection optimale est assurée et un fonctionnement
parfait est garanti.

8 Dimensions du boitier Montage mural
Type d'appareil Y

= A B c D E" @
SK 5xxE-250- ... & SK 5xxE-750- ... BG1 186 747 153 220 / 5,5
SK 5xxE-111- ... & SK 5xxE-221- ... BG2 | 226 747 153 260 / 5,5
SK 5xxE-301- ... a SK 5xxE-401- ... BG3 241 98 181 275 / 5,5
SK 5xxE-551- 340... a SK 5xxE-751- 340... BG4 286 98 181 320 / 5,5
SK 5xxE-551- 323... a SK 5xxE-751- 323... BG5 327 162 224 357 93 5,5
SK 5xxE-112- 340... a SK 5xxE-152- 340... BG5 327 162 224 357 93 5,5
SK 5xxE-112- 323... BG6 367 180 234 397 110 5,5
SK 5xxE-182- 340... a SK 5xxE-222- 340... BG6 367 180 234 397 110 5,5
SK 5xxE-152- 323... a SK 5xxE-182- 323... BG7 456 210 236 485 130 5,5
SK 5xxE-302- 340... a SK 5xxE-372- 340... BG7 456 210 236 485 130 5,5
SK 5xxE-452- 340... a SK 5xxE-552- 340... BG8 598 265 286 582 210 8,0
SK 5xxE-752- 340... a SK 5xxE-902- 340... BG9 636 265 286 620 210 8,0
SK 5xxE-113- 340... a SK 5xxE-133- 340... BG10 720 395 292 704 360 8,0
SK 5xxE-163- 340... BG11 799 395 292 783 360 8,0

VF 400V (.c.iir_r?:r?s'i'éhestesto;?o?(/jé.i.c'ijrftioq.ﬁgs: Toutes les mesures sont indiquées en [mm]

1) BG10 et BG11 : la valeur indiquée correspond a I'écart entre les fixations externes. Un troisiéme alésage de fixation se

trouve au milieu.

2) Dans le cas de résistances de freinage montées en bas = 88 mm

<«—B —»

<«—B —»

Longueur totale Y

Largeur totale "

Hauteur totale "

Ecartement des trous, ongueur2

)

Ecartement des trous, Iargeur2

)

A g —>
I a aJ" EE Eﬂ
r"':[ A
= =
gl =
> =
. —
Nl A D =
."f — [ D
-y e[
= [ A=
= = B=
- Z '
|_ - ? v c=
_m_‘:,_ I x v v D=
c 1 E=
Ve T ;._,f"/ 1)

2)

Etat de livraison

Dimensions de montage

BU 0500 FR-1516

27




SK 500E — Manuel pour variateurs de fréquence DRIVESYSTEMS
2.2 SK 5xxE...-CP modéle ColdPlate

Au lieu d’'un dissipateur, les variateurs de fréquence congus selon la technique ColdPlate sont
pourvus a l'arriere d’'une plague métallique plane (par ex. le panneau arriere de I'armoire électrique),
montée sur un panneau déja disponible de fagon a conduire la chaleur. La surface de montage peut
aussi étre traversée par un liquide de refroidissement (eau, huile). Ainsi, la chaleur provenant du
variateur de fréquence n'est pas seulement mieux évacuée, on évite aussi que cette chaleur reste a
l'intérieur de I'armoire électrique. Ceci améne une optimisation des réserves de puissance et de la
durée de vie du variateur, ainsi qu'une sollicitation thermique moindre a lintérieur de l'armoire
électrique.

L'autre avantage de l'exécution ColdPlate est la faible profondeur de montage de l'appareil et la
disparition générale du ventilateur sur le variateur de fréquence.

Les résistances de freinage a montage en bas (SK BR4-...) ne se montent plus directement.

I
Dimensions de | . . q
Poid
. o l'enveloppe [mm] | Dimensions ColdPlate [mm] app?loxsim
Type d'appareil s | atif [kg]
= Epaisse e
A/H B c h1 h2 ulk pur
SK 5XXE-250- ...-CP
X 1| 182 95 119 91 - 55 10 1.3
SK 5xxE-750- ...-CP
SK 5xxE-111- ...-CP
K B2 . op 2 | 222 95 119 111 - 55 10 16
SK 5xxE-301- ...-CP
237 120 119 | 7s. 75. 55 10 1.9
SK 5xxE-401- ...-CP 3 3 33 33
K 5xxE-551- 340...-CP
SK5xxE-551-340..-C 4| 282 | 120 | 119 | 9033 | 9033 | 55 10 23
SK 5xxE-751- 340...-CP

« 8
\ 4 » k<
A _R__O d)
¢—— B ——p
\ 4 a0
1O [0
H
b4
T'? @4,5mm O
H h1
é 4,5 mm O
O @)
h1
h2
v O O v O O
SK 5xxE-...CP ColdPlate tailles 1 et 2 ColdPlate tailles 3 et 4

(voir paragraphe L 7.3 "Conditions d’utilisation de la technique ColdPlate")
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2.3 Kit d’insertion

La technique d’insertion est un complément idéal de [I'appareil
ColdPlate. Elle est appliquée lorsqu’'un refroidissement externe est
prévu, sans qu'une plaque de montage refroidie par liquide ne soit
disponible. Un dissipateur est monté sur les appareils ColdPlate et une
ouverture dans le panneau arriére de I'armoire électrique lui permet
d’atteindre le milieu extérieur refroidi par I'air. La convection est
effectuée en dehors de I'armoire électrique. Les mémes avantages que
dans le cas de l'application de la technique ColdPlate sont ainsi
obtenus.

- i 2 | Type de kit .
Type dapparell = d'insertion N°® art.
SK 5xxE-250- ...-CP
1 SK TH1-1 27
SK 5xxE-750- ...-CP 5999050
SK 5xxE-111- ...-CP
2 SK TH1-2 27
SK 5xxE-221- ...-CP 5999060
Contenu de la livraison
= Dissipateur

= Bague d’étanchéité

= Pate conductrice de chaleur

= Vis a téte cylindrique a six pans creux
M4x16 (4 piéces)

Dimensions

Dimensions du Poids du
dissipateur

Type de kit dissipateur [mm] 2
d')i,zsertion apprtla(xmanf
HK BK TK [ g]

SK TH1-1 157 | 70 | 100 15

SK TH1-2 200 | 70 | 110 17
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29



SK 500E — Manuel pour variateurs de fréquence

DRIVESYSTEMS

Montage

Pour le montage, un évidement de la taille du dissipateur doit étre prévu dans la paroi de l'armoire
électrique (tenir compte de la portance).

1.

Appliquer de la pate conductrice de chaleur sur la
ColdPlate du SK 5xxE,

Monter le dissipateur sur la ColdPlate de maniére
fixe, avec les 4 vis fournies,

Retirer la pate conductrice de chaleur sortie,
Placer le joint entre le variateur de fréquence et la
paroi de I'armoire électrique (intérieur de I'armoire),
Installer I'appareil en sortant de I'armoire le
dissipateur a insérer par I'évidement dans la paroi
de I'armoire électrique,

Fixer le variateur de fréquence sur la paroi de

I'armoire électrique, via les 6 a 8 alésages
disponibles dans la ColdPlate.

|_smpm

L

i

[ 4

L
a4l

[i] Informations

Indice de protection IP54

Si le montage est correct, I'armoire électrique atteint un indice IP54 au point de montage depuis I'extérieur.

30
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2.4 Kit de montage sur rail SK DRK1-...

Le kit de montage sur rail SK DRK1-1.. permet de monter le
variateur de fréquence de taille 1 ou 2 sur un rail porteur standard

TS35 (EN 50022).
o i 2 Type de kit de o
Type d'apparell ® | montage sur rail N°® art.
SK 5xxE-250- ...
1 SK DRK1-1 27
SK 5xxE-750- ... 5999030
SK 5xxE-111- ...
K DRK1-2
SK BXxE-221- ... 2| s 275999040

Contenu de la livraison

= Adaptateur pour montage sur rail
= Etrier

= Butée

= Téle de fixation

= Vis (2 piéces)

Montage

1. Insérer la téle de fixation (4) dans le guidage prévu sur le dissipateur
(fleche),
2. Poser la butée (3) sur la téle de fixation (4),

3. Relier entre eux I'adaptateur pour montage sur rail (1) et les piéces
(3) + (4), au moyen de vis (5),

Lors du montage, veiller a orienter I'étrier (2) vers le haut (coté
raccordement secteur du variateur).

Le variateur peut étre directement enclenché sur le rail. Pour desserrer
le variateur de fréquence du rail, I'étrier (2) doit étre retiré de quelques
millimétres.
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2.5 KitCEM

Pour un cablage optimal conforme a la norme de compatibilité électromagnétique, le kit CEM

optionnel doit étre installé.

Figure 2: Kit CEM SK EMC2-x

2\,

M V= R
BT
ol

Tl

—

.
&)
aF

lllustration similaire

Type d'appareil Taille Kit CEM Document Dimension "b"
SK 5xxE-250- ... SK 5xxE-750- Taille 1 i
SL( EMC 2-1 T1275999011 |42 mm
SK 5XxxE-111- ... SK 5xxE-221- Taille 2 | N° art. 275999011
SK 5xxE-301- ... SK 5xxE-401- Taille 3 i
St( EMC 2-2 T1275999021 |42 mm
SK 5xxE-551-340- ... SK 5xxE-751- 340- | Taille 4 |N° art. 275999021
SK 5xxE-551-323- ... SK 5xxE-751- 323- SK EMC 2-3
Taille 5 T1275999031 |52 mm
SK 5xxE-112-340- ... SK 5xxE-152-340-| o> |N°art. 275999031 |~ >
SK 5xxE-112-323- SK EMC 2-4
Taille 6 |, T1275999041 |57 mm
SK 5xxE-182-340- ... SK 5xxE-222-340-| 2" ° |N°art. 275999041 |
SK 5xxE-152-323- ... SK 5xxE-182- 323- SK EMC 2-5
Taille 7 T1 275999051 |57 mm
SK 5xxE-302-340- ... SK 5xxE-372-340-| o"° ' |N°art. 275999051 |
_ SK EMC 2-6
SK 5xxE-452-340- ... SK 5xxE-902- 340- | Taille 8/9 N° art. 275999061 T1275999061 100 mm
Taille SK EMC 2-7
SK 5xxE-113-340- ... SK 5xxE-163-340- | T8 | o o o o0 oy | TI275999071 |82 mm

Tableau 5: Kit CEM SK EMC2-x

@

Informations

Le kit CEM ne peut pas étre combiné avec les appareils ...-CP (ColdPlate). Le blindage de cable éventuellement
disponible doit étre mis a la terre avec une grande surface de contact sur la surface de montage.

Alternativement, le kit CEM peut aussi étre utilisé uniquement pour la décharge de traction (p. ex. pour le cable
de raccordement d'un systéme de bus) (tenir compte des rayons de courbure !).
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2.6 Résistance de freinage (BR)
A DANGER Risque de bralure

Le dissipateur et toutes les autres parties métalliques peuvent s'échauffer a des températures de plus de 70°C.
Ces pieces peuvent provoquer des brilures localisées aux parties du corps en contact (mains, doigts, etc.).

Pour éviter de telles blessures, observer un temps de refroidissement suffisant avant le début des travaux — la
température en surface doit étre contrblée avec un outil de mesure approprié. En outre, lors du montage,
respecter un écartement suffisant avec les piéces voisines ou prévoir une protection contre le contact.

Lors d'un freinage dynamique (réduction de la fréquence) d’'un moteur triphasé, I'énergie électrique
est le cas échéant redistribuée dans le variateur de fréquence. Afin d’éviter une coupure par
surtension du variateur de fréquence, une résistance de freinage externe peut étre installée. A cet
effet, le hacheur de freinage intégré (interrupteur électronique) transfére la tension de circuit
intermédiaire (seuil de commutation d’environ 420 V/775V(/825V) CC, suivant la tension
d'alimentation (115 V, 230 V/400 V(/500 V)) a la résistance de freinage. L'énergie excédentaire est
transformée en chaleur.

Pour les variateurs aux puissances atteignant jusqu'a 7,5 kW (230 V: jusqu’a 4,0 kW), il est possible
de mettre en ceuvre une résistance standard congue pour étre installée sous le variateur (SK BR4-...,
IP54). Autorisations : UL, cUL

Remarque : Les résistances de freinage en bas ne peuvent pas étre montées directement avec
les appareils ...-CP (ColdPlate).

SK BR4-... Taille 1 ~ SK BR4-... Taille 2

Figure 3: Résistance de freinage en bas SK BR4-...

Pour les variateurs de fréquence a partir de 3kW, des résistances mobiles sur chassis (SK BR2-...,
IP20) sont également disponibles. Celles-ci doivent étre installées dans I'armoire électrique, prés du
variateur de fréquence. Autorisations : UL, cUL

SK BR2-... Taille 3 SKBR2-...a plartir de la taille 4

Figure 4: Résistance mobile sur chassis SK BR2-...
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2.6.1 Caractéristiques électriques de la résistance de freinage

Puissance instantanée*
R P [kW] Cable/bornes

[Q] [W] de connexion
1,2s (7,2s (30s |72s

Rep. Type N° art.

SK BR4-240/100 275991110 240 100 22 | 0,8 | 0,3 | 0,15

2x1,9 mmz, AWG 14/19

2 |SKBR4-150/100  |275991115 | 150 100| 22 | 0,8 | 03 |05 | % 2™
SKBR475200  |275991120 | 75| 200| 44 | 1,6 | 06 | 03 '
2
4 |SKBR435M00  |275091140 | 35| 400| 88 | 32 | 12 | 0 |L oo ANGw
5 | SKBR2-35400-C | 278282045 | 35| 400| 12 | 38 | 12 | 06
6 | SKBR222/600-C | 278282065 | 22| 600| 18 | 57 | 19 | 0,9 |Bomes
7 |SKBR2-12/1500-C | 278282015 | 12| 1500| 45 | 14 | 48 | 2,2 |2x10mm’
8 | SKBR29/2200-C |278282122 | 9| 2200| 66 | 20 | 7,0 | 33
9 | SKBR4-400/100 | 275991210 | 400| 100| 22 | 0,8 | 03 | 0,15 | 2x 1,0 mm?, AwG 4119

10 SK BR4-220/200 275991220 220 200| 44 | 16 | 06 | 0,3 [L=05m

11 SK BR4-100/400 275991240 100 400| 8,8 | 3,2 | 1,2 | 0,6 |2x2,5mm? AWG 14/19
12 SK BR4-60/600 275991260 60 600 13 | 49 [ 1,8 | 0,9 |[L=05m

13 SK BR2-100/400-C | 278282040 100 400 12 | 38 | 1,2 | 0,6
14 SK BR2-60/600-C 278282060 60 600| 18 | 57 | 1,9 | 0,9
15 SK BR2-30/1500-C | 278282150 30| 1500 | 45 14 | 48 | 2,2 |Bornes

16 SK BR2-22/2200-C | 278282220 22| 2200| 66 20 | 70 | 3,3 |2x10 mm’

17 | SKBR2-12/4000-C | 278282400 | 12| 4000| 120 | 38 | 12 | 6,0

18 | SK BR2-8/6000-C | 278282600 8| 6000| 180 | 57 | 19 | 9,0

19 | SKBR2-6/7500-C | 278282750 6| 7500| 225 | 71 | 24 | 11

20 | SKBR2-3/7500-C | 278282753 3| 7500] 225 | 71 | 24 | 11 S?(rrz‘gsmmz
3

21 SK BR2-3/17000-C | 278282754 17000 | 510 | 161 54 25

*) Durée maximale en l'espace de 120 s

Tableau 6: Caractéristiques électriques résistance de freinage SK BR2-... et SK BR4-...

Les résistances de freinage de chassis susmentionnées (SK BR2-...) sont dotées en usine d'un
interrupteur thermique. Pour les résistances de freinage a montage en bas (SK BR4-...), deux
interrupteurs thermiques différents des températures de déclenchement différentes sont livrables.

Pour pouvoir utiliser le message de l'interrupteur thermique, celui-ci doit étre placé sur l'une des
entrées digitales libres du variateur de fréquence et, par exemple, paramétré avec la fonction
« Tension inhibée » ou « Arrét rapide ».

ATTENTION Echauffement non autorisé

Si la résistance a montage en bas est montée sous le variateur de fréquence, l'interrupteur thermique avec la
température nominale de coupure de 100 °C (n° art. 275991200) doit étre utilisée. Ceci est nécessaire pour ne
pas laisser trop chauffer le variateur de fréquence.

Le non-respect peut entrainer des dommages sur le circuit de refroidissement de I'appareil (ventilateur).
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Interrupteur thermique bimétal

Température

pour N° art. Indice d © Tension | Intensité nominale de Dimensions Cablelborrres
SK... protection . de connexion
déclenchement
BR4-... | 275991100 25A » 180°C £ 5K 2 x
250 VC | avec cose= largeur+10 m 2
IP40 16 A \ .y | 0,8 mm°, AWG 18
A ’ m (d'un coté)
BR4-... | 275991200 avec coso=0, | 100°C + 5 K L=05m
6
250 vC
A 10A Bornes
BR2-... | intégré IPOO 125VC |15A 180°C £ 5K internes 2
2 x4 mm
A 5A
30 vCC

Tableau 7: Caractéristiques de Il'interrupteur thermique pour la résistance de freinage

2.6.2 Dimensions de la résistance de freinage pour montage en bas SK BR4

Dimensions de montage
Type de résistance Taille A B C
D 1%}

SK BR4-240/100
SK BR4-150/100 Taille 1 230 88 175 220 55
SK BR4-400/100
SK BR4- 75/200 .
SK BR4-220/200 Taille 2 270 88 175 260 55
SK BR4-35/400 .
SK BR4-100/400 Taille 3 285 98 239 275 55
SK BR4-60/600 Taille 4 330 98 239 320 55
C = Profondeur du variateur de fréquence + RF a montage en bas toutes les dimensions en mm

Tableau 8: Dimensions résistance de freinage en bas SK BR4-...

Exemple SK 500E, BG2 et BR4-75-... avec interrupteur thermique (n° art. 275991200)

Figure 5: lllustration montage BR4- sur I'appareil

BU 0500 FR-1516
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SK BR4-... Taille 1 SK BR4-... Taille 2
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lllustration avec interrupteur thermique en
option n® art.: 275991100

Plaque signalétique

]
“ Interrupteur thermique en option b Interrupteur thermique en option
> a commander séparément a commander séparément
Montage par le client Montage par le client
SK BR4-... Taille 3 SK BR4-... Taille 4

Des fiches techniques spécifiques sont disponibles pour les résistances de freinage a montage en bas
SK BR4 a partir de la taille 3. Ces fiches techniques peuvent étre téléchargées depuis le site
www.nord.com.

ID variateur Type de résistance N° art. Fiche technique

de freinage
SK 5xxE-301-323- ... -401-323- SK BR4-35/400 275991140 TI014 275991140
SK 5xxE-301-340- ... -401-340- SK BR4-100/400 275991240 TI014 275991240
SK 5xxE-551-340- ... -751-340- SK BR4-60/600 275991260 TI1014 275991260
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2.6.3 Dimensions de la résistance de freinage a chassis SK BR2

Cote de fixation
Type de résistance A B (o3 Poids
D E %]
SK BR2-100/400-C
SK BR2- 35/400-C 178 100 252 150 90 4,3 1,6
SK BR2- 60/600-C
SK BR2- 22/600-C 385 92 120 330 64 6,5 1,7
SK BR2- 30/1500-C
SK BR2- 12/1500-C 585 185 120 526 150 6,5 51
SK BR2- 22/2200-C
SK BR2- 9/2200-C 485 275 120 426 240 6,5 6,4
SK BR2- 12/4000-C 585 266 210 526 240 6,5 12,2
SK BR2- 8/6000-C 395 490 260 370 380 10,5 13,0
SK BR2- 6/7500-C
SK BR2- 3/7500-C 595 490 260 570 380 10,5 22,0
SK BR2- 3/17000-C 795 490 260 770 380 10,5 33,0
Toutes les cotes sont indiquées en mm kgl

SK BR2-... a partir du VF - taille 3
(représentation la plus courante,
la forme varie en fonction de la
puissance)

Tableau 9: Dimensions de la résistance de freinage a chassis SK BR2-...
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2.6.4 Affectation des résistances de freinage adaptées

La résistance de freinage (BW) affectée directement au variateur de fréquence en fonction du tableau
est dimensionnée a env. 10 % de la puissance nominale du variateur. Elle convient donc a un
freinage bref ou avec des rampes de freinage plates, lors duquel I'énergie de freinage générée est
faible.

Variateur de fréquence Bw" Variateur de fréquence Bw"
U P100% | Rmin SK 5xxE- U P100% | Rmin SK 5xxE-
[Vl | [kW] | [Q] vl | kW] | [Q]

115 | 0,25 240 | 250-112- 1/- 400 | 0,55 390 | 550-340- 9/-

0,37 190 | 370-112- 1/- 0,75 300 | 750-340- 9/-

0,55 140 | 550-112- 2/- 1,1 220 | 111-340- 10/ -

0,75 100 | 750-112- 2/- 1,5 180 | 151-340- 10/ -

1,1 75 111-112- 2/- 2,2 130 | 221-340- 10/ -
230 | 0,25 240 | 250-323- 1/- 3,0 91 301-340- 11/13
0,37 190 | 370-323- 1/- 4,0 74 401-340- 11/13
0,55 140 | 550-323- 2/- 5.5 60 501-340- 12/14
0,75 100 | 750-323- 2/- 7,5 44 751-340- 12/14

1,1 75 111-323- 3/- 11,0 29 112-340- 15/ -

1,5 62 151-323- 3/- 15,0 23 152-340- 15/-

2,2 46 221-323- 3/- 18,5 18 182-340- 16/ -

3,0 35 301-323- 4/5 22,0 15 222-340- 16/ -

4,0 26 401-323- 4/5 30,0 9 302-340- 17/ -

55 19 501-323- 6/- 37,0 9 372-340- 171/ -

7,5 14 751-323- 6/- 45,0 8 452-340- 18/-

11,0 10 112-323- 71/- 55,0 8 552-340- 18/-

15,0 7 152-323- 8/- 75,0 6 752-340- 19/-

18,5 6 182-323- 8/- 90,0 6 902-340- 19/-

110 3,2 | 113-340- 19/-

132 3 133-340- 20/ 21
160 2,6 | 163-340- 21/20

1 Résistance de freinage standard selon le tableau (chapitre 2.6.1), « Type standard/Type alternatif (si disponible) »

En cas de puissances de freinage plus élevées (rampes de freinage plus abruptes, freinages longs
(dispositifs de levage)), prévoir des résistances de freinage spéciales. Alternativement, il peut étre
possible de réaliser la puissance de freinage requise en combinant des résistances de freinage
standard(voir le chapitre 2.6.5 "Combinaison de résistances de freinage").
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2.6.5 Combinaison de résistances de freinage

En combinant 2 résistances de freinage standard ou plus, il est possible de réaliser des puissances de
freinage nettement plus élevées qu'avec la résistance de freinage standard affectée directement.

Ce faisant, veiller aux points suivants.

e Branchement en série

Les puissances et résistances ohmiques s'additionnent. Si la résistance ohmique obtenue devient
trop élevée, la puissance de freinage (p. ex. une impulsion de freinage élevée, méme bréve) ne
pourra peut-étre plus étre évacuée. Le variateur de fréquence ne fonctionne alors plus
correctement (erreur E 5.0).

e Branchement en paralléle

Les puissances et valeurs de conductivité s'additionnent, la résistance totale descend. Si la
résistance ohmique obtenue devient trop faible, le courant devient trop élevé au niveau du hacheur
de freinage. Le variateur de fréquence ne fonctionne alors plus correctement (erreur E 3.1). En
outre, I'appareil risque d'étre endommagé.

Les combinaisons de résistances de freinage standard suivantes permettent de réaliser au moins
80 % de puissance de freinage comparé a la puissance nominale du variateur de fréquence. En
tenant compte des degrés d'efficacité de tout I'entrainement, ces combinaisons sont applicables a la
quasi totalité des taches de l'entrainement. Dans ce cas, il faut veiller a monter les résistances de
freinage a montage en bas a proximité du variateur.

A partir d'une puissance du variateur > 55 kW ou en cas de puissances permanentes ou instantanées
élevées nécessaires, une résistance de freinage adéquate doit étre prévue, car les paramétres requis
ne pourront plus étre obtenus en combinant des résistances de freinage standard.

Variateur de fréquence Résistances de freinage Valeurs obtenues
U P100% | Rmin | SK 5xxE- Connexion " Exemple? | R P Ppeak Energie
[Vl | [kW] | [Q] [Q] | kW] | [kW]? | d'impulsion
[kws] ¥
115 | 0,25 240 | 250-112- 2-2 b 300 | 0,2 0,6 0,8
0,37 190 | 370-112- 2-2-2 b 450 | 0,3 0,4 0,5
0,55 140 | 550-112- 3-3-3 b 225 | 0,6 0,8 1,0
0,75 100 | 750-112- 3-3-3 b 225 | 0,6 0,8 1,0
1,1 75 111-112- 5-5-5 b 105 | 1,2 1,8 2,2
230 | 0,25 240 | 250-323- 2-2 b 300 | 0,2 0,6 0,8
0,37 190 | 370-323- 2-2-2 b 450 | 0,3 0,4 0,5
0,55 140 | 550-323- 3-3-3 b 225 | 0,6 0,8 1,0
0,75 100 | 750-323- 3-3-3 b 225 | 0,6 0,8 1,0
1,1 75 111-323- 5-5-5 b 105 | 1,2 1,8 2,2
1,5 62 151-323- 5-5-5 b 105 (1,2 1,8 2,2
2,2 46 221-323- 6-6-6 b 66 1,8 29 3,5
3,0 35 301-323- (14.1714) - (14 1/ 14) a 60 2,4 3,2 3,8
4,0 26 401-323- (15 // 15) — (15 // 15) a 30 6,0 6,4 6,0
55 19 501-323- (6//6)—(16//16) a 22 5,6 8,8 7,5
7,5 14 751-323- 17 -17 b 24 8,0 8,0 7,5
11,0 10 112-323- 18 -18 b 16 12 12 14
15,0 7 152-323- 19-19 b 12 15 16 19
18,5 6 182-323- 20-20 b 6 15 32 28
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Variateur de fréquence Résistances de freinage Valeurs obtenues
U P100% | Rmin | SK 5xxE- Connexion " Exemple? | R P Ppeak Energie
vVl | kW] | [Q] [Q] | kW] | [kW]1® | d'impulsion
[kws] ¥
400 | 0,55 390 | 550-340- 10-10-10 b 660 | 0,6 0,9 1,0
0,75 300 | 750-340- 10-10-10 b 660 | 0,6 0,9 1,0
1,1 220 | 111-340- 13-13-13 b 300 | 1,2 2,1 2,5
1,5 180 | 151-340- 13-13-13 b 300 | 1,2 2,1 2,5
2,2 130 | 221-340- 14 -14-14 b 180 | 1,8 8.5 3,0
3,0 91 301-340- 14-14-14-14 b 240 | 24 2,6 3,2
4,0 74 401-340- 15-15-15 b 90 4,5 7,1 6,0
55 60 501-340- 15-15-15 b 90 4,5 7,1 8,5
7,5 44 751-340- 16 -16-16 b 66 6,6 9,7 9,0
11,0 29 112-340- 17 -17-17 b 36 12 17 20
15,0 23 152-340- 17 =17 -17 b 36 12 17 20
18,5 18 182-340- 18-18-18 b 24 18 26 28
22,0 15 222-340- 18-18-18 b 24 18 26 28
30,0 9 302-340- 20-20-20-20 b 12 30 53 52
37,0 9 372-340- 20-20-20-20 b 12 30 53 52
45,0 8 452-340- 20-21-21 b 9 41 71 78
55,0 8 552-340- 21-21-21 b 9 51 71 78

Type de connexion des résistances de freinage standard provenant du tableau (chapitre 2.6.1),

On a alors : « // » = connexion en paralléle, « - » = connexion en série

Exemple de branchement conforme au graphique suivant

Puissance de freinage maximale possible avec la combinaison de résistances indiquée

Energie d'impulsion maximale possible a 1 % ED (1,2 s une fois en I'espace de 120 s) en tenant compte de la limitation absolue du
variateur de fréquence

Tableau 10: Combinaison de résistances de freinage standard

(a)

(b)

Figure 6: Connexions typiques de résistances de freinage
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2.6.6 Surveillance de la résistance de freinage

Pour éviter une surcharge de la résistance de freinage, celle-ci doit étre surveillée lors du
fonctionnement. La méthode la plus slre est la surveillance thermique via un interrupteur thermique
monté directement sur la résistance de freinage.

2.6.6.1 Surveillance au moyen d'un interrupteur thermique

Les résistances de freinage de type SKBR2-... sont dotées en série d'un interrupteur thermique
adapté, pour les types SK BR4-... des interrupteurs thermiques sont livrables en option (voir le
chapitre 2.6.1 "Caractéristiques électriques de la résistance de freinage"). Lors du montage d'une
résistance de freinage a montage en bas sous le variateur de fréquence (SK BR4-...), veiller a utiliser
l'interrupteur thermique avec le seul de commutation réduit (100 °C).

L'analyse de l'interrupteur thermique est a effectuer typiguement via une commande externe.

Cependant, linterrupteur thermique peut alternativement étre aussi analysé directement par le
variateur de fréquence. Pour cela, celui-ci doit étre raccordé a une entrée digitale libre. Cette entrée
digitale doit étre paramétrée avec la fonction {10} « Tension inhibée ».

Exemple, SK 520E

* Raccorder linterrupteur de température a
I'entrée digitale 4 (bornes 42 / 24)

* Régler le paramétre P423 sur la fonction {10}
« Tension inhibée »

21
22
23
2| — o
25

15V,

42

Si la température maximale autorisée pour la
résistance de freinage est atteinte, l'interrupteur
s'ouvre. La sortie du variateur de fréquence est
bloquée. Le moteur s'arréte.
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2.6.6.2 Surveillance par la mesure du courant et le calcul

Alternativement a la surveillance directe au moyen de l'interrupteur thermique, il est aussi possible
d'utiliser une surveillance indirecte de la sollicitation de la résistance de freinage, par un calcul basé
sur les valeurs de mesure.

Cette surveillance indirecte, assistée par un logiciel, est activée par le réglage des paramétres (P556)
« Résistance freinage » et (P557) « Puissance résistance freinage ». Le degré de sollicitation actuel
calculé de la résistance peut étre lu dans le parameétre (P737) « Sollicitation résistance freinage ».
Une surcharge de la résistance de freinage entraine la coupure du variateur de fréquence avec le
message d'erreur E3.1 « Surintensité Chopper 1%t ».

ATTENTION Surcharge de la résistance de freinage

La surveillance indirecte, a l'aide des données électriques et calculs, se base sur des conditions
environnementales standardisées. En outre, les valeurs calculées sont réinitialisées par la coupure de I'appareil.
On ne peut donc identifier le degré de sollicitation réel de la résistance de freinage.

Ainsi, une surcharge peut passer inapercue et la résistance de freinage ou son environnement étre
endommagé(e) par des températures trop élevées.

La surveillance fiable est possible uniquement a I'aide de l'interrupteur thermique.
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2.7 Inductances

De par leur conception, les variateurs de fréquence générent des charges coté réseau et cb6té moteur
(p- ex. harmoniques, flancs abrupts, parasites), qui peuvent perturber le fonctionnement de
l'installation mais aussi de l'appareil lui-méme. Les inductances d'entrée et de circuit intermédiaire
servent avant tout a protéger le réseau, les inductances de sortie a réduire les influences c6té moteur.

2.7.1 Inductances coté réseau

Il existe deux variantes d'inductances qui servent a la protection c6té réseau. Ainsi, les inductances
d'entrée sont intégrées dans le céble d'alimentation, juste devant le variateur, les inductances de
circuit intermédiaire dans le circuit intermédiaire de tension continue du variateur de fréquence. Les
fonctions des deux inductances sont trés similaires.

L'inductance d'entrée/de circuit intermédiaire réduit les courants de recharge provenant du réseau et
donc les oscillations harmoniques.

Les inductances remplissent alors plusieurs fonctions :

1. Réduction des oscillations harmoniques sur la tension de réseau en amont de l'inductance
2. Meilleure efficacité grace a un courant d'entrée plus faible
3. Augmentation de la durée de vie des condensateurs de circuit intermédiaire

Lorsque, p. ex., la part de puissance installée du variateur dépasse de 20 % la puissance installée du
transformateur, il est conseillé d'utiliser des inductances. Mais, I'utilisation d'inductances est aussi
pertinente sur les réseaux trés durs ou les installations de compensation capacitives. Les inductances
réduisent aussi les effets négatifs des dissymétries de tension de réseau.

A partir d'une puissance de variateur de 45kW (BG8), I'utilisation d'une inductance de circuit
intermédiaire est donc systématiquement conseillée.

Si des variations de tension importantes se produisent sur le réseau lors des manipulations, p. ex.
commutations et coupures fréquentes de gros consommateurs branchés en paralléle, alimentation via
des rails, ou si d'autres appareils provoquent des oscillations harmoniques, il est aussi recommandé
d'utiliser des inductances.

2.7.1.1 Inductance de circuit intermédiaire SK DCL-

L'inductance de circuit intermédiaire est montée a proximité directe du variateur de fréquence et
raccordée directement au circuit intermédiaire de continue de l'appareil. Le degré de protection de
toutes les inductances correspond a IP00. L'inductance utilisée doit par conséquent étre installée
dans une armoire électrique.

ID variateur Type de filtre N° art. Fiche technique
SK 5xxE-452-340-A ... -552-340-A SK DCL-950/120-C 276997120 T1 276997120
SK 5xxE-752-340-A ... -902-340-A SK DCL-950/200-C 276997200 T1 276997200
SK 5xxE-113-340-A SK DCL-950/260-C 276997260 TI 276997260
SK 5xxE-133-340-A SK DCL-950/320-C 276997320 T1 276997320
SK 5xxE-163-340-A SK DCL-950/380-C 276997380 T1 276997380

Tableau 11: Inductance de circuit intermédiaire SK DCL-...
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2.7.1.2 Inductance d'entrée SK Cl1

Les inductances de type SKCI1- sont
prévues pour une tension maximale de
230 V ou 480 V a 50/60 Hz.

Le degré de protection de toutes les

inductances correspond a IPQO.
L’inductance utilisée doit par conséquent T
étre installée dans une armoire
électrique.
© °| |
~ L ~ B2~
~ L1 = B1 ™
Fig. similaire
Inductance d’entrée 1 x 220 - 240 V Détail : Fixation
Type de § @
Variateur courant |nductance L1 B1 T 8’ § -E
SK 500E Type PRIMTEIE |y 2 |B2| & | | &
c o
[A] 6 o
=
00.252a0.75 | SK CI1-230/8-C
KW N° ot - 278999030 8 2x1.0 78 | 65 89 56 40 M4 4 1.1
; SK CI1-230/20-C
1.1a22kW N° ot - 578999040 20 2x04 96 | 90 | 106 | 84 65 M6 10 2.2
Toutes les mesures sont indiquées en [mm)] [mmz] [ka]
Tableau 12: Caractéristiques de I'impédance d'entrée SK Cl1-..., 1~ 240 V
Inductance d’entrée 3 x 200 - 240 V Détail : Fixation
Type de o é @
variateur Tvbe e:::;z:tn t Inductance | L1 | B1 T % g 'g
SK 500E yp P [mH] L2 B2 2 g o
[A] 6 o
=
00.25a0.75 | SK CI1-480/6-C
KW N° am. - 276993006 6 3x4.88 96 | 60 | 117 | 71 45 M4 4 0.6
N SK CI1-480/11-C
1.1a1.5kW N° ot - 276993011 11 3x293 |120( 85 | 140 | 105 | 70 M4 4 21
SK CI1-480/20-C
22...3.0kwW N° ot - 276993020 20 3x1,47 |155( 110 | 177 | 135 | 95 M5 10 5.7
SK CI1-480/40-C
4.0...7.5kw N° ot - 276093040 40 3x0.73 |155( 115 | 172 | 135 | 95 M5 10 7.5
SK CI1-480/70-C
11 ... 15 kW N° ot - 276993070 70 3x0,47 |185( 122 | 220 | 170 | 77 M6 35 | 10.1
SK C11-480/100-C
18.5 kW N© art - 276993100 100 3x0,29 240 148 | 263 | 180 | 122 | M6 35 | 184
Toutes les mesures sont indiquées en [mm] [mmz] [ka]
Tableau 13: Caractéristiques de I'impédance d'entrée SK Cl1-..., 3~ 240 V
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Inductance d’entrée 3 x 380 - 480V

Détail : Fixation

Type de .5 @
variateur e Inductance | L1 | B1 T > § :g
SK 500E Type permanent [mH] L2 B2 g s o
[A] § |38
=
. SK CI1-480/6-C
00:55... 2.2 kW N° am. © 276993006 6 3x4.88 96 | 60 117 71 45 M4 4 0.6
: SK C11-480/11-C
3.0a4.0kw PRSI 11 3x2.93 [120| 85 | 140 | 105 | 70 | M4 4 | 21
N SK C11-480/20-C
55a75kwW N° ot - 276993020 20 3x1,47 155 110 | 177 | 135 95 M5 10 5.7
N ISK C11-480/40-C
11 a 15 kW N° ot - 276993040 40 3x0.73 155 115 | 172 | 135 95 M5 10 7.5
ISK C11-480/70-C
18.5 ... 30 KW N° ot - 276993070 70 3x0,47 185|122 | 220 | 170 77 M6 35 | 10.1
SK CI1-480/100-
37 ... 45 kW C 100 3x0,29 |240| 148 | 263 | 180 | 122 | M6 35 | 18.4
N° art. : 276993100
SK CI1-480/160-
55... 75 kW C 160 3x0,18 |352| 140 | 268 | 240 | 105 | M8 | M8* | 27.0
N° art. : 276993160
SK CI11-480/280-
90 kW C 280 3x0,10 |352| 169 | 268 | 240 | 133 | M10 | M16*| 40.5
N° art. : 276993280
SK CI1-480/350-
110 ... 132 KW C 350 3x0,08 352|169 | 268 | 328 | 118 | M10 | M16*| 41.5
N° art. : 276993350
Toutes les mesures sont indiquées en [mm] [mmz] [ka]

* Boulon pour rail en cuivre, PE : M8

Tableau 14: Caractéristiques de I'impédance d'entrée SK Cl1-..., 3~ 480 V
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2.7.2

Pour réduire les perturbations
provenant du cable moteur ou pour
compenser les capacités des cables
moteur longs, il est possible d’insérer
une inductance de sortie
supplémentaire (inductance moteur) a
la sortie du variateur de fréquence.

Lors de I'installation, veiller a ce que la
fréquence des impulsions du variateur
de fréquence soit paramétrée sur
3-6 kHz (P504 = 3 - 6).

Ces inductances sont prévues pour
une tension maximale de 480V a

Inductance de sortie SK CO1

| ©

©

I b

0-100 Hz.

e

= L1 >

e

B1 ~

Fig. similaire

A partir d’une longueur de cable moteur de 100/30 m (non blindé/blindé), utiliser systématiquement
une inductance de sortie. Le degré de protection de toutes les inductances correspond a IP00.
L’inductance utilisée doit par conséquent étre installée dans une armoire électrique.

Inductance de sortie 3 x 200 - 240 V Détail : Fixation c
Type de ] o
Val’iateur Courant |nductance L1 B1 T gl) 5 -E
SK5xxE.. | Type  |permanent| " . L2 | B2 | £ e | &
[A] | 3
: SK CO1-
0.25a Ok(/s 460/4-C 4 3x3.5 120 | 104 140 84 75 M6 4 2.8
N° art. : 276996004
11a15 | SKCOI1-
KW 460/9-C 9 3x2.5 155 | 110 160 | 130 | 71.5 M6 4 5.0
N° art. : 276996009
22a40 | SKCO1-
' kW 460/17-C 17 3x1.2 185 | 102 | 201 170 | 57.5 M6 10 8.0
N° art. : 276996017
' kW 460/33-C 33 3x0.6 185 | 122 | 201 170 | 77.5 M6 10 10.0
N° art. : 276996033
SK CO1-
11 ... 15 kW 480/60-C 60 3x0,33 | 185 | 112 | 210 | 170 67 M8 16 13.8
N° art. : 276992060
SK CO1-
18.5 kW 460/90-C 90 3x0,22 | 352 | 144 | 325 | 224 94 M10 35 21.0
N° art. : 276996090
Toutes les mesures sont indiquées en [mm] [mmz] [kg]
Tableau 15: Caractéristiques de I'impédance de sortie SK C01-..., 3~ 240 V
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Inductance de sortie 3 x 380 - 480 V Détail : Fixation
Type de 51,
variateur Courant | . ctivite[L1| B1 | T v | 3|3
SK 5xxE... Type lpermanent [mH] L2 B2 = g o
[A] 5 S
=
. SK CO1-460/4-C 12
00:55 ... 1.5 kW e Daoason 4 3x35 || 104 | 140 | 84 | 75 | M6 4 |28
: SK CO1-460/9-C 15
2.23a4.0kwW N oA 9 3x25 || 110 | 160 | 130 |71.5 | M6 4 |50
; SK CO1-460/17-C 18
55a7.5kwW N oroao0 Ty 17 3x12 || 102 | 201 | 170 |57.5 | M6 | 10 |8.0
5 SK CO1-460/33-C 18
11 415 kW N+ oot 33 3x06 || 122|201 | 170 |77.5 | M6 [ 10 [10.0
; SK C01-480/60-C 18
18.5 a 30 kW N oora 60 3x033 || 112 | 210 | 170 | 67 | M8 | 16 [13.8
SK CO1-460/90-C 35
37 ... 45 kW N 27oao000 90 3x022 |, | 144 | 325 | 224 | 94 |M10 | 35 [21.0
SK CO1-460/170- 41
55 ... 75 kW c 170 3x0,13 |, | 200 | 320 | 264 | 125 | M10 |M12* [47.0
N° art. : 276996170
SK CO1-460/240- 41
90 ... 110 kW C 240 3x0,07 |5 | 225 | 320 | 388 | 145 | M10 |M12" |63.5
N° art. : 276996240
SK CO1-460/330- 35
132 ... 160 kW c 330 3x0,07 [%7| 188 | 268 | 328 | 129 | M10 [M16* |52.5
N° art. : 276996330
Toutes les mesures sont indiquées en [mm] [mmz] [ka]

* Boulon pour rail en cuivre, PE : M8

Tableau 16: Caractéristiques de I'impédance de sortie SK C01-..., 3~ 480 V
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2.8 Filtre réseau

Pour respecter le degré d’antiparasitage augmenté (classe B conformément a EN 55011), il est
possible d’insérer un filtre réseau externe supplémentaire dans le circuit d’alimentation réseau du
variateur de fréquence.

2.8.1 Filtre réseau SK NHD (jusqu’a la taille IV)

Dans le cas du filtre réseau de type SK NHD, il s’agit d’un filtre combiné pour montage en bas avec
une inductance réseau intégrée. Le filtre réseau est prévu uniquement pour un fonctionnement en
triphaseé.

Ainsi, une unité compacte pour I'amélioration du degré d’antiparasitage est disponible et peut étre
montée en cas d'espace limité, méme sous le variateur de fréquence.

Des informations détaillées sur le filtre réseau sont données dans la fiche technique correspondante.
Les fiches techniques peuvent étre téléchargées depuis le site www.nord.com.

ID variateur Type de filtre N° art. Fiche technique
SK 5xxE-250-323-A ... -750-323-A SK NHD-480/6-F 278273006 T1 278273006
SK 5xxE-111-323-A ... -221-323-A SK NHD-480/10-F 278273010 T1278273010
SK 5xxE-301-323-A ... -401-323-A SK NHD-480/16-F 278273016 T1278273016
SK 5xxE-550-340-A ... -750-340-A SK NHD-480/3-F 278273003 T1278273003
SK 5xxE-111-340-A ... -221-340-A SK NHD-480/6-F 278273006 T1 278273006
SK 5xxE-301-340-A ... -401-340-A SK NHD-480/10-F 278273010 T1 278273010
SK 5xxE-551-340-A ... -751-340-A SK NHD-480/16-F 278273016 T1 278273016

Tableau 17: Filtre réseau NHD-...

2.8.2 Filtre réseau SK LF2 (taille V - VII)

Dans le cas du filtre réseau de type SK LF2, il s'agit d'un filire réseau pouvant étre monté en bas et
dont les dimensions sont adaptées au variateur de fréquence approprié. Un montage permettant un
gain de place est ainsi possible. Les fiches techniques peuvent étre téléchargées depuis le site
www.nord.com.

ID variateur Type de filtre N° art. Fiche technique
SK 5xxE-551-323-A ... -751-323-A SK LF2-480/45-F 278273045 TI 278273045
SK 5xxE-112-323-A SK LF2-480/66-F 278273066 T1 278273066
SK 5xxE-152-323-A ... -182-323-A SK LF2-480/105-F 278273105 T1 278273105
SK 5xxE-112-340-A ... -152-340-A SK LF2-480/45-F 278273045 T1278273045
SK 5xxE-182-340-A ... -222-340-A SK LF2-480/66-F 278273066 T1 278273066
SK 5xxE-302-340-A ... -372-340-A SK LF2-480/105-F 278273105 T1278273105

Tableau 18: Filtre réseau LF2-...
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2.8.3 Filtre réseau SK HLD

Avec un filtre réseau sur chéssis, le degré de déparasitage B (classe C1) est
possible jusqu'a une longueur de cable maximale de 25 m.

Pour le raccordement des filtres réseau, respecter les « Réglementations sur les
cablages » (chapitre 2.9.1) et la « CEM » (chapitre 8.3)EMV</dg_ref_source_inline>.
Veiller a ce que la fréquence des impulsions soit paramétrée sur la valeur standard
(P504). Le filtre réseau doit étre placé aussi prés que possible du variateur de
fréquence (sur le cété).

Le raccordement est effectué par le biais des bornes a vis situées sur I'extrémité
supérieure (réseau) et inférieure (variateur de fréquence) du filtre.

. Détail : Fixation .
ID variateur Type de filtre L1 B1 T Section de
[-VIA] L2 B2 branchement

SK 5xxE-250-323-A ...

SK HLD 110-500/8 19 4 7 18 2 4
SK 5xxE-111-323-A 0 5 ° 0 0
SKSxXE-151-323-A .. g 1I b 110-500116 | 250 45 75 240 20 4
SK 5xxE-221-323-A
SKSXxE-301-323-A .. | i 11 D 110-500/30 270 55 95 255 30 10
SK 5xxE-551-323-A
SK 5xxE-751-323-A SK HLD 110-500/42 310 55 95 295 30 10
SK 5xxE-112-323-A SK HLD 110-500/75 270 85 135 255 60 35
SKSxxE-152-323-A... | gy 11 b 110-5001100 | 270 95 150 255 65 50
SK 5xxE-182-323-A
SK 5xxE-550-340-A...

SK HLD 110-500/8
K o291 340 A 190 45 75 180 20 4
SK 5xxE-301-340-A .. | g 11 p 110-500/16 250 45 75 240 20 4
SK 5xxE-551-340-A
SK 5xxE-751-340-A SK HLD 110-500/30 270 55 95 255 30 10
SK 5xXE-112-340-A SK HLD 110-500/42 310 55 95 295 30 10
SK 5xxE-152-340-A...

SK HLD 110-500/55 2 8 2 1
SK 5xxE-182-340-A 50 5 % 35 60 6
SK 5xxE-222-340-A SK HLD 110-500/75 270 85 135 255 60 35
SK 5xxE-302-340-A SK HLD 110-500/100 | 270 95 150 255 65 50
SK 5xxE-372-340-A...

SK HLD 110-500/130 | 27 9 1 2
SK 5xxE-452-340-A 0 5 50 %5 65 50
SK 5xXE-552-340-A SK HLD 110-500/180 | 380 130 181 365 102 95
SKOXxE-752-340-A... | gy 11 b 110-500/250 | 450 155 220 435 125 150
SK 5xxE-902-340-A
SK 5xxE-113-340-A... ] .
En préparation
SK 5xxE-163-340-A
Toutes les mesures sont indiquées en mm mm?

Tableau 19: Filtre réseau HLD-...

(il Informations

Utilisation dans une zone UL

Si le variateur de fréquence est utilisé dans une zone UL, le filtre réseau peut étre sélectionné en fonction des
valeurs FLA attribuées au variateur de fréquence.

Exemple : SK 5xxE-302-340-A - Courant d'entrée rms : 84 A/ FLA : 64,1A > HLD 110-500/75
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2.9 Branchement électrique

A DANGER Danger di a I'électricité

LES APPAREILS DOIVENT ETRE MIS A LA TERRE.

Pour un fonctionnement sir de I'appareil, celui-ci doit étre monté et mis en service par du personnel qualifié,
conformément aux instructions décrites dans ce manuel.

Il est obligatoire de respecter les directives de sécurité et de montage générales et locales portant sur les travaux
effectués sur des installations électriques a fort courant (par ex. VDE), ainsi que celles concernant I'utilisation
conforme des outils et des dispositifs de protection personnels.

Une tension dangereuse peut étre présente a I'entrée du réseau et aux bornes de raccords moteur, méme si
I'appareil est hors service. Au niveau des bornes, il convient d'utiliser systématiquement des tournevis isolés.

Avant de raccorder ou d’intervenir sur le raccordement électrique de l'appareil, assurez-vous qu’il est isolé de la
tension secteur.

Vérifiez que I'appareil et le moteur sont compatibles avec la tension de branchement utilisée.

[i] Informations Sondes CTP

Comme d'autres cables de signal, les sondes CTP doivent étre posées séparément des cables moteur. Sinon,
des signaux parasites depuis le bobinage moteur jusqu'au cable provoquent un dysfonctionnement de I'appareil.

En fonction de la taille de I'appareil, les bornes de raccordement pour les cables d'alimentation et de
commande se trouvent a diverses positions. En fonction de la configuration de I'appareil, diverses
bornes ne sont pas encore disponibles.

Taille (BG) 1 -4 Taille (BG) 5-7 a partir de la taille 8

(D
=

LT

1= Raccordement au L1, L2/N, L3, PE X1 a partir de la taille BG 8: X1.1, X1.2
secteur

2= Raccordement au U,V,W,PE X2 a partir de la taille BG 8: X2.1, X2.2
moteur

3= relais multifonction 1-4 X3

4 = Reésistance freinage +B, -B X2 a partir de la taille BG 8: X30

5= Circuit intermédiaire CC  -DC X2 a partir de la taille BG 8: + X32

DC, -DC

6= Bornes de commande I/E, GND, 24Vout, IG, DIP pour AIN > X4, X5, X6, X7, X14

7 = Interface technologique

8= Inductance de circuit a partir de la taille BG 8: X31
intermédiaire -DC, CP, PE
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Taille (BG) 1-4 Taille (BG) 5 -7 a partir de la taille 8
- <@
T oroac J ™ -@gh
EE g = o
o Sl T =
e "
=g : =
AN fm— =
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9= Communication CAN/CANopen ; RS232/RS485 > X9/X10 ; X11
10= Sonde CTP T1/2 et TF+/- X13  jusqu'a la taille BG4 (sauf SK54xE):
sur DIN 5
11 = Blocage des impulsions 86, 87, 88, 89 X8
sécurisé
12= Tension cde VI 24V 40, 44 X12  sauf SK 5x0E et SK 511E

2.9.1 Directives sur les cablages

Les appareils ont été développés pour fonctionner dans un milieu industriel. Dans cet environnement,
un niveau élevé de perturbations électromagnétiques est susceptible d’affecter I'appareil. En général,
il suffit de I'installer de maniére appropriée pour garantir un fonctionnement sans risque de panne et
sans danger. Afin de respecter les valeurs limites prescrites par les directives sur la compatibilité
électromagnétique, les consignes suivantes doivent étre observées.

1.

Vérifier que tous les appareils situés dans I'armoire électrique ou le champ sont correctement mis a
la terre par des conducteurs courts a large section qui possédent un point de mise a la terre
commun ou un rail de mise a la terre. Il est particuliérement important que chaque appareil de
commande (par ex. un automate) raccordé a l'appareil d'entrainement électronique soit relié au
méme point de mise a la terre que l'appareil par un conducteur court de grande section.
L'utilisation de lignes plates (par ex. des archets métalliques) est préférable car leur impédance
aux fréquences élevées est moins importante

. Le conducteur PE du moteur commandé par le biais de I'appareil doit étre relié le plus directement

possible a la borne de mise a la terre du variateur correspondant. La présence d’un rail de mise a
la terre central et le regroupement de tous les conducteurs de protection sur ce rail garantissent en
général un fonctionnement sans perturbations.

Utiliser de préférence des cables blindés pour les circuits de commande. Ce faisant, le blindage
doit refermer complétement I'extrémité du cable et il est nécessaire de vérifier que les brins ne sont
pas dénudés sur une longueur trop importante.

Le blindage des cables de valeurs de consigne analogiques doivent étre mis a la terre sur un seul
cé6té de l'appareil.

Placer les cables de commande aussi loin que possible des cables de puissance, en utilisant des
chemins de cables séparés ou autres. Les croisements se feront de préférence a un angle de 90°.

Il est nécessaire de vérifier que les contacteurs des armoires sont déparasités, soit par des circuits
RC (tension alternative) soit par des diodes de roue libre (courant continu), les dispositifs de
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déparasitage devant étre montés sur les bobines des contacteurs. Des varistors sont
également utiles pour limiter la tension. Ce déparasitage est particulierement important si les
contacteurs sont commandés par les relais dans le variateur de fréquence.

6. Pour les raccordements de puissance (cables moteur), des cables blindés ou armés doivent étre
utilisés. La mise a la terre du blindage / de I'armature doit étre effectuée a chaque extrémité. La
mise a la terre doit avoir lieu si possible directement sur la plaque de montage de l'armoire
électrique conductrice ou sur la corniere isolante du kit CEM.

En outre, veiller impérativement a réaliser un cablage conforme a la CEM. Si besoin est, une
inductance de sortie est disponible en option.

Lors de I'installation des variateurs de fréquence, suivre impérativement les consignes de
sécurité !

ATTENTION Perturbations et dommages

Poser séparément les cables de commande, les cables de réseau et les cables du moteur. lls ne doivent en
aucun cas passer dans le méme tube de protection / chemin de cables, afin d'éviter la diffusion des
perturbations.

Ne pas utiliser 'équipement test des isolations haute tension pour les cébles reliés au régulateur de moteur. Le
non-respect de cette consigne entraine 'endommagement de I'électronique d'entrainement.

2.9.2 Adaptation aux réseaux IT

A I'état de livraison, I'appareil est configuré pour un fonctionnement sur réseaux TN ou TT. Pour le
fonctionnement sur le réseau IT, des adaptations simples doivent étre effectuées. Elles entrainent
toutefois une dégradation de I'antiparasitage.

Jusqu'a la taille BG 7 incluse, I'adaptation a lieu avec des cavaliers. A I'état de livraison, les cavaliers
sont en "position normale". A cet effet, le filtre réseau agit normalement et un courant de fuite en
résulte. A partir de la taille BG 8, un élément de commutation DIP est disponible. En fonction de la
position du commutateur DIP, le variateur de fréquence est configuré pour un fonctionnement sur
réseau TN/TT ou sur réseau IT (voir aussi le chapitre 8.3 et 8.3.3).

Variateur de Cavalier A" | Cavalier B Remarque Courant de fuite

fréquence

Tailles1a 4 Position 1 Position 1 Fonctionnement sur réseau IT n.i.

Tailles1a 4 Position 3 Position 2 Effet élevé du filtre <30 mA

Tailles 1 4 4 Position 3 Position 3 ? Effet restreint du filtre ? << 30 mA
>3,5mA

Tailles5a7 Position 0 Position 1 Fonctionnement sur réseau IT n.i.

Tailles5a7 Position 4 Position 2 Effet élevé du filtre <6 mA

Commutateur DIP "Filtre CEM"
Tailles 8 et 11 ARRET Fonctionnement sur réseau IT <30 mA
Tailles 8 et 11 MARCHE Effet élevé du filtre <10 mA

1) Cavalier "A" uniquement pour les appareils de type SK 5xxE-...-A
2) Uniquement valable pour les appareils de type SK 5xxE-...-A ; dans le cas des appareils de type SK 5xxE-...-O, cette position du cavalier est
comparable a la position 1

Tableau 20: Adaptation du filtre réseau intégré
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ATTENTION Fonctionnement sur le réseau IT

L'utilisation de ces variateurs de fréquence sur le réseau IT est possible aprés I'adaptation du filtre réseau
intégré.

Il est vivement conseillé de ne faire fonctionner le variateur de fréquence sur le réseau IT que lorsqu'une
résistance de freinage est reliée. En cas de court-circuit a la terre du réseau IT, cette mesure permet d'éviter un

chargement inadmissible du circuit intermédiaire du condensateur et la destruction de I'appareil qui en
découlerait.

En cas de fonctionnement sur un contrdleur d'isolation, tenir compte de la résistance d'isolation du variateur de
fréquence.

Adaptation des tailles 1 -7

ATTENTION Positions des cavaliers

Les positions des cavaliers qui ne sont pas représentées ci-aprés ne doivent pas étre connectées car ceci
pourrait détériorer le variateur de fréquence.

Cavalier "A" entrée réseau (uniquement pour les appareils de type SK 5xxE-...-A)
Tailles 1 et4

o o Fonctionnement sur le réseau IT = Partie supérieure des appareils

o) position 1

(courant de fuite réduit)

L ]
. |j position normale = position 3

Tailles 5 et 7

Fonctionnement sur le réseau IT = Partie supérieure des appareils
position 0
(courant de fuite réduit) ; L

mlj position normale = position 4
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Cavalier 'B' sortie moteur
Tailles 1 et 4

o 0 Fonctionnement sur le réseau IT = Partie inférieure des appareils

| position 1

(courant de fuite réduit)

L ]
|j . position normale = position 2

.

. |§| courant de fuite réduit = position 3

(La fréquence d’'impulsions paramétrée (P504) exerce
une influence minime sur le courant de fuite.)

(Dans le cas d'appareils de type SK 5xxE-...-O, la
fonction avec la position 1 est identique))

Tailles 5 et 7
o O Fonctionnement sur le réseau IT = Partie inférieure des appareils
[*—] position 1

(courant de fuite réduit)

L ]
|j . position normale = position 2

Adaptation a partir de la taille 8

L'adaptation au réseau IT a lieu via le commutateur DIP "Filtre
CEM" (1). A I'état de livraison, ce commutateur est dans la
position "MARCHE".

Pour le fonctionnement sur le réseau IT, le commutateur doit
étre placé sur la position "ARRET". Ce faisant, le courant de
fuite est réduit, ce qui entraine une dégradation de la CEM.
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2.9.3 Couplage a tension continue

ATTENTION Surcharge des circuits intermédiaires

Tenir compte impérativement des critéres rassemblés ci-aprés pour l'installation d'une alimentation DC/d'un
couplage de circuits intermédiaires de variateurs de fréquence.

Les erreurs dans le couplage de circuits intermédiaires ont des répercussions négatives sur les circuits de charge
des variateurs et sur la durée de vie des circuits intermédiaires, et peuvent méme entrainer leur destruction.

Le couplage a tension continue est utile lorsque les entrailnements d'une installation fonctionnent en
quadrant moteur et générateur simultanément. L'énergie de l'entrainement générateur est alors
réalimentée dans I'entrainement moteur. On obtient alors une économie d'énergie et une utilisation
réduite des résistances de freinage. De plus, l'unité de régénération ou l'unité d’alimentation/de
régénération peut permettre d’obtenir un bilan énergétique encore meilleur. Par principe, lors du
couplage DC, commuter ensemble si possible des appareils de méme puissance. En outre, seuls des
appatreils fonctionnels (dont les circuits intermédiaires sont chargés) doivent étre couplés.

Connexion
Tailles1a7 +B, - DC
a partir de la | +DC, -DC
taille 8

ATTENTION Couplage DC sur les appareils monophasés

Lors du couplage a tension continue des appareils monophasés, veiller impérativement a utiliser le méme
conducteur externe pour le couplage. Sinon, l'appareil pourrait étre détruit.

Sur les appareils 115V (SK 5xx-xxx-112-0), le couplage a tension continue est impossible.

54 BU 0500 FR-1516



DRIVESYSTEMS 2 Montage et installation
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Figure 7: Schéma de principe d'un couplage a tension continue

1 Les circuits intermédiaires des différents variateurs de fréquence doivent étre protégés avec
des fusibles appropriés.

2 Les variateurs de fréquence sont uniquement alimentés via le circuit intermédiaire ; une
séparation galvanique est effectuée via les contacteurs de puissance qui doivent étre prévus
dans les alimentations des appareils.

3 ATTENTION ! Effectuer le couplage aprés le message indiquant que I'appareil est prét a
fonctionner. Sinon, tous les variateurs de fréquence risquent d'étre chargés via le méme
raccordement de charge.

4 S'assurer de séparer le couplage dés que I'un des appareils n'est plus opérationnel.

5 Pour améliorer la disponibilité, utiliser une résistance de freinage. En cas d'utilisation de
variateurs de fréquence de tailles différentes, raccorder la résistance de freinage sur le plus
gros des deux variateurs.

6 Sides appareils de méme puissance (de type identique) sont couplés et si les mémes
impédances de réseau interviennent (méme longueur de cable jusqu'au rail), il est possible
d'utiliser les variateurs de fréquence sans inductance réseau. Sinon, prévoir une inductance
réseau dans le circuit d'alimentation réseau de chaque variateur de fréquence.
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Figure 8: Représentation d’un couplage a tension continue avec unité d’alimentation/de régénération

Les points suivants doivent étre pris en compte dans le contexte d'une alimentation DC :

1

Utiliser un cable de liaison aussi court que possible entre le bus CC et les appareils a
connecter. Le raccordement et la protection des appareils dans le circuit CC doivent étre
effectués pour une protection de ligne et avec la section maximale de 'appareil.

Les circuits intermédiaires des différents variateurs de fréquence doivent étre protégés avec
des fusibles appropriés.

Les variateurs de fréquence sont uniguement alimentés via le circuit intermédiaire ; une

séparation galvanique est effectuée via les contacteurs de puissance qui doivent étre prévus
dans les alimentations des appareils.
Sur les appareils a partir de la taille 8, I'alimentation DC est autorisée uniquement avec un
dispositif de charge externe.

P538 = Définir 4 « alimentation DC ».

56

BU 0500 FR-1516



DRIVESYSTEMS 2 Montage et installation

2.9.4 Raccordement du bloc de puissance

Les informations suivantes portent sur tous les raccords du variateur de fréquence. Il s'agit notamment

* du céble d'alimentation (L1, L2/N, L3, PE)

* du céble moteur (U, V, W, PE)

» de larésistance de freinage (B+, B-)

* du circuit intermédiaire (-DC, (+DC))

» de l'inductance de circuit intermédiaire (-DC, CP, PE)

Avant de raccorder I'appareil, il est impératif de vérifier les points suivants :

1. S’assurer que la source de tension délivre la bonne tension et qu’elle est congue pour le courant
utilisé.

2. Veiller a commuter des contacteurs de puissance adaptés, avec le courant nominal spécifié, entre
la source de tension et le variateur de fréquence.

3. Raccorder la tension de réseau directement aux bornes de réseau L1-L2/N-L3-PE (selon
l'appareil).

4. Pour le raccordement du moteur, utiliser un cable a quatre conducteurs. Brancher le cable sur les
bornes du moteur PE-U-V-W.

5. En cas d'utilisation de cables moteur blindés (recommandé), le blindage des cables doit aussi étre
placé en grande partie sur la corniére isolante métallique du kit CEM, et au moins sur la surface de
montage conductrice de I'armoire électrique.

6. A partir de la taille BG 8, les cosses de cables bruts fournies doivent étre utilisées. Aprés
I'écrasement, elles doivent étre isolées a 'aide d'une gaine thermorétractable.

[i] Informations

L’utilisation de cébles blindés est interdite pour respecter le degré d’antiparasitage prescrit.

Il est possible de réduire la section de cable maximale a brancher en utilisant certaines cosses aux extrémités
des fils.

Pour le raccordement du bloc de puissance, utiliser les outils suivants :

Variateur de fréquence Outil Type
Tailles 1 -4 Tournevis SL/PZ1;SL/PH1
Tailles5-7 Tournevis SL/PZ2;SL/PH2
Tailles 8 - 11 Clé a douille SW 13

Tableau 21: Outils
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Données de raccordement :
Variateur de @ cable [mm?] AWG Couple de serrage
fréquence
Tailles rigide souple [Nm] [Ib-in]
1a4 02a6 02a4 24-10 05a0.6 442 3a5.31

5 05a16 0.5a10 20-6 1.2a1.5 10.62 a 13.27
6 0.5a35 0.5a25 20-2 25a45 22.12 2 39.82
7 0.5a50 0.5a35 20-1 25a4 22122354
8 50 50 1/0 15 135
9 95 95 3/0 15 135
10 120 120 4/0 15 135
11 150 150 5/0 15 135

Tableau 22: Données de raccordement

ATTENTION Alimentation en tension du frein

L’alimentation en tension d’un frein électromécanique (ou de son redresseur) doit étre effectuée via le
réseau.

Un raccordement du c6té sortie (raccordement sur les bornes du moteur) peut entrainer la détérioration du frein
ou du variateur de fréquence.

Raccordement au secteur (X1 - PE, L1, L2/N, L3)

Au niveau de l'entrée réseau, le variateur ne requiert pas de protection supplémentaire autre que
celles indiquées. Il est recommandé d’utiliser des fusibles réseau habituels (voir les caractéristiques
techniques) et un contacteur de ligne ou interrupteur principal.

Données de I'appareil Données réseau autorisées
Tension Puissance 1~115V 1~230V 3~230V 3~400V
115 VCA 0,25 ... 0,75 kW X
230 VCA 0,25...2,2kW X X
230 VCA > 3,0 kW X
400 VCA > 0,37 kW X
Raccordements L/N=L1/L2 | L/N=L1/L2 L1/L2/L3 L1/L2/L3

La séparation du réseau ou la connexion au réseau doit toujours étre réalisée sur tous les péles et de
maniére synchrone (L1/L2/L2 ou L1/N).

ATTENTION Fonctionnement sur le réseau IT

L’utilisation de ces variateurs de fréquence sur le réseau IT est possible aprés l'adaptation du filtre réseau
intégré.
Il est vivement conseillé de ne faire fonctionner le variateur de fréquence sur le réseau IT que lorsqu'une

résistance de freinage est reliée. En cas de court-circuit a la terre du réseau IT, cette mesure permet d'éviter un
chargement inadmissible du circuit intermédiaire du condensateur et la destruction de l'appareil qui en

découlerait.

En cas de fonctionnement sur un contrdleur d'isolation, tenir compte de la résistance d'isolation du variateur de
fréquence.
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Cable moteur (X2 - U, V, W, PE)

Le céble moteur peut avoir une longueur totale de 100m, lorsqu'il s'agit d'un type de céble standard
(attention a la CEM). En cas d'utilisation d’'un cable moteur blindé, ou si le cable se trouve dans un
chemin de cables métallique mis a la terre, la longueur totale ne doit pas dépasser 30m.

Avec des cables plus longs, une inductance de sortie supplémentaire (accessoires) doit étre
appliquée.

En cas de fonctionnement avec plusieurs moteurs, la longueur totale des cables moteur correspond a
la somme des longueurs des différents cables.

ATTENTION Commutation sur la sortie

Le cable moteur ne doit pas étre branché tant que le variateur pulse (le variateur doit se trouver sur "Prét a la
connexion" ou sur "Verrouillage de I'enclenchement").

Sinon, le variateur risque d'étre endommagé.

Résistance de freinage (X2 - +B, -B)

Les bornes +B/ -B sont prévues pour raccorder une résistance de freinage adaptée. Pour le
raccordement, choisir un cable blindé aussi court que possible. En cas d'installation d'une résistance
de freinage, un échauffement trés prononcé (> 70 °C) peut se produire en fonctionnement et doit étre
pris en compte.
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2.9.5 Branchement du bornier de commande

Les raccords de commande se trouvent sous le cache avant (a partir de la taille BG 8 sous les deux
caches avant) du variateur de fréquence. Selon le modéele et la taille, I'équipement différe. Jusqu'a la
taille 7, certaines bornes de commande (X3, X8, X13) peuvent étre décalées(voir le chapitre 2.9
"Branchement électrique").

Données de raccordement :

Variateur de fréquence tous Tailles1a | Tailles5a | a partir de
4 7 la taille 8
Bornier typique X3 X3, X8, X3.1/2,
X12, X13 X15
@ cable rigide [mm?] | 0.14a1.5 0.14a25 0.2a6 02a25
J cable flexible [mm?] | 0.14a1.5 0.14a15 0.2a4 02a25
Norme AWG 26-16 26-14 24-10 24-12
Couple de [Nm] Autoserrag 0.5a0.6 05a0.6 Autoserrag
démarrage e e
[Ib-in] 44223531 4422531

GND/0V est un potentiel de référence commun pour les entrées analogiques et digitales.

En outre, il faut tenir compte du fait que sur les variateurs de fréquence SK 5x5E des tailles 1 a 4 la
borne 44 d'alimentation sert a fournir la tension de commande, mais sur les appareils a partir de la
taille BG 5 cette borne fournit une tension de commande de 24V.

(il Informations Courants cumulés

Le cas échéant, plusieurs bornes peuvent étre alimentées par 5V / 15V (24 V). |l s'agit par exemple de sorties
digitales ou d'un module de commande raccordé via RJ45.

Le total des courants absorbés ne doit pas dépasser 250 mA /150 mA (5 V / 15 V) dans le cas des tailles 1 a 4. A
partir de la taille 5, les valeurs limites se situent & 250 mA / 200 mA (5 V/24 V).

(il Informations Passage des cables

Tous les cables de commande (y compris pour la sonde CTP) doivent étre installés séparément des cables de
réseau et du moteur, afin d'éviter la diffusion de perturbations dans l'appareil.

Pour un passage de cables paralléle, un espacement minimum de 20 cm doit étre respecté avec les cables qui
conduisent une tension > 60 V. En blindant les cables conducteurs de tension ou en utilisant des entretoises
métalliques mises a la terre a l'intérieur des canaux de cables, il est possible de réduire I'espacement minimum.

Alternative: Utilisation d'un cable hybride avec blindage des lignes de commande.
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Bornier X3, (a partir de la taille BG 8: X3.1 et X3.2) - relais

SK500E SK505E SKS510E SK511E  SK515E SK520E SK530E  SK535E
Pertinence
y y y y v Y y Y
Bornes X3 : 1 2 3 4
Désignation K1.1 K1.2 K2.1 K2.2
Borne | Fonction Caractéristiques Description / proposition de Parameétre
[Réglage par défaut] schéma de cablage
1 Sortie 1 Contact relais a fermeture Commande des freins P434
2 [Commande de freinage] | 230 VCA, 24 VCC, (se ferme a la validation)
3 Sortie 2 < 60 VCA dans les circuits & | Défaut / Prét & fonctionner
4 [Prét / Défaut] séparation sécurisee, (se ferme quand le VF est prét / P441
£2A en l'absence de défaut)
Bornier X4 — E/S analogique
SK500E SK505E SK510E SK511E SK515E SK520E SK530E  SK535E
Pertinence
v v v v v v v v
Bornes X4 : 1 12 14 16 17
VO 10V | GND/OV AIN1 AIN2 AOUT1
Désignation (somef
analogiq
ue 1)
Borne Fonction [Réglage | Caractéristiques Description / Parameétre
par défaut] de cablage
11 Tension de 10V, 5mA, non résistant
référence 10V aux courts-circuits . . .
L'entrée analogique commande la
12 Potentiel de fréquence de sortie du variateur de
référence des 0V analogique fréquence.
signaux analogiques oI
14 Entrée analogique 1|V=0 & 10V, Ri=30k<, I=0/4 :% 12 ?
[fréquence de | 3 20mA, Ri=2500, ® 0 P400
consigne] commutable par Q7| ——
16 Entré loqi 2 commutateur DIP, potentiel
ntrée analogique 2| | " cern o GND. Les fonctions digitales possibles sont
[pas de fonction] . . . décrites dans le paramétre P420.
Si des fonctions digitales . ) .
sont utilisées : 7,54 30v. | apartirde lataile BG5: P405
a partir de la taille BG 5 : Configuration de l'entrée analogique par
. . R commutateur DIP (v. ci-dessous).
également signaux -10 a +
10V
17 Entrée analogique | 0 a 10V, Utilisation possible pour un affichage
[pas de fonction] potentiel de référence GND | externe ou le traitement dans une autre
Courant de charge max. : | machine. P418
5mA analogique,
20mA digitale
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Configuration des signaux analogiques

Tailles BG 1a 4:
1 = commutateur Dip : a gauche =1/ a droite =V

AIN2: | = intensité du courant 0/4 a 20 mA
\Y = tension

AIN1: | = intensité du courant 0/4 a 20 mA
\Y = tension

a partir de la taille BG 5 :
1 = commutateur Dip : a gauche = MARCHE / a droite =
ARRET

S4: AIN2: MARCHE =+10V
ARRET =0a10Vv
S3: AIN1: MARCHE =+10V
ARRET =0a10Vv
S2: AIN2: | = MARCHE
= intensité du courant 0/4 a 20 mA
\ = ARRET = tension
S1: AIN1: | = MARCHE
= intensité du courant 0/4 a 20 mA
\ = ARRET = tension

Remarque :
Si S2 = MARCHE (AIN2 = entrée du courant), S4 doit = ARRET.
Si S1 = MARCHE (AIN2 = entrée du courant), S3 doit = ARRET.
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2 Montage et installation

Bornier X5 — entrée digitale

SK500E SK505E SK510E SK511E  SK515E  SK520E  SK530E  SK 535E
Pertinence
v v y v y
Bornes X5 : 21 22 23 24 25 42 40 41
Désignation DIN1 DIN2 DIN3 DIN4 DIN5S VO 15V | GND/OV VO 5V
Borne Fonction [Réglage | Caractéristiques Description / Parameétre
par défaut] de cablage
21 Entrée digitale 1 P420
[MARCHE a droite] | 7,5 @ 30V, Ri=6,1kQ ch e digital d
- Entrée diitale 2 Ne convient pas & / a(t:{ue (in5tree igitale a un temps de
9 I'évaluation de la sonde reaction =5 ms. P421
[MARCHE a gauche] | cTP. Activation avec tension interne de 15V :
23 Entrée digitale 3 @ [ 21 —
lieu de paramétres | Connexion du codeur HTL : % 21 P422
bit0] | uniquement possible sur QI 24
—— DIN2 et DIN4 @25 15v
24 Entrée digitale 4 Fréquence limite : QI+ >
fréquence fixe 1, | max. 10 kHz @ [ 40 P423
rea P429] @M 41| rger-prc
25 Entrée digitale 5 2,5 2 30V, Ri=2,2kQ ?g{'ﬂa fion avec tension externe de 7.5-
[Pas de fonction] | Ne convient pas a T[D
L4 H L} 21
I'évaluation d'un o ol 2 |
commutateur de sécurité. @I 2 ~ |
Convient a I'évaluationde || @] 24|} —— o P424
la sonde CTP avec 5V. L Uk 7.5..30V
Q1 42 -~
. m 40 GND / 0V
REMARQUE : Pour la @Il 1| gorprc
sonde CTP moteur P424
doit étre défini sur 13.
42 Sortie d'alimentation Alimentation électrique mise a
en tension 15V 15V +£20 % disposition par le variateur de fréquence
max. 150 mA (sortie) pour la commande des entrées digitales
ou I'alimentation d’'un codeur 10-30V
40 Potentiel de
référence des 0V digital Potentiel de référence
signaux digitaux
41 Sortie d'alimentation | 5V + 20 %

en tension 5V

max. 250 mA (sortie),
résistant aux courts-
circuits

Alimentation en tension pour la sonde

CTP moteur
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SK500E SK505E SK510E SK511E  SK515E  SK520E  SK530E  SK535E
Pertinence
v v v
Bornes X5 : 21 22 23 24 25 a44* 40 41 *Borne 44 :
jusqu’a la taille 4 :
DIN1 DIN2 DIN3 DIN4 DIN5S V...24V | GND/OV VO 5V Vi
Désignation a partir de la taille
5:VO
Borne Fonction [Réglage | Caractéristiques Description / Parameétre
par défaut] de cablage
21 Entrée digitale 1 P420
[MARCHE a droite] | /-5 @ 30V, Ri=6,1kQ
. Ne convient pas a
22 Entrée digitale 2 I'évaluation de la sonde P421
[MARCHE a gauche] | CTP.
23 Entrée digitale 3
lieu de parameétres | Connexion du codeur HTL P422
bit0] | Uniquement possible sur
DIN2 et DIN4 C
24 Entrée digitale 4 ) o Qhaque entrée digitale a un temps de
Fréquence limite : réaction < 5 ms.
[fréquence fixe 1, | max. 10 kHz P423
P429] @ (1] 21
QM 2|——
25 Entrée digitale 5 uniguement tailles BG1 a Q23—
[Pas de fonction] BG4 : % ig
2,5 a 30V, Ri=2,2kQ @ [ «
Ne convient pas a ® [ <« — S
I'évaluation d'un ®m motor - PTC
commutateur de sécurité.
Convient a I'évaluation de P424
la sonde CTP avec 5V.
REMARQUE : Pour la
sonde CTP moteur P424
doit étre défini sur 13.
a partir de la taille BG 5
Sonde CTP sur X13:T1/T2
44 tailles BG1 a BG4 . Alimentation en tension pour le bloc de
Entrée 18 a 30V commande du VF. Ceci est obligatoire
d'alimentation en au moins 800 mA (input) pour le fonctionnement du variateur de
tension VI 24V fréquence.
a partir de la taille Alimentation électrique mise a
BG 5 disposition par le variateur de fréquence
Sortie alimentation pour la commande des entrées digitales
en tension VO 24V 24V + 25% ou I'alimentation d’'un codeur 10-30V
. La tension de commande 24 V CC est
max. 200 mA (sortie), . PR .
o générée par le VF lui-méme, mais peut
résistant aux courts- “qal t &tre f . le biais d
circuits également étre fournie par le biais des
bornes X12:44/40
(a partir de la taille BG 8 : X15:44/40).
Une alimentation via la borne X5:44
n’est pas possible.
40 Potentiel de
référence des 0V digital Potentiel de référence
signaux digitaux
41 Sortie d'alimentation | 5V + 20 %
en tension 5V max. 250 mA (sortie), Alimentation en tension pour la sonde
résistant aux courts- CTP moteur
circuits
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Bornier X6 — codeur
SK500E  SK505E SKS510E  SK511E  SK515E  SK520E  SK530E  SK535E
Pertinence
y v Y
Bornes X6 : 40 51 52 53 54
Désignation GND/OV | ENC A+ | ENCA- | ENC B+ ENC B-
Borne Fonction Caractéristiques Description / proposition de schéma | Paramétre
[Réglage d’usine] de cablage
40 Potentiel de L'entrée du codeur incrémental est
référence des | OV digital utilisable pour une régulation exacte de
signaux digitaux la vitesse, pour des fonctions de valeurs
51 Voie A de consigne secondaires ou le
52 Voie A inversée positionnement (& partir du modéle
53 Voie B SKS30E). e
54 - - - TTL RS422 Nous conseillons ['utilisation d’un
Voie B inversee ' , systéme de codeur avec une tension
500 a 8192imp./tr o .
. . .. |d’alimentation de 10-30V pour
Fréquences limites : ) P300
205 kH compenser la chute de tension sur les
max. grandes longueurs de cables.
Remarque : Les codeurs dont la tension
d’alimentation est de 5V ne sont pas
appropriés pour constituer un systéme
de fonctionnement sar.
Bornier X7 — E/S digitale
SK500E  SK505E SK510E  SK511E  SK515E  SK520E  SK530E  SK535E
Pertinence
v v
Bornes X7 : 73 74 26 27 5 7 42 40
Désignation RS485+ RS485- DING DIN7 DOUT1 DOUT2 VO 15V | GND/OV
Borne Fonction Caractéristiques Description / proposition de schéma de | Paramétre
[Réglage d’usine] cablage
73 Connexion BUS, parallélement a RS485
Débit 9600 a 38400 bauds | sur la fiche RJ12 P503
74 Interface RS485 Résistance terminale | REMARQUE : La résistance terminale du P509
R=120Q commutateur DIP 1 (voir RJ12/RJ45) doit
également étre utilisée pour les cl. 73/74.
26 Entrée digitale 6 . . 5 | pass
[Pas de fonction] Comme décrit pour le bornier X5, DIN1 a
— 7,5 a 30V, Ri=3,3kQ DINS.
27 Entrée digitale 7 .
. Pas adapté pour une sonde CTP moteur. |P470
[Pas de fonction]
5 sortie 3 (DOUT1) Sortie digitale P450
[Pas de fonction] 15V, 20 mA max. Pour la mesure dans la commande.
7 sortie 4 (DOUT2) L'étendue des fonctions correspond a celle
[Pas de fonction] Avec les charges | des relais (P434).
inductives :  établir une P455
protection avec une diode
de roue libre.
42 Sortie d'alimentation | 15V + 20 % Alimentation en tension pour la commande
en tension 15V max. 150 mA  (sortie), | des entrées digitales ou pour I'alimentation
résistant aux  courts- | d’'un codeur 10-30V
circuits
40 Potentiel de
référence des | OV digital
signaux digitaux
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DRIVESYSTEMS 2 Montage et installation
SK500E  SK505E SK510E  SK511E  SK515E  SK520E  SK530E  SK535E
Pertinence
\/
Bornes X7 : 73 74 26 27 5 7 44* 40 *Borne 44 :
jusqu’a la taille
RS485+ | RS485- DIN6 DIN7 DOUT1 DOUT2 | V...24V | GND/OV 4:VI
Désignation & partir de BG5 :
VO
Borne Fonction Caractéristiques Description / Parameétre
[Réglage d’usine] de cablage
73 Connexion BUS, parallelement a RS485
Débit 9600 & 38400 bauds ;”éh:";;’g‘z? L |_2 N . o503
Interface RS485 - . : La résistance terminale
74 RﬁSlstance terminale du commutateur DIP 1 (voir RJ12/RJ45) P509
R=1200Q L A DN
doit également étre utilisée pour les cl.
73/74.
26 Entrée digitale 6 Comme décrit pour le bornier X5, DIN1 a P425
[Pas de fonction] DINS.
7,5 a 30V, Ri=3,3kQ ,
27 Entrée digitale 7 a I Pas adapté pour une sonde CTP
. moteur. P470
[Pas de fonction]
5 sortie 3 (DOUT1) Sortie digitale P450
[Pas de fonction] | tailles BG1 a BG4 Pour la mesure dans la commande.
. 18-30V, selon VI 24V max. | L'étendue des fonctions correspond a
7 sortie 4 (DOUT2) |, " o celle des relais (P434).
[Pas de fonction] | 5 partir de Ia taille BG5
DOUT1 et DOUT2 :
24V, 200 mA max.
P455
Avec les charges
inductives : établir une
protection avec une diode
de roue libre.
44 tailles BG1 a BG4 . Alimentation en tension pour le bloc de
Entrée 18 a 30V commande du VF. Ceci est obligatoire
d'alimentation en au moins 800 mA (input) pour le fonctionnement du variateur de
tension VI 24V fréquence.
a partir de la taille Alimentation électrique mise a
BG5 disposition par le variateur de fréquence
Sortie alimentation o pour la commande des entrées digitales
en tension VO 24V 24V £25% . ou l'alimentation d’'un codeur 10-30V
max. 200 mA (sortie), .
résistant aux courts- La tension de commande 24 V CC est
circuits généreée par le VF lui-méme, mais peut
également étre fournie par le biais des
bornes X12:44/40. Une alimentation via
la borne X7:44 n’est pas possible.
40 Potentiel de
référence des 0V digital

signaux digitaux

BU 0500 FR-1516

67




SK 500E — Manuel pour variateurs de fréquence DRIVESYSTEMS
Bornier X8 — blocage des impulsions sécurisé (par sur les appareils 115V)
SK500E SK505E SK510E SK511E  SK515E  SK520E  SK530E  SK535E
Pertinence
v v v
Bornes X8 : 86 87 88 89
. . . VO S15V | VO SOV | VIL.SOV | VIS
Désignation
24V
Borne Fonction Caractéristiques Description / Parameétre
[Réglage d’usine] de cablage
86 Tension .
d'alimentation non résistant aux courts- | Cablage direct sur VI_S 24V lors de la
- circuits, mise en service, sans fonction de
87 Potentiel de | petails : BUO530! sécurité.
référence P420 et
88 Potentiel de suivants
référence
Détails : BU0530! Entrée sécurisée
89 Entrée "blocage des
impulsions sécurisé"
SK500E  SK505E SK510E SK511E  SK515E SK520E  SK530E  SK 535E
Pertinence
y y
Bornes X8 : 86 87 88 89
- . VO_S24V | VO SOV | VLSOV | VIS
Désignation
24V
Borne Fonction Caractéristiques Description / Parameétre
[Réglage d’usine] de cablage
86 Tension .
d'alimentation non resistant aux courts- | Cablage direct sur VI_S 24V lors de la
. circuits mise en service, sans fonction de
87 Potentiel de | petails : BUO530! sécurité.
référence P420 et
88 Potentiel de suivants
référence
Détails : BU0530! Entrée sécurisée
89 Entrée "blocage des
impulsions sécurisé"
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2 Montage et installation

Borniers X9 et X10 — CAN / CANopen

SK500E SK505E SK510E SK511E  SK515E SK520E SK530E  SK535E
Pertinence
v y Y v Y
Bornes X9: /
X10 : 1 2 3 4 5 6 7 8
. - CAN_H CAN L | CAN_GND nc nc CAN_SHD | CAN_GND | CAN_24V
Désignation
Contact | Fonction Caractéristiques Description / proposition de schéma | Paramétre
[Réglage d’usine] de cablage

1 Signal X10 X9

2 CAN/CANopen

3 CAN GND

4 Débit ...500 kBauds
Pas de fonction Les prises RJ45 sont

5 montées en interne »J ‘ Mﬁ »J ‘ Mﬁ

6 Blindage de cable paraliélement. =) 92> S 923

Résistance finale R=240 Q D29 29 TG 5oy

7 GND/OV DIP 2 (voir ci-aprés) 83522333 333::85838 P503

8 Entrée tension REMARQUE : Pour le e .
externe de 24 \V CC | fonctionnement de 2x RJ45 : n° broche 1 a 8 P509

l'interface REMARQUE : A partir du modéle
CANbus/CANopen, une SK 530E, cette interface CANopen peut
alimentation externe de étre utilisée pour le capteur de valeurs
24 V est nécessaire absolues. De plus amples informations
(capacité de charge min. sont disponibles dans le manuel
30 mA). BU 0510.
Recommandation : Réaliser la
décharge de la traction (p. ex. au moyen
du kit CEM)
Commutateur DIP 1/2 et 3 (face supérieure du convertisseur de fréquence)

DIP-1 Résistance terminale pour l'interface RS485 X11 X10 X9
(RJ12) ; ON = commutée
[Par défaut = “OFF*] 1]

Dans le cas de la communication RS232 DIP1
sur “OFF*

I ST TR T
Résistance terminale pour l'interface <o 1T 2 -.5 3%% -.% 3%%
CAN/CANopen (RJ45) ; ON = commutée EEEEE: N §33::335 333::333
[Par défaut = “OFF*] chens

RS232/485 DIP CAN/CANopen
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Bornier X11 — RS485 / RS232

SK500E SK505E SK510E SKS511E SK515E SK520E SK530E  SK 535E
Pertinence
v v v v v v v v
Bornes X11 : 1 2 3 4 5 6
Désignation RS485 A + | RS485 A- GND 232 TXD | 232 RXD +5V
Contact | Fonction Caractéristiques Description / proposition de Parameétre
[Réglage d’usine] schéma de cablage
Remarque : Le couplage de deux variateurs de fréquence via la prise femelle RJ12 doit se faire uniquement au moyen de
I'USS-BUS (RS485). Veérifier qu'une_connexion via RS232 n'est pas rendue possible par le cable de données, afin d'éviter
d'endommager cette interface.
1 Débit 9600 a 38400 bauds
5 Interface RS485 Résistance finale R=240 Q
DIP 1 (voir ci-apres)

3 Potentiel de

référence des

signaux bus 0V digital

(effectuer toujours ce P503

cablage!) »J J KL' P509
4 < m,

Interface RS232 Deébit 9600 a 38400 bauds 220,00 >

gR3rz?

6 Alimentation en RJ12 : n° broches 1 a 6

tension interne de 5V+20%

5V

en | Cable adaptateur Longueur 3 m
option | RJ12 sur SUB-D9 Affectation du connecteur
ingti SUB-D9 :
pour communication ] =G\D
RS232 RXD m_- *‘?N
ov | | ™D

pour le

raccordement direct bobbo)1 * art. 278910240

aunPCéquipédu ||© g oooo s O

logiciel NORD CON

Commutateur DIP 1/2 et 3 (face supérieure du convertisseur de fréquence)

DIP-1 Résistance terminale pour I'interface RS485 X11 X10 X9

(RJ12) ; ON = commutée

[Par défaut = “OFF* 11111

Dans le cas de la communication RS232 DIP1

sur “OFF* a partir de SK 511E
DIP-2 L P P

Résistance terminale pour l'interface < 1 2 -.5 383 ..%3 3%z

CAN/CANopen (RJ45) ; ON = commutée EETYY: N 333::333 333::333

[Par défaut = “OFF*] FEenE

RS232/485 DIP CAN/CANopen
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2 Montage et installation

Bornier X12 — 24 V CC entrée (uniquement taille (BG) 5 a 7)

SK500E SK505E SK510E SK511E  SK515E  SK520E  SK530E  SK535E
Pertinence
v v
Bornes X12 : 40 44
Désignation GND VI 24V
Borne Fonction [Réglage | Caractéristiques Description / Parameétre
par défaut] de cablage
44 Raccordement en option. Si aucune
Alimentation en 24V a 30V tension de commande n'est connectée,
tension Entrée min. 1000mA un bloc d'alimentation interne permet de
générer la tension de commande.
40 Potentiel de
référence des GND/OV Potentiel de référence
signaux digitaux
Bornier X13 — moteur PTC (uniquement taille (BG) 5a 7)
SK500E SK505E SK510E SK511E  SK515E  SK520E  SK530E  SK535E
Pertinence
v v
Bornes X13 : T1 T2
Désignation T1 T1
Borne Fonction Caractéristiques Description / proposition de schéma | Paramétre
[Réglage d’usine] de cablage
T Entrée sonde PTC + | EN 60947-8
T2 Marche : >3,6 kQ . i .
. Fonction non désactivable, ponter en
Entrée de sonde Arrét : < 1,65 kQ I'absence de sonde PTC.
PTC - Tension de mesure 5V sur
R<4kQ
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Bornier X15 — moteur PTC et 24V input (a partir de la taille BG 8)

SK500E SK505E SK510E SK511E  SK515E SK520E SK530E  SK 535E

Pertinence
y y
Bornes X15 : 38 39 44 40
Désignation T T2 VI 24V GND
Borne Fonction Caractéristiques Description / proposition de schéma | Paramétre
[Réglage d’usine] de cablage

38 EN 60947-8

Entrée sonde PTC +
Marche : >3,6 kQ . ) .
Fonction non désactivable, ponter en

Arrét : < 1,65 kQ '
39 Entrée de sonde ' I'absence de sonde PTC.
PTC Tension de mesure 5V sur
) R <4 kQ
44 Alimentation en tension pour le bloc de
Alimentation en 24V a 30V commande du VF. Ceci est obligatoire
tension Entrée min. 3000mA pour le fonctionnement du variateur de
fréquence.
40 Potentiel de
référence des GND/0OV Potentiel de référence

signaux digitaux

2.10 Affectation des couleurs et contacts pour le codeur incrémental
Entrée du codeur X6

Pour la connexion du codeur incrémental, il s’agit d’'une entrée pour un modele a deux voies et des
sighaux compatibles avec TTL pour le pilote, conformément a la norme EIA RS 422. La
consommation maximale de courant du codeur incrémental ne doit pas dépasser 150 mA.

Le nombre de points par tour peut étre compris entre 500 et 8192 incréments. Il est réglé par niveaux courants, par le biais du
paramétre P301 "Nombre de points du codeur incrémental” dans le groupe de menus "Paramétres de régulation”. Dans le cas

de longueurs de cable >20 m et de vitesses de moteur de plus de 1500 tr/min, le codeur ne doit pas avoir plus de 2048 points
par tour.

Si les cables sont plus longs, une section de cable suffisamment grande doit étre choisie afin que la
chute de tension sur les cables ne soit pas trop élevée. Le cable d’alimentation dont la section peut
étre augmentée par un branchement en paralléle de plusieurs fils est tout particulierement concerné.

Sur les codeurs sinusoidaux ou SIN/COS, contrairement au codeur incrémental, les signaux ne sont
pas émis sous forme d'impulsions mais sous forme de deux signaux sinusoidaux (décalés de 90°).

G] Informations Sens de comptage du codeur

Le sens de comptage du codeur incrémental doit correspondre & celui du moteur. Selon le sens de rotation du
codeur par rapport a celui du moteur (éventuellement inverseé), un incrément positif ou négatif doit étre réglé dans
le paramétre P301.

[i] Informations Contréle de fonctionnement du codeur

A l'aide du paramétre P709 [-09] et [-10], il est possible de mesurer la différence de tension entre les voies A et B.
Si le codeur incrémental tourne, la valeur des deux voies doit sauter entre -0.8V et 0.8V. Si la tension ne saute
qu'entre 0 et 0.8V ou -0.8V, la voie concernée est défectueuse. Il n'est plus possible de déterminer de maniere
s(re une position via le codeur incrémental. Il est conseillé de remplacer le codeur !
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Codeur incrémental

En fonction de leur définition (nombre de traits), les codeurs incrémentaux générent un nombre défini
d'impulsions par rotation de I'arbre du codeur (voie A / voie A inversée). Ceci permet de mesurer la
vitesse de rotation précise du codeur/moteur avec le variateur de fréquence. L'utilisation d'une
deuxiéme voie décalée de 90° (Y4 de période) (B / B inversée) permet de déterminer également le
sens de rotation.

La tension d’alimentation du codeur est de 10 a 30V. La source de tension peut étre une source
externe ou la tension interne (en fonction du modele de variateur de fréquence : 12V /15V /24 V).

Pour la connexion d'un codeur incrémental avec signaux TTL, des bornes spéciales sont disponibles.
Le paramétrage des fonctions correspondantes est effectué avec les parametres du groupe
"Parameétres de régulation” (P300 et suivants). Les codeurs TTL permettent de réaliser la meilleure
performance pour la régulation d'un entrainement avec des variateurs de fréquence a partir de
SK 520E.

Pour la connexion d'un codeur incrémental avec signaux HTL, les entrées digitales DIN 2 et DIN 4sont
utilisées. Le paramétrage des fonctions correspondantes est effectué avec les paramétres
P420 [-02/-04] ou P421 et P423 ainsi que P461 — P463. Contrairement aux codeurs incrémentaux
TTL, les codeurs incrémentaux HTL permettent seulement une performance limitée pour la régulation
de vitesse (fréquences limites plus faibles). En revanche, ils peuvent étre utilisés avec une résolution
nettement plus faible et également avec le SK 500E.

Couleurs du cible, Type de signal TTL Type de signal HTL

Fonction pour le codeur Affectation sur SK 5xxE
ezl Bornier X5 ou X6

g(l)lr?/entatlon de 10- marron / vert 42(/44 149) 15/\:2(/5)4V 42(/44 /49) 15X2(/5)4fv
Alimentation de 0 V blanc / vert 40 GND/OV 40 GND/OV
Voie A Marron 51 ENC A+ 22 DIN2
Voie A inversée vert 52 ENC A- - -
Voie B gris 53 ENC B+ 24 DIN4
Voie B inversée rose 54 ENC B- - -
Voie 0 rouge - - - -
Voie 0 inversée noir - - - -

Blindage du cable

A relier sur le boitier du variateur de fréquence ou sur la corniére isolante

Tableau 23: Affectation des couleurs et des contacts codeur incrémental NORD — TTL / HTL

[i] Informations

Fiche de données techniques codeur incrémental

En cas de différence avec I'équipement standard pour les moteurs (type de codeur 5820.0H40, codeur 10-30V,
TTL/RS422 ou type de codeur 5820.0H30, codeur 10-30V, HTL), veuillez vous conformer aux indications de la
fiche technique fournie lors de la livraison ou contactez le fournisseur.
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2.11 Module de raccordement RJ45 WAGO

Pour un branchement simple des fonctions de la connexion
RJ45 (tension réseau de 24 V, codeur absolu CANopen,
CANbus) avec des cébles courants, il est possible d’utiliser ce

module de raccordement.

Des cordons de raccordement RJ45 préconfectionnés sont
reliés avec cet adaptateur sur des bornes a ressort de rappel (1-

8 +S).

Contact

—

N

E-N
o
[=2]
=)
(7]

Signification

AN_H

(©)

CAN_L

CAN_SHD
CAN_GND |~
CAN_24V
Blindage

S S
c c

CAN_GND | «

Afin de garantir un raccordement de blindage et une décharge
de traction irréprochables, I'étrier de blindage doit étre appliqué.

Fournisseur

Désignation

N° article

WAGO Kontakttechnik GmbH

Module de raccordement Ethernet avec connexion
CAGE CLAMP
Module de transmission -45RJ-45

289-175

WAGO Kontakttechnik GmbH

Accessoire : étrier de blindage WAGO

790-108

Ou I’ensemble complet avec le module de raccordement et I’étrier de blindage

N° art.

Getriebebau NORD GmbH & |Module de raccordement RJ45/borne

Co.KG

278910300

Tableau 24: Module de raccordement RJ45 WAGO
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3 Affichage et utilisation

A l'état de livraison, sans interface technologique, 2 DEL (verte/rouge) sont visibles de I'extérieur.
Elles indiquent I'état actuel de I'appareil.

La DEL verte signale la présence de tension de réseau et le fonctionnement, un code de clignotement
plus rapide indique le degré de surcharge sur la sortie du variateur de fréquence.

La DEL rouge signale la présence d’erreurs ; la fréquence de clignotement correspond au code
numérique de 'erreur (voir le chapitre 6 "Messages relatifs a I’état de fonctionnement").

3.1 Groupes modulaires SK 5xxE

L’application de différents modules pour I'affichage, la commande et le paramétrage permet d'adapter
les appareils SK 5xxE, de maniéere confortable, aux exigences les plus diverses.

Afin de faciliter la mise en service, des modules d’affichage alphanumériques et de commande
peuvent étre utilisés. Pour les taches plus complexes, il est possible de sélectionner au choix
différentes connexions au PC ou au systeme d’automatisation.

L’interface technologique (Technology Unit, SK TU3-...) est insérée sur le variateur de fréquence
par I'extérieur. |l est ainsi facile d’y accéder, notamment si son remplacement est nécessaire.

DEL

rouge / vert

—manonus
-..|h 11117
=

AS-interface

Jerben

Figure 9: Groupes modulaires SK 5xxE
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3.2 Vue d'ensemble des interfaces technologiques

Les informations détaillées sur les options listées ci-apres se trouvent dans les documents concernés.

Consoles de commande

Module Désignation Description Caractéristiques N° art. Document
SK CSX-0 SimpleBox Mise en service, Affichage LED a 275900095 | BU 0500
parameétrage et 7 segments, (chapitre 3.3)
commande du 4 caractéres,
variateur de commande a un
fréquence bouton
SKTU3-CTR | ControlBox Comme SK CSX-0 Affichage LED a | 275900090 | BU 0040
+ enregistrementdes | 7 segments,
parameétres d'un 4 caractéres,
variateur clavier
SK TU3-PAR ParameterBox Comme SK CSX-0 Affichage LCD | 275900100 | BU 0040
+ enregistrement des | (éclaire¢), 4 lignes,
parameétres de 5 clavier
variateurs maximum
SK TU3-POT PotentiometerBox | Activation direction du MARQHE, 275900110 | BU 0500
VF ARRET, RIL, (chapitre 3.3.1)
0...100%
Tableau 25: Vue d'ensemble des interfaces technologiques, consoles de commande
Interfaces
Module Interface Caractéristiques N° art. Document
Protocoles de bus de terrain classiques
SK TU3-AS1 Interface AS 4 capteurs / 2 actionneurs 275900170 | BU 0090
Bornes a vis a 5/ 8 poles
SK TU3-CAO | CANopen Débit jusqu'a 1 Mbit/s 275900075 | BU 0060
Connecteur : Sub-D9
SK TU3-DEV DeviceNet Vitesse de transmission : 500 Kbit/s 275900085 | BU 0080
Bornes a vis a 5 pdles
SK TU3-IBS InterBus Vitesse de transmission: 500 Kbit/s | 275900065 | BU 0070
(2Mbit/s)
Connecteur : 2 x Sub-D9
SK TU3-PBR Profibus DP Vitesse de transmission : 1.5 Mbaud 275900030 | BU 0020
Connecteur : Sub-D9
SK TU3-PBR- | Profibus DP Vitesse de transmission : 12 Mbaud 275900160 | BU 0020
24V Connecteur : Sub-D9
Raccordement 24 VCC via la borne
Systémes de BUS basés sur Ethernet
SK TU3-ECT EtherCAT Vitesse de transmission : 100 Mbaud 275900180 | BU 0570
Connecteur : 2 x RJ45 et
Raccordement 24 VCC via la borne T1275900180
SK TU3-EIP EtherNet IP Vitesse de transmission : 100 Mbaud 275900150 | BU 2100
Connecteur : 2 x RJ45 et
Raccordement 24 VCC via la borne T1 275900150
SK TU3-PNT PROFINET 10 Vitesse de transmission : 100 Mbaud 275900190 | BU 0590
Connecteur : 2 x RJ45 et
Raccordement 24 VCC via la borne T1 275900190
SK TU3-POL POWERLINK Vitesse de transmission : 100 Mbaud 275900140 | BU 2200
Connecteur : 2 x RJ45 et

Raccordement 24 VCC via la borne

T1275900140

Tableau 26: Vue d'ensemble des interfaces technologiques, systémes de bus
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[i] Information USS et Modbus RTU

Pour la communication via USS ou Modbus RTU, aucun module optionnel n'est requis.

Les protocoles sont intégré a tous les appareils de la série SK 5xxE. Une interface est disponible via la borne X11
et - si présente - également via X7:73/74.

Le manuel BU 0050 contient une description détaillée des deux protocoles.

Autres modules optionnels

Module Interface Caractéristiques N° art. Document
SK EBGR-1 Redresseur Extension pour [l'activation directe d'un | 19140990 T1 19140990
électronique frein électromécanique, IP20, montage sur
rail.
SK EBIOE-2 Extension E/S Extension avec 4 DIN, 2 AIN, 2 DOUT et | 275900210 | TI 275900210
1 AOUT, IP20, montage sur rail, a partir du
modele SK 54xE

Tableau 27: Vue d'ensemble des interfaces technologiques, autres modules optionnels

Montage

[ﬂ Informations Montage de I'interface technologique SK TU3-...

Effectuer la mise en place ou le retrait des modules uniquement lorsqu’ils sont hors tension. Pour l'installation des
modules, utiliser exclusivement les emplacements prévus a cet effet.

Un raccordement éloigné de I'interface technologique au variateur de fréquence n’est pas possible, celle-ci doit
étre enfichée directement sur le variateur.

Le montage des interfaces technologiques doit étre effectué comme suit :

1. Couper la tension réseau, respecter le temps
d’attente.

2. Abaisser légérement ou retirer le cache des
bornes de commande.

3. Retirer le cache en appuyant sur le verrouillage,
situé sur le bord inférieur, et par un mouvement
rotatif vers le haut.

4. Installer Pinterface technologique sur le bord
supérieur et I'enclencher par une pression légére.

Veiller a ce que le contact des connecteurs soit correct et si nécessaire, les fixer avec une vis
adaptée (vis a tble de 2,9 mm x 9,5 mm comprise dans la livraison du variateur de fréquence).

5. Refermer le cache des bornes de commande.
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3.3 SimpleBox, SK CSX-0

Cette option permet de paramétrer, d'afficher et de commander le -
variateur de fréquence SK 5xxE. Lorsque le module BUS est
occupé, les données peuvent étre lues en fonctionnement actif du
BUS et le paramétrage est possible.

Caractéristiques

» Affichage par DEL a 4 chiffres et 7 segments

+ Commande mono-touche du variateur de fréquence

» Affichage du jeu de paramétres actif et de la valeur de
fonctionnement

Aprés avoir installé le module SimpleBox, effectué Ile

raccordement et appliqué la tension réseau, des traits

horizontaux apparaissent sur [l'afficheur a 4 chiffres et 7

segments. lls indiquent que le variateur de fréquence est prét a

fonctionner.

Si une valeur de fréquence de marche par a-coups est prédéfinie
dans le paramétre P113 ou P104, |'affichage clignote avec cette
valeur.

Si un ordre de marche est donné au variateur de fréquence,
l'affichage passe automatiquement sur la valeur de
fonctionnement sélectionnée dans le paramétre >Sélection
affichage< P001 (réglage par défaut = fréquence réelle). Figure 10: SimpleBox SK CSX-0

Le jeu de paramétres actuel est indiqué en codage binaire avec 2
DEL au-dessous de I'affichage.

ATTENTION Fonctionnement en paralléle des éléments de

La SimpleBox SK CSX 0 ne doit pas étre utilisé en combinaison avec le SK TU3-POT, SK TU3-CTR,
SK TU3-PAR, les unités de commande portatives SK ...- 3H et leurs variantes SK ...-3E ou la fenétre du logiciel
NORD CON . Etant donné que le méme canal de communication est utilisé par tous ces éléments, ceci pourrait
entrainer des défauts de communication.

Montage

Le module SimpleBox peut étre fixé par le haut sur n'importe quelle interface technologique (SK
TUS3...) ou sur le cache. Pour le retirer, il suffit de le tirer aprés avoir débranché la fiche RJ12 (utiliser
le levier de déverrouillage de la fiche RJ12).

Connexion

La SimpleBox est raccordée avec la fiche/le cable RJ12

(interface RS485) directement a la prise située sur le

i - . '2xRJ45 pas surSK
bord supérieur du variateur de fréquence. I 500E/505E/510E
La résistance finale de BUS pour l'interface RS485 doit s -

AT

étre placée au-dessus du commutateur DIP 1 (a
gauche).

Figure 11: Face supérieure de I'appareil avec
raccordement RJ12 / RJ45
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Fonctions de la SimpleBox

Affichage par

Lorsque le variateur de fréquence est prét a fonctionner, un affichage clignotant indique la valeur
initiale éventuellement appliquée (P104/P113 en fonctionnement par clavier). Cette fréquence est
immeédiatement activée apres la validation.

DELa7
se m:nts Pendant le fonctionnement, la valeur de fonctionnement actuellement paramétrée (sélection dans

9 P001) ou les codes d’erreurs (Chap. 6) sont affichés.
Les numéros ou les valeurs des paramétres sont indiqués pendant le paramétrage.
Les DEL signalent, dans I'affichage des paramétres fonction (P000), le jeu de paramétres
de service actuel et, lors du paramétrage, le jeu de paramétres actuel a configurer.

DEL L'affichage est & codage binaire.

O O N2 N2 N2 N

1 2 ® e 9 @ ® o 97 %
1.2 =pP1 12 =PpP2 1 2 =P3 1 s =P4

droite

Bouton, rotation a

Tourner le bouton vers la droite pour incrémenter le numéro ou augmenter la valeur du
parameétre.

gauche

Bouton, rotation a

Tourner le bouton vers la gauche pour décrémenter le numéro ou réduire la valeur du
parameétre.

briévement

Bouton, appuyer

Appuyer briévement sur le bouton = fonction "ENTREE" pour mémoriser les valeurs de
parameétres modifiées ou pour commuter entre le numéro et la valeur du parameétre.

longuement

Bouton, appuyer

En appuyant longuement sur le bouton, I'affichage passe au niveau supérieur suivant,
sans mémoriser la modification éventuelle de la valeur du paramétre.

Tableau 28: Fonctions SimpleBox SK CSX-0

Commande avec la SimpleBox

Avec la SimpleBox sur le variateur de fréquence, il est possible de commander I'entrainement lorsque
P549=1 et que I'affichage de la valeur de fonctionnement PO0O est sélectionné.

Une pression longue sur la touche démarre I'entrainement, une pression courte l'arréte. La vitesse de
rotation peut passer de la plage positive a la plage négative avec le bouton rotatif.

[i] Informations

Arrét de I'entrainement

Dans ce mode de fonctionnement, I'entrainement peut étre arrété uniquement dans I'affichage des paramétres de
fonctionnement avec la touche (appui bref) ou en coupant la tension de réseau.

BU 0500 FR-1516
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Structure des menus avec la SimpleBox
Affichage des paramétres |
el (P75 P |
= = P5--
7
P4--
1T Pl-- — po_. L= P3-- 11
(7 POO1 U I i (7LP400
~ § (P00 A P200] £ P300 I
| PO02 il i i P40 1
D P101 P201 P301 |17 1O
Wpoos | ﬂ g o I U iI
1L o L o0

P483

P114

S T

Figure 12: Structure des menus SimpleBox SK CSX-0

REMARQUE : Quelques parametres, tels que P465, P475, P480...P483, P502, P510, P534,
P701...P706, P707, P718, P740/741 et P748 disposent en outre d'autres niveaux
(tableau), dans lesquels il est possible d’effectuer d’autres réglages, par ex. :

sme P01 [== )ARRET
VALEUR

P 02 [ )ARRET

&

P220

P327

Réglage :
Fonction Maitre Valeur 1

P502

Réglage :
Fonction Maitre Valeur 2
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3.3.1 PotentiometerBox, SK TU3-POT

Avec la PotentiometerBox, le variateur de fréquence peut étre
directement commandé sur l'appareil. Pour ce faire, aucun composant
externe supplémentaire n’est requis.

Les touches permettent de démarrer, d’arréter et de changer le sens de
rotation. L'inversion des phases est obtenue par une pression longue de
3s sur les touches Démarrage ou Stop.

Le potentiométre permet de régler la consigne de fréquence souhaitée a
obtenir aprés validation (bouton vert).

Les DEL indiquent I'état du convertisseur de fréquence. En cas de défaut
inactif (DEL rouge clignotante), cette erreur peut étre acquittée avec la
touche STOP.

rv——-'-ﬁ

Remarque : La PotentiometerBox doit étre activée via le parameétre P549 « Fonction poti
box », avec le réglage {1} « Consigne de fréquence ».
Touche E/S DEMARRAGE/STOP Pour la validation et le blocage du signal de sortie.
(verte/rouge)
Potentiométre | 0...100% La fréquence de sortie est réglée entre fnin (P104) et frax
(P105) .
éteinte e Pas d’erreur
DEL rouge L
clignotante . Erreur inactive
N
allumée -8 Erreur active
&teinte Variateur de fréquence désactivé, validation avec
DEL verte la rotation a droite
clignotement 1: allumage Variateur de fréquence désactivé, validation avec
bref, extinction longue . la rotation a gauche
clignotement 2: allumage O Variateur de fréquence activé, validation avec la
bref, extinction bréve o, rotation a gauche
, o Variateur de fréquence activé, validation avec la
allumée L .
rotation a droite

BU 0500 FR-1516
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3.4 Raccordement de plusieurs appareils a un outil de paramétrage

Il est possible de communiquer avec plusieurs variateurs de fréquence via la ParameterBox ou le
logiciel NORD CON. Dans I'exemple suivant, la communication a lieu avec l'outil de paramétrage en
rassemblant les protocoles des différents appareils (max. 8) via un bus systtme commun (CAN). Les
points suivants sont a prendre en compte :

1. Structure physique du bus :
Etablir la connexion CAN (bus systéme) entre les appareils (borne : X9 et X10 (type : RJ 45))
2. Alimenter le bus CAN en électricité (24 V), établir le raccordement p. ex. via RJ45 — WAGO -

mode de raccordement (voir le chapitre 2.11 "Module de raccordement RJ45 WAGO")
3. Paramétrage

Parameétres Réglage sur le VF

N° Désignation VF1 VF2 VF3 VF4 VF5 VF6 VF7 VF8
P503 | Fonction maitre Sortie 4 (bus systeme actif)

P512 | Adresse USS 0 0 0 0 0 0 0 0

P513 | Time-out télégramme (s) 0,6 0,6 0,6 0,6 0,6 0,6 0,6 0,6
P514 | Taux transmis. CAN 5 (250 kBaud)

P515 | Adresse CAN Bus 32 | 34 | 36 | 38 | 40 | 42 | 44 | 46

Pour la validation des adresses, I'alimentation 24 V du bus CAN doit étre coupée totalement
pendant env. 30 s.

4. Raccorder l'outil de paramétrage, comme a I'habitude via RS485 (borne : X11 (type : RJ12)), au
premiervariateur de fréquence.

Conditions/Restrictions :

a. Pour exploiter toutes les fonctions, le premier variateur de fréquence (FU7) doit étre au moins
compatible avec la version de Firmware 2.2 RO (SK 54xE) ou 3.0 RO (tous les autres appareils
SK 5xxE).

b. Tous les autres variateurs de fréquence reliés de la série doivent au moins avoir la version de
Firmware 2.1 RO, pour pouvoir afficher correctement les appareils 5 a 8. Les appareils dont la
version de Firmware est antérieure a 1.8 RO ne disposent pas de la fonctionnalité requise.

c. Si NORDCON est relié a autre chose qu'un FU1, le statut de FU7 indique « non prét ». Le statut
des appareils 5 a 8 indique également « non prét » si ces appareils disposent d'une version de
logiciel antérieure a 2.1 RO.

d. Les outils de paramétrage doivent également étre compatibles avec la version de logiciel

actuelle :
NORDCON > 02.03.00.21
ParameterBox 24.5R3.
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Lorsque lalimentation en tension est appliquée au variateur de fréquence, celui-ci est prét a
fonctionner aprés quelques instants. Dans cet état, le variateur de fréquence peut étre réglé selon les
exigences de l'application, c’est-a-dire étre paramétré (voir le chapitre 5 "Parametre”).

Une fois que le personnel qualifié a effectué le paramétrage selon I'application, le moteur relié peut
étre démarre.

A DANGER Danger de mort

Le variateur de fréquence n’est pas équipé d’un interrupteur de réseau principal et reste donc constamment sous
tension, dés lors qu’il est branché sur le réseau. Un moteur relié a I'arrét peut donc également étre sous tension.

4.1 Réglages d’usine

Tous les variateurs de fréquence NORD sont préprogrammeés en usine pour les applications standard
avec des moteurs normalisés a courant triphasé a 4 péles IE1 (méme puissance et méme tension).
En cas d'utilisation de moteurs d'une autre puissance ou d'un autre nombre de péles, saisir les
données de la plaque signalétique du moteur dans les paramétres P201 a P207 du groupe de menus
>Données moteur.

REMARQUE : Toutes les données des moteurs IE1 peuvent étre prépramétrées a l'aide du
parameétre P200. Aprés l'utilisation réussie de cette fonction, ce paramétre est
remis sur 0 = Pas de changement! Les données sont chargées
automatiquement une fois dans les paramétres P201 a P209 et peuvent y étre
encore comparées avec les données de la plaque signalétique du moteur.

P200 Liste des moteurs :

\ A == B 0 = Pas de changement 8 = 0.37kW 400V
\ @? 1= Sans moteur 9= 0.50PS 460V
0 n\?’/»é( 2= 0.25kW 230V 10 = 0.55kW 230V
5‘%’ 3=0.33PS 230V 11 = 0.75PS 230V
. // 4= 0.25kW 400V 12 = 0.55kW 400V
o 5=0.33PS 460V 13 = 0.75PS 460V
| D - -
g 6S0ITAN 20V 14=0.75KW 230

7 =0.50PS 230V

EN60034
IP55 Rot. KL 16 Th.CL.F

60 Hz 460 VY

52A @

2,5 kW

cosj 0,74
1765 /min

Figure 13: Plaque constructeur du moteur
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RECOMMANDATION : Pour un fonctionnement parfait de I'entrainement, il est nécessaire de
régler le plus précisément possible les données moteur conformément
a la plaque signalétique. En particulier, une mesure de résistance
automatique du stator avec le paramétre P220 est recommandée.

Pour définir automatiquement la résistance du stator, saisir P220 = 1
et valider avec "ENTREE". La valeur convertie en résistance du
faisceau (en fonction de P207) est mémorisée dans le paramétre
P208.

4.2 Sélection du mode de fonctionnement pour la régulation du moteur

Le variateur de fréquence est en mesure de réguler des moteurs de toutes les classes d'efficacité
énergétique (IE1 a IE4). Nos moteurs sont exécutés dans les classes d'efficacité IE1 a IE3 en tant que
moteurs asynchrones, les moteurs |IE4 en revanche en tant que moteurs synchrones.

Le fonctionnement des moteurs IE4 présente de nombreuses particularités du point de vue de la
technique de régulation. Pour obtenir les meilleurs résultats, le variateur de fréquence a donc été tout
particulierement congu sur la base de la régulation des moteurs IE4 NORD, qui correspondent de par
leur construction au type de moteur synchrone a aimants permanents a l'intérieur (IPMSM - Interior
Permanent Magnet Synchronous Motor). Dans le cas de ces moteurs, les aimants permanents sont
intégrés dans le rotor. En cas de besoin, le fonctionnement d'autres modéles doit étre vérifié par
NORD. Voir également les informations techniques Tl 80-0010 "Directive de planification et de mise
en service pour les moteurs IE4 de NORD avec variateur de fréquence NORD".

4.2.1 Explication des types de fonctionnement (P300)

Le variateur de fréquence offre différents types de fonctionnement pour la régulation d'un moteur.
Tous les types de fonctionnement peuvent étre utilisés aussi bien sur un moteur asynchrone (ASM)
que sur un moteur synchrone a aimant permanent (PMSM), mais nécessitent toutefois le respect de
différentes conditions. De maniére générale, il s'agit pour toutes les méthodes de "régulations axées
sur le champ".

1. Fonctionnement VFC boucle ouverte (P300, réglage "0")

Ce type de fonctionnement est basé sur une régulation vectorielle de tension, axée sur le champ
(Voltage Flux Control Mode (VFC)). L'utilisation est possible aussi bien sur un moteur asynchrone
(ASM) que sur un moteur synchrone a aimant permanent (PMSM). Concernant le fonctionnement
de moteurs asynchrones, le terme "régulation ISD" est aussi fréquemment cité.

La régulation est effectuée sans codeur et exclusivement sur la base de paramétres fixes et de
résultats de mesure des valeurs réelles électriques. En principe, pour I'utilisation de ce type de
fonctionnement, aucun réglage spécifique des parameétres de régulation n'est requis. Toutefois, le
paramétrage de données aussi précises que possible est une condition essentielle pour un
fonctionnement de haute qualité.

Le fonctionnement du moteur asynchrone (ASM) offre en particulier la possibilité supplémentaire
de régulation d'aprés une caractéristique U/f simple. Ce fonctionnement est important si plusieurs
moteurs non couplés mécaniquement doivent fonctionner uniquement sur un variateur de
fréquence ou si la détermination des données moteur est possible de fagon relativement imprécise.
Le fonctionnement selon une caractéristique U/f est uniquement appropriée pour des taches
d'entrainement avec peu d'exigences en termes de qualité de la vitesse et de dynamisme (durées
de rampe =1s). Egalement dans le cas de machines qui de par leur construction sont trés
fortement soumises a des vibrations mécaniques, la régulation d'aprés une caractéristique U/f peut
s'avérer bénéfique. En principe, les caractéristiques U/f sont utilisées pour la régulation de
ventilateurs, d'entrainements de pompe particuliers ou également dans le cas d'agitateurs. Via les
parametres (P211) et (P212) (dans chaque cas le réglage "0"), le fonctionnement selon la
caractéristique U/f est activé.
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2.

Fonctionnement CFC boucle fermée (P300, réglage "1")

Par rapport au réglage "0" "Fonctionnement VFC boucle ouverte", il s'agit ici en principe d'une
régulation vectorielle en courant (Current Flux Control). Pour ce type de fonctionnement qui pour
ASM est identique a la désignation citée jusqu'a présent sous "régulation servo", I'utilisation d'un
codeur est indispensable. Ainsi, le comportement de vitesse exact du moteur est saisi et pris en
compte dans le calcul relatif a la régulation du moteur. La détermination de la position du rotor est
également facilitée par le codeur, la valeur initiale de la position du rotor devant étre définie en
supplément pour le fonctionnement d'un moteur synchrone a aimant permanent (PMSM). Ceci
permet une régulation encore plus précise et plus rapide de I'entrainement.

Ce type de fonctionnement offre aussi bien pour un moteur asynchrone (ASM) que pour un moteur
synchrone a aimant permanent (PMSM), les meilleurs résultats de régulation. Il est de plus
particuliérement approprié pour les applications de levage et celles nécessitant un dynamisme
maximum (durées de rampe = 0,05 s). Ce type de fonctionnement est trés intéressant avec un
moteur |E4 (efficacité énergétique, dynamisme, précision).

Fonctionnement CFC boucle ouverte (P300, réglage "2")

Le fonctionnement CFC est également possible dans le procédé boucle ouverte, autrement dit, en
fonctionnement sans codeur. Ce faisant, la saisie de vitesse et la saisie de position sont
déterminées a l'aide de "l'observateur" des valeurs de mesure et de position. Un réglage précis des
régulateurs de courant et de vitesse est également une condition de base requise pour ce type de
fonctionnement. Ce dernier est approprié en particulier pour des applications nécessitant plus de
dynamisme que la régulation VFC (durées de rampe = 0,25 s) et par exemple, aussi pour des
applications de pompe avec des couples de décollage élevés.

4.2.2 Vue d’ensemble des parameétres du régulateur

La

représentation suivante montre une vue d'ensemble de tous les paramétres qui sont importants

selon le type de fonctionnement sélectionné. Une distinction est faite entre les critéres "pertinent" et
"important" qui indiquent la précision requise du réglage de parameétre correspondant. De maniére
générale, plus les paramétres définis sont précis, plus le réglage est exact et plus les valeurs sont
élevées en ce qui concerne le dynamisme et la précision du fonctionnement de I'entrainement. Une
description détaillée des différents paramétres est disponible au chapitre 5 "Parameétre”.

"g" = Parametre sans importance "= Parametre resté sur la valeur par défaut
"= Adaptation du parametre pertinente """ = Adaptation du parametre importante
Groupe | Paramétre Type de fonctionnement
VFC boucle ouverte | CFC boucle ouverte CFC boucle fermée
ASM PMSM ASM PMSM ASM PMSM
P201 ... P209 Y V \ \ \ \
P208 ! ! ! ! ! !
P210 R N N N @ @
. P211, P212 -2 - - - - -
3 P215, P216 =W - - - - -
2 P217 Y V \ \ @ @
® P220 v v V V V V
“E’ P240 - N - N - N
8 P241 - \ - S - S
P243 - Y - \ - \
P244 - v - \ - \
P246 - V - \ - \
P245, 247 - v @ [} %} %}
€ » 5| P300 V V V V v v
Q © © | Pp301 2 2 2 2 ! !
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"g" = Paramétre sans importance = Parametre resté sur la valeur par défaut

S Adaptation du paramétre pertinente "= Adaptation du parameétre importante

Groupe Parameétre Type de fonctionnement

VFC boucle ouverte | CFC boucle ouverte CFC boucle fermée
ASM PMSM ASM PMSM ASM PMSM

P310 ... P320 [} [} \ \ \ \
P312, P313, P315, P316 a a - \ - \
P330 ... P333 - v - \ - \
P334 a a @ %} - \

= dans le cas de la caractéristique U/f : adaptation précise du paramétre importante
dans le cas de la caractéristique U/f : réglage typique "0"

4.2.3 Etapes de mise en service de la régulation du moteur

Ci-aprés, les principales étapes de mise en service sont énoncées dans l'ordre optimal. L'affectation
correcte du variateur / du moteur et le choix de la tension réseau sont des conditions préalables
requises. Des informations détaillées relatives notamment a I'optimisation des régulateurs de courant,
de vitesse et de position des moteurs asynchrones sont décrites dans le guide "Optimisation du
régulateur” (AG 0100). Des informations détaillées relatives a la mise en service et a I'optimisation
pour les moteurs synchrones a aimant permanent (PMSM) en fonctionnement CFC boucle fermée se
trouvent dans le guide "Optimisation des entrainements" (AG 0101). Veuillez vous adresser a ce sujet
a notre service d'assistance technique.

1. Effectuer le raccordement du variateur et du moteur de maniére habituelle (tenir compte de A/Y) ;
raccorder le codeur (si disponible)

2. Activer l'alimentation réseau

Appliquer le réglage d'usine (P523)

4. Sélectionner le moteur de base de la liste des moteurs (P200) (les types ASM se trouvent au début
de la liste et PMSM a la fin, avec l'indication du type (par ex. ...80T...))

5. Vérifier les données moteur (P201 ... P209) et les comparer avec les indications de la plaque
signalétique / la fiche technique pour moteur

6. Effectuer la mesure de résistance du stator (P220) > P208, P241[-01] sont mesurés, P241[-02] est
calculé. (Remarque : en cas d'utilisation d'un moteur synchrone a aimants permanents en surface
(SPMSM : Surface Permanent Magnet Synchronous Motor), la valeur de P241[-02] doit étre
remplacée par celle de P241[-01])

7. Codeur : vérifier les réglages (P301, P735)

Sélectionner le type de fonctionnement (P300)

9. Uniguement dans le cas de PMSM :

w

®

a. Tension FEM (P240) - Plaque signalétique moteur / fiche technique pour moteur

b. Déterminer / régler I'angle de réluctance (P243) (pas nécessaire dans le cas des moteurs
NORD)

c. Courant créte (P244) - fiche technique pour moteur

d. Uniqguement PMSM en fonctionnement VFC :
déterminer (P245), (P247)

e. Déterminer (P246)

10.Déterminer / régler le régulateur de courant (P312 — P316)
11.Déterminer / régler le régulateur de la vitesse (P310, P311)
12.Uniquement dans le cas de PMSM :

a. Sélectionner la régulation (P330)
b. Effectuer les réglages pour le comportement de démarrage (P331 ... P333)
c. Reéglages pour I'impulsion 0 du codeur (P334 ... P335)
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4.3 Configuration minimale des bornes de commande

La commande du variateur de fréquence via les entrées numériques et analogiques peut étre

effectuée immédiatement a I'état de livraison. Aucun réglage n’est nécessaire.

Commutation minimale

40

vo1ov |O 1
GNDov O [1]12
AN1 |O[]14
Ollle
Ol
DIN1 [© 21
Ol
Ol
Q[
Oll2s
vo15v |O [1]42
@l
@l

M

T

— . ——

Potentiométre, 10kOhm
(fonction P400 = 1)

(plage min./max. = P104/105)

Parameétres de base

Commutateur, MARCHE/ARRET

(fonction P420 = 1)

*Appareils SK5X5E :
désignation des bornes 44 au lieu de 42:
(BG) 1 a 4: 18V a 30V

(en fonction de la tension d'entrée VI)
Taille (BG)5a7:VO =24V +£25%

Si le réglage actuel du variateur de fréquence est inconnu, le chargement des données d’'usine est
1. Dans cette configuration, le variateur est préparamétré pour les

recommandé -> P523

applications standard. Si nécessaire, les parametres suivants peuvent étre adaptés avec la SimpleBox
SK CSX-0 ou la ControlBox SK TU3-CTR en option.

Affichage des parametres

o

P523

Chargement des
réglages d’usine

de fonctionnement (ou
prét a fonctionner), aprés
la mise sur réseau <—>— P 7 -
MARCHE =
¢ ) Informations P 5 -
— —— — — Paramétres
supplémentaires
Paramétres P 4 -
d’affichage -
\m\ P 1 |~ Bomes de commande
Parameétres de —=>— P 2 -
base
Données moteur ﬁ
) il
H P102 P400
@ Fct. Entrée analogique
: 3 Temps de 0...10 V —Fréquence-
Q 5 démarrage
g% 04 320s ﬁ
R o
£3 il s
=3 33 P420
E==] £ 3
) @ 54 Fct. entrée digitale 1
e ) o - MARCHE a droite -
8 Temps de freinage o 2
@ 0a320s € -
] o ¥
11 "
Fréquence mini
0 & 400Hz

Fréquence maxi
0.1 & 400Hz
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4.4 Raccordement de KTY84-130 (a partir de la version de logiciel 1.7)

La régulation du vecteur de courant de la série d’appareils SK 200E peut étre encore optimisée en
appliquant un capteur de température KTY84-130 (Rino°c)=500Q, Rin100°c)=1000Q2). L'avantage est
qu'aprés une coupure du réseau, la température du moteur est mesurée directement, ce qui permet
au VF de toujours disposer de la valeur actuelle. Par conséquent, la régulation peut atteindre a tout
moment une précision de vitesse optimale.

Affectation des raccords (exemple SK 500E, entrée analogique 2)

Rv=27k0h
voiov [QEA——— J
anoov O (112 7

x4 O [14
AN2 |O[l]16
Ollla7

Réglages des paramétres (exemple SK 500E, entrée analogique 2)

Les parameétres suivants doivent étre définis pour la fonction de KTY84-130.

1. Régler les données moteur
P201-P207 comme sur la [ PT--e
plaque signalétique - — — — —m 'ZS,;;
2. Déterminer la résistance /f{ supplémentaires
stator P208 du moteur a PO-- J
20 °C avec P220=1 Paraméres P4--
) ] . d’affichage *Ct‘;_ P 1 - P 2 - Bornier
3. Fonction entrée analogique ﬁ prameresde 1 Donmans motur <= 1T
2, P405=48 (température P00 base I P405
moteur) e P201 Fonction entrée
o, ana\ogigue 2 P405=48
4. MOde entrée ana|Oquue 2, %0 - 150°C Fréquence nominale du “emperaifmmem
P406=1 (prise en compte 10" 400Hz
des températures négatives) i Modfmi pnalgquez
5. Ajustement entrée P207 Pm:ff o
analogique 2 : P407= 1,54 Vv Couplage étoile/triangle P4 O 7
et P408= 2,64 \" (aveC RV: j E Ajustement de I'entrée
2,7kQ) P208 Pa07= 154
6. Adaptation de la constante e an000 1T
de temps : P409=400ms 1T P408
(valeur maximale de la M ioaaue "
constante de temps du filtre) .denml?ca%nzpagméne 11
P220=1/2
7. Controle de la température - P409
du moteur : P001=23 Filtre entréo analogique 2
(affichage de la température,
affichage des paramétres de
fonction SK TU3-CTR / SK
CSX-0)
(il Informations Plages de température

La surchauffe du moteur est simultanément surveillée.Si la température atteint 155°C (seuil identique & celui de
la sonde), 'entrainement est désactivé et le message d’erreur E002 apparait.

Pour la détermination de la résistance du stator de moteur, la plage de températures de 15 ... 25°C doit étre
respectée.
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(il Informations Tenir compte de la polarité

Les capteurs KTY sont des semi-conducteurs polarisés en sens direct. Pour cela, I'anode doit étre raccordée au
contact "+" de I'entrée analogique. La cathode doit étre raccordée a la terre ou au contact "-" relié a la terre de
I'entrée analogique.

Si cette consigne n'est pas respectée, des erreurs de mesure peuvent en résulter. Une protection du bobinage
moteur n'est ainsi plus garantie.

4.5 Addition et soustraction de fréquence via les boitiers de commande

(a partir de la version de logiciel 1.7)

Si le paramétre P549 (fonction Potentiometerbox) est défini sur le réglage 4 « Addition fréquence » ou
5 « Soustraction freq », le ControlBox ou le ParameterBox permet d'ajouter ou de soustraire une

valeur au moyen des touches de valeurs @ et @

Si la touche ENTRER @ est actionnée, la valeur est mémorisée dans P113. Au prochain démarrage,
la valeur sera aussitét ajoutée ou soustraite.

Dés que le variateur est autorisé, le ControlBox passe a l'affichage des parameétres de fonction. Avec
le ParameterBox, seule la modification de valeur a I'affichage des paramétres de fonction est possible.
Avec le ControlBox, un paramétrage n'est plus possible a I'état autorisé. Une autorisation via le
ControlBox ou le ParameterBox n'est plus possible non plus dans ce mode, méme si P509 = 0 et
P510=0.

Remarque : Pour activer ce mode avec le ParameterBox, actionner la touche STOP @ une fois.
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5 Parametre

Chaque variateur de fréquence est préréglé en usine pour un moteur de méme puissance. Tous les
paramétres sont réglables "en ligne". Pendant le fonctionnement, quatre jeux de paramétres
commutables sont disponibles. Tous les paramétres sont visibles a I'état de livraison, mais peuvent
étre partiellement masqués avec le paramétre P0O03.

ATTENTION Défauts de fonctionnement

Etant donné que les paramétres dépendent les uns des autres, il peut arriver que des données internes soient
momentanément invalides, ce qui provoque des dysfonctionnements. Par conséquent, pendant le
fonctionnement, il est impératif de traiter uniquement les jeux de parameétres inactifs ou les paramétres non
critiques.

Les paramétres sont regroupés dans différents groupes. Le premier chiffre du numéro de parametre
caractérise I'appartenance a un groupe de menus :

Groupe de menus art. Fonction principale
Affichage des | (PO--)
paramétres de Permet la sélection de I'unité physique de la valeur d’affichage.
fonction

Parameétres de base (P1--) Contiennent les réglages de base des variateurs de fréquence, par ex. le
comportement d’activation/désactivation, et sont suffisants, avec les
données moteur, pour les applications standard.

Données moteur (P2--) Réglage des données spécifiques au moteur, important pour la régulation
du courant ISD et le choix de la courbe caractéristique via le réglage de
boost dynamique et statique.

P'arame.tres de f (P3--) Réglage des paramétres des régulateurs (régulateur du courant, régulateur

régulation . . . . . .

. i de la vitesse de rotation, etc.), lors de la réduction de la vitesse de rotation.

(a partir de SK 520E)

Bornes de commande | (P4--) Echelonnage des entrées et sorties analogiques, détermination de la
fonction des entrées numériques et des sorties de relais, ainsi que des
parameétres du régulateur PID.

Paramétres (P5--) Fonctions traitant par ex. [linterface, la fréquence d’impulsion ou

supplémentaires I'acquittement des défauts.

Positionnement (P6--) Réglage de la fonction de positionnement. Détails : Dans le manuel BU

(a partir de SK 53xE) 0510.

Informations (P7--) Pour l'affichage des valeurs de fonctionnement actuelles, des anciens
messages d’erreur, des messages d’état des appareils ou de la version du
logiciel.

Parameétres format | -01 Certains parameétres sont programmables ou lisibles sur plusieurs niveaux

tableau (Tableau). Aprés la sélection du parameétre, il est nécessaire de

-XX sélectionner ici le niveau tableau en plus.
[i] Information Paramétre P523

Avec le parametre P523, le réglage d'usine de tous les paramétres peut étre chargé a tout moment. Cela peut
étre utile, par exemple, lors de la mise en service d’'un variateur de fréquence dont les paramétres ne coincident
plus avec le réglage d’usine.

Tous les réglages des paramétres actuels sont perdus, lorsque P523 = 1 est défini et validé avec "ENTREE".

Pour la sauvegarde des réglages actuels, ceux-ci peuvent étre transmis préalablement dans la mémoire de la
ControlBox (P550=1) ou ParameterBox.
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Disponibilité des paramétres

Dans certaines configurations, les paramétres sont contraints a des conditions particuliéres. Dans les
tableaux suivants, tous les paramétres sont répertoriés avec les remarques correspondantes.

{ﬁ.ﬁgkmsger JIung} Finstellwert! Beschreibung / Hinweis Sunanisor F'arzj;néter-
P401 \L/ 01} ) ( : ) @
Mndus;-..lualqg-Eln. b SK 520K d .
[-06] (Modus Analogeingang )

In diesem F’arrrwird bestimmt, wie der Frequenzumrichter auf ein Analogsignal, das den 0%

0.5
{alle U}@® Abgleich (P40, rschreitet, reagieren soll.

Numéro du parametre

Valeurs dans le tableau

Texte du paramétre ; en haut : Affichage P-Box, en bas : Signification
Particularités (ex. : disponible uniquement a partir du modéle SK 520E)
Les paramétres Superviseur (S) dépendent du réglage dans P003
Paramétres dépendant du jeu de paramétres (P), sélection dans P100
Plage de valeurs du parameétre

Description du paramétre

Valeur par défaut (réglage d'usine) du paramétre

OCOoO~NOGRAWN-=

Affichage des paramétres format tableau

Certains paramétres ont la possibilité d'illustrer des réglages ou des
apergus sur plusieurs niveaux (‘Tableau'). Pour cela, le niveau Tableau ParameterBox SK TU3-PAR
s'affiche aprés la sélection de I'un de ces paramétres, et doit ensuite étre
sélectionné.

En cas d'utilisation de la ControlBox, le niveau Tableau est représenté par
. La possibilité de sélection du niveau Tableau apparait dans la
ParameterBox (image de droite) en haut a droite.

U,
En cas de paramétrage avec la ControlBox SK TU3-CTR : @ (O (> (&)

‘ E : ENTREE = Réglage :
P5 O 2 | ENTREE P 0 1 | ARREI_ Fonction Maitre Valeur 1
IIVALEué b E———
(e > S| Regeoe: - E
P 02 ARRET| | Fonciion Maitre Valeur
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Affichage paramétres fonction

Abréviations utilisées :

. VF = Variateur de fréquence

. SW = Version du logiciel, indiquée dans P707.

. S = Paramétres Superviseur ; la visibilité de ces paramétres dépend du réglage de P003.
Parameétres Jeu de
{Réglage par Valeur de réglage / description / remarque Superviseur R
défaut} paramétres

Affichage des paramétres de

P000 fonction
(Affichage des paramétres de fonction)
0.01 ... 9999 Dans les consoles de paramétrages avec un affichage a 7 segments (par ex. SimpleBox), la valeur

de fonctionnement sélectionnée dans le paramétre P001 est affichée en ligne.

Selon les besoins, des informations importantes sur I'état de fonctionnement de I'entrainement

peuvent étre lues.

P001 Séleqtion affichage
(Sélection de 'affichage)

0..65 Sélection de l'affichage des paramétres de fonction d'une console de paramétrage avec affichage a 7

{0} segments (par ex. : SimpleBox)
0= Fréquence réelle [Hz] Fréquence de sortie actuellement délivrée
1= Vitesse [1/min] Vitesse calculée
2= Consigne de fréquence [Hz] Fréquence de sortie correspondant a la valeur de consigne
appliquée. Elle ne doit pas correspondre obligatoirement a la
fréquence de sortie actuelle
3= Intensité [A] Courant de sortie actuel mesuré
4 = Intensité de couple [A] Courant de sortie générant le couple
5= Tension [V CA] Tension alternative actuelle délivrée a la sortie de I'appareil
6 = Tension Bus continu [V CC] La “Tension de bus continu“ est la tension continue interne du
VF. Elle dépend entre autres de lintensité de la tension du
réseau.
= Cos Phi Valeur actuelle du facteur de puissance
8 = Puissance apparente [kVA] Puissance apparente actuelle calculée
= Puissance active [kW] Puissance réelle actuelle calculée

10 = Couple [%] Couple actuel calculé

11 = Champs [%] Champ actuel calculé dans le moteur

12 = Les heures de marche [h] Durée d'application de la tension réseau sur l'appareil

13 = Les heures de valid. [h] "Heures de validation” : il s'agit de la durée pendant laquelle le
VF est validé.

14 = Entrée Analogique 1 [%)] Valeur actuelle disponible a I'entrée analogique 1 de I'appareil

15 = Entrée Analogique 2 [%)] Valeur actuelle disponible a I'entrée analogique 2 de I'appareil

16= ...18 réservé, POSICON

19 = Temp. du radiateur [°C] Température actuelle du dissipateur

20 = Taux util. moteur [%)] Charge moyenne du moteur, basée sur les données moteur
connues (P201 a P209)

21 = Taux util. Rfreinage [%)] Le "Taux d'utilisation de la résistance de freinage" correspond a
la charge moyenne de la résistance de freinage, basée sur les
données de résistance connues (P556...P557)

22 = Température piéce [°C] Température interne actuelle de 'appareil (SK 54xE / SK 2xxE)

23 = Température moteur Mesure par le biais de KTY-84
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24= ..29 réservé
30= Valeur consig. act. MP-S "Valeur de consigne actuelle de la fonction du potentiometre du
[Hz] moteur avec mémorisation" : (P420...=71/72). Cette fonction
permet de lire la valeur de consigne ou de la définir
préalablement (lorsque I'entrainement est arrété).
31= ..39 réservé
40 = PLC-Valeur Ctribox Mode de visualisation pour la communication PLC
41 .. 59 réservé, POSICON
60 = Ident. R. Stator Résistance de stator déterminée par la mesure (P220)
61 = Ident. R. Rotor Résistance du rotor déterminée par la mesure ((P220) fonction 2)
62 = Ident.Perte L Stator Inductance de fuite déterminée par la mesure ((P220) fonction 2)
63 = Ident. L Stator Inductance déterminée par la mesure ((P220) fonction 2)
65 = réservé
Facteur d'affichage
P002 , 9 s
(Facteur d'affichage)
0.01 ... 999.99 La valeur de fonctionnement définie dans le paramétre P001 >Sélection de l'affichage< est
{1.00} multipliée par le facteur d’échelonnage et affichée dans P0O00 >Affichage des paramétres de
fonction<.
Il est donc possible d’afficher des valeurs de fonctionnement spécifiques a I'application, par ex. le
débit.
P003 Superviseur-Code
(Superviseur-Code)
0...9999 0 = les paramétres du superviseur ne sont pas visibles.

{1}

1 = tous les paramétres sont visibles.
2 = seul le groupe de menus 0 >Affich. mode op.< (P000 et PO03) est visible.
3 ... 9999, comme avec la valeur de réglage 2.

[i] Informations

Affichage via NORD CON

Si le paramétrage est effectué via le logiciel NORD CON, les réglages 2 a 9999 se comportent

comme le réglage 0.

Parameétres de base

Parameétres Jeu de
{Réglage par Valeur de réglage / description / remarque Superviseur R
défaut) parameétres
rametr

P100 Jeu de pa g etres S

(Jeu de paramétres)
0a3 Sélection du jeu de parameétres a définir. 4 jeux de paramétres sont disponibles. Les paramétres
{0} auxquels différentes valeurs peuvent également étre attribuées dans les 4 jeux de paramétres,

sont affectés de la mention "selon le jeu de paramétres" et dans les descriptions suivantes, ils
sont mis en évidence dans I'en-téte par un "P".

La sélection du jeu de parametres de fonctionnement est effectuée via des entrées digitales
paramétrées ou la commande de BUS.

Lors d’'une validation via le clavier (SimpleBox, ControlBox, PotentiometerBox ou ParameterBox),
le jeu de parametres de fonctionnement correspond au réglage de P100.
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P101 Copie jeu paramétres S
(Copie du jeu de parameétres)
0a4 Aprés la validation avec la touche OK/ENTREE, le jeu de paramétres sélectionné dans P100
{0} >Jeu de parametres< est copié dans le jeu de paramétres dépendant de la valeur choisie ici.
0 = Pas de copie
1 = Copie vers le jeu de parameétres 1 : Copie du jeu de paramétres actif vers le jeu de
parameétres 1
2 = Copie vers le jeu de paramétres 2 : Copie du jeu de parameétres actif vers le jeu de
parameétres 2
3 = Copie vers le jeu de paramétres 3 : Copie du jeu de paramétres actif vers le jeu de
parameétres 3
4 = Copie vers le jeu de paramétres 4 : Copie du jeu de paramétres actif vers le jeu de
parameétres 4
P102 Temps d’accélération P
(Temps d’accélération)
04320.00 s Le temps d’accélération correspond a la croissance linéaire de la fréquence de 0 Hz jusqu’a la
{2.00} fréquence maximale réglée (P105). Si la valeur de consigne actuelle est <100 %, le temps

{5.00} = 45 kW

d’accélération baisse de maniere linéaire selon la valeur de consigne réglée.

Le temps d’accélération peut étre prolongé dans certaines circonstances, par ex. en cas de
surcharge du VF, de retard de la valeur de consigne, d’arrondissement ou si la limite d’intensité
est atteinte.

REMARQUE :

il est nécessaire de tenir compte du paramétrage de valeurs judicieuses. Un paramétrage
P102 = 0 n’est pas autorisé pour les entrainements !

Remarques sur la pente de la rampe :

L'inertie de la masse du rotor est un facteur important pour la détermination de la pente possible
de la rampe.

Une rampe trop en pente peut par conséquent entrainer un "décrochage" du moteur.

Des rampes extrémement en pente (par ex. : 0 —50 Hz en <0,1s) doivent en principe étre
évitées car elles sont susceptibles d’'endommager le variateur de fréquence.

P103 Temps de décélération P
(Temps de décélération)

04320.00 s Le temps de décélération correspond a la réduction linéaire de la fréquence a partir de la

{2.00} fréquence maximale réglée (P105) jusqu’a 0 Hz. Si la valeur de consigne actuelle est <100 %, le

{5.00} = 45 kW

temps de décélération est réduit d’autant.

Le temps de décélération peut étre prolongé dans certaines circonstances, par ex. avec le >Mode
de déconnexion< (P108) sélectionné ou >Arrondissement de rampe< (P106).

REMARQUE :

il est nécessaire de tenir compte du paramétrage de valeurs judicieuses. Un paramétrage
P103 = 0 n’est pas autorisé pour les entrainements !

Remarques sur la pente de la rampe : voir le parametre (P102)
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P104 Fréquence minimum P
(Fréquence minimum)
0.0 2400.0 Hz La fréquence minimale est la fréquence livrée par le VF, dés lors qu'il regoit un ordre de marche
{0.0} et qu’aucune autre valeur de consigne n’est disponible.
En combinaison avec d’autres valeurs de consigne (par ex. une valeur de consigne analogique
ou des fréquences fixes), celles-ci sont ajoutées a la fréquence minimale réglée.
Cette fréquence n’est pas atteinte si
a. laccélération a lieu a partir de la vitesse zéro de I'entrainement.
b. le VF estinhibé ; la fréquence baisse jusqu’a la fréquence minimale absolue (P505), avant
le verrouillage.
c. le VF inverse sa marche ; I'inversement du champ rotatif a lieu au niveau de la fréquence
minimale absolue (P505).
Cette fréquence peut ne pas étre atteinte durablement, si lors de I'accélération ou de la
décélération la fonction "Maintien de fréquence" (fonction entrée digitale = 9) est exécutée.
P105 Fréquence maximum P
(Fréquence maximum)
0.1...400.0 Hz C’est la fréquence fournie par le VF aprés sa validation et lorsque la valeur de consigne maximale
{50.0} est atteinte, telle que par ex. la valeur de consigne analogique correspondant a P403, une

fréquence fixe correspondante ou un maximum via la ControlBox.

Cette fréquence ne peut étre dépassée que par la compensation de glissement (P212), la

fonction « Maintien de fréquence » (fonction entrée numérique = 9) et le passage dans un autre

jeu de paramétres avec fréquence maximale faible.

Les fréquences maximales sont soumises a certaines restrictions, p. ex.

* Restrictions en mode shuntage,

* Prise en compte avec les vitesses mécaniques autorisées,

+ PMSM: Limitation de la fréquence maximum a une fréquence nominale légérement
supérieure au montant disponible. Ce montant s'obtient avec les données moteur et la tension
d'entrée.
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P106 Arrondissement rampe P
(Arrondissement rampe)

0a100 % Ce paramétre permet d’obtenir un arrondissement de la rampe d’accélération et de décélération.

{0} Il est nécessaire pour les applications concernées par une modification douce mais dynamique de

la vitesse de rotation.

L’arrondissement est effectué a chaque modification de la valeur de consigne.
La valeur a régler est basée sur les temps d’accélération et de décélération réglés, sachant que

les valeurs <10% n’ont aucune influence.

Pour le temps total d’accélération et de décélération, y compris I'arrondissement, les résultats

suivants sont obtenus :

10 — 100% de P103

t . P106 [%)]
total ACCELERATION — 'P102 ™ tP102 "™ 5 50/
t _+ .. P106 [%]
total DECELERATION P103 = P03 100%
, de de
Fréquence
de sortie 10 — 100% de P102
Fréquence | - |- - |
de consigne

—» P102 =

— P103 =

Temps
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P107 Temps réaction frein p
(Temps de réaction du freinage)

0a250s De par leur conception, les freins électromagnétiques ont un temps de réaction retardé. Cela peut

{0.00} induire des effondrements de charge sur les applications de levage, car le frein gére la charge de

maniére temporisée.
Le temps de réaction doit étre pris en compte en réglant le parametre P107.

Durant I'écoulement de ce temps de réaction réglable, le variateur de fréquence délivre la
fréquence minimale absolue réglée (P505) et empéche ainsi le démarrage contre le frein et les
effondrements de charge a I'arrét.

Si une durée > 0 est définie dans P107 ou P114, au moment de la mise en marche du VF, le
niveau du courant de magnétisation (courant magnétique) est contrélé. Si un courant de
magnétisation suffisant est disponible, le VF reste en état de magnétisation et le frein moteur
n'est pas ventilé.

Dans ce cas, pour obtenir la coupure et un message d’erreur (E016),

3.

Voir aussi le paramétre P114 >Arrét tempo freinage<.

[i] Informations

Activation du frein

Pour l'activation du frein électromagnétique (surtout sur les dispositifs de levage), un relais
interne doit étre utilisé (fonction 1, frein externe (P434/441)). La fréquence minimale absolue
(P505) ne doit pas étre inférieure a 2,0 Hz.

Recommandation :

Dispositif de levage avec frein sans réduction de la vitesse de rotation

P114=0.02..04s*

P107 =0.02..04 s *

P201 a P208 = données moteur
P434 = 1 (Frein externe)
P505=23a4Hz

pour un démarrage en toute
sécurité

P112 = 401 (Arrét)

P536 = 2.1 (Arrét)

P537 =150 %

P539 = 2/3 (Contrdle Isp)

contre les effondrements de
charge

P214 =50 & 100 % (Dérivation)

* Valeurs de réglage (P107/114) en
fonction du type de frein et de la taille du
moteur. A des niveaux de faible
puissance (< 1,5kW) des valeurs
inférieures sont valables pour des cotes
plus élevées de puissance (> 4,0 kW)
sont des valeurs plus élevées.

Fréquence
de sortie

P505

Signal MARCHE

Signal ARRET

Frein ventilé

Temps

= P114 [=—
ou

P107 si P114=0

= P107 =
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P108 Mode de,conngxmn s P
(Mode de déconnexion)

0..13
{1}

Ce parametre définit la maniére de réduire la fréquence de sortie apres le "blocage" (validation de
régulation 2> bas).

0 = Tension inhibée : Le signal de sortie est coupé sans délai. Le VF ne délivre plus aucune
fréquence de sortie. Le moteur ne décélére que par frottement mécanique. La remise en
marche immédiate du VF peut entrainer un message d'erreur.

1 = Décélération : la fréquence de sortie actuelle est réduite avec le temps de décélération
restant de P103/P105. Aprés I'exécution de la rampe s'effectue l'injection CC (— P559).

2 = Rampe délai : comme 1 "Rampe", mais la rampe de freinage est prolongée avec le
fonctionnement avec alternateurs, ou la fréquence de sortie est augmentée avec le
fonctionnement statique. Cette fonction peut, dans certaines conditions, empécher la
coupure de surtension ou réduire la puissance de perte au niveau de la résistance de
freinage.

REMARQUE : cette fonction ne doit pas étre programmée lorsqu’'un freinage défini
est nécessaire, par ex. sur les dispositifs de levage.

3 = Freinage a CC : le VF passe automatiquement sur la valeur de courant continu
présélectionnée (P109). Ce courant continu est délivré pour le >Temps de freinage CC ON<
(P110) restant. Selon le rapport de la fréquence de sortie actuelle par rapport a la fréquence
maximale (P105), le >Temps de freinage CC ON< est réduit. Le moteur s’arréte dans un
intervalle dépendant de I'application. Celui-ci dépend du moment d’inertie de la charge, du
frottement et du courant CC réglé (P109).

Dans ce type de freinage, aucune énergie n’est redistribuée au variateur de fréquence, les
pertes calorifiques apparaissent surtout dans le rotor du moteur.

Pas pour les moteurs synchrones a aimant permanent (PMSM) !

4 = Distance frein. const., "Distance de freinage constante” : la rampe de freinage se met en
marche de maniére temporisée, lorsque la fréquence de sortie maximale (P105) n'est pas
utilisée. Cela provoque une distance d’arrét similaire a partir de fréquences actuelles
différentes.

REMARQUE : cette fonction n’est pas utilisable en tant que fonction de
positionnement. Ne pas combiner cette fonction avec un arrondissement de
rampe (P106).

5 = Freinage combiné, "Freinage combiné" : selon la tension de bus continu (UZW) actuelle, une
tension de fréquence élevée est appliquée a I'oscillation fondamentale (uniquement en cas
de caractéristique linéaire, P211 = 0 et P212 = 0). Le temps de décélération (P103) est
respecté si possible. > échauffement supplémentaire dans le moteur !

Pas pour les moteurs synchrones a aimant permanent (PMSM) !
6 = Rampe quadratique : la rampe de freinage n’a pas un déroulement linéaire, mais tombe de
maniére quadratique.
7 = Rampe quad. avec tempo., "Rampe quadratique avec temporisation" : combinaison des
fonctions 2 et 6.
8 = Rampe quad. avec frein "Rampe quadratique avec frein" : combinaison des fonctions 5 et 6.
Pas pour les moteurs synchrones a aimant permanent (PMSM) !

9 = Accélération const., "Accélération constante" : ne s’applique que dans la plage
d’affaiblissement du champ ! L’entrainement continue a étre accéléré ou freiné avec la
puissance électrique constante. Le déroulement des rampes dépend de la charge.

10 = Calculateur distance : course constante entre la fréquence / vitesse actuelles et la
fréquence de sortie minimale réglée (P104).

11 = Accélération const. a.temp, "Accélération constante avec temporisation” : combinaison de
2et9

12 = Accélération const. mode3, "Accélération constante mode 3" : comme 11 avec réduction
supplémentaire de la charge du hacheur de freinage

13 = Délai de déconnexion, "Délai de déconnexionl]
" comme 1 "Rampe", toutefois I'entrainement reste sur la fréquence minimale absolue
réglée (P505), pendant la durée définie dans le paramétre (P110), avant que le frein ne
s’enclenche.
Exemple d'application : nouveau positionnement lors de la commande de grue.
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P109 Courant freinage CC S p

(Courant de freinage CC)

0...250 % Réglage du courant pour les fonctions de freinage en courant continu (P108 = 3) et de freinage
{100} combiné (P108 = 5).

La valeur de réglage correcte dépend de la charge mécanique et du temps d’arrét souhaité. Une

valeur de réglage élevée peut entrainer un arrét plus rapide des charges importantes.

Le réglage 100% correspond a la valeur de courant définie dans le paramétre P203 >Intensité

nominale<.

REMARQUE : le courant continu (0 Hz) que le VF peut délivrer est limité. Cette valeur est
indiquée dans le tableau du chapitre (chapitre 8.4.3), colonne 0 Hz. Pour le réglage
de base, cette valeur limite est de 110 %.

Freinage a CC : pas pour les moteurs synchrones a aimant permanent (PMSM) !

P110 Temps Frein CC ON S p

(Temps de freinage CC ON)

0.00 ...60.00 s C’est le temps appliqué au moteur dans la fonction de "freinage a courant continu”" sélectionnée
{2.00} dans le parametre P108 (P108 = 3), avec l'intensité sélectionnée dans le paramétre P109.

Selon le rapport de la fréquence de sortie actuelle par rapport a la fréquence maximale (P105), le

>Temps de freinage CC ON< est réduit.

L’écoulement du temps commence avec la validation et peut étre interrompu par une nouvelle

validation.

Freinage a CC : pas pour les moteurs synchrones a aimant permanent (PMSM) !

P111 Gain P limite couple S p

(Gain P de limite de couple)

253400 % Agit directement sur le comportement de I'entrainement au niveau de la limite du couple. Le
{100} réglage de base de 100% est suffisant pour la plupart des taches de I'entrainement.

En cas de valeurs trop élevées, I'entrainement tend a vibrer lorsqu’il atteint la limite de couple. En

cas de valeurs trop faibles, la limite de couple programmée peut étre dépassée.

P112 Limite d'intensité de couple S p

(Limite d'intensité de couple)

25 ... 400 % =401
{401}

Avec ce parameétre, il est possible de régler une valeur limite pour le courant générant le couple.
Ceci peut empécher une surcharge mécanique de I'entrainement. Toutefois, ce paramétre ne
permet pas d’assurer une protection en cas de blocage mécanique (avancée sur le bloc). Il n'est
pas possible d’utiliser un dispositif antipatinage comme protection.

La limite d’intensité du couple peut aussi étre réglée en continu via une entrée analogique. La
valeur de consigne maximale (voir Ajustement 100%, P403 / P408) correspond & la valeur de
réglage dans P112.

La valeur limite 20% de l'intensité du couple est le minimum atteint, méme avec une valeur de
consigne analogique faible (P400/405 = 2). En mode servo avec P300 =1, on applique
toutefois :

» jusqu'au logiciel Version 1.9 : pas sous 10 %

» a partir du logiciel Version 2.0 : plus de restrictions (possible a partir de 0 % du couple) !

401 = ARRET correspond & la coupure de la limite d’intensité du couple ! C’est en méme temps
le réglage de base du VF.

REMARQUE : Sur les applications a dispositif de levage, éviter absolument toute limitation du
couple !
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P113 Marche par a-coups S P
(marche par a-coups)

-400.0 ... 400.0 Hz En cas d'utilisation de la ControlBox ou ParameterBox pour la commande du VF, la marche par

{0.0} a-coups correspond a la valeur initiale aprés validation réussie.

Modification de Ila Alternativement, lors de la commande via les bornes de commande, il est possible de déclencher

fonction a partir de la

version de
1.7

logiciel

la marche par a-coups via I'une des entrées numériques.

Le réglage de la marche par a-coups peut étre effectué directement par le biais de ce paramétre
ou, lorsque le VF est validé via la commande du clavier, en appuyant sur la touche ENTRER. La
fréquence de sortie actuelle est dans ce cas reprise dans le parameétre P113 et est alors
disponible lors d’'un nouveau démarrage.

REMARQUE : a partir de la version de logiciel V1.7 RO :

L'activation de la marche par a-coups via l'une des entrées digitales a pour effet de
couper la télécommande en mode bus. En outre, les consignes de fréquences en
cours ne sont plus prises en compte.
Exception : consignes analogiques traitées via les fonctions Addition fréquence et
Soustraction freq.

jusqu'a la version de logiciel V1.6 R1 :
Les valeurs de consigne prédéfinies via les bornes de commande, par ex. la marche
par a-coups, les fréquences fixes ou la valeur de consigne analogique, sont

ajoutées avec le bon signe. La fréquence maximale réglée (P105) ne peut a cet effet
pas étre dépassée, et la fréquence minimale (P104) est au moins atteinte.

P114

Arrét tempo freinage S P
(Arrét de temporisation de freinage)

04250s
{0.00}

De par leur conception, les freins électromagnétiques ont un temps de réaction retardé lors de la
ventilation. Cela peut provoquer un démarrage du moteur contre le frein encore arrété, d'ou une
panne du VF avec un message de surintensité.

Cette durée de ventilation peut étre prise en compte par le parametre P114 (commande des
freins).

Dans l'intervalle de ventilation réglable, le variateur de fréquence livre la fréquence minimale
absolue paramétrée (P505) et empéche ainsi le démarrage contre le frein.

Voir aussi le paramétre >Temps de réaction du freinage< P107 (exemple de réglage).
REMARQUE :

si la durée de ventilation du frein est réglée sur "0", P107 correspond a la durée d’incidence et au
temps de réaction du frein.
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Données moteur / paramétres des courbes caractéristiques

Parametres Jeu de
{Réglage par Valeur de réglage / description / remarque Superviseur |
défaut) parameétres
P200 Liste des moteurs P

(Liste des moteurs)
0..73 Avec ce parameétre, il est possible de modifier le réglage d'usine des données moteur. Par défaut,
{0} un moteur standard triphasé asynchrone IE-1 a 4 poles est réglé dans les parametres P201 a P209

avec la puissance nominale du VF.

En sélectionnant l'un des chiffres possibles et en confirmant avec la touche ENTREE, tous les
parameétres de moteur (P201 a P209) sont adaptés a la puissance standard. Les données moteur
se basent sur le moteur standard triphasé a 4 pdles. Les données moteur se basent sur le moteur
standard triphasé a 4 podles. Les données des moteurs IE4 sont indiquées dans la derniére partie
de la liste.

REMARQUE :

étant donné que P200 est de nouveau = 0 apres confirmation de la saisie, le contréle du moteur
réglé peut avoir lieu via le parametre P205.

[i] Informations Moteurs IE2/IE3

En cas d'utilisation des moteurs IE2/IE3, les données moteur dans P201 ... P209 doivent étre
adaptées aux données de la plaque signalétique du moteur aprés avoir sélectionné le moteur
IE1 (P200).
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0= Pas de changement

1= Sans moteur : avec ce réglage, le VF fonctionne sans régulation du courant,
compensation de glissement ni durée de prémagnétisation. Il est donc déconseillé pour
les applications a moteur. Les applications possibles sont les fours a induction ou autres
applications a bobines ou transformateurs. Les données moteur suivantes sont définies :
50.0 Hz /1500 rpm / 15.0 A/ 400 V / 0.00 kW / cos ¢=0.90 / étoile / Rs 0.01 Q@ /

Ivipe 6.5 A

2= 025kW 230V | 32= 4,0 kW 230V 62= 90,0 kW 400V 92= 1,00kW 115V

3= 0,33PS 230V 33=  50PS 230V 63= 120,0 PS 460V 93= 4,0 PS 230V

4= 025kW 400V | 34= 4,0 kW 400V 64= 110,0 kW 400V 94= 4,0 PS 460V

5= 0,33PS 460V 35= 5,0 PS 460V 65=  150,0 PS 460V 95=  0,75kW 230V 80T1/4

6= 0,37kW 230V 36=  55KkW 230V 66= 132,0 kW 400V 96= 1,10kW 230V 90T1/4

7= 0,50PS 230V 37=  7,5PS 230V 67= 180,0 PS 460V 97= 1,10kW 230V 80T1/4

8= 0,37kW 400V 38=  55KkW 400V 68= 160,0 kW 400V 98= 1,10kW 400V 80T1/4

9= 0,50PS 460V 39=  7,5PS 460V 69= 220,0 PS 460V 99=  1,50kW 230V 90T3/4
10= 0,55kW 230V 40=  7,5kW 230V 70= 200,0 kW 400V 100=  1,50kW 230V 90T1/4
1= 0,75PS 230V 41= 10,0 PS 230V 71= 270,0 PS 460V 101= 1,50kW 400V 90T1/4
12= 0,55kW 400V 42=  7,5kW 400V 72= 250,0 kW 400V 102= 1,50kW 400V 80T1/4
13= 0,75PS 460V 43= 10,0 PS 460V 73= 340,0 PS 460V 103= 2,20kW 230V 100T2/4
14= 0,75kW 230V 44= 11,0 kW 400V 74= 11,0 kW 230V 104= 2,20kW 230V 90T3/4
15= 1,0 PS 230V 45= 15,0 PS 460V 75= 15,0 PS 230V 105= 2,20kW 400V 90T3/4
16= 0,75kW 400V 46= 15,0 kW 400V 76= 15,0 kW 230V 106 = 2,20kW 400V 90T1/4
17= 1,0 PS 460V 47= 20,0 PS 460V 77= 20,0 PS 230V 107 = 3,00kW 230V 100T5/4
18= 1,1 kW 230V 48= 18,5 kW 400V 78= 18,5 kW 230V 108 = 3,00kW 230V 100T2/4
19= 15PS 230V 49= 250 PS 460V 79= 250 PS 230V 109=  3,00kW 400V 100T2/4
20=  1,1kW 400V 50= 22,0 kW 400V 80= 22,0 kW 230V 110= 3,00kW 400V 90T3/4
21=  1,5PS 460V 51= 30,0 PS 460V 81= 30,0 PS 230V 1M1= 4,00kW 230V 100T5/4
22= 1,5kW 230V 52= 30,0 kW 400V 82= 30,0 kW 230V 112= 4,00kW 400V 100T5/4
23= 2,0 PS 230V 53= 40,0 PS 460V 83= 40,0 PS 230V 113= 4,00kW 400V 100T2/4
24=  1,5KkW 400V 54= 37,0 kW 400V 84= 37,0 kW 230V 114= 550kW 400V 100T5/4
25= 2,0 PS 460V 55= 50,0 PS 460V 85= 50,0 PS 230V 15=
26=  2,2kW 230V 56= 45,0 kW 400V 86= 0,12kW 115V 116 =
27= 3,0 PS 230V 57= 60,0 PS 460V 87= 0,18kW 115V 17=
28= 2,2kW 400V 58= 55,0 kW 400V 88= 0,25 kW 115V 118 =
29= 3,0 PS 460V 59= 750 PS 460V 89= 0,37kW 115V 19=
30= 3,0 kw 230V 60= 75,0 kW 400V 90=  0,55kW 115V 120 =
31= 3,0 kW 400V 61= 100,0 PS 460V 91= 0,75kW 115V 121=

P201 Fréquence nominale S p
(Fréquence nominale)

10.0 4 399.9 Hz
{ voir Informations }

La fréquence nominale du moteur définit le point d’inflexion U/f auquel le VF délivre la tension
nominale (P204) a la sortie.

[i] Informations Configuration par défaut

La configuration par défaut varie selon la puissance nominale du VF ou le paramétre dans
P200.

P202

Vitesse nominale S P
(Vitesse nominale)

150 a 24000 rpm
{ voir Informations }

La vitesse de rotation nominale du moteur est importante pour le calcul correct et la régulation du
glissement du moteur et de I'affichage de la vitesse de rotation (P001 = 1).

[i] Informations Configuration par défaut

La configuration par défaut varie selon la puissance nominale du VF ou le paramétre dans
P200.
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P203 Intens’lte npmmale S P
(Intensité nominale)

0.1a1000.0 A Le courant nominal du moteur est un paramétre décisif pour la régulation vectorielle du courant.

{ voir Informations }

[i] Informations Configuration par défaut

La configuration par défaut varie selon la puissance nominale du VF ou le paramétre dans
P200.

P204 Tenglon npmlnale s P
(Tension nominale)
100 a2 800 V La >tension nominale< adapte la tension de réseau a la tension du moteur. En combinaison avec la

{ voir Informations }

fréquence nominale, on obtient la caractéristique tension/fréquence.

[i] Informations Configuration par défaut

La configuration par défaut varie selon la puissance nominale du VF ou le paramétre dans
P200.

P205

Puissance nominale P
(Puissance nominale)

0.00 ... 250.00 kW
{ voir Informations }

La puissance nominale du moteur permet de contréler le moteur réglé via P200.

[i] Informations Configuration par défaut

La configuration par défaut varie selon la puissance nominale du VF ou le paramétre dans
P200.

Phi

P206 Cos Pl s P
(Cos Phi ¢)

0.50 ... 0.95 Le cos du moteur ¢ est un paramétre décisif pour la régulation vectorielle du courant.

{ voir Informations }

[i] Informations Configuration par défaut

La configuration par défaut varie selon la puissance nominale du VF ou le paramétre dans
P200.

P207 Coupl et’0|.le t.l"l S P
(Couplage étoile triangle)
0a1 0 = Etoile 1 = Triangle

{ voir Informations }

Le couplage du moteur est décisif pour la mesure de résistance du stator (P220) et donc pour la
régulation vectorielle du courant.

[i] Informations Configuration par défaut

La configuration par défaut varie selon la puissance nominale du VF ou le paramétre dans
P200.

BU 0500 FR-1516

103



SK 500E — Manuel pour variateurs de fréquence DRIVESYSTEMS
P208 Rg;lstance du stator S P
(Résistance du stator)

0.00 ... 300.00 W
{ voir Informations }

Résistance du stator de moteur = résistance d’un enroulement sur le moteur triphasé !

Ceci a une influence directe sur la régulation du courant du VF. Une valeur trop élevée peut
provoquer une surintensité et une valeur trop faible, un couple moteur trop faible.

Pour faciliter la mesure, le parametre P220 peut étre utilisé. Le parametre P208 peut servir au
réglage manuel ou d'information sur le résultat de la mesure automatique.

REMARQUE :

pour un fonctionnement parfait de la régulation vectorielle du courant, la résistance du stator est
mesurée automatiquement par le VF.

[i] Informations Configuration par défaut

La configuration par défaut varie selon la puissance nominale du VF ou le paramétre dans
P200.

P209 Pas de | charge S P
(Pas de | charge)
0.0a1000.0 A Cette valeur est toujours calculée automatiquement a partir des données moteur, lors des

{ voir Informations }

modifications du parameétre >cos ¢< P206 et du parametre P203 >Intensité nominale<.

REMARQUE : si la valeur doit étre saisie directement, elle doit étre réglée a la fin des données
moteur. C’est la seule maniére de procéder pour ne pas écraser la valeur.

[i] Informations Configuration par défaut

La configuration par défaut varie selon la puissance nominale du VF ou le paramétre dans
P200.

P210 Boost statique S P
(Boost statique)

04400 % L’amplification (Boost) statique influence le courant générant le champ magnétique. Celle-ci

{100} correspond au courant a vide de chaque moteur, elle ne dépend donc pas de la charge. Le courant
a vide est calculé avec les données moteur. Le réglage par défaut a 100% est normalement
suffisant pour les applications classiques.

P211 Boost dynamique S P
(Boost dynamique)

0a150 % L’amplification (Boost) dynamique influence le courant générant le couple. C’est donc la valeur

{100} asservie a la charge. Ici aussi, le réglage par défaut a 100% est suffisant pour les applications
classiques.
Une valeur trop élevée peut provoquer une surintensité au niveau du VF. Avec la charge, la tension
de sortie pourrait alors augmenter trop fortement. Une valeur trop faible entraine un couple trop
faible.

P212 Comp. de glissement S P
(Compensation de glissement)

0...150 % La compensation de glissement augmente avec la charge la fréquence de sortie, pour maintenir

{100} constante la vitesse de rotation d’'un moteur triphasé asynchrone.

Le réglage par défaut a 100% est optimal pour I'utilisation de moteurs triphasés asynchrones et un
réglage de données moteur adapté.
Si plusieurs moteurs (charge ou puissance diverse) sont utilisés sur un variateur de fréquence, la

compensation de glissement doit étre définie sur P212 = 0%. Une influence négative est ainsi
exclue. Dans le cas des moteurs PMSM, le parametre doit conserver le réglage d'usine.
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P213 Gain de boucle ISD S P
(Gain de boucle ISD)
252400 % Ce parameétre influe sur la dynamique de régulation vectorielle du courant (régulation 1ISD) du VF.
{100} Des réglages élevés rendent le régulateur rapide, et des réglages faibles le ralentissent.
Selon le type d’application, il est possible d’adapter le parametre pour éviter un fonctionnement
instable, par exemple.
P214 Limite de couple S P

(Limite de couple)

-200 a 200 %

Cette fonction permet de mémoriser dans le régulateur de courant une valeur pour le couple
nécessaire attendu. Sur les dispositifs de levage, il est ainsi possible d’obtenir une meilleure

0

{0 assimilation de la charge au démarrage.

REMARQUE : pour la rotation a droite, les couples moteurs sont saisis avec un signe plus, les
couples d’alternateurs avec un signe moins. Pour la rotation a gauche, c'est
l'inverse.

P215 Limite Boost S P
(Limite Boost)

0a 200 % Uniquement utile avec une caractéristique linéaire (P211 = 0% et P212 = 0%).

{0} Pour les entrainements nécessitant un couple de démarrage élevé, il est possible avec ce
parameétre d’ajouter un courant supplémentaire dans la phase de démarrage. Le temps d’action est
limité et peut étre sélectionné dans le paramétre P216 >Limite de durée Boost <.

Toutes les limites d'intensité et d'intensité de couple éventuellement définies (P112, P536, P537)

sont désactivées pendant la limite de durée Boost.

REMARQUE :

en cas de régulation ISD active (P211 et / ou P212 # 0%), un paramétrage de P215 # 0 fausse la

régulation.

P216 Limite durée Boost S p
(Limite de durée Boost)

0.0a10.0s Ce parameétre est appliqué pour 3 fonctionnalités :

{0.0}

Limite de temps pour la limite Boost : temps d’action pour le courant de démarrage augmente.

Uniguement avec une caractéristique linéaire (P211 = 0% et P212 = 0%).

Limite de temps pour la suppression de la déconnexion d’impulsion (P537) : permet un effort

au démarrage.

Limite de temps pour la suppression de l'arrét en cas d’erreur dans le paramétre (P401),

réglage { 05} "0 - 10V avec erreur 2"

P217 Amortis. oscillation S P
(Amortissement d’oscillation)

02400 % Ce paramétre permet d’amortir les oscillations de résonance du fonctionnement a vide. Le

{10} parameétre 217 est une mesure pour la capacité d’'amortissement.

Lors d’un amortissement des oscillations, les oscillations sont filtrées a partir du courant de couple
par le biais d’'un filtre passe-haut. Ce pourcentage d’oscillations est renforcé avec P217 et appliqué
a la fréquence de sortie de fagon inversée.

La limite pour la valeur appliquée est également proportionnelle & P217. La constante de temps
pour le filtre passe-haut dépend de P213. Dans le cas de valeurs élevées de P213, la constante de
temps est plus faible.

Si la valeur paramétrée pour P217 est de 10 %, I'application correspond & + 0,045 Hz maximum.
Ainsi, avec 400 % dans P217, la fréquence est de + 1,8 Hz.

La fonction n’est pas active avec le “mode servo, P300*.
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P218 Taux de moo!ulatlon S
(Taux de modulation)

50 4 110 %
{100}

Cette valeur de réglage influence la tension de sortie maximale possible du VF par rapport a la
tension de réseau. Des valeurs <100% réduisent la tension a des valeurs inférieures a la tension
de réseau, si cela est nécessaire pour les moteurs. Des valeurs >100% augmentent la tension de
sortie au niveau du moteur, ce qui entraine des ondes harmoniques trop élevées dans le courant et
en conséquence des oscillations pour certains moteurs.

Geénéralement, une valeur 100% ne doit pas étre réglée.

P219

Ajust auto. magnét. S
(Ajustement automatique magnétique)

254100 % / 101
{100}

Ce parametre permet d'adapter automatiquement la magnétisation a la charge du moteur et ainsi
de diminuer la consommation d'énergie en fonction du besoin réellement nécessaire. P219
représente ainsi la valeur limite jusqu’a laquelle le champ dans le moteur peut étre abaissé.

En standard, la valeur de 100% est réglée et aucun abaissement n’est ainsi possible. Au minimum,
25% peuvent étre réglés.

L’abaissement du champ est effectué avec une constante de temps d'env. 7,5 s. En cas
d’augmentation de charge, le champ est de nouveau établi avec une constante de temps d’env.
300ms. L’abaissement du champ se produit de sorte que le courant de magnétisation et le courant
soient relativement similaires et que le moteur fonctionne avec un “rendement optimal“. Une
augmentation du champ au-dela de la valeur nominale n’est pas prévue.

Cette fonction est destinée aux applications dont le couple exigé ne change que lentement (par
exemple, des pompes et des ventilateurs). Par son action, elle remplace également une
caractéristique quadratique étant donné que la tension est adaptée a la charge.

Lors du fonctionnement de machines synchrones (moteurs IE4), le paramétre est hors
fonction.

Remarque : avec les dispositifs de levage ou les applications nécessitant la mise en ceuvre rapide
du couple, cette fonction ne doit en aucun cas étre appliquée car lors de variations
brusques de charge, des coupures de surintensité de courant ou un décrochage du
moteur pourraient se produire, étant donné que le champ manquant doit étre
compensé par un courant de couple surproportionnel.

101 = automatique, avec le paramétre P219=101, une régulation du courant de
magnétisation est automatiquement activée. La régulation ISD fonctionne ensuite
avec le régulateur de débit secondaire, par le biais duquel le calcul du glissement est
amélioré tout particulierement dans le cas de charges supérieures. Les temps de
montée par rapport a la régulation ISD normale (P219 = 100) sont nettement plus
rapides.
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P2xx Parameétres de régulation / de courbe caractéristique
Tension d_e ‘
sortie
P204 -

P210 PJZE
- jﬁ
‘ E—
P201 Fréquence de sortie
RIIEMARQUE : —po1e= 'I:rers
Réglage
“typique* pour ... Réglage du vecteur de courant (réglage | Caractéristique u/f linéaire
d’'usine)
P201 a P209 = Données moteur P201 a P209 = Données moteur
P210 = 100% P210 = 100% (Boost statique)
P211 = 100% P211 =0%
P212 = 100% P212 = 0%
P213 = 100% P213 = sans objet
P214= 0% P214 = sans objet
P215 = sans objet P215 = 0% (Boost dynamique)
P216 = sans objet P216 = Os (durée Boost dynamique)
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P220 Ident. parameétre P
(Identification de paramétre)

0..2
{0}

Attention !

Pour les appareils avec une puissance jusqu'a 7,5 kW, ce parametre permet a l'appareil de
déterminer automatiquement les données moteur. Avec les données moteur mesurées, un meilleur
comportement de I'entrainement est possible dans de nombreux cas.

L'identification de tous les paramétres prend un certain temps. Ne pas couper la tension secteur
pendant l'attente. En cas de mauvais fonctionnement apres l'identification, sélectionner un moteur
adapté dans P200 ou régler les paramétres P201 a P208 manuellement.
0 = Pas d'identification
1 = Identification Rs:

la résistance de stator (affichage dans P208) est déterminée par plusieurs mesures.
2 = Identification mot. :

cette fonction peut uniquement étre utilisée avec des appareils jusqu'a 7,5 kW (230 V a
4,0 KW).

ASM : tous les parametres moteur (P202, P203, P206, P208, P209) sont déterminés.
PMSM : la résistance de stator (P208) et I'inductivité (P241) sont déterminées

L'identification des données moteur doit uniquement avoir lieu lorsque le moteur est froid (15 ...
25°C). La montée en température du moteur est prise en compte dans le fonctionnement.

Le VF doit étre dans I'état “prét a fonctionner“. Dans le cas d’un fonctionnement BUS, le BUS doit
étre exempt de défauts et en service.

La puissance du moteur ne doit pas dépasser de plus d'un palier ou étre inférieure de plus de 3
paliers a la puissance nominale du VF.

L'identification fiable est effectuée avec une longueur de cable moteur maximale de 20 m.

Avant de procéder a l'identification du moteur, les données moteur doivent étre prédéfinies
conformément a la plaque signalétique ou a P200. La fréquence nominale (P201), la vitesse
nominale (P202), la tension (P204), la puissance (P205) et le couplage du moteur (P207) doivent
au moins étre connus.

Il convient de veiller a ce que pendant toute la durée de la mesure, la connexion au moteur ne soit
pas interrompue.

S'il est impossible d'effectuer correctement l'identification, le message d’erreur E109 est généré.

Aprés l'identification des paramétres, P220 est de nouveau = 0.

P240

Tension FEM MSAP S
(Tension FEM MSAP)

P

0...800V
{0}

La constante FEM décrit la tension d'induction mutuelle du moteur. La valeur a régler est indiquée
dans la fiche technique pour moteur ou sur la plaque signalétique et est échelonnée a 1000 min™.
Comme en principe la vitesse nominale du moteur differe de 1000 min™", les indications doivent étre
converties en conséquence :

Exemple :
E (constante FEM, plaque signalétique) : 89V
Nn (régime nominal du moteur) : 2100 min”’
Valeur de P240 P240 = E * Nn/1000
P240 = 89 V * 2100 min' / 1000 min™
P240 =187V

0 = ASM en fonction, "Machine asynchrone en fonctionnement": Aucune compensation
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P241 [-01] Inductivité PMSM S P
[-02] (Inductivité PMSM)

0.1...200.0 mH Ce parameétre permet de compenser les réluctances asymétriques typiques pour PMSM. Les

{ tous 20.0 } inductances de fuite du stator peuvent étre mesurées par le variateur de fréquence (P220).
[-01] = axe d (Lq) [-02] = axe q (Lg)

P243 Angle réluct. MSAPI S P
(Angle de réluctance MSARPI)

0..30° Les machines asynchrones avec des aimants intégrés disposent en plus du couple synchrone, d'un

{0} couple de réluctance. Ceci résulte de I'anisotropie entre l'inductance dans le sens d et q. En raison
de la superposition de ces deux composants de couple, le maximum de rendement n'est pas situé
a un angle de charge de 90° (comme pour le moteur synchrone a aimants permanents en surface
(SPMSM : Surface Permanent Magnet Synchronous Motor), mais a des valeurs plus importantes.
Cet angle supplémentaire pouvant étre accepté pour des moteurs NORD avec 10° peut étre pris en
compte avec ce parametre. Plus I'angle est petit, plus la part de réluctance est faible.
L'angle de réluctance spécifique pour le moteur peut étre déterminé comme suit :
« Faire fonctionner I'entrainement avec une charge uniforme ( > 0,5 My) en mode CFC (P300 = 1)
» Augmenter progressivement I'angle de réluctance (P243) jusqu'a ce que le courant (P719) ait

atteint son minimum

P244 Courant créte PMSM S P
(Courant créte PMSM)

0.1...1000.0 A Ce parameétre contient le courant de créte d'un moteur synchrone. La valeur est indiquée dans la

{5.0} fiche technigue pour moteur.

P245 Amort. osc. CVF MSAP S P
(Amortissement oscillation CVF MSAP)

5...100 % Les moteurs PMSM présentent une tendance aux‘oscillations en mode VFC boucle ouverte, en

{25} raison de leur amortissement propre insuffisant. A l'aide de "l'amortissement oscillation", cette
tendance aux oscillations est contrée par un amortissement électrique.

P246 Inertie masse PMSM S P

(Inertie de la masse PMSM)

0.0 ... 1000.0 kg*cm?

Il est possible d'indiquer l'inertie de la masse du systéme d'entrainement dans ce paramétre. La

{5.0} configuration par défaut est suffisante pour la plupart des cas d'application mais la valeur réelle doit
toutefois étre saisie de maniére idéale pour des systemes a haute dynamique. Les valeurs pour les
moteurs sont indiquées dans les caractéristiques techniques. La part de masse oscillante
(réducteur, machine) doit étre calculée ou déterminée de fagon expérimentale.

P247 Fréq. commut. VFC MSAP S P
(Fréquence de commutation VFC MSAP)

1...100 % Pour que dans le cas de modifications de charge .

{25} spontanées, notamment pour de petites fréquences, un CFC
niveau minimum soit immédiatement disponible sur le  yge Contréle

couple, la valeur de consigne de Iy (courant de ’
magnétisation) est commandée en mode VFC en fonction 1
de la fréquence (fonctionnement de renforcement de  F203
champ). Le niveau du courant de champ supplémentaire
est déterminé par le paramétre (P210). Celui-ci diminue de
maniére linéaire jusqu'a la valeur "zéro" qui est atteinte
pour la fréquence déterminée par (P247). 100 %
correspond a la fréquence nominale du moteur de (P201).

¥ E2H
il = o

|
P209 d_ret

P33 PI31+F33Z .,
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Parameétres de régulation

Uniquement a partir de SK 520E et en cas d'utilisation d'un codeur incrémental.

Paramétres
. . _ . Jeu de
{Réglage par Valeur de réglage / description / remarque Superviseur |
défaut) parameétres
P300 Mode Servo P
(Mode Servo)
0..2 Par le biais de ce paramétre, la régulation est définie pour le moteur. Pour cela, il est nécessaire
{0} de tenir compte de certaines conditions. Par rapport au réglage "0", le réglage "2" augmente le
dynamisme et la précision de régulation mais nécessite toutefois des efforts de paramétrage plus
importants. En revanche, le réglage "1" fonctionne avec retour de la vitesse par un codeur et
permet d'obtenir ainsi le maximum de vitesse et de dynamisme.
0= Off (VFC bcl. ouvert) Régulation de vitesse sans retour codeur
1= On (CFC bcl. fermé) Régulation de vitesse avec retour codeur
2= Obs (CFC bcl. ouvert) Régulation de vitesse sans retour codeur
REMARQUE :
Conseils de mise en service : (L Chapitre 4.2 "Sélection du mode de fonctionnement pour la
régulation du moteur").
1)  Correspond a I'ancien réglage "Arrét"
2)  Correspond a l'ancien réglage "Marche"
P301 Codeur incrémental
(Codeur incrémental)
0a17 Saisie du nombre d’impulsions par tour du codeur incrémental relié.
{6} Si le sens de rotation du codeur incrémental ne correspond pas a celui du VF (selon le montage
et le cablage), ceci peut étre pris en compte avec la sélection des incréments négatifs
correspondants 8...16.
0 =500 points =-500 points
1 =512 points 9 =-512 points
2 =1000 points 10 = -1000 points
3 = 1024 points 11 =-1024 points
4 = 2000 points 12 = -2000 points
5 = 2048 points 13 = -2048 points
6 = 4096 points 14 = -4096 points
7 = 5000 points 15 = -5000 points
16 = -8192 points
17 = 8192 points
REMARQUE :
(P301) est également un paramétre important pour la commande de positionnement via le codeur
incrémental. Si le codeur incrémental est utilisé pour le positionnement (P604=1), le réglage du
nombre de points est effectué ici. (Voir le manuel supplémentaire POSICON)
P310 Régulation courant P P
(Régulation courant P)
0 a 3200 % Composante P du capteur de la vitesse de rotation (gain proportionnel).
{100} Facteur d’amplification par lequel la différence entre les fréquences théorique et réelle doit étre

multipliée. Une valeur de 100% signifie qu’une différence de vitesse de rotation de 10% donne
une valeur de consigne de 10%. Des valeurs trop élevées peuvent entrainer une oscillation de la
vitesse de rotation de sortie.
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P311

Régulation courant | P
(Régulation courant 1)

0a800 %/ ms
{20}

Composante | du capteur de la vitesse de rotation (intégration proportionnelle).

Le rapport d’intégration du régulateur permet une élimination compléte de I'écart de régulation. La
valeur indique I'importance de la modification par ms de la valeur de consigne. Des valeurs trop
faibles ralentissent le régulateur (la durée de correction est dans ce cas trop longue).

P312 Rég. P Courant couple S P
(Régulation P Courant couple)

0 a 1000 % Régulateur de courant de couple. Plus les parametres du régulateur du courant sont élevés, plus

{400} la valeur de consigne du courant est respectée précisément. Des valeurs trop élevées de P312
entrainent en général des oscillations a fréquences élevées avec des vitesses de rotation basses,
au contraire des valeurs trop élevées de P313 provoquent la plupart du temps des oscillations a
moindre fréquence dans toute la plage de vitesses de rotation.
Si la valeur zéro est attribuée a P312 et P313, le régulateur du courant de couple est coupé.
Dans ce cas, seule la dérivation du modéle de moteur est utilisée.

P313 Rég. | Courant couple S P

(Régulation | Courant couple)

0a800 %/ ms
{50}

Composante | du régulateur du courant de couple. (voir aussi P312 >Rég P Courant couple<)

P314 Lim. rég. Int. couple S P
(Limite de régulation d'intensité de couple)

0a400V Définit la plage de tension maximale du régulateur d’intensité du couple. Plus la valeur est élevée,

{400} plus I'effet maximal possible du régulateur du courant de moment est important. Des valeurs trop
élevées de P314 peuvent mener a des instabilités lors du passage dans la plage
d’affaiblissement du champ (voir P320). La valeur de P314 et P317 doit toujours étre réglée de
maniére semblable pour que les régulateurs de champ et du courant de couple soient au méme
niveau.

P315 Rég. P courant magnét. S P
(Régulateur P courant magnétique)

041000 % Régulateur de courant du champ. Plus les paramétres du régulateur du courant sont élevés, plus

{400} la valeur de consigne du courant est respectée précisément. Des valeurs trop élevées dans P315
entrainent en principe des oscillations dans les fréquences élevées a des vitesses de rotation
faibles. Au contraire, des valeurs trop élevées de P316 provoquent surtout des oscillations dans
les basses fréquences sur I'ensemble de la plage des vitesses de rotation. Si la valeur zéro est
attribuée a P315 et P316, le régulateur du courant du champ est coupé. Dans ce cas, seule la
dérivation du modéle de moteur est utilisée.

P316 Rég. | courant magnét. S P

(Régulateur | courant magnétique)

0a800 %/ ms
{50}

Pourcentage | du régulateur de courant du champ. Voir aussi P315 >Régulateur P de courant
magnétique<

P317 Limit. courant magnét. S P
(Limite de courant magnétique)

0a400Vv Définit la plage de tension maximale du régulateur du courant du champ. Plus la valeur est

{400} élevée, plus l'effet maximal possible du régulateur du courant du champ est important. Des

valeurs trop élevées de P317 peuvent entrainer des instabilités lors du passage dans la plage
d’affaiblissement du champ (voir P320). La valeur de P314 et P317 doit toujours étre réglée de
maniére semblable pour que les régulateurs de champ et du courant de couple soient au méme
niveau.
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(P Faible)

0a 800 % Le régulateur d’affaiblissement du champ permet de réduire la valeur de consigne du champ lors

{150} du dépassement de la vitesse de rotation synchrone. Dans la plage de base des vitesses de
rotation, le régulateur d’affaiblissement du champ n’a pas de fonction. Il ne doit donc étre réglé
que lorsque la vitesse de rotation souhaitée est supérieure a la valeur de rotation nominale du
moteur. Des valeurs trop élevées dans P318 / P319 provoquent des oscillations du régulateur.
Avec des valeurs trop faibles et des temps d’accélération ou de temporisation dynamiques, le
champ n’est pas assez affaibli. Le régulateur de courant en aval ne peut plus mémoriser la valeur
de consigne du courant.

P319 | Faible S P
(I Faible)

02800 %/ ms
{20}

Influence uniquement dans la plage d’affaiblissement du champ, voir P318 >P Faible<

P320 Limite de faiblesse S P
(Limite de faiblesse)
04110 % La limite d’affaiblissement du champ définit & partir de quelle vitesse de rotation / tension des
{100} régulateurs le champ commence a diminuer. Avec une valeur réglée a 100%, le régulateur
commence a affaiblir le champ environ au niveau de la vitesse de rotation synchrone.
Si des valeurs beaucoup plus élevées que les valeurs standard sont réglées sur P314 et/ou
P317, réduire la limite d’affaiblissement du champ en conséquence pour que la plage de
régulation soit effectivement a disposition du régulateur.
P321 Rég. coura.l freinage S P
(Régulateur courant d'intensité de freinage)
0..4 Pendant la durée de ventilation d’un frein (P107/P114), la composante | du régulateur de vitesse
{0} de rotation est accrue. Il en résulte une meilleure assimilation de la charge, en particulier dans les
mouvements verticaux.
0 = P311 Rég.coura.l *1
1 =P311 Rég.coura.l *2 3 =P311 Rég.coura.l *8
2 =P311 Rég.coura.l *4 4 = P311 Rég.coura.l *16
P325 Fonction codeur incrémental
(Fonction codeur incrémental)
0a4 La vitesse de rotation réelle, délivrée par le codeur incrémental, peut étre utilisée par le variateur
{0} de fréquence pour diverses fonctions.

0 = mesure vit. servom., « Mesure vitesse mode servo ». La vitesse de rotation réelle du moteur
est utilisée pour le mode servo du VF. Dans cette fonction, la régulation ISD ne peut pas étre
désactivée.

1 = Fréquence PID : La vitesse de rotation réelle d’'une installation est utilisée pour la régulation
de la vitesse de rotation. Cette fonction permet aussi de réguler le moteur avec une
caractéristique linéaire. Il est également possible d’évaluer un codeur incrémental, qui n’est
pas monté directement sur le moteur, pour la régulation de la vitesse de rotation. P413 —

P416 définissent la régulation.

2 = Addition fréquence : La vitesse de rotation obtenue est ajoutée a la valeur de cor

actuelle.

3 = Soustraction freq : La vitesse de rotation obtenue est soustraite de la consigne actuelle.

4 = Fréquence max : La fréquence de sortie/vitesse de rotation maximale autorisée est limitée
par la vitesse de rotation du codeur incrémental.
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P326 Codeur ratio
(Codeur ratio)
0.01 ... 100.00 Si le codeur incrémental n’est pas monté directement sur I'arbre moteur, un rapport de
{1.00} démultiplication adapté entre la vitesse de rotation du moteur et celle du codeur doit étre réglé.
P326 — Vitesse du moteur
Vitesse du codeur
uniquement si P325 =1, 2, 3 ou 4, pas en mode servo (régulation de la vitesse du moteur)
P327 Erreur glissement vitesse
(Erreur de glissement de vitesse)
0 a4 3000 rpm La valeur limite pour I'erreur de glissement maximale autorisée est réglable. Si cette valeur limite
{0} est atteinte, le VF s’arréte et I'erreur E013.1 est indiquée. La surveillance des erreurs de
glissement fonctionne aussi bien en mode servo actif qu'inactif (P300).
0 = ARRET
Réglages pertinents
Type de codeur Connexion électrique Parameétres
Codeur incrémental | Interface de codeur (bornes X6) P325=0
TTL
Codeur incrémental | DIN2 (borne X5:22) P420 [-02] et P421 =43
HTL
DIN5 (borne X5:24) P420 [-04] et P423 = 44
P461 =0
P328 Retard glissement vitesse
(Retard de glissement de vitesse)
0.0a10.0s , , . e )
En cas de dépassement de I'erreur de glissement autorisée définie dans (P327), une suppression
{0.0} temporelle du message d’erreur E013.1 est effectuée dans les limites pouvant étre définies.
a parﬁ( Qe la version o o = ARRET
de logiciel 2.0
P330 Régulation PMSM S
(Régulation PMSM)
0..3 Détermination de la régulation de PMSM (moteurs synchrones a aimants permanents) dans
{0} le cas de la vitesse n<ncommutation (VOir P 331).

0= Commande en tension : lors du démarrage initial de la machine, un indicateur de tension
permet de garantir que le rotor de la machine soit orienté sur la position de rotor "zéro". Ce
type de détermination de la position de rotor au démarrage peut uniquement étre utilisé
lorsqu'aucun couple antagoniste de la machine n'est présent pour la fréquence "zéro" (par
ex. entrainements de masses oscillantes). Si cette condition est remplie, ce procédé pour la
détermination de la position du rotor est trés précis (<1° électrique). Dans le cas de
dispositifs de levage, ce procédé est en principe inapproprié car un couple antagoniste est
toujours présent.

Valable pour le fonctionnement sans codeur : jusqu'a la fréquence de coupure P331, le
moteur (avec le courant nominal) fonctionne avec une commande en tension. Lorsque la
fréquence de coupure est atteinte, le passage au procédé FEM est effectué afin de
déterminer la position de rotor. Si la fréquence en tenant compte de I'hystérese (P332) chute
en dessous de la valeur (P331), le variateur de fréquence passe du procédé FEM au
fonctionnement avec commande en tension.
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1= Principe signal test : la position de rotor initiale est déterminée a I'aide d'un signal test. Ce
procédé fonctionne également lorsque le frein est serré a I'arrét, mais nécessite un moteur
synchrone a aimants permanents (PMSM) avec une anisotropie suffisante entre I'inductance
de l'axe d et q. Plus cette anisotropie est élevée, plus le procédé est précis. A l'aide du
paramétre (P212), le niveau de tension du signal test peut étre modifié et avec le paramétre
(P213), on est en mesure d'adapter le régulateur de position du rotor. Avec le principe signal
test, dans le cas des moteurs qui sont en général appropriés pour le procédé, une précision
de position de rotor de 5°...10° est atteinte au niveau électrique (selon le moteur et
I'anisotropie).

2= réservé

3= Val. codeur CANopen, "Valeur du codeur CANopen" : comme "2", toutefois un codeur
absolu CANopen est utilisé pour la détermination de la position du rotor initiale.

P331 Fréquence de coupure S P
(Fréquence de coupure)

0. .0 % éfinition de la fréquence jusqu'a laquelle en fonctionnement sans codeur, un moteur synchrone
5.0...100.0 % Définition de la fré j al I foncti t d t h
{15.0} a aimants permanents (PMSM) est activé en fonction de la régulation (P330). 100 % correspond

a la fréquence nominale du moteur de (P201).
P332 Hyst. fréq. de coupure S P
(Hystérese fréquence de coupure PMSM)
1..25.0% ifférence entre les points de mise en marche et d’arrét afin d'éviter une oscillation de la
0.1...25.0 % Diffé tre | ints d i he et d'arrét afin d'évit illation de |
{5.0} régulation lors du passage de la régulation sans codeur a la régulation définie selon (P330) (et
inversement).

P333 Retour Flux.fact. PMSM S P
(Retour de flux facteur PMSM)

5...400 % Le parametre est requis pour I'observateur de position en mode CFC boucle ouverte. Plus la

{25} valeur sélectionnée est élevée, plus l'erreur de flux de I'observateur de la position de rotor est
faible. Des valeurs plus élevées limitent toutefois également la fréquence limite de I'observateur
de position. Plus le renforcement du retour sélectionné est élevé, plus la fréquence limite est
élevée et plus les valeurs sélectionnées dans (P331) et (P332) doivent étre élevées. Ce conflit
d'objectifs ne peut pas étre résolu simultanément pour les deux objectifs d'optimisation.
La valeur par défaut est sélectionnée de maniére a ce qu'il ne soit en principe pas nécessaire
d'adapter les moteurs NORD IE4.

P334 Décalage cod. PMSM S

(Décalage codeur PMSM)

-0.500 ... 0.500 rév

{0.000}

Pour le fonctionnement des moteurs synchrones a aimant permanent (PMSM), I'analyse du signal
zéro est nécessaire. L'impulsion zéro est ensuite utilisée pour la synchronisation de la position du
rotor. Le parameétre (P330) doit alors étre réglé sur "0" ou "1".

La valeur a régler pour le paramétre (P334) (offset entre I'impulsion zéro et la position du rotor
réelle "zéro") doit étre déterminée de fagon expérimentale ou ajoutée au moteur.

Pour les moteurs fournis par NORD, une étiquette indiquant la valeur de réglage est en principe
apposée sur le moteur.

Si les valeurs sont indiquées sur le moteur en °, elles doivent étre converties en rev
(par ex. 90 ° = 0,250 rev).

[i] Informations

PLC — Parameétres P350 et suivants

La description des paramétres liés au PLC, a partir de P350, est disponible dans le manuel BU 0550.
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Bornes de commande

Parametres Jeu de
{Réglage par Valeur de réglage / description / remarque Superviseur R
. parameétres
défaut}
P400 Fct. entrée analog. 1 p
(Fonction entrée analogique 1)
0..82 L’entrée analogique de I'appareil peut étre utilisée pour différentes fonctions. Le réglage d'une

{1}

fonction analogique ou digitale est possible. La sélection des deux types de fonction est effectuée
au paramétre P400.

Les fonctions possibles sont indiquées dans les tableaux ci-aprées.

Liste des fonctions analogiques possibles des entrées analogiques

Valeur Fonction Description

00 Désactive L’entrée analogique n’a aucune fonction. Aprés la validation du VF via les bornes de
commande, il livre la fréquence minimale éventuellement réglée (P104).

01 Consigne de La plage analogique indiquée (ajustement de l'entrée analogique) fait varier la

fréquence fréquence de sortie entre les fréquences minimale et maximale réglées (P104/P105).

02 Limite intensité Sur la base de la limite d’intensité du couple réglée (P112), celle-ci peut étre modifiée

couple via une valeur analogique. La valeur de consigne de 100% correspond a la limite
d’intensité du couple réglée, P112.

03 Fréquence PID* Nécessaire pour constituer un circuit de régulation. L’entrée analogique (valeur réelle)
est comparée a la consigne (par ex. fréquence fixe). La fréquence de sortie est
adaptée jusqu’a ce que la valeur réelle soit harmonisée avec la valeur de consigne
(voir les valeurs de régulation P413 a P415).

04 Addition fréquence*  La valeur de fréquence livrée est ajoutée a la valeur de consigne.

05 Soustraction fréq. : La valeur de fréquence livrée est soustraite de la valeur de consigne.

06 Limite de courant Basée sur la limite d’intensité réglée (P536), elle peut étre modifiée via I'entrée
analogique.

07 Fréquence maximale La fréquence maximale du VF varie. 100% correspond au réglage dans le paramétre
P411. 0% correspond au réglage dans le paramétre P410. Les valeurs de fréquence
de sortie min./max. (P104/P105) doivent étre respectées

08 PID freq act limitée*  PID fréquence act. limitée *, comme pour la fonction 3, mais la fréquence de sortie ne
peut pas chuter sous la valeur programmée comme fréquence minimale dans le
parameétre P104. (pas d’inversion du sens de rotation)

09 PID freq act suprvs*  PID fréquence act. suprvs. *, comme pour la fonction 3, sauf que le VF coupe la
fréquence de sortie, lorsque la fréquence minimale P104 est atteinte.

10 Couple Dans le mode servo ((P300) ="1"), il est possible de régler / limiter le couple moteur via

mode servo cette fonction. A cet effet, le régulateur de vitesse est désactivé et une régulation du
couple est activée. L'entrée analogique représente alors la source de valeur de
consigne. A partir de la version de Firmware SW 2.0, cette fonction est utilisable aussi
sans mode servo et avec ((P300) ="0"), avec une qualité de régulation réduite.

1 Couple de maintien Fonction qui permet de mémoriser préalablement dans le régulateur une valeur pour le
besoin du couple (compensation de perturbation). Sur les dispositifs de levage a saisie
de la charge séparée, cette fonction peut permettre d’obtenir une meilleure assimilation
de la charge.

12 réservé

13 Multiplication La valeur de consigne est multipliée par la valeur analogique indiquée. La valeur
analogique compensée a 100% correspond a un facteur de multiplication de 1.

14 Val. cour. régul. active le régulateur de process, I'entrée analogique 1 est liée au capteur de valeur

process* réelle (compensateur, capsule sous pression, débitmétre, ...). Le mode (0-10V ou 0/4-
20mA) est réglé avec le paramétre P401.

15 Consigne régulateur comme la fonction 14, mais c'est la valeur de consigne (par ex. issue d'un

process * potentiometre) qui est fournie. La valeur réelle doit étre fixée via une autre entrée.

16 Add.process.régulat.* Ajoute une valeur de consigne réglable en aval du régulateur de processus.
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Valeur Fonction Description
46 Consigne couple Consigne couple du régulateur de process
régul. proc.
48 Surveillance de la Température moteur mesurée avec la sonde KTY-84, détails au chapitre 4.4
température
53 d-corr. F process Correction de diamétre de la fréquence du régulateur de process PID*
54 d-corr. couple "Correction de diamétre du couple”
55 d-corr. F + couple "Correction de diamétre de la fréquence du régulateur de processus PID et du couple"

*) Détails régulateur de process : P400 et 8.2 "Régulateur de processus".
**) Les limites de ces valeurs sont formées par le parameétre >Frégmin cons. aux.< P410 et le parameétre >Frégmax cons. aux.< P411.

Les autres fonctions analogiques (47/49/56/57/58) sont uniquement pertinentes pour POSICON.

REMARQUE : Vue d'ensemble des échelonnages (voir le chapitre 8.7 "Echelonnage des valeurs de
consigne / réelles").

Liste des fonctions digitales possibles des entrées analogiques

Les entrées analogiques du variateur de fréquence peuvent étre également paramétrées sur le
traitement de signaux digitaux.

Les fonctions digitales sont réglées dans le paramétre de l'entrée analogique concernée selon
I'affectation suivante.

Valeur Fonction Valeur Fonction

21 Valide a droite 42 ... 45 POSICON - BU 0510
22 Valide a gauche 46 Consigne couple régul. proc.
23 Inversion des phases 48 Température moteur

24 Fréquence fixe 1 50 PID inhibée

25 Fréquence fixe 2 51 Rotation a droite inhibée

26 Fréquence fixe 3 52 Rotation a gauche inhibée
27 Fréquence fixe 4 53 D-corr. F processus

28 ...réservé 54 D-corr. couple

29 Maintien de fréquence 55 D-corr. F + couple

30 Tension inhibée 58 ... réservé POSICON -2 BU 0510
31 Arrét rapide 67 Potentio motorisé Fréq. +

32 Acquittement de défaut 68 Potentio motorisé Fréq. -

33 ... 34 réservé 69 ...réservé

35 Marche par a-coups 70 Bit0 fréq fixe.tab

36 Potent motorisé 71 Bit1 fréq fixe.tab

37 ...réservé 72 Bit2 fréq fixe.tab

38 Watchdog 73 Bit3 fréq fixe.tab

39 ... 40 réservé 74 Bit4 fréq fixe.tab

41 Fréquence fixe 5 75 ... 82 POSICON > BU 0510

Une description détaillée des fonctions digitales est disponible a la suite des paramétres P420 a P425.
Les fonctions des entrées digitales coincident avec les fonctions digitales des entrées analogiques.

Tension autorisée lors de I'utilisation des fonctions digitales : 7,5...30 V.
REMARQUE :

Les entrées analogiques avec des fonctions digitales ne sont pas conformes a EN61131-2 (entrées
digitales de type 1) car les courants de repos sont trop faibles.
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Paramétres Jeu de
{Réglage par Valeur de réglage / description / remarque Superviseur arametres
défaut} o]
P401 Mode ent analog 1 S

(Mode entrée analogique 1)
0as Dans ce paramétre, on détermine comment I'appareil doit réagir a un signal analogique qui
{0} n'atteint pas I'ajustement 0 % (P402).

0=0-10V limité : une valeur de consigne analogique inférieure a I'ajustement programmé 0%
(P402) n’entraine pas le sous-dépassement de la fréquence minimale programmée (P104).
Elle ne provoque pas non plus d’inversion du sens de rotation.

1=0-10V : en cas de valeur de consigne inférieure a I'ajustement programmé 0% (P402), cela
induit un changement de sens de rotation. Il est possible d’obtenir I'inversion du sens de
rotation avec une source de tension simple et un potentiométre.

Par ex. valeur de consigne interne avec changement du sens de rotation : P402 =5V, P104
= 0 Hz, potentiometre 0-10 V - changement du sens de rotation a 5 V en position médiane
du potentiomeétre.

Au moment de linversion (hystérése = + P505), I'entrainement s'arréte, si la fréquence
minimale (P104) est inférieure a la fréquence minimale absolue (P505). Un frein commandé
par le VF est enclenché dans la zone de I'hystérése.

Si la fréquence minimale (P104) est supérieure a la fréquence minimale absolue (P505),
I'entrainement s'inverse lorsqu'il atteint la fréquence minimale. Dans la zone de I'hystérése +
P104, le VF délivre la fréquence minimale (P104), un frein commandé par le VF n’est pas
enclenché.

2=0-10V contrélé : si la valeur de f/Hz
consigne compensée minimale
(P402) est inférieure de 10% de la P105
valeur différentielle issue de P403 (frmex)
et P402, la sortie du convertisseur
est coupée. Dés que la valeur de
consigne est de nouveau plus
grande [P402 - (10% * (P403 -
P402))], un signal de sortie est de
nouveau délivré. Suite au passage a
la version de microprogramme V 3.0
RO, le comportement du VF se
modifie de sorte que la fonction soit
uniquement active lorsqu'une
fonction a été sélectionnée pour P14
I'entrée correspondante dans P400. (fmin) | _—

———p Uv
=80V

20V
10.0V

2.0V-10%*8.0v=12v

P402
P403

OFF

Par ex. valeur de consigne 4-20 mA : P402 : Ajustement 0 % = 1V ; P403 : Ajustement
100% = 5V ; -10 % correspond a -0.4V ; c'est-a-dire 1 a 5V (4 a 20 mA) plage de
fonctionnement normale, 0,6 a 1 V = valeur de consigne de fréquence minimale, sous 0.6 V
(2.4 mA) la sortie est désactivée.
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3 =-10V - 10V : en cas de valeur de consigne inférieure a I'ajustement programmé 0% (P402),
cela induit un changement de sens de rotation. Il est ainsi possible d’obtenir 'inversion du
sens de rotation avec une source de tension simple et un potentiomeétre.

Par ex. valeur de consigne interne avec changement du sens de rotation : P402 =5V, P104
= 0 Hz, potentiometre 0-10 V - changement du sens de rotation a 5 V en position médiane
du potentiométre.

Au moment de l'inversion (hystéréese = + P505), I'entrainement s'arréte, si la fréquence

minimale (P104) est inférieure a la fréquence minimale absolue (P505). Un frein commandé

par le VF n'est pas enclenché dans la zone de I'hystérése.

Si la fréquence minimale (P104) est supérieure a la fréquence minimale absolue (P505),

I'entrainement s'inverse lorsqu'il atteint la fréquence minimale. Dans la zone de I'hystérése +

P104, le VF délivre la fréquence minimum (P104), un frein commandé par le VF n’est pas

enclenché.

REMARQUE : dans le cas de la fonction -10V — 10 V , il s’agit d'une représentation
du fonctionnement et non d’'une référence a un signal bipolaire physique (voir
I'exemple ci-dessus).

4=0-10V avec erreur 1, "0— 10V avec erreur 1" :

en cas de sous-dépassement de la valeur d'ajustement de 0% dans (P402), le message d’erreur
12.8 "Ent. analogique mini" est activé.

En cas de dépassement de la valeur d'ajustement de 100% dans (P403), le message d’erreur
12.9 "Ent. analogique maxi" est activé.

Méme si la valeur analogique se trouve hors des limites définies dans (P402) et (P403), la valeur
de consigne est limitée a 0 - 100%.

La fonction de contréle est uniquement active lorsque le signal de validation est présent et que la
valeur analogique a atteint pour la premiere fois I'intervalle valide (=(P402) ou <(P403)) (ex.
montée de pression apres la mise en service d'une pompe).

Si la fonction est activée, elle fonctionne méme lorsque la commande est par exemple effectuée
par le biais d'un bus de terrain et si I'entrée analogique n'est absolument pas commandeée.

5=0-10V avec erreur 2, "0—- 10V avec erreur 2" :
voir le paramétre 4 ("0 - 10V avec erreur 1"), avec la différence suivante :

la fonction de contréle est activée dans ce paramétre lorsqu’un signal de validation est présent et
qu’une période s’écoule dans laquelle la surveillance d’erreur est inhibée. Ce temps
d’inhibition est défini dans le parameétre (P216).

P402

Ajustement 1: 0% S

(Ajustement de I'entrée analogique 1 : 0%)

-50.00 & 50.00 V
{0.00}

Avec ce paramétre, la tension réglée est celle qui correspond a la valeur minimale de la fonction
choisie de I'entrée analogique 1. Dans le réglage par défaut (valeur de consigne), cette valeur
correspond a la valeur de consigne réglée par P104 >Fréquence minimums<.

Valeurs de consigne typiques et réglages correspondants :

0-10V > 0.00V

2-10V > 2.00 V (surveillé avec la fonction 0-10 V)
0-20mA > 0.00 V (résistance interne env. 250 Q)

4 -20 mA > 1.00 V (résistance interne env. 250 Q)

P403

Ajustement 1: 100%

(Ajustement de I'entrée analogique 1 : 100%)

S

-50.00 & 50.00 V

Avec ce paramétre, la tension réglée est celle qui correspond a la valeur maximale de la fonction

{10:00} choisie de I'entrée analogique 1. Dans le réglage par défaut (valeur de consigne), cette valeur
correspond a la valeur de consigne réglée avec P105 >Fréquence maximums<.
Valeurs de consigne typiques et réglages correspondants :
0-10V > 10.00 VvV
2-10V > 10.00 V (surveillé avec la fonction 0-10 V)
0-20mA > 5.00 V (résistance interne env. 250 Q)
4-20mA > 5.00 V (résistance interne env. 250 Q)
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P400 ... P403

P401 =0 > 0 - 10V limité

P401 =1 > 0 - 10V non limité

Fréquence de ‘ Fréquence de ‘
sortie sortie
PI0S-T- - - - - - - - - - - - PI05-T- - - - - - - - — - - -
| |
| |
| |
| |
! I
| |
positive : positive |
|
! |
|
‘ 1
P104 f f ‘ — I ]
ooV 25v 50V 100VTension de P104 oov  /25v  /50v 1000
consiane | ) ’ WVrension de
P402 P403 ? consigne
P402 P403
négative
P404 F|.Itre er?t. analpg. 1 S
(Filtre entrée analogique 1)
124400 ms Filtre passe-bas digital réglable pour le signal analogique. Les crétes de parasites sont
{100} masquées, le temps de réaction s’allonge.
P405 Fctn .entrele analqg. 2 P
(Fonction entrée analogique 2)
0..82 . . . .
(0} Ce paramétre est identique a P400.
P406 Mode eqt analqg 2 S
(Mode entrée analogique 2)
0ab 0=0-10V limité
{0} 1=0-10V
2=0-10V controlé
3=-10V-10V
4=0-10V avec erreur 1
5=0-10V avec erreur 2
Ce parametre est identique a P401. P402 change en P407.
: . no
P407 A!ustement 2: , 0% | S
(Ajustement de I'entrée analogique 2 : 0%)
-50.00 a 50.00 V . . . .
Ce parametre est identique a P402.
{0.00}
: . o
P408 AJustementZ .’100@ S
(Ajustement de I'entrée analogique 2 : 100%)
-50.00 a 50.00 V
a Ce paramétre est identique a P403.
{10:00}
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P409 F|.Itre er?t. analpg. 2 S
(Filtre entrée analogique 2)
12400 ms Ce parametre est identique a P404.
{100}
P410 Fr(::-qmln e.n'.analogl112 | p
(Fréquence minimale entrée analogique 1/2)

-400.0 & 400.0 Hz
{0.0}

Fréquence minimale qui peut influer sur la valeur de consigne avec les valeurs secondaires.

Toutes les fréquences qui sont délivrées dans le variateur pour les autres fonctions sont des
valeurs secondaires :

Fréquence réelle PID Addition de fréquence Soustraction fréquence
Valeurs de consigne secondaires via BUS Régulateur de  processus
Fréquence min. via la valeur de consigne analogique (potentiométre)
P411 Frégmax en.analog1/2 P
(Fréquence maximale entrée analogique 1/2)

-400.0 & 400.0 Hz
{50.0}

Fréquence maximale qui peut influer sur la valeur de consigne avec les valeurs secondaires.
Toutes les fréquences qui sont délivrées dans le variateur pour les autres fonctions sont des
valeurs secondaires :

Fréquence réelle PID Addition de fréquence Soustraction fréquence

Valeurs de consigne secondaires via BUS Régulateur de processus
Fréquence max. via la valeur de consigne analogique (potentiométre)

P412 Nom.val.process.régul. S p
(Valeur nominale du processus de régulateur)

-10.0a10.0V Pour la prédéfinition fixe d’'une valeur de consigne pour le régulateur de processus, qui ne doit

{5.0} étre changée que rarement.
Uniquement avec P400 = 14 ... 16 (régulateur de processus) (voir le chapitre 8.2 "Régulateur de
processus").

P413 Gain P régul PID s P
(Gain P régulateur PID)

0.0 ...400.0 % Ce paramétre fonctionne uniquement lorsque la fonction de fréquence réelle PID est

{10.0} sélectionnée.
Le gain P du régulateur PID définit le saut de fréquence avec un écart de régulation par rapport a
la différence de régulation.
Par ex. : avec un réglage P413 = 10% et un écart de régulation de 50%, 5% sont ajoutés a la
valeur de consigne actuelle.

P414 Gain | P régul PID S p

(Gain I P régulateur PID)

0.0 ... 3000,0 %/s
{10.0}

Ce paramétre fonctionne uniquement lorsque la fonction de fréquence réelle PID est
sélectionnée.

Le gain | du régulateur PID définit la modification de fréquence selon le temps, en cas d’écart de
régulation.
Jusqu’a la version de logiciel 1.5, la plage de réglage était comprise entre 0,00 et 300,00 %o/ms !

Lors du transfert des ensembles de données entre les VF aux versions de logiciel différentes,
ceci est susceptible d’entrainer une incompatibilité.
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P415

PID Compensation D
(PID Compensation D)

S P

0 ...400,0 %ms

Ce paramétre fonctionne uniquement lorsque la fonction de fréquence réelle PID est
sélectionnée.

{1.0}
La proportion D du régulateur PID définit la modification de fréquence multipliée par le temps
(%ms), en cas d’écart de régulation.
Si 'une des entrées analogiques est définie sur la fonction Valeur réelle régul. proc., ce
parameétre détermine la limite du régulateur (%) en aval du régulateur Pl. Le chapitre 8.2 contient
de plus amples informations a ce sujet.

P416 Consigne rampe PI S p
(Consigne de rampe Pl)

00:00 ... 99,99s Ce paramétre fonctionne uniquement lorsque la fonction de fréquence réelle PID est

{2.00} sélectionnée.

Sources valeurs de
princiy

en combinaison aussi,

voir Traitement des

valeurs de consigne.

Fréquence fixe 1-5 O

Fréq.marche a-coups O

Entrée analog. 2 o

Boite de

Entrée analog. 1 O

Echelon-
nement
P400-P404

[ [P405-P40g

nnnnnn

1N

Rampe pour la valeur de consigne PI

Fréquence
maximale P105

Rampe valeur de
Aconsigne P416 Fréquence maximale P105 (controlé, limité)

Fréquence maximale P105 (ilimité)

¥

potentiometre
>
Valeur de o i) Yy
consigne bus 1,2,3 Fré inimale P104 , Rampe de fréquence
requence minimae Regulateur PID A [:::102, P1((])3
Sources valeurs de . . uu S »
i daires Fréquence maximale valeur de P413 (proportion P)
. Sh— consigne secondaire P410 — P414 ( proportion I) /& \
Entrée analog. 1 O——|P400-P404—© P415 (proportion D) N »
Entrée analog. 2 ©—— j%;;m 740\ A 00|
Potentiometre © 0 Fré . le P104 (contrdlé, limité)
T requence minimale controle, limite
val S o ° ! iy - Fréquence maximale P105 (ilimit¢)
Val. consig. bus 3 © ]
@o ) . -
Fréquence minimale valeur
de consigne secondaire P411
Fig. : Diagramme du régulateur PID
P417 Offset sortie analogique 1 S P
(Offset sortie analog 1)
-10.0...10.0V Dans la fonction sortie analogique, il est possible de régler un offset pour faciliter le traitement du
{0.0} signal analogique dans les autres appareils.
Si la sortie analogique est programmeée avec une fonction numérique, il est possible de régler la
différence entre le point de connexion et le point de déconnexion (hystérésis) dans ce parametre.
P418 Fonct. sortie analog. 1 P
(Fonction sortie analogique 1)
0..52 Fonctions analogiques (charge max. : 5 mA analogique, 20 mA digital) :
{0} Une tension analogique (0 ... +10 Volt) peut étre obtenue aux bornes de commande (5 mA max.).

Différentes fonctions sont disponibles, avec pour principes généraux :
La tension analogique de 0 Volt correspond toujours a 0 % de la valeur sélectionnée.

10 V correspondent toujours a la valeur nominale du moteur (sauf stipulation contraire) multipliée
par le facteur d’échelonnage P419, comme p.ex. :

Valeur nominale du moteur - P419
100%

=10Volt =

Les fonctions possibles sont indiquées dans les tableaux ci-aprées.
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Liste des fonctions analogiques possibles des sorties analogiques

Vale Fonction Description

ur

00 Pas de fonction Aucun signal de sortie aux bornes.

01 Fréquence réelle La tension analogique est proportionnelle a la fréquence au niveau de la sortie du variateur

02 Vitesse réelle Il s’agit de la vitesse de rotation synchrone calculée par le VF, basée sur la valeur de consigne
appliquée. Les variations de la vitesse de rotation asservies a la charge ne sont pas prises en
compte. Si le mode servo est utilisé, la vitesse de rotation mesurée est indiquée via cette fonction.

03 Intensité Il s’agit de la valeur effective du courant de sortie livrée par le variateur.

04 Intensité de couple Indique le couple résistant du moteur calculé par I'appareil. (100 % = P112)

05 Tension Il s’agit de la tension de sortie délivrée par I'appareil.

06 Tension du circuit |l s'agit de la tension continue dans I'appareil. Elle n’est pas basée sur les données nominales du

intermédiaire moteur. 10 V avec un échelonnage de 100 %, correspond a 450V CC (secteur 230 V) ou 850 V
CC (secteur 480 V) !

07 Valeur de P542 La sortie analogique peut étre utilisée avec le parametre P542 indépendamment de I'état de
fonctionnement actuel de I'appareil. En cas d'activation du bus, une valeur analogique peut p. ex.
étre dirigée par la commande directement sur la sortie analogique de I'appareil.

08 Puissance apparente Puissance apparente actuelle du moteur calculée par I'appareil

09 Puissance active Puissance active actuelle calculée par |'appareil

10 Couple [%] Couple actuel calculé par I'appareil

1 Champ [%] Champ actuel dans le moteur calculé par I'appareil

12 Fréquence réelle + La tension analogique est proportionnelle a la fréquence de sortie de l'appareil, sachant que le
point zéro est déplacé sur 5 V. Avec la rotation a droite, des valeurs de 5V a 10 V sont émises et
avec la rotation a gauche des valeurs de 5V a0 V.

13 Vitesse réelle £ Il s’agit de la vitesse de rotation synchrone calculée par I'appareil, basée sur la valeur de consigne
appliquée, sachant que le point zéro est déplacé sur 5 V. Avec la rotation a droite, des valeurs de
5V a 10 V sont émises et avec la rotation a gauche des valeurs de 5V a 0 V. Si le mode servo est
utilisé, la vitesse de rotation mesurée est indiquée via cette fonction.

14 Couple [%] + Il s’agit du couple actuel calculé par I'appareil, sachant que le point zéro est déplacé sur 5 V. Sur
les couples moteurs, des valeurs comprises entre 5V et 10 V sont émises et pour les alternateurs,
des valeurs comprises entre 5V et 0 V.

30 Consig.fréq.pré ramp Indique la fréquence résultant des régulateurs éventuellement montés en amont (ISD, PID, ...). I
s’agit alors de la consigne de fréquence pour I'étage de puissance, apres son adaptation via la
rampe d’accélération ou de décélération (P102, P103).

31 Sortie sur bus BUS PZD La sortie analogique est commandée via un systéme de bus. Les données de processus sont
directement transférées (P546, P547, P548 = 20).

33 Cons. Freq. source "Fréquence de la source de valeur de consigne" (a partir de la version de logiciel 1.6)

60 réservé réservé (PLC =2 BU 0550)

REMARQUE : Vue d'ensemble des échelonnages (voir le chapitre 8.7 "Echelonnage des valeurs de
consigne / réelles").

Liste des fonctions digitales possibles des sorties analogiques

Toutes les fonctions de relais, inscrites dans le paramétre P434 peuvent aussi étre exécutées via la
sortie analogique. Si une condition est remplie, la tension aux bornes de sortie est de 10 V. Une
négation de la fonction peut étre établie dans le paramétre P419.

Valeur  Fonction Valeur  Fonction

15 Frein externe 32 Variateur prét

16 Variateur en marche 33 Fréq. source cons

17 Limite de courant 34 ... 40 réserveé (POSICON - BU 0510)

18 Limite intensité couple 41 ... 43 réservé

19 Limite de fréquence 44 BusES entrée Bit 0

20 Niveau avec consigne 45 BusES entrée Bit 1
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Valeur  Fonction Valeur  Fonction

21 Défaut 46 BusES entrée Bit 2

22 Alarme 47 BusES entrée Bit 3

23 Alarme surintensité 48 BusES entrée Bit 4

24 Alarme surchauff mot 49 BusES entrée Bit 5

25 Lim courant couple 50 BusES entrée Bit 6

26 Valeur de P541 51 BusES entrée Bit 7

27 Lim cour. couple gen 52 Valeur Consigne Bus

Sortie sur bus (si P546, P547 ou P548 = 19), le bus Bit4
commande alors la sortie analogique.

28 ... 29 réservé 60 réservé (PLC - BU 0550)

Parameétres Jeu de

{Réglage par Valeur de réglage / description / remarque Superviseur R

. parameétres
défaut}

P419 Cadrag sort. analog. 1 p
(Cadrage sortie analogique 1)

-500 ... 500 % Fonctions analogiques P418 (=0 ...6 et 8 ... 14, 30)

{100} Avec ce parametre, il est possible d’adapter la sortie analogique a la plage de fonctionnement
souhaitée. La sortie analogique maximale (10 V) correspond a la valeur d’échelonnage de la
sélection correspondante.

Si & un point de fonctionnement constant, ce paramétre augmente de 100 % a 200 %, la tension
de sortie analogique est divisée par deux. Un signal de sortie de 10 V correspond alors a deux
fois la valeur nominale.

Avec les valeurs négatives, cette logique s’inverse. Une valeur réelle de 0 % est alors émise avec
10 V sur la sortie et -100 % avec O V.

Fonctions digitales P418 (= 15 ... 28, 34...52)

Avec les fonctions limite d’intensité (= 17), limite d’intensité de couple (= 18) et limite de
fréquence (= 19), il est possible de régler le seuil de commutation via ce paramétre. La valeur
100% se rapporte a la valeur nominale du moteur correspondante (voir aussi P435).

Avec une valeur négative, la fonction de sortie est éditée en négatif (0/1 — 1/0).

P420 Entrée digitale 1
(Entrée digitale 1)

0a74 Valide a droite en tant que réglage par défaut, borne de commande 21 (DIN1)

{1} Diverses fonctions peuvent étre programmées. Elles sont répertoriées dans le tableau suivant.

P421 Entrée digitale 2
(Entrée digitale 2)

0a74 Valide a gauche en tant que réglage par défaut, borne de commande 22 (DIN2)

{2} Diverses fonctions peuvent étre programmeées. Elles sont répertoriées dans le tableau suivant.

P422 Entrée digitale 3
(Entrée digitale 3)

0a74 Change jeu paramétre bit 0 en tant que réglage par défaut, borne de commande 23 (DIN3)

{8} Diverses fonctions peuvent étre programmées. Elles sont répertoriées dans le tableau suivant.

P423 Entrée digitale 4
(Entrée digitale 4)

0a74 Fréquence fixe 1 (P429) en tant que réglage par défaut, borne de commande 24 (DIN4)

{4} Diverses fonctions peuvent étre programmées. Elles sont répertoriées dans le tableau suivant.

BU 0500 FR-1516
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Entrée digitale 5
P424 g
(Entrée digitale 5)
0a74 Pas de fonction en tant que réglage par défaut, borne de commande 25 (DIN5)
{0} Diverses fonctions peuvent étre programmées. Elles sont répertoriées dans le tableau suivant.
P425 Entrée digitale 6 a partir de
(Entrée digitale 6) SK 520E
0a74 Pas de fonction en tant que réglage par défaut, borne de commande 26 (DING)
{0} Diverses fonctions peuvent étre programmeées. Elles sont répertoriées dans le tableau suivant.

(SK 520/53xE) Fonction entrée digitale 7 = P470 , borne de commande 27 (DIN7)

... pour les descriptions des fonctions, voir le(s) tableau(x) suivant(s).

Liste des fonctions possibles des entrées digitales

Vale Fonction Description Signal
ur

00 Pas de fonction Entrée déconnectée. -

01 Valide a droite L'appareil délivre un signal de sortie avec le champ rotatif a droite si une valeur haut

de consigne positive est disponible. 0—1 flanc d'impulsion (P428 = 0)

02 Valide a gauche L'appareil délivre un signal de sortie avec le champ rotatif a gauche si une haut
valeur de consigne positive est disponible. 0 —1 flanc d’impulsion (P428 = 0)

Si I'entrainement doit démarrer automatiquement a la mise en marche de la tension secteur (P428 = 1), prévoir un niveau élevé (haut) pour la
validation (pont entre DIN 1 et la sortie de tension de commande).

Si les fonctions de validation a droite et a gauche sont activées simultanément, I'appareil est inhibé.

Si le variateur de fréquence est en dysfonctionnement et que la cause du dysfonctionnement n’est plus présente, le message d'erreur est acquitté
par 1- — 0 flanc d’'impulsion.

03 Inversion des phases Permet l'inversion du champ de rotation, en combinaison avec la validation a haut
droite ou a gauche.

04 Fréquence fixe 1 ! La fréquence de P429 est ajoutée a la valeur de consigne actuelle. haut

05 Fréquence fixe 2" La fréquence de P430 est ajoutée a la valeur de consigne actuelle. haut

06 Fréquence fixe 3! La fréquence de P431 est ajoutée a la valeur de consigne actuelle. haut

07 Fréquence fixe 4 La fréquence de P432 est ajoutée a la valeur de consigne actuelle. haut

Si plusieurs fréquences fixes sont activées simultanément, elles sont ajoutées avec le bon signe. La valeur de consigne analogique (P400) et
éventuellement la fréquence minimum (P104) sont ajoutées.

08 Change jeu paramétre Premier bit de la commutation de jeu de parametres, sélection du jeu de haut
parameétres 1 a 4 (P100).

09 Maintien de fréquence Pendant la phase d’accélération ou de décélération, un niveau bas conduit a bas
I"arrét" de la fréquence de sortie actuelle. Un niveau élevé permet a la rampe
de continuer a tourner.

10 Tension inhibée 2 La tension de sortie est coupée, le moteur s’arréte. bas

11 Arrét rapide 2 L'appareil réduit la fréquence avec la durée d’'arrét rapide bas
P426.

12 Acquittement défaut 2 Acquittement du dysfonctionnement par un signal externe. Si cette fonction 0->1
n’est pas programmeée, il est possible d’acquitter un défaut en réglant sur bas la flanc
validation (P506). d'impul

sion

13 Entrée résistance PTC ? Traitement analogique du signal entrant. Seuil de commutation env. 2,5V, délai niveau

de déconnexion = 2 s, avertissement aprés 1 s.

REMARQUE : La fonction 13 est utilisable uniquement jusqu'au modéle
SK 535E, tailles 1 a4 via DIN 5!

Pour les appareils SK 54xE et les tailles a partir de 5, il existe une connexion
distincte qui ne peut pas étre désactivée. Si aucune sonde CTP n'est présente
sur le moteur, ponter les deux bornes sur ces appareils, afin de désactiver la
fonction (état a la livraison).
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Vale Fonction Description Signal
ur

14 Télécommande 2 * En cas de commande via le systtme de bus, le systeme commute sur la haut
commande avec les bornes de commande a bas niveau.

15 Fréquence marche a-coups ' La valeur fixe de fréquence est réglable via les touches HAUT / BAS et haut
ENTREE (P113), lors de la commande avec la ControlBox ou la ParameterBox

16 Potentiométre motorisé Comme la valeur de réglage 09, mais l'arrét n'a pas lieu sous la fréquence bas
minimum P104 et au-dessus de la fréquence maximum P105.

17 Comm. jeu parameétre 2 Deuxiéme bit de la commutation de jeu de paramétres, sélection du jeu de haut
parameétres 1 a 4 (P100).

18 Watchdog 2 L’entrée doit voir de maniére cycliqgue (P460) un flanc d'impulsion élevé, sinon 0->1
la coupure a lieu avec l'erreur E012. Le démarrage a lieu avec le flanc flanc
d’'impulsion élevé 1. d'impul

sion

19 Consigne 1 marche/arrét
Marche et arrét de I'entrée analogique 1/2 (haut= MARCHE). Le signal bas

- — place I'entrée analogique sur 0 %, ce qui ne conduit pas a l'immobilisation avec haut

20 Consigne 2 marche/arrét une fréquence minimum (P104) > a la fréquence minimum absolue (P505).

21 Fréquence fixe 5 La fréquence de P433 est ajoutée a la consigne actuelle. haut

22 .25 réservé POSICON (BU 0510)

26 ... 29 Fonctions d'impulsion :  Description a suivre.

30 PID inhibée Marche et arrét de la fonction du régulateur PID / régulateur de processus haut
(haut= MARCHE)

31 Rotation & droite inhibée’ Blocage de >Valide a droite/gauche< via une entrée digitale ou I'activation du bas

— — bus. Ne se réfere pas au sens de rotation réel (par ex. selon valeur de

32 Rotation a gauche inhibée consigne inversée) du moteur. bas

33 ... 42 Fonctions d'impulsion :  Description a suivre (uniquement SK 500E a 535E).

43 ... 44 Mesure de la vitesse de Description a suivre.

rotation avec codeur HTL
45 Cde 3 fils Marche D 0->1
(bouton contact de fermeture) flanc
3-Wire-Control, cette fonction de commande offre une alternative pour la djimpul
validation droite/gauche (01/02) qui nécessite un niveau constant. sion
46 Cde 3 fils Marche G Seule une impulsion de commande est requise ici pour le déclenchement de la 0->1
(bouton contact de fermeture) fonction. La commande de I'appareil peut ainsi étre uniquement effectuée par le flanc
biais de boutons. d'impul
Une impulsion sur la fonction « Inversion phases » (voir fonction 65) inverse la sion
49 Cde 3 fils Arrét phase actuelle. Cette fonction est réinitialisée par un "Signal Stop" ou en 130
(bouton contact d'ouverture)  actionnant I'un des boutons des fonctions 45, 46, 49. flanc
d'impul
sion

47 Fréqg.+Potentio motorisé En combinaison avec la validation Droite/Gauche, la fréquence de sortie peut
varier en continu. Pour mémoriser une valeur actuelle dans P113, les deux haut
entrées doivent étre, en méme temps, pendant 0,5 s sur un potentiel élevé.

48 Fréq.-Potentio motorisé Cette valeur sert de valeur initiale suivante pour une méme sélection de
direction (validation Droite/Gauche), sinon le démarrage se fait avec fuin. Les h
valeurs provenant d'autres sources de consignes (ex. fréequences fixes) restent aut
ignorées.

50 Bito freq fixe.tab haut

51 Bit1 fréq fixe.tab haut

52 . e Tableau fréquences fixes, entrées digitales binaires codées pour la génération

Bit2 fréq fixe.tab de 32 fréquences fixes maximum. (P465 : -01...-31) haut

53 Bit3 fréq fixe.tab haut

54 Bit4 fréq fixe.tab haut

55 .. 64 réservé POSICON (BU 0510)
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Vale Fonction Description Signal
ur
65 Cde 3 fils 0->1
(bouton Inversion phases) . . flanc
voir les fonctions 45, 46, 49 .
d'impul
sion
66 .. 69 réservé
70 Mode d'évacuation Uniquement pour les appareils (SK 5x5E) avec une tension de commande
a partir de la version de externe de 24V. Le fonctionnement est a cet effet également possible avec une
logiciel 1.7 tension continue de circuit intermédiaire trés faible. Cette fonction permet de
fermer le relais de charge et la détection des défauts de phase et de sous- haut
tension est désactivée.
ATTENTION! Aucune surveillance permettant d’éviter une surcharge n'est
disponible ! (Par ex. dispositif de levage)
7 F+ Potentio motorisé Fonction de potentiomeétre motorisé fréquence + avec sauvegarde automatique,
et.Sauvegarde Avec cette fonct. potentio motorisé (a partir de la version de logiciel 1.6), une
a partir de la version de valeur de consigne (montant) est définie via les entrées digitales et mémorisée
logiciel 1.6 en méme temps. Avec la validation de régulation droite/gauche, le démarrage haut
est ensuite effectué dans le sens de rotation correspondant de la validation.
Lors d’'un changement de direction, la valeur de la fréquence est conservée.
En activant simultanément les fonctions +/-, la valeur de consigne de la
72 F+ Potentio motorisé et fréquence est remise a zéro.
Sauvegarde * La consigne de fréquence peut aussi étre indiquée a I'affichage de parameétres
a partir de la version de de fonctionnement (P001=30 « Val consig act. MP-S ») ou dans P718 et
logiciel 1.6 prédéfini a I'état de fonctionnement « Prét a la connexion ».
Une fréquence minimum réglée (P104) reste active. D’autres valeurs de haut
consigne, telles que par exemple des fréquences analogiques ou fixes peuvent
étre ajoutées ou soustraites.
L’'ajustement de la valeur de consigne de fréquence est effectué avec les
rampes de P102/103.
732 Inhib. droite+rapide
P Comme le paramétre 31, toutefois avec un couplage a la fonction "Arrét rapide”. bas
742 Inhib. gauche+rapide
9 P Comme le paramétre 32, toutefois avec un couplage a la fonction "Arrét rapide”. bas
77 réservé POSICON (BU 0510)
80 réservé PLC (BU 0550)

1  Siaucune des entrées digitales n’est programmée pour une validation a gauche ou a droite, I'activation d’'une fréquence fixe ou d’une fréquence par a-

coups permet la validation du VF. Le sens du champ rotatif dépend du signe précédant la valeur de consigne.
Fonctionne également avec la commande via le BUS (z.B. RS232, RS485, CANbus, CANopen, ...)

Dans le cas des appareils SK 5x5E, le bloc de commande du variateur de fréquence doit encore étre alimenté pendant 5 minutes aprés la derniére

modification de potentiométre motorisé, afin d’enregistrer durablement les données.

4 Fonction ne pouvant pas étre sélectionnée via les bits d’entrée de bus E/S

Fonctions entrée d'impulsion : 2 a 22kHz (uniquement DIN2/3)

Il est possible d'utiliser les entrées digitales 2 et 3 indirectement pour I'évaluation des signaux
analogiques. Pour ces fonctions, I'entrée analyse la fréquence d'impulsion actuelle. La plage de
fréquences 2kHz a 22kHz couvre la plage de valeurs de 0 a 100%. Les entrées fonctionnent jusqu'a
une fréquence d'impulsion maximale de 32kHz. Le niveau de tension doit étre compris entre 15V et
24V et le cycle Duty entre 50% et 80%.
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Valeur Fonction Description Signal

26 Lim. intensité couple 2 Limite de charge réglable qui, lorsqu’elle est atteinte, conduit a la  Impulsions
réduction de la fréquence de sortie. - P112

27 Fréquence PID 23 Réintroduction de la valeur réelle possible pour le régulateur PID  Impulsions

28 Addition de fréquence 23 Ajout aux autres valeurs de consigne de fréquence Impulsions

29 2S3oustraction de fréquence Soustraction des autres valeurs de consigne de fréquence Impulsions

33 Limite d'intensité 2 Basée sur la limite d’intensité réglée (P536) et peut étre modifiée Impulsions
via I'entrée analogique/numérique.

34 Fréquence max. 23 La fréquence maximale du VF est réglée dans la plage Impulsions
analogique. 100% correspond au réglage dans le paramétre
P411. 0% correspond au réglage dans le paramétre P410. Les
valeurs de fréquence de sortie min./max. (P104/P105) doivent
étre respectées.

35 PID freq act limitée® La fréquence PID limitée est nécessaire pour constituer un circuit Impulsions
de régulation. L'entrée analogique/numérique (valeur réelle) est
comparée a la valeur de consigne (par ex. autre entrée
analogique ou fréquence fixe). La fréquence de sortie est
adaptée jusqu'a ce que la valeur réelle soit harmonisée avec la
valeur de consigne. (voir valeurs de régulation P413 — P416)

La fréquence de sortie ne peut pas chuter sous la valeur de
fréquence minimale programmée dans le paramétre P104. (Pas
d’inversion du sens de rotation !)

36 PID freq act supervs23 Comme la fonction 35 >Fréquence PID<, mais le VF désactive la Impulsions
fréquence de sortie lorsque la >fréquence minimum< P104 est
atteinte.

37 Couple mode servo’ Dans le mode servo, il est possible de régler/limiter le couple Impulsions
moteur via cette fonction.

38 Couple de maintien 2 Fonction qui permet de mémoriser préalablement dans le Impulsions
régulateur une valeur pour le besoin du couple (compensation de
perturbation). Sur les dispositifs de levage a saisie de la charge
séparée, cette fonction peut permetire d’obtenir une meilleure
assimilation de la charge. —» P214

39 Multiplication 8 Ce facteur multiplie la valeur de consigne principale. Impulsions

40 Val. cour. régul. process Impulsions

41 Consigne régulateur Impulsions

process Comme P400 = 14-16

42 Add. du processus de Impulsions

régulateur

2) C’est le cas aussi lors de la commande par BUS (RS232, RS485, CANbus, CANopen, DeviceNet, Profibus, InterBus, interface AS)
3) Les limites de ces valeurs sont formées par le parametre >Frégmin cons. aux.< P410 et le paramétre >Frégmax cons. aux.<P411.

Fonction codeur HTL (uniquement DIN2/4 )

Pour l'analyse d'un codeur HTL, les fonctions suivantes des entrées digitales DIN2 et DIN4 doivent

étre paramétrées.

Valeur Fonction Description Signal
43 gignal  Cettefonction g, piN 2 et DIN 4, un codeur HTL 24V peut &tre raccordé pour la Inlqttj)li.'i_?ns
A . peut mesure de la vitesse de rotation. La fréquence maximale sur DIN z
codeur gﬂ%e'nt est limitée a 10kHz. Par conséquent, il est nécessaire de veiller a
HTL etre utlllsee ce qu’un codeur approprié (petit nombre de points) soit utilisé et
pour les que le montage (rotation lente) soit correct. .
44 . entrées R o s . . Impulsions
Voie B S Le sens de comptage peut étre modifié en inversant les fonctions
digitales 2 . - <10kHz
codeur (P421) et 4 sur les entrées digitales.
HTL (P423) ! D’autres réglages sont disponibles dans P461, P462, P463.
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Paramétres Jeu de
{Réglage par Valeur de réglage / description / remarque Superviseur R
défaut) parameétres
P426 Temps arrét rapide P
(Temps d'arrét rapide)
0...320.00 s Réglage du temps de décélération pour la fonction arrét rapide qui peut étre déclenchée en cas
{0.10} de panne via une entrée digitale, la commande de bus, le clavier ou automatiquement.

Le temps d’arrét rapide correspond a la réduction linéaire de la fréquence maximale réglée
(P105) jusqu’a OHz. Si la valeur de consigne actuelle est <100%, le temps d’'arrét rapide est réduit

d’autant.

P427 Erreur arrét rapide S
(Erreur arrét rapide)

0..3 Activation d’un arrét rapide automatique en cas de panne.

{0} 0 = ARRET : I'arrét automatique en cas de panne est désactivé

1 = Marche défaut phase : arrét rapide automatique en cas de panne de réseau
2 = Marche erreur : arrét rapide automatique en cas d’erreur
3 = Erreur défaut phase : arrét rapide automatique en cas d'erreur ou de panne de réseau

Un arrét rapide peut étre déclenché par les erreurs E2.x, E7.0, E10.x, E12.8, E12.9 et E19.0.

P428 Démarr automatique S p
(Démarrage automatique)

0..1 En réglage standard (P428 = 0 = Arrét), le VF nécessite un flanc d'impulsions pour la validation

{0} (passage du signal de "bas = haut") au niveau de chaque entrée digitale.

Avec le réglage Marche - 1, le VF réagit a un niveau élevé. Cette fonction n’est possible que
lorsque la commande du VF a lieu via les entrées digitales. (voir P509=0/1)

Dans certains cas, le VF doit démarrer directement avec la mise en marche du réseau. Pour cela,
définir P428 = 1 > Marche. Si le signal de validation est activé en permanence ou doté d’'un
pontage, le VF démarre directement.

REMARQUE : (P428) n’est pas sur "Marche" si (P506) = 6, danger ! (Voir la remarque (P506))

P429 Fréquence fixe 1 P

(Fréquence fixe 1)

-400.0 ... 400.0 Hz La fréquence fixe est utilisée comme valeur de consigne aprés l'activation via une entrée digitale

{0.0} et la validation de l'appareil (a droite ou a gauche). Une valeur de réglage négative entraine
l'inversion du sens de rotation (en référence au sens de rotation de la validation P420 — P425,
P470).

Si plusieurs fréquences fixes sont activées simultanément, elles sont ajoutées avec le bon signe.
Cela s’applique également a la combinaison avec la fréquence marche a-coups (P113), la valeur
de consigne analogique (si P400 = 1) ou la fréquence minimum (P104).

Les limites de fréquences (P104 = fnin, P105 = fnax) doivent étre respectées.

Si aucune entrée digitale n’est programmée pour la validation (a gauche ou a droite), le signal
simple de fréquence entraine la validation. Une fréquence fixe positive correspond alors a une
validation a droite, et une fréquence négative a une validation a gauche.

P430 Fréquence fixe 2 p

(Fréquence fixe 2)

-400.0 ... 400.0 Hz

(0.0} Pour la description de la fonction du parameétre, voir P429 >Fréquence fixe 1<

P431 Fréquence fixe 3 p

(Fréquence fixe 3)

-400.0 ... 400.0 Hz

{00} Pour la description de la fonction du parameétre, voir P429 >Fréquence fixe 1<
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P432 Fréquence fixe 4 p
(Fréquence fixe 4)

-400.0 ... 400.0 H

(0.0} z Pour la description de la fonction du parameétre, voir P429 >Fréquence fixe 1<

P433 Fréquence fixe 5 p
(Fréquence fixe 5)

-400.0 ... 400.0 H

(0.0} z Pour la description de la fonction du paramétre, voir P429 >Fréquence fixe 1<

P434 Relais 1 fonction p
(Fonction sortie 1 (Relais 1 — MFR1))

0..39 Bornier de commande 1/2 : Les réglages 3 a 5 et 11 fonctionnent avec une hystérésis de 10 %,

{1} ce qui signifie que le contact de relais se referme (fonct. 11 s'ouvre) lorsque la valeur limite est

atteinte et s’ouvre (fonct. 11 se ferme) lorsqu’une valeur inférieure de 10% est obtenue. Ce type

de réaction peut étre inversé avec une valeur négative dans le parametre P435.
Diverses fonctions peuvent étre programmées. Elles sont répertoriées dans le tableau suivant.

Liste des fonctions possibles des sorties relais et digitales

Valeur Fonction Description Signal*

00 Pas de fonction Entrée déconnectée. bas

01 Frein externe pour la commande d’un frein mécanique sur le moteur. Le relais est excité dans le haut
cas d'une fréquence minimale absolue programmée (P505). Pour les freins
classiques, une temporisation de valeur de consigne de 0,2 a 0,3 s (voir aussi P107)
doit étre programmeée.

Il est possible de commuter directement un frein mécanique du cété du courant
alternatif. (tenir compte de la spéc. technique du contact de relais !)

02 Variateur en marche le contact de relais fermé indique une tension a la sortie du variateur (U - V - W) haut
(également injection CC (— P559)).

03 Limite de courant basée sur le réglage du courant nominal du moteur dans P203. L’échelonnage haut
(P435) permet d’adapter cette valeur.

04 Limite intensité de basée sur le réglage des données moteur dans P203 et P206. Indique une charge haut

couple de couple correspondante au niveau du moteur. L’échelonnage (P435) permet
d’adapter cette valeur.

05 Limite de fréquence basée sur le réglage du courant nominal du moteur dans P201. L'échelonnage haut
(P435) permet d’adapter cette valeur.

06 Niveau avec consigne  indique que le VF a terminé la montée ou la réduction de la fréquence. Fréquence de haut
consigne = fréquence réelle ! A partir d'un écart de 1 Hz > Valeur de consigne non
atteinte — le contact s'ouvre.

07 Défaut indication d’'un dysfonctionnement général, le dysfonctionnement est actif ou pas bas
encore acquitté.

- Défaut : le contact s'ouvre, appareil fonctionnel : le contact se ferme

08 Alarme avertissement général, une valeur limite a été atteinte, ce qui peut conduire a une bas
coupure ultérieure du VF.

09 Alarme surintensité au moins 130% du courant nominal de I'appareil pendant 30 s. bas

10 Alarme surchauff mot Alarme surchauffe moteur (avertissement) : La température du moteur est analysée bas
via l'entrée de résistance PTC et un entrée digitale. > Le moteur est trop chaud.
L’avertissement a lieu immédiatement, la coupure pour surchauffe au bout de 2
secondes.

11 Lim courant couple Limite courant couple / limite d’intensité active (avertissement) : la valeur limite dans bas
P112 ou P536 est atteinte. Une valeur négative dans P435 inverse le comportement.
Hystérésis = 10 %

12 Valeur de 541 La sortie peut étre utilisée avec le parametre P541 indépendamment de I'état de haut
fonctionnement actuel de I'appareil.
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Valeur Fonction Description Signal*

13 Lim cour. couple gen La valeur limite de P112 a été atteinte dans la zone de l'alternateur. Hystérésis = haut
10 %

14 ... 17 réservé -

18 Variateur prét L'appareil se trouve dans I'état prét a fonctionner. Aprés une validation réussie, il haut
délivre un signal de sortie.

19 ...29 réservé (POSICON BU 0510) -

30 BusES entrée Bit 0 Activation via le bus d'entrée Bit 0 (P546 ...) haut

31 BusES entrée Bit 1 Activation via le bus d'entrée Bit 1 (P546 ...) haut

32 BusES entrée Bit 2 Activation via le bus d'entrée Bit 2 (P546 ...) haut

33 BusES entrée Bit 3 Activation via le bus d'entrée Bit 3 (P546 ...) haut

34 BusES entrée Bit 4 Activation via le bus d'entrée Bit 4 (P546 ...) haut

35 BusES entrée Bit 5 Activation via le bus d'entrée Bit 5 (P546 ...) haut

36 BusES entrée Bit 6 Activation via le bus d'entrée Bit 6 (P546 ...) haut

37 BusES entrée Bit 7 Activation via le bus d'entrée Bit 7 (P546 ...) haut

38 Valeur Consigne Bus Valeur de consigne du bus (P546 ...) haut

Détails dans les manuels des bus
39 STO inactif Le relais / bit chute si le STO et I'arrét sécurisé sont actifs. haut
40 ...réservé PLC (BU 0550)

* Dans le cas des contacts relais (haut = "Contact fermé", bas = "Contact ouvert")

Paramétres Jeu de
{Réglage par Valeur de réglage / description / remarque Superviseur |
défaut) parameétres
P435 Echelonnage relais 1 P
(échelonnage sortie 1 (Relais 1 — MFR1))
-400 ... 400 % Adaptation de la valeur limite de la fonction de relais. En cas de valeur négative, la fonction de
{100} sortie est éditée de maniére inversée.
Attribution des valeurs suivantes :
Limite d'intensité (3) = x [%] - P203 >courant nominal du moteur<
Limite d’intensité du couple (4) = x [%] - P203 - P206 (couple nominal du moteur calculé)
Limite de fréquence (5) = x [%] - P201 >Fréquence nominale du moteur<
P436 Hystérésis relais 1 S p
(hystérésis sortie 1 (Relais 1 — MFR1))
1...100 % La différence entre les points de mise en marche et d’arrét empéche l'oscillation du signal de
{10} sortie.
P441 Relais 2 fonction p
(Fonction sortie 2 (Relais 2 — MFR2)
0...39 . . . . .
(7 Bornier de commande 3/4 : Fonctions identiques a P434 !
P442 Echelonnage relais 2 p
(échelonnage sortie 2 (Relais 2 — MFR2))
-400 ... 400 % . . . .
(100} Fonctions identiques a P435 !
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P443 Hys’te,r93|s .relals 2 S P
(hystérésis sortie 2 (Relais 2 — MFR2))

1...100 % N . .

(10} Fonctions identiques a P436 !

P450 Relais 3 fonction a partir de SK P
(Fonction sortie 3 (DOUT1)) 520E

0..39 Bornier de commande 5/40 : Fonctions identiques & P434 ! Sortie digitale, 15V contre DGND

{0} (dans le cas des appareils SK 5x5E, des écarts du niveau de signal sont possibles).

P451 Echelonnage relais 3 a partir de SK p
(échelonnage sortie 3 (DOUT1)) 520E

-400 ... 400 % N . .

{100} Fonctions identiques a P435!

P452 Hystérésis relais 3 a partir de SK S P
(hystérésis sortie 3 (DOUT1)) 520E

1...100 % L ) .

(10} Fonctions identiques a P436 !

P455 Relais 4 fonction a partir de SK p
(Fonction sortie 4 (DOUT?2) 520E

0..39 Bornier de commande 7/40 : Fonctions identiques & P434 ! Sortie digitale, 15V contre DGND

{0} (dans le cas des appareils SK 5x5E, des écarts du niveau de signal sont possibles).

P456 Echelonnage relais 4 a partir de SK p
(échelonnage sortie 4 (DOUT2)) 520E

-400 ... 400 9

% Fonctions identiques a P435 !

{100} g

P457 Hystérésis relais 4 a partir de SK S P
(hystérésis sortie 4 (DOUT?2)) 520E

1...100 % L ) .

(10} Fonctions identiques a P436 !

P460 Watchdog time S
(Watchdog time)

-250.0 4 250.0 s
{10.0}

0.1 a 250.0 = L’intervalle entre les signaux attendus du Watchdog (fonction programmable des
entrées digitales P420...). Si l'intervalle s’écoule sans qu’une impulsion ne soit
enregistrée, une coupure a lieu avec le message d’erreur E012.

0.0 = Défaut client : dés qu'un flanc d’impulsion bas-haut ou qu'un signal bas est détecté a
I'entrée digitale (fonction 18), le VF se coupe et le message d’erreur E012 apparait.

-250.0 ... -0.1 = Watchdog du fonctionnement du rotor : Avec ce réglage, le Watchdog du
fonctionnement du rotor est activé. Le temps est défini par le montant de la valeur
paramétrée. Lorsque I'appareil est désactivé, aucune indication de Watchdog n'est
présente. Aprés chaque validation, une impulsion doit d'abord se produire avant
d'activer le Watchdog.
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P461 Fonqtloq 2éme codeur S
(Fonction 2éme codeur)

0ab

{0}

a partir de la version
de matériel CAA

La vitesse de rotation réelle, délivrée par le codeur incrémental HTL, peut étre utilisée pour
diverses fonctions dans I'appareil. (Réglages identiques a (P325)) Le codeur HTL est raccordé
par le biais des entrées digitales 2 et 4. Les parametres (P421) et (P423) doivent étre définis de
maniére correspondante sur les fonctions 43 "Signal A" et 44 "Signal B". En raison de la
fréequence limite (max. 10 kHz) de ces entrées digitales, seules des résolutions de codeur
restreintes (P462) sont possibles. L'emplacement de montage (arbre moteur ou cété sortie) du
codeur est pris en compte par le paramétrage d'un ratio correspondant (P463).

0 = mesure vitesse servo : La vitesse de rotation réelle du moteur est utilisée pour le mode
servo. Dans cette fonction, la régulation ISD ne peut pas étre désactivée.

1 = Fréquence PID : La vitesse de rotation réelle d’'une installation est utilisée pour la régulation
de la vitesse de rotation. Cette fonction permet aussi de réguler le moteur avec une
caractéristique linéaire. P413 et P414 déterminent la proportion P et | de la régulation.

2 = Addition fréquence : La vitesse de rotation obtenue est ajoutée a la valeur de cor
actuelle.

3 = Soustraction freq : La vitesse de rotation obtenue est soustraite de la valeur de consigne
actuelle.

4 = Fréquence max : La fréquence de sortie/vitesse de rotation maximale est limitée par la
vitesse de rotation actuelle du codeur incrémental.

5 = Réservé : voir BU510

P462

Résolution 2éme codeur S
(Résolution 2eme codeur)

16 4 8192
{1024}

Saisie du nombre de points par tour (16 - 8192) du codeur incrémental HTL - relié.

Si le sens de rotation du codeur incrémental ne correspond pas a celui du régulateur de moteur
(selon le montage et le cablage), ceci peut étre pris en compte avec la sélection des incréments
négatifs correspondants.

P463

Ratio 2éme codeur S
(Ratio 2eme codeur)

0.01 ... 100.0
{1.00}

Si le codeur incrémental - HTL n’est pas monté directement sur I'arbre moteur, un ratio temps
mort adapté entre la vitesse de rotation du moteur et celle du codeur doit étre réglé.

P63 — Vitesse du moteur

Vitesse du codeur

uniqguement si P461 =1, 2, 3, 4 ou 5, donc pas en mode servo (régulation de la vitesse de
rotation du moteur)
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P464

Mode fréquences fixes S
(Mode fréquences fixes)

0af
{0}

Ce paramétre définit sous quelle forme les valeurs de consigne de fréquence fixe doivent étre
traitées.

0 = Addition a la valeur de consigne principale : le comportement entre les fréquences fixes et
le tableau des fréquences fixes est additionnel. Autrement dit, une addition mutuelle est
effectuée ou une addition a une valeur de consigne analogique, selon les limites définies
dans P104 et P105.

1 = Valeur de consigne principale : les fréquences fixes ne sont pas ajoutées, que ce soit entre
elles ou a des valeurs de consigne principales analogiques.
Si une fréquence fixe est par exemple commutée sur une valeur de consigne analogique
présente, la valeur de consigne analogique n’est plus prise en compte.
Une addition de fréquence ou une soustraction programmée sur I'une des entrées
analogiques ou une valeur de consigne de bus reste toutefois valable et possible, de méme
que I'addition a la valeur de consigne d'une fonction de potentiométre motorisé (fonction
entrées digitales : 71/72).
Si plusieurs fréquences fixes sont sélectionnées en méme temps, la fréquence avec la
valeur la plus élevée est prioritaire (par ex. : 20>10 ou 20>-30).

Remarque :
la fréquence fixe maximale active est ajoutée a la valeur de consigne du potentiomeétre
motorisé, si les fonctions 71 ou 72 ont été sélectionnées pour 2 entrées digitales.

P465 [-01]

[-31]

Champ fréq. fixe

(Champ fréquence fixe)

-400.0 & 400.0 Hz
{0.0}

Dans les niveaux Tableau, il est possible de définir jusqu’a 31 fréquences fixes différentes, qui
peuvent elles-mémes étre sélectionnées avec les fonctions 50 a 54 de fagon binaire pour les
entrées digitales.

P466 Fréqg.min. proc. régul. S p
(Fréquence minimale processus régulateur)

0.0 2400.0 Hz A l'aide de la fréquence minimale du régulateur de processus, il est possible de maintenir la part

{0.0} de régulation méme avec une valeur principale de "zéro", pour permettre un alignement du
compensateur. P400 et (voir le chapitre 8.2 "Régulateur de processus") contiennent de plus
amples détails a ce sujet.

P470 Entrée digitale 7 a partir de SK
(Entrée digitale 7) 520E

0a74 Pas de fonction en tant que réglage par défaut, borne de commande 27 (DIN7)

{0} Diverses fonctions peuvent étre programmées. Fonctions identiques a P420...P425 (voir le

tableau) !
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P475 [-01]

[-10]

Commut. délai on/off S
(Commut. délai on/off fonction digitale)

-30 000 a 30 000 s
{ tous 0.000 }

Délai de connexion et déconnexion réglable pour les entrées digitales et les fonctions digitales
des entrées analogiques. L'utilisation en tant que filtre de mise en marche ou de simple
commande de démarrage est possible.

[-01]1=  Entrée digitale 1 [-06] = Entrée digitale 6 (a partir de SK 520E)
[-02] = Entrée digitale 2 [-07] = Entrée digitale 7 (a partir de SK 520E)
[-03] = Entrée digitale 3 [-08] = Fonction numérique entrée
analogique 1
[-04] = Entrée digitale 4 [-09] = Fonction numérique entrée
analogique 2
[-05] = Entrée digitale 5 [-10] = Entrée digitale 8 (a partir de SK 540E)
Valeurs positives = mise en marche Valeurs négatives = arrét temporisé
temporisée
P480 011 Bits Fonct BusES Ent S
[ 2] (Bits Fonct BustS Ent)
0a80 Les bits d'entrée bus E/S sont considérés comme des entrées digitales (P420). lls peuvent étre
{tous 0} définis pour les mémes fonctions.
Pour utiliser cette fonction, I'une des consignes de bus (P546) doit étre définie sur le réglage >
Bus E/S Bits d'entrée 0-7 <. La fonction souhaitée doit alors étre affectée au bit correspondant.
Dans le cas de SK 54xE, en combinaison avec les modules d’extension E/S, ces bits E/S d'entrée
peuvent également traiter leurs signaux d'entrée.
Tablea | ... SK 535E SK 54xE Remarque
u
[-01]1 = | Bus/AS-i Ent Dig 1 Bus/2.10E Ent Dig 1 (Bus E/S Bit d'entrée 0)
[-02] = | Bus/AS-i Ent Dig 2 Bus/2.10E Ent Dig 2 (Bus E/S Bit d'entrée 1)
[-03] = | Bus/AS-i Ent Dig 3 Bus/2.10E Ent Dig 3 (Bus E/S Bit d'entrée 2)
[-04] = | Bus/AS-i Ent Dig 4 Bus/2.10E Ent Dig 4 (Bus E/S Bit d'entrée 3)
[-05] = | AS-i Initiateur 1 Bus/1.I0E Ent Dig 1 (Bus E/S Bit d'entrée 4)
[-06] = | AS-i Initiateur 2 Bus/1.10E Ent Dig 2 (Bus E/S Bit d'entrée 5)
[-07] = | AS-i Initiateur 3 Bus/1.I0E Ent Dig 3 (Bus E/S Bit d'entrée 6)
[-08] = | AS-i Initiateur 4 Bus/1.10E Ent Dig 4 (Bus E/S Bit d'entrée 7)
[-09] = Drapeau 1 "
[-10] = Drapeau 2 Y
[-11] = Mot de commande bus bit 8
[-12] = Mot de commande bus bit 9
Les fonctions possibles des bits d'entrée de bus sont répertoriées dans le tableau des fonctions
des entrées digitales. La fonction {14} "Télécommande" n’est pas possible.
1) Fonction drapeau possible uniquement en cas de commande via le bornier.
134 BU 0500 FR-1516



DRIVESYSTEMS 5 Parameétre
P481 O Eonct. BusES sortie Bit 1 S
" (Fonction Bus ES sortie Bits)
[-10]
0a40 Les bits de sortie bus E/S sont considérés comme des sorties digitales (P434). lls peuvent étre
{tous 0} définis pour les mémes fonctions.

Pour utiliser cette fonction, I'une des valeurs réelles de bus (P543) doit étre définie sur le réglage
> Bus E/S Bits de sortie 0-7 <. La fonction souhaitée doit alors étre affectée au bit correspondant.

Dans le cas de SK 54xE, en combinaison avec les modules d’extension E/S, ces bits E/S de

sortie peuvent également traiter leurs sorties digitales.

Tablea | ... SK535E SK 54xE Remarque

u

[-01] = | Bus/AS-i Sort Dig1 Bus / AS-i Sort Dig1 (Bus ES sortie Bit 0)
[-02] = | Bus/AS-i Sort Dig2 Bus / AS-i Sort Dig2 (Bus ES sortie Bit 1)
[-03] = | Bus/AS-i Sort Dig3 Bus / AS-i Sort Dig3 (Bus ES sortie Bit 2)
[-04] = | Bus/AS-i Sort Dig4 Bus / AS-i Sort Dig4 (Bus ES sortie Bit 3)
[-05] = | AS-i Actionneur 1 Bus /1.I0E Sort Dig1 (Bus ES sortie Bit 4)
[-06] = | AS-i Actionneur 2 Bus /1.I0E Sort Dig2 (Bus ES sortie Bit 5)
[-07]= | Drapeau 1" Bus /2.10E Sort Dig1 (Bus ES sortie Bit 6)
[-08] = | Drapeau2 " Bus /2.I0E Sort Dig2 (Bus ES sortie Bit 7)
[-09] = Mot d'état bus bit 10

[-10] = Mot d'état bus bit 11

[-11]1=

[-12] =

Les fonctions possibles des bits de sortie de bus sont répertoriées dans le tableau des fonctions
des sorties digitales ou des relais.

Pour plus de détails, consulter le manuel relatif a I'interface AS, BU 0090.

1) Fonction drapeau possible uniquement en cas de commande via le bornier.
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P480 ... P481

Utilisation des drapeaux

A l'aide des deux drapeauy, il est possible de définir une séquence logique simple de fonctions.

Pour cela, au paramétre (P481), dans les tableaux [-07] — "drapeau 1" ou [-08] — "drapeau 2", les
"déclencheurs" d'une fonction sont définis (par ex. un avertissement de surchauffe moteur PTC).

En revanche, au paramétre (P480), dans les tableaux [-09] ou [-10], la fonction qui doit étre
exécutée par le variateur de fréquence est affectée lorsque le "déclencheur" est activé —
autrement dit, la réaction du variateur de fréquence est déterminée ici.

Exemple :

dans une application, lorsque le moteur atteint la plage de surchauffe ("Surchauffe moteur PTC"),
le variateur de fréquence doit réduire immédiatement la vitesse actuelle a une vitesse déterminée
(par ex. par une fréquence fixe activée). Ceci doit étre effectué par la "désactivation de I'entrée
analogique 2", via laquelle la valeur de consigne réelle est réglée, dans cet exemple.

Le but est de diminuer la charge sur le moteur et le cas échéant, de stabiliser de nouveau la
température ou bien de réduire la vitesse de I'entrainement de maniére ciblée a une valeur
définie avant un éventuel arrét d a une erreur.

Etape Description Fonction

1 Définir le déclencheur, P481 [-07] = fonction "12"
régler le drapeau 1 sur la fonction "Alarme
surchauffe moteur”

2 Définir la réaction, P480 [-09] - fonction "19"
régler le drapeau 1 sur la fonction "Consigne 1
marche/arrét"(]

Selon les fonctions sélectionnées dans (P481), la fonction doit éventuellement étre inversée en
adaptant le cadrage (P482).

P482

[-01]

[10]

Bits cad. BuskS sortie S
(Bits cad. Bus ES sortie)

-400 a 400 %

Adaptation des valeurs limites des fonctions de relais / bits de sortie Bus. En cas de valeur
négative, la fonction de sortie est éditée de maniére inversée.

{tous 100}
Si la valeur limite est atteinte et en cas de valeurs de réglage positives, le contact de relais se
ferme. En cas de valeurs de réglage négatives, le contact de relais s’ouvre.
L'affectation des tableaux correspond a celle du paramétre (P481).
P483 [0 Bits Hyst BusES Sort S
[ 0] (Bits hystérésis Bus ES Sortie)
12100 % La différence entre les points de mise en marche et d’arrét empéche l'oscillation du signal de
{tous 10} sortie.

L'affectation des tableaux correspond a celle du paramétre (P481).
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5 Parametre

Paramétres supplémentaires

Parametres Valeur de réglage / description / remarque Superviseur Jeu de
{Réglage par défaut} glag P q P parameétres
PS01 011 Nom du variateur
[-20] (Nom du variateur)
A...Z (can Saisie libre d’'une désignation (nom) pour l'appareil (max. 20 caractéres). Le variateur de
car,
fréquence peut ainsi étre facilement identifié lors du traitement avec le logiciel NORD CON ou
{0} dans un réseau.
P502 -01 o
50 011" Fonct. Maitre Valeur S P
[-05] (Fonction Maitre Valeur)
0..57 Sélection des valeurs maitres d'un maitre pour I'édition sur un systéme de bus (voir P503) -
{tous 0} (jusqu'a SK 535E: 3 valeurs maitres maxi, a partir de SK540E : 5 valeurs maitres maxi).
L’affectation de ces valeurs maitres est effectuée sur I'esclave via (P546) (a (P548)) :
[-01] = Valeur maitre 1 [-02] = Valeur maitre 2 [-03] = Valeur maitre 3
a partir de SK 540E : [-04] = Valeur maitre 4 [-05] = Valeur maitre 5
Liste des valeurs de réglage possibles pour les valeurs maitres :
00 = Arrét 10 = réservé 20 = Valeur maitre
01 = Fréquence réelle 11 = réservé Consigne de fréq
02 = Vitesse réelle 12 =BusES sortie Bits 0-7 apres ramApe
03 = Intensité 13 = ré . 21 = Valeur maitre
= Intensité = reserve Fréquence réelle sans
04 = Intensité de couple 14 = réservé glissement
05 = Etat ES digit 15 = réservé 22 = Vitesse codeur
06 = réservé 16 = réservé 23 = Fréq. act. av glisse
07 = réservé 17 = Valeur Analog. Ent 1 (a partir du logiciel V/2.0)
08 = Consigne de fréq 18 = Valeur Analog. Ent 2 24 =F. Princ. act.+ glis
09 = Code erreur 19 = Valeur Fréq. Maitre (& partir du logiciel V2.0)
563 = ..57 réservé
REMARQUE : Détails concernant le traitement des consignes et valeurs réelles, voir chapitre 8.7.
P503 Fctn.' malfre Sort!e s
(Fonction maitre de sortie)
0ab Dans le cas des applications maitre - esclave, ce parameétre permet de définir sur quel systéme
{0} de bus le maitre doit émettre son mot de commande et les valeurs maitres (P502) pour I'esclave.

Sur I'esclave en revanche, les paramétres (P509), (P510), (P546 ) indiquent a partir de quelle
source il obtient le mot de commande et les valeurs du maitre et comment celles-ci doivent étre
traitées par I'esclave.

0 = Arrét, aucune sortie de mots de commande (STW) et valeurs maitres.

1=USS, sortie de mots de commande (STW) et valeurs maitres sur USS.

2 =CAN, sortie de mots de commande (STW) et valeurs maitres sur CAN
(jusqu’a 250kBauds).

3 = CANopen, sortie de mots de commande (STW) et valeurs maitres sur
CANopen.

4 = systéme bus actif, aucune sortie de mots de commande (STW) et valeurs maitres ;

toutefois, tous les participants définis sur Bus systéme actif sont
visibles par le biais de la ParameterBox ou de NORD CON.

5 = CANop+Bussyst. actif émission de mots de commande et de valeurs maitres sur
CANopen ; par le biais de la ParameterBox ou de NORD CON,
tous les participants définis sur le Bus systeme actif sont visibles.
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P504 Frgquence de hachage S
(Fréquence de hachage)

3.0 ... 16.3 kHz
{6.0/4.0}

Avec ce parametre, la fréquence d’impulsion interne peut étre modifiée pour la commande de la
partie puissance. Une valeur de réglage élevée permet au moteur d’étre moins bruyant, mais
conduit aussi a un rayonnement électromagnétique plus fort et a une réduction du couple moteur
éventuelle.

REMARQUE : le meilleur degré d’antiparasitage indiqué pour l'appareil est respecté en cas
d'application de la valeur standard et en tenant compte des réglementations sur
les cablages.

REMARQUE : l'augmentation de la fréquence d’impulsions entraine la réduction du courant de
sortie possible selon le temps (courbe caractéristique Izt). Lorsque la limite
d'avertissement de la température (C001) est atteinte, la fréquence des
impulsions est progressivement diminuée jusqu'a la valeur standard. Si la
température du variateur chute de nouveau suffisamment, la fréquence des
impulsions remonte a la valeur d'origine.

REMARQUE : réglage 16.1 : Avec ce réglage, I'adaptation automatique de la fréquence des
impulsions est activée Le variateur de fréquence détermine ainsi la fréquence
des impulsions de fagon permanente et en tenant compte de différents facteurs
d'influence (tels que par ex. la température du radiateur ou une alarme de
surintensité).

REMARQUE : En cas de surcharge du variateur de fréquence, la fréquence de hachage est
réduite en fonction du degré de surcharge actuel, pour éviter une coupure due a
la surintensité (voir aussi P537).

L'utilisation d'un filtre sinusoidal requiert toutefois une fréquence de hachage
constante, sous peine de provoquer des coupures par « défaut du module »
(E4.0).

Les réglages suivants permettent de sélectionner les fréquences de hachage
requises a cet effet :

Réglage16.2 : 6 kHz

Réglage16.3 : 8 kHz

Attention : Avec ces réglages, des courts-circuits sur la sortie,présents avant la
validation, risquent de ne plus étre détectés correctement.

P505

Fréq. mini absolue S P
(Fréquence minimale absolue)

0.0a10.0 Hz
{2.0}

Indique la valeur de fréquence minimale que le VF doit atteindre. Si la valeur de consigne est
inférieure a la fréquence minimale absolue, le VF se coupe ou passe sur 0.0Hz.

Avec la fréquence minimale absolue, la commande des freins (P434) et la temporisation de
valeur de consigne (P107) sont exécutées. Si la valeur de réglage est nulle, le relais de frein ne
commute pas lors de l'inversion.

Avec les commandes de dispositifs de levage sans réduction de la vitesse de rotation, cette
valeur doit &tre réglée sur 2Hz au moins. A partir de 2Hz, la régulation du courant du VF
fonctionne et un moteur relié peut délivrer assez de couple.

REMARQUE :

des fréquences de sortie <4,5Hz provoquent une limitation de l'intensité du courant (voir le
chapitre 8.4 "Puissance de sortie réduite").

P506

Acquit. automatique S
(Acquittement automatique du défaut)

0a7
{0}

En plus de la validation manuelle des dysfonctionnements, il est possible de sélectionner la

validation automatique.

0= Arrét, pas d'acquittement automatique du défaut.

1a5= Nombre de validations de défauts automatiques autorisés au sein d’'un cycle de mise
en marche du réseau. Aprés l'arrét et la remise en marche du réseau, le nombre total
est a nouveau disponible.

6= Toujours, le message d’erreur est toujours acquitté automatiquement, lorsque la
cause du défaut a été éliminée.

7= Acquittement dévalidé, la validation n’est possible qu’avec la touche OK / Entrée ou
la déconnexion du réseau. Aucun acquittement en raison du retrait de la validation !

REMARQUE : si (P428) a été paramétré sur “Marche, le parametre (P506) “Acquittement

automatique du défaut ne doit pas étre défini sur 6 “toujours” car ceci risquerait d’endommager

I'appareil / l'installation du fait d'une remise en marche continue en présence d'une erreur active

(exemple : contact avec la terre / court-circuit).
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P507 Type PPO
(Type PPO)
1a4 Uniquement avec l'interface technologique Profibus, DeviceNet ou InterBus.
{1} Voir également le chapitre concerné de la notice additionnelle de BUS correspondante.
P508 Adresse Profibus
(Adresse Profibus)
12126 Adresse Profibus, uniguement avec I'option technologique Profibus
{1} Voir également la description supplémentaire de I'activation du Profibus BU 0020
P509 Mot Commande Source
(Mot Commande Source)
0..10 Sélection de l'interface via laquelle le VF est activé.
{0} 0 = Bornier ou commande clavier ** avec la ControlBox (si P510=0), la ParameterBox (pas la

p-box ext.) ou via les bits de bus E/S.

1 = Bornier seulement *, la commande du VF n’est possible que via les entrées digitales et
analogiques ou les bits de bus E/S.

2 = Mot de commande USS *, les sighaux de commande (validation, sens de rotation, ...) sont
transmis via l'interface RS485, la valeur de consigne est transmise via I'entrée analogique
ou les fréquences fixes.

Ce réglage doit aussi étre sélectionné si une communication via le Modbus RTU est prévue.
Le variateur de fréquence identifie alors automatiquement s'il s'agit d'un protocole USS ou
d'un protocole Modbus.

3 = Mot de commande CAN *
4 = Mot de commande Profibus *

5 = Mot de commande InterBus * REMARQUE :
6 = Mot de commande CANopen * Des détails sur les différents systemes de bus sont
7 = Mot de commande DeviceNet * disponibles dans le descriptif de I'option concernée :

8 = mot de commande* Ethernet TU* -www.nord.com -

9 = CAN émission *
10 = CANopen émission *
*) La commande clavier (ControlBox, ParameterBox) est inhibée,
le paramétrage reste possible.

**) Si la communication est perturbée lors de la commande par clavier (temporisation 0,5 s),

le VF se bloque sans message d’erreur.

***) Le réglage Ethernet TU est a appliquer pour tous les systémes de bus NORD disponibles
basés sur Ethernet (p. ex. : EtherCAT : SK TU3-ECT, PROFINET : SK TU3-PNT).

Remarque :Le paramétrage d’un variateur de fréquence par le biais d’'une connexion de bus de

terrain suppose que le paramétre (P509) "Bornier" soit défini sur le systéeme de bus
correspondant.
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P510 [-01] Consignes Source S
[-02] (Consignes Source)

0a10 Sélection de la source de valeur de consigne a paramétrer :
{tous 0} [01] = Consigne source principale [-02] = Consigne source secondaire
Sélection de linterface via laquelle le VF regoit une valeur de consigne.
0 = Auto (=P509) : Le réglage du parametre P509 >Interface< 4 = Profibus
permet de déduire automatiquement la source de la valeur 5 = |nterBus
de c-onS|gne secl;onde?lr.e. . 6 = CANopen
1 = Bornier, les entrées digitales et analogiques commandent 7 = DeviceNet
la fréquence, y compris les fréquences fixes = DeviceNe
2= USS (ou Modbus RTU) 8 = Ethernet TU
3= CAN 9 = CAN émission
10 = CANopen émission
P511 Tx transmission USS S
(Taux de transmission USS)
0as8 Réglage du débit binaire de la transmission (vitesse de transmission) via l'interface RS485. Tous
{3} les participants au bus doivent avoir le méme réglage du débit binaire.
a partir du SK 54xE :
0= 4 800 bauds 4= 57 600 bauds
1= 9 600 bauds 5= 115 200 bauds
2= 19 200 bauds 6= 187 750 bauds
3= 38 400 bauds 7= 230 400 bauds
8= 460 800 bauds
REMARQUE : Pour la communication via Modbus RTU, définir une vitesse de transmission
maximale de 38 400 bauds.
P512 Adresse USS
(Adresse USS)
0a30 , , L
(0} Réglage de I'adresse bus du VF pour la communication USS.
P513 Time-out télégramme S
(Time-out télégramme)
-0.1/0.0/ Fonction de contréle de linterface bus activée. Aprés obtention d’'un télégramme valable, le
0.1...100.0s prochain doit arriver dans lintervalle de temps prédéfini. Sinon, le VF annonce un
{0.0} dysfonctionnement et se déconnecte avec le message d'erreur E010 >Bus Time Out<.

0.0 = Arrét : la surveillance est désactivée.

-0.1 = pas d'erreur : méme si la communication entre l'interface bus et le VF s’arréte (par ex.
panne de 24V, retrait de la console, ...), le VF continue a fonctionner sans aucun
changement.

REMARQUE : SK 511E — SK 535E : Si la communication a lieu avec un module Ethernet via le
bus systéme (CANopen), le temps de surveillance doit atteindre au moins 0,3 s.
Motif : Avec le bus systéme actif, une communication a lieu en fonction des
besoins, mais au moins toutes les 250 ms.

REMARQUE : les canaux de données de processus pour USS, CAN/CANopen et CANopen
émission sont surveillés indépendamment les uns des autres. Le réglage aux
paramétres P509 ou P510 permet de déterminer le canal a surveiller.

Il est ainsi par exemple possible d'enregistrer I'interruption d'une
communication de CAN émission bien que le VF communique encore avec un
maitre via CAN.
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P514 Taux transmis CAN
(Taux de transmission CAN)
0.7 Réglage du débit binaire de la transmission (vitesse de transmission) via l'interface CANbus.
4 Tous les participants au bus doivent avoir le méme réglage du débit binaire. En cas d'utilisation
{4} de l'interface technologique CANopen, les réglages de ce paramétre s'appliquent uniquement si
le commutateur de codage rotatif BAUD de l'interface technologique est réglé sur PGM.
0 = 10 kbauds 3 =100 kbauds 6 = 500 kbauds
1 =20 kbauds 4 = 125 kbauds 7 = 1 MBaud *
2 =50 kbauds 5§ = 250 kbauds (pour des essais uniqguement)
*) un fonctionnement sécurisé n’est pas garanti
[i] Informations Validation des données
Le taux de transmission est validé uniquement aprés une mise sous tension, un Reset Node
Message ou une mise sous tension de I'alimentation 24V du bus.
P515 011 Adresse CAN
[-03] (Adresse CAN)
0 .. 255 Réglage de I'adresse CANbus de base pour CAN et CANopen. En cas d'utilisation de l'interface
¢ 50 technologique CANopen, les réglages de ce paramétre s'appliquent uniquement si le
{tous 50 } commutateur de codage rotatif BAUD de l'interface technologique est réglé sur PGM.
[i] Informations Validation des données
L'adresse est validée uniquement aprés une mise sous tension, un Reset Node Message ou
une mise sous tension de l'alimentation 24V du bus.
A partir de la version de logiciel 1.6, le réglage est possible & 3 niveaux :
[-01] = Adresse esclave, adresse de réception pour CAN et CANopen (comme précédemment)
[-02] = Emission adr. esclave, émission — adresse de réception pour CANopen (esclave)
[-03] = Adresse Maitre, émission — adresse d’émission pour CANopen (maitre)
P516 Frgquenc.:etlr)hlbee 1 S P
(Fréquence inhibée 1)
0.0 4 400.0 Hz La fréquence de sortie est inhibée autour de Ia! valeur de fréq’u’enc_e régllée’ ici (P517). i
00 Cette plage est parcourue par la rampe de freinage et d’accélération réglée, elle ne peut pas étre
{0.0} délivrée en permanence a la sortie. Les fréquences ne doivent pas étre réglées sous la fréquence
minimale absolue.
0.0 = Arrét
P517 Inh.'l.).' plage freg. 1 S P
(Inhibition plage de fréquences 1)
0.0 450.0 Hz Plage d'inhibition pour la >fréquence inhibée 1< P516. Cette valeur de fréquence est ajoutée a la
20 fréquence inhibée et soustraite.
{2.0} Inhibition plage de fréquences 1 : P516 - P517 ... P516 + P517
P518 Frclaquenc':e'n,\hlbee 2 S P
(Fréquence inhibée 2)
0.0 4 400.0 Hz La fréquence de sortie est inhibée autour de Ig valeur de fréqugncg rég’Iée’ ici (P519). i
00 Cette plage est parcourue par la rampe de freinage et d’accélération réglée, elle ne peut pas étre
{0.0} délivrée en permanence a la sortie. Les fréquences ne doivent pas étre réglées sous la fréquence
minimale absolue.
0.0 = Arrét
P519 Inh.ll?.. plage freq. 2 S P
(Inhibition plage de fréquences 2)
0.0 450.0 Hz Plage d'inhibition pour la >fréquence inhibée 2< P518. Cette valeur de frequence est ajoutée a la
(20} fréquence inhibée et soustraite.

Inhibition plage de fréquences 2 : P518 - P519 ... P518 + P519
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P520

Offset reprise vol s P
(Offset reprise vol)

0a4
{0}

Cette fonction sert a commuter le VF sur les moteurs qui tournent déja, par ex. sur les
entrainements de ventilation. Les fréquences moteur >100Hz ne sont détectées qu’en mode a
régulation de vitesse de rotation (mode servo P300 = MARCHE).

0 = Mis sur arrét, pas d’offset reprise vol.

1 = Dans les deux sens, le VF cherche une vitesse de rotation dans les deux sens de
rotation.
2 = Direction consigne, recherche uniquement dans la direction de la valeur de
consigne appliquée.
3 = Dans 2 sens apr. déf., comme { 1 }, mais uniquement aprés une panne de réseau
et un dysfonctionnement
4 = Direct. cons. apr. déf., comme { 2 }, mais uniquement aprés une panne de réseau
et un dysfonctionnement
REMARQUE : Tloffset reprise au vol fonctionne, en raison de sa conception, uniquement au-
dessus de 1/10 de la fréquence nominale du moteur (P201), mais toutefois pas
sous 10Hz.

Exemple 1
(P201) 50Hz 200Hz
f=1/10%(P201) f=5Hz f=20Hz
20Hz > 10Hz

Exemple 2

Comparaison de f par | 5Hz < 10Hz
rapport a fmin
avec : fmin =10HZ L'offset reprise au vol

fonctionne a partir de
fregrise=2OHZ-

L offset reprise au vol
fonctionne a partir de

fregrise=1 OHz.

Résu Itat freerise=

REMARQUE : PMSM : la fonction de reprise au vol détermine automatiquement le sens de
rotation. En cas de réglage de la fonction 2, l'appareil se comporte ainsi de
maniére identique a la fonction 1. En cas de réglage de la fonction 4, I'appareil se
comporte de maniére identique a la fonction 3.

En fonctionnement CFC boucle fermée, I'offset reprise au vol peut uniquement
étre exécuté lorsque la position du rotor par rapport au codeur incrémental est
connue. Pour cela, le moteur ne doit tout d'abord pas tourner lors de la mise en
service initiale apres une "marche réseau" de I'appareil.

REMARQUE : PMSM : L'Offset reprise vol ne fonctionne pas si dans le paramétre P504 les
fréquences de hachage fixes (réglage 16.2 et 16.3) sont utilisés.

P521

Résolut. reprise vol S P
(Résolution reprise vol)

0.02... 2.50 Hz
{0.05}

Avec ce parametre, il est possible de modifier la portée lors de la recherche de la reprise au vol.
Des valeurs trop grandes font perdre de la précision et provoquent une panne du VF avec un
message de surintensité. Avec des valeurs trop faibles, le temps de recherche est trés prolongé.

P522

Reprise au vol s P
(Reprise au vol)

-10.0 4 10.0 Hz
{0.0}

Valeur de fréquence qui peut étre ajoutée a la valeur de fréquence détectée pour accéder
systématiquement a la plage de moteur par exemple et éviter la plage d’alternateur et donc la
plage du hacheur.

P523

Réglage d'usine
(Réglage d'usine)

0a2
{0}

La sélection de la valeur correspondante et la validation avec la touche ENTREE permettent

d’activer la plage de paramétres sélectionnée avec le réglage par défaut. Une fois le réglage

effectué, la valeur du parameétre est automatiquement redéfinie sur 0.

0 = Pas de changement : le paramétrage n’est pas modifié.

1 = Chargement réglage usine : le paramétrage intégral du VF est réinitialisé sur le réglage
d'usine. Toutes les données paramétrées précédemment sont perdues.

2 = Réglage d’usine sans bus : tous les paramétres du VF, sauf les paramétres du bus, sont
réinitialisés sur le réglage d'usine.
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P525 [-01] Surveillance de charge max.
... (Valeur maximale de la surveillance de S P
[-03] charge)
12400 % /401 Sélection de 3 valeurs de base :
{tous 401} [-01] = Valeur de base 1 [-02] = Valeur de base 2 [-03] = Valeur de base 3
Valeur maximale du couple de charge.
Réglage des valeurs limites supérieures de la surveillance de charge. Jusqu’a 3 valeurs peuvent
étre définies. Les signes ne sont pas pris en compte, seuls les montants sont traités (couple
moteur / générateur, rotation a droite / rotation a gauche). Les éléments de tableau [-01], [-02] et
[-03] des paramétres (P525) ... (P527) ou les indications dans les tableaux sont indissociables.
401 = ARRET correspond a l'arrét de la fonction, aucune surveillance n’a lieu. C'est en méme
temps le réglage de base du VF.
P526 [-01] Surveillance de charge min.
... (Valeur minimale de la surveillance de S P
[-03] charge)
02400 % Sélection de 3 valeurs de base :
{tous 0} [-01] = Valeur de base 1 [-02] = Valeur de base 2 [-03] = Valeur de base 3
Valeur minimale du couple de charge.
Réglage des valeurs limites inférieures de la surveillance de charge. Jusqu’a 3 valeurs peuvent
étre définies. Les signes ne sont pas pris en compte, seuls les montants sont traités (couple
moteur / générateur, rotation a droite / rotation a gauche). Les éléments de tableau [-01], [-02] et
[-03] des parametres (P525) ... (P527) ou les indications dans les tableaux sont indissociables.
0 = ARRET correspond a l'arrét de la fonction, aucune surveillance n’a lieu. C'est en méme
temps le réglage de base du VF.
P527 011 Fréquence de la surveillance de
.. charge S P
[-03]  (Fréquence de Ia surveillance de charge)
0.0 2400.0 Hz Sélection de 3 valeurs de base :
{tous 25.0} [-01] = Valeur de base 1 [-02] = Valeur de base 2 [-03] = Valeur de base 3
Valeurs de base de fréquence
Définition de maximum 3 points de fréquence qui décrivent le domaine de surveillance pour le
contréle de charge. Les valeurs de base de fréquence ne doivent pas étre entrées avec un
classement selon leur taille. Les signes ne sont pas pris en compte, seuls les montants sont
traités (couple moteur / générateur, rotation a droite / rotation a gauche). Les éléments de
tableau [-01], [-02] et [-03] des paramétres (P525) ... (P527) ou les indications dans les tableaux
sont indissociables.
Temporisation de la surveillance
P528 de charge S P
(Temporisation de la surveillance de charge)
0.10 ... 320.00 s Le parametre (P528) définit la durée de temporisation selon laquelle un message d’erreur
{2.00} (“E12.5%) est éliminé en cas de non-respect de la zone de contréle définie ((P525) ... (P527)).

Une fois la moitié de la durée écoulée, un avertissement (“C12.5%) est émis.

Selon le mode de surveillance sélectionné (P529), un message de dysfonctionnement peut en
principe étre éliminé.
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P529 Mode surveillance de charge S P
(Mode de surveillance de charge)

0a3 Avec le paramétre (P529), la réaction du variateur de fréquence est définie sur un non-respect de

{0} la zone de contréle définie ((P525) ... (P527)) apres I'’écoulement de la durée de temporisation

(P528).

0 = Dysfonctionnement et avertissement, un non-respect de la zone de contréle entraine
un dysfonctionnement (“E12.5%) aprés I'écoulement du temps défini dans (P528), et aprés
I’écoulement de la moitié du temps, un avertissement est émis (“C12.5%).

1 = Avertissement, un non-respect de la zone de contréle entraine 'apparition d’'un
avertissement (“C12.5%) aprés I'écoulement de la moitié du temps défini dans (P528).

2 = Dysfonctionnement et avertissement en déplacement const., "Dysfonctionnement et
avertissement en déplacement constant", comme le paramétre "0", mais la surveillance
est toutefois inactive pendant les phases d’accélération.

3 = Avertissement en déplacement constant, "Uniquement avertissement en déplacement
constant", comme le parameétre “1“, mais la surveillance est toutefois inactive pendant les
phases d’accélération.

P525 ... P529

Contréle de charge

Pour la surveillance de charge, il est possible d’indiquer une zone dans laquelle le couple de
charge peut se déplacer en fonction de la fréquence de sortie. |l existe trois valeurs de base pour
le couple maximal autorisé et trois valeurs de base pour le couple minimal autorisé. Une
fréquence est ainsi affectée a chacune des trois valeurs de base. En dessous de la premiere et
au-dessus de la troisiéme fréquence, aucune surveillance n'a lieu. De plus, la surveillance peut
étre désactivée pour des valeurs minimales et maximales. En standard, la surveillance est
désactivée.

Isa Il

P525 [-01]
P525 [-03]
P526 [-03]
P525 [-02]

P526 [-02]
P526 [-01]

fconsi

P527 [-01] P527 [-02] P527 [-03]

La durée aprés laquelle une erreur est déclenchée peut étre définie avec le paramétre (P528). Si
l'intervalle autorisé est quitté (voir I'exemple sur le graphique : dépassement de la zone marquée
en jaune ou vert), un message d’erreur E12.5 est généré, a condition que le paramétre (P529)
n’empéche pas le déclenchement d’erreur.
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Un avertissement C12.5 apparait systématiquement une fois que la moitié du temps de
déclenchement d'erreur défini est écoulé (P528). Ceci s’applique également en cas de sélection
d'un module pour lequel aucun dysfonctionnement n'est généré. Si seule une valeur maximale ou
une valeur minimale doit étre surveillée, l'autre limite doit étre désactivée ou rester désactivée.
Le courant de couple (et non le couple calculé) est utilisé en tant que grandeur de comparaison.
Ceci présente l'avantage d'obtenir en principe une surveillance plus précise dans la “plage de
non-affaiblissement du champ® sans mode servo. Dans la plage d’affaiblissement du champ, le
couple physique ne peut naturellement plus étre représenté.

Tous les paramétres dépendent des jeux de parameétres. Le couple moteur n'est pas différencié
du couple générateur, et par conséquent, le montant du couple est pris en compte. De méme, la
“rotation a droite” et la “rotation a gauche” ne sont pas différenciées. La surveillance est effectuée
indépendamment du signe de la fréquence. Il existe quatre modes de surveillance de charge
(P529) différents.

Les valeurs de fréquence, minimales et maximales sont indissociables au sein des différents
éléments de tableau. Il n'est pas nécessaire de classer les fréquences en fonction de leur taille
ou de leur hiérarchie dans les éléments 0,1 et 2 car ceci est effectué automatiquement par le
variateur.

P533

Facteur I’t Moteur s
(Facteur I?t Moteur)

50 a 150 %
{100}

Avec le paramétre P533, le courant du moteur peut étre pondéré pour la surveillance 1t moteur
P535. Plus le facteur est grand, plus les courants sont importants.

P534 [-01]
[-02]

Limite de couple off S P
(Limite de couple off)

02400 % /401
{ tous 401}

Ce parameétre permet de régler la limite de couple aussi bien pour le fonctionnement en
quadrant moteur [-01] que pour celui en générateur [-02].

Au moment ou l'intensité de couple atteint 80% de la valeur réglée, le VF génére un message
d'alarme ; quand les 100% sont atteints, le VF déclenche la coupure et émet un message
d’erreur.

Le dépassement de la limite d‘intensité de couple pendant des phases ou I'énergie vient du
moteur est signalé par le message d’erreur 12.1, tandis que le message d'erreur 12.2 est affiché
quand le dépassement de la limite a eu lieu pendant le fonctionnement en générateur.

[01] = limite moteur [02] = limite régénération

401 = ARRET correspond a la désactivation de cette fonction.
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Itm r
P535 t moteu
(It moteur)
0...24 La température du moteur est calculée en fonction du courant de sortie, de la durée et de la

{0} fréquence de sortie (refroidissement). Si la valeur limite de température est atteinte, le
convertisseur est désactivé et le message d’erreur EQ02 (surchauffe du moteur) apparait. Les
conditions ambiantes éventuellement positives ou négatives ne peuvent étre prises en compte ici.
La fonction 12t moteur peut étre réglée de maniére différenciée. 8 courbes caractéristiques avec
trois temps de déclenchement différents (<5s, <10 s et <20 s) sont possibles. Les temps de
déclenchement se basent sur les classes 5, 10 et 20 des appareils de connexion a semi-
conducteur. P535=5 est la recommandation de réglage pour les applications standard.

Toutes les courbes caractéristiques s’étendent de 0 Hz a la moitié de la fréquence nominale du
moteur (P201). Au-dela de la moitié de la fréquence nominale du moteur, la valeur nominale
compléete est toujours disponible.
En cas de fonctionnement avec plusieurs moteurs, la surveillance doit étre désactivée.
I*t moteur arrét : le controle est désactivé
Classe de coupure 5, 60 s Classe de coupure 10, 120s Classe de coupure 20, 240s
pour 1,5 fois Iy pour 1,5 fois Iy pour 1,5 fois Iy
In pour OHz P535 In pour OHz P535 In pour OHz P535
100% 1 100% 9 100% 17
90% 2 90% 10 90% 18
80% 3 80% 11 80% 19
70% 4 70% 12 70% 20
60% 5 60% 13 60% 21
50% 6 50% 14 50% 22
40% 7 40% 15 40% 23
30% 8 30% 16 30% 24
REMARQUE : les classes de coupure 10 et 20 sont prévues pour des applications avec
démarrage difficile. En cas d'utilisation de ces classes de coupure, il convient de
vérifier que le VF dispose d’'une capacité de surcharge suffisamment élevée.
0a1 Jusqu'a la version de logiciel 1.5 R1 incluse :
{0}
0 = arrété
1 = marche (correspond au réglage 5 (voir ci-dessus))
(Limite de courant)
0,1a22,0/21 Le courant de sortie du VF est limité a la valeur réglée. Si cette valeur limite est atteinte, le VF

le courant nominal
du VF)

{15}

réduit la fréquence de sortie actuelle.
Le multiplicateur avec le courant nominal du VF donne la valeur limite
2.1 = ARRET correspond & la désactivation de cette valeur limite.
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P537

Déco. impulsion
(Déconnexion d'impulsion)

S

10 & 200 % / 201
{150}

Cette fonction évite la coupure rapide du VF en présence de la charge correspondante. Une fois
la désactivation des impulsions activée, le courant de sortie est limité a la valeur réglée. Cette
limitation est effectuée par une bréve coupure des divers transistors d'étage final, la fréquence de
sortie actuelle est conservée.

10...200 % = valeur limite par rapport au courant nominal du VF

201 = 201 = la fonction est quasiment désactivée, le VF fournit lintensité
maximale possible. Au niveau de la limite d’intensité, la déconnexion
d’'impulsion peut toutefois étre activée.

REMARQUE : Ia valeur définie ici peut ne pas étre atteinte en raison d'une valeur plus faible
dans P536.

En cas de fréquences de sortie faibles (< 4,5Hz) ou de fréquences
d'impulsions élevées (> 6kHz ou 8 kHz, P504), la déconnexion des
impulsions peut ne pas étre atteinte en raison de la réduction de puissance
(voir le chapitre 8.4 "Puissance de sortie réduite").

REMARQUE : lorsque la déconnexion des impulsions est désactivée (P537=201) et qu'une
fréquence d'impulsion élevée est sélectionnée dans P504, le variateur de
fréquence réduit automatiquement la fréquence d'impulsions lorsque les
limites de puissance sont atteintes. Lorsque le variateur est de nouveau
déchargé, la fréquence d'impulsions remonte a la valeur d'origine.

Vérif. tension ent.

P538 gy N S
(Vérification de la tension du réseau)
0a4 Pour un fonctionnement sécurisé du VF, I'alimentation en tension doit correspondre a une qualité
{3} déterminée. Si une phase est interrompue ou si la tension d’alimentation chute en dessous d'une
valeur limite définie, le variateur indique un dysfonctionnement.
Dans certaines conditions de fonctionnement, il peut arriver que le message d’erreur doive étre
inhibé. Dans ce cas, il est possible d’adapter le contréle d’entrée.
0 = Déconnecté : aucun contrdle de la tension d’alimentation.
1 = Panne phase : seuls les défauts de phase déclenchent un message d'erreur.
2 = Tension réseau : seules les sous-tensions déclenchent un message de dysfonctionnement.
3 = Panne phase +tension réseau : les défauts de phase ou les sous-tensions générent un
message d’erreur.
4 = Alimentation DC : en cas d'alimentation directe par tension continue, la tension d'entrée est
de 480 V. Le controle de défauts de phase et de sous-tension du réseau est alors désactiveé.
REMARQUE : TI'utilisation avec une tension de réseau non autorisée est susceptible de
provoquer la destruction du VF !
Dans le cas des appareils 1/3~230 V ou 1~115V, la surveillance des défauts
de phase n'a aucun effet !
P539 Vérif. tension sortie S P
(Veérification de la tension de sortie)
0a3 Cette fonction de protection permet de surveiller et de controler le courant de sortie au niveau des
{0} bornes U-V-W. En cas de défaut, le message d'erreur E106 apparait.

0 = Déconnecté : aucun contrle n’est effectué.

1= Phases Moteur seule. : le courant de sortie est mesuré et sa symétrie est contrdlée. En
cas de dissymétrie, le VF se coupe et le message d'erreur E106 apparait.

2 = Magnétisation seule. : au moment de la mise en marche du VF, la hauteur du courant de
magnétisation (courant de champ) est contrélée. Si le courant de magnétisation disponible
n'est pas suffisant, le VF se coupe et le message d'erreur E016 apparait. Le frein moteur
n’est pas ventilé dans cette phase.

3 = Phases Moteur + Magn. : phases moteur et surveillance de la magnétisation, comme les
points 1 et 2 combinés.

REMARQUE : cette fonction permet une protection supplémentaire pour les applications de
levage, mais n'est pas autorisée en tant que seule protection pour les personnes.
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P540 quuence mode Phase S P
(Séquence mode Phase)

0.7 Pour des raisons de sécurité, ce paramétre permet d’éviter une inversion du sens de rotation et
0 donc un passage au mauvais sens de rotation.
{0} Cette fonction n’est pas disponible si la fonction positionnement est active (a partir de SK 53xE,

P600 # 0).

0 = Sans limite, aucune limite de direction

1 = Clé déval séq phase, la touche de sens de rotation de la ControlBox SK TU3-CTR est
bloquée.

2 = A droite seulement *, seul ce sens de rotation est possible. Le choix du "mauvais" sens de
rotation conduit a la sortie de la fréquence minimum P104 avec le champ rotatif de
droite.

3 = A gauche seulement *, seul ce sens de rotation est possible. Le choix du "mauvais" sens de
rotation conduit a la sortie de la fréquence minimum P104 avec le champ rotatif de
gauche.

4 = Validation commande directe, le sens de rotation n'est possible que selon le signal de
validation, sinon OHz est délivré.

5 = Commande Orient. D *Commande orientation a droite, seul le sens de rotation a droite est
possible. Le choix du "mauvais" sens de rotation (régulateur inhibé) provoque la coupure
du VF. Veiller évent. aussi a une consigne suffisamment élevée (>fmin).

6 = Commande Orient. G “*Commande orientation & gauche, seul le sens de rotation & gauche
est possible. Le choix du "mauvais" sens de rotation (régulateur inhibé) provoque la
coupure du VF. Veiller évent. aussi a une consigne suffisamment élevée (>fmin).

7 = Validat. Cde Direct, Validation commande directe, le sens de rotation n'est possible que
selon le signal de validation, sinon le VF est désactivé.

*) s'applique a la commande par clavier (SK TU3) et bornes de commande,
en outre la touche de direction de la ControlBox est bloquée.

Réglage des relais

P541 (réglage des relais et sorties S
digitales)

0000 & 3FFF (hex)
{0000}

Cette fonction permet de commander les relais et les sorties digitales indépendamment du statut
du VF. Pour cela, la sortie correspondante doit étre réglée sur la fonction « Valeur de P541 ».

Cette fonction peut étre utilisée manuellement ou en combinaison avec une commande de bus.

Bit 0 = sortie 1 (K1) Bit 5 = sortie 5 (DOUT3) Bit9 = BusES sortie Bit 1
Bit 1 = sortie 2 (K2) (a partir de SK 540E)  Bjt 10 = BusES sortie Bit 2
Bit 2 = sortie 3 (DOUT1) Bit 6 = reserve Bit 11 = BusES sortie Bit 3
Bit 3 = sortie 4 (DOUT2) Bit 7 = réservé Bit12 = BusES sortie Bit 4
Bit 4 = Sortie digitale 1 Bit 8 = BusES sortie Bit0  Bjt13= BusES sortie Bit 5

(sortie analogique 1)

Bit 13-12 Bit 11-8 Bit 7-4 Bit 3-0
. . 00 0000 0000 0000 binaire
Valeur mini.
0 0 0 0 hex
. 11 1111 1111 1111 binaire
Valeur maxi
3 F F F hex
BUS : La valeur correspondante hex est enregistrée dans le paramétre ce qui permet
d’activer les relais ou les sorties numériques.
ControlBox : En cas d'utilisation de la ControlBox, le code hexadécimal est saisi

directement.
ParameterBox : Chaque sortie peut étre appelée en texte clair et activée séparément.

REMARQUE : Le paramétre n’est pas enregistré dans TEEPROM et est perdu suite a I'arrét
du variateur de fréquence !
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Régl. sortie analog.
P542 ) . . S
(Réglage sortie analogique)
0.0a10.0V Cette fonction permet de définir la sortie analogique du VF, indépendamment de son état de
{0.0} fonctionnement actuel. Pour ce faire, la sortie analogique correspondante doit étre paramétrée
sur la fonction « Commande externe » (P418 =7).
Cette fonction peut étre utilisée manuellement ou en combinaison avec une commande de bus.
La valeur réglée ici est émise aprés validation au niveau de la sortie analogique.
REMARQUE : Le paramétre n'est pas enregistré dans 'lEEPROM et est perdu suite a l'arrét
du variateur de fréquence !
P543 Bus - val. réelle 1 S P
(Bus — valeur réelle 1)
0..24 Dans ce parameétre, il est possible de sélectionner la valeur de renvoi 1 lors de I'activation du bus.
{1} Les parameétres possibles sont répertoriés dans le tableau suivant.
REMARQUE : D'autres détails sont disponibles dans le manuel du variateur de fréquence
(P418, P543), la notice du BUS correspondant ou la BU 0510.
0= Désactivé 13= ... 16 réservé
1= Fréquence réelle 17 = Valeur Analog. Ent. 1
2= \Vitesse réelle 18 = Valeur Analog. Ent. 2
3= Intensité 19 = Valeur Fréq. Maitre (P503)
4= |Intensité de couple (100% = P112) 20 = Fréquence aprés Rampe « Réglage
de fréquence de consigne apres
Rampe »
5= FEtat entrées digit' 21= F. Réel. s/s Glisse., « Fréquence
réelle sans valeur maitre de
glissement »
6= .. 7réservé 22 = \itesse codeur
(uniquement possible avec SK 520 et
retour de vitesse codeur)
8= Consigne de fréquence 23 = Fréquence réelle avec Glissement,
« Fréquence réelle avec glissement »
(a partir de SW v2.0)
9= Code erreur 24 = Valeur maitre Fréquence réelle avec
Glissement, « Valeur maitre
Fréquence réelle avec glissement » (x
partir de SW v2.0)
10= ... 11 réservé 53 = ...57, réservé
12= BusES sortie Bits0a 7
Détails des échelonnages : (chapitre 8.7)
P544 Bus - val. réelle 2 S P
(Bus — valeur réelle 2)
0..24 Ce parametre est identique a P543.
{0} La condition est le type PPO 2 ou PPO 4 (P507).

' L'affectation des entrées digitales avec P543/ 544/ 545 =5

Bit 0 = Digin 1

Bit 4 = DigIn 5
SK 520E)

Bit 8 = fonct. dig. AIN2
de SK 540E)

Bit 12 = Out 1/ MFR1

Bit 1 = Digln 2 Bit 2 = Digln 3 Bit 3 = Digln 4

Bit 5 = Digln 6 (a partir de SK 520E) Bit 6 = Digln 7 (a partir de

Bit 7 = fonct. dig. AIN1

Bit 9 = Digln 8 (a partir de SK 540E) Bit 10 = Digln 1, 1.I0E (a partir

Bit 11 = Digln 2, 1.10E (a partir de SK 540E)

Bit 13 = Out 2/ MFR2 Bit 14 = Out 3/ DOUT1 (a partir de SK 520E) Bit 15 = Out 4/ DOUT2 (a partir
de SK 520E)
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P545 Bus - val. réelle 3 S P
(Bus — valeur réelle 3)
0..24 Ce parametre est identique a P543.
{0} La condition est le type PPO 2 ou PPO 4 (P507).
P546 Fctn consigne bus 1 S P
(Fonction de consigne de bus 1)
0..55 Dans ce paramétre, une fonction est attribuée a la valeur de consigne 1 livrée lors de I'activation
{1} du bus.
Les paramétres possibles sont répertoriés dans le tableau suivant.
REMARQUE : D'autres détails sont disponibles dans le manuel du variateur de fréquence
(P400, P546), la notice du BUS correspondant ou les manuels BU
0510/BU0550.
0= Désactivé 16 = Add. processus régulateur
1= Fréquence de consigne 17 = BusESentrée Bits0a 7
2= Limite d'intensité couple (P112) 18 = Régulation courbe
3= Fréquence PI 19 = Réglage Relais « Etat sortie »
(P434/441/450/455=38)
4= Addition fréquence 20 = Reéglage sortie analogique (P418=31)
5= Soustraction fréquence 21= ... 45 réservé a partir de SK 530E 2> BU
0510
6 = Limite de courant (P536) 46 = Consigne régul. proc.couple, « Consigne
régulateur de process a couple »
7= Fréquence max. (P105) 47 = réservé a partir de SK 530E 2 BU 0510
8 =PI fréquence actuelle limitée 48 = Température moteur (a partir de SK 540E)
9= PIfréquence actuelle supervisée 49 = réservé a partir de SK 540E - BU 0510
10 = Couple mode servo (P300) 53 = D-corr. process F (a partir de SK 540E)
1 Limite de couple (P214) 54 = D-corr. Couple (a partir de SK 540E)
12= réservé 55 = D-corr. F+couple (a partir de SK 540E)
13 Multiplication 56 = réservé a partir de SK 540E - BU 0510
14 = Valeur réelle régul. proc. 57 = réservé a partir de SK 540E - BU 0510
15= Consigne régul. proc.
Détails des échelonnages : Voir le chapitre 8.7
P547 Fctn consigne bus 2 S P
(Fonction de consigne de bus 2)
0..55 Ce parametre est identique a P546.
{0}
P548 Fctn consigne bus 3 S P
(Fonction de consigne de bus 3)
0..55 Ce parametre est identique a P546.
{0}
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P549 Fonqtlon .potl box S

(Fonction poti box)
0a16 Dans ce paramétre, une fonction est attribuée a la valeur de consigne de la PotentiometerBox
{0} (SK TU3-POT). (Des explications sont disponibles dans la description de P400)

A partir de la version de logiciel 1.7 RO, avec le réglage 4 ou 5 la ControlBox et la ParameterBox

prennent la fonction de réglage de consigne auxiliaire (voir chapitre 4.5).

0 = Arrét 8 = Fréquence PID limitée

1 = Consigne de fréq 9 = Fréquence PID surveillée

2 = Lim intensité couple 10 = Couple mode servo

3 = Fréquence PID 11 = Limite de couple

4 = Addition fréquence 12 = Réservé

5 = Soustraction freq 13 = Multiplication

6 = Limite d'intensité 14 = Valeur réelle régul. proc.

7 = Fréquence max 15 = Consigne régul. proc.

16 = Limite process régulateur

Sauvegarde données

P550 ControlBox
(Sauvegarde données ControlBox)

0a3 Au sein de la ControlBox en option, il est possible de mémoriser un ensemble de données (jeu de

{0} paramétres 1 a 4) du VF relié. Celui-ci est mémorisé dans une mémoire non volatile de la
console et peut ainsi étre transmis vers d’autres SK 5xxE dotés de la méme version de base de
données (voir P742).

0 = Pas de changement

1 = VF = ControlBox, 'ensemble de données est enregistré dans la ControlBox par le VF relié.

2 = ControlBox 2 VF, 'ensemble de données est enregistré dans le VF relié par la ControlBox.

3 = VF €- ControlBox, 'ensemble de données du VF est échangé avec celui de la ControlBox.

Cette variante ne fait perdre aucune donnée. Les données sont toujours
échangeables.

REMARQUE : Si les paramétrages d'anciens VF doivent étre chargés dans des VF (P707)
disposant du nouveau logiciel (P707), le nouveau VF doit d’abord inscrire les
données sur la ControlBox (P550=1). Ensuite, 'ensemble de données a copier
peut étre lu par I'ancien VF et étre écrit dans le nouveau.

P551 Profll transmlssmn S
(Profil transmission)

0a1 Avec ce parameétre, les profils des données de processus sont activés en fonction de I'option.
{0} Systeme CANopen DeviceNet InterBus

Module technologique SK TUx-CAO SK TUx-DEV SK TUx-IBS

Réglage

0 = ARRET = Protocole USS (profil “Nord®)
1 =MARCHE = Profil DS402 Profil AC-Drives Profil Drivecom
[i] Informations Activation des profils

Ce paramétre est uniquement valable pour les modules technologiques enfichables (SK
TUx-...).
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P552 [-01] Boucle Maitre CAN S
[-02] (Boucle maitre CAN)
0...100 ms Ce parametre permet de régler le temps de cycle pour le mode maitre CAN/CANopen et
{tous 0} 'encodeur CANopen (voir P503/514/515) :
[-01] = CAN fonction maitre, temps de cycle fonction maitre CAN/CANopen
[-02] = CANopen codeur abs, temps de cycle codeur absolu CANopen
Selon le débit en bauds réglé, une valeur minimale différente est obtenue pour le temps de cycle
réel :
Vitesse de Valeur minimale t Valeur par défaut CAN Valeur par défaut
transmission z Master CANopen Abs.
10 kbauds 10 ms 50 ms 20 ms
20 kbauds 10 ms 25 ms 20 ms
50 kbauds 5ms 10 ms 10 ms
100 kbauds 2 ms 5ms 5ms
125 kbauds 2ms 5ms 5ms
250 kbauds 1ms 5ms 2ms
500 kbauds 1ms 5ms 2ms
1000 kbauds 1ms 5ms 2 ms
La plage de valeurs réglables est comprise entre 0 et 100 ms. Si 0 “Auto” est paramétré, la valeur
par défaut (voir tableau) est utilisée. La fonction de contréle pour le codeur a valeur absolue
CANopen ne se déclenche plus a 50 ms mais a 150 ms.
P554 Point min. hacheur S
(Point d'intervention min. du hacheur)
65a 101 % Avec ce paramétre, il est possible d'influencer le seuil de commutation du hacheur de freinage.
{65} Par défaut, une valeur optimisée est définie pour de nombreuses applications. Pour les
applications ou I'énergie est réintégrée par pulsions (embiellage), cette valeur de paramétrage
peut étre augmentée afin de réduire la puissance de perte au niveau de la résistance de freinage.
Une augmentation de ce réglage entraine plus rapidement une coupure pour surtension de
I'appareil.
Le réglage 101% active le hacheur de freinage également au seuil de commutation de 65 %. En
outre, ce réglage active la surveillance si 'appareil n'est pas autorisé. Ce qui signifie que le
hacheur de freinage s'active quand p. ex. a I'état « Prét a la connexion », la tension du circuit
intermédiaire de I'appareil dépasse le seuil de commutation (p. ex. défaut réseau). En cas de
deéfaut de I'appareil, le hacheur de freinage est général inactif.
P555 Chopper Limite P S
(Chopper Limite P)
54100 % Ce paramétre autorise la programmation manuelle d’'une limitation de puissance (crétes) pour la
{100} résistance de freinage. La durée de connexion (degré de modulation) sur le hacheur de freinage
peut monter jusqu’'a la limite indiquée. Si la valeur est atteinte, le VF désactive la résistance,
indépendamment de la hauteur de la tension de circuit intermédiaire.
Une coupure par surtension du VF en serait la conséquence.
o R* Pmaxrésistance de freinage & 0
Le pourcentage exact est calculé comme suit : kK[%] = 5 100%
max
R = Valeur de la résistance de freinage
Pmax. résistance de  PUiSSance de créte bréve de la résistance de freinage
freinage =
Umax = Seuil de commutation du hacheur du VF
1~115/230V =440 V=
3~230V =500 V=
3~400V = 1000 V=
152
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P556 Résistance de freinage S
(Résistance de freinage)
1a400Q Valeur de la résistance de freinage pour le calcul de la puissance maximale de freinage
{120} permettant de protéger la résistance.
Si la puissance continue maximale (P557) y compris la surcharge (200% pour 60s) est atteinte,
un défaut de limite 1t (EO03) est déclenché. De plus amples détails sont indiqués dans P737.
P557 Type résistance freinage S

(Type de résistance de freinage)

0.00 ... 320.00 kW

Puissance continue (puissance nominale) de la résistance, pour 'affichage de la charge actuelle
dans P737. Pour un calcul exact de la valeur, la valeur correcte doit étre saisie dans P556 et

0.00
{ ) P557.
0.00 = surveillance désactivée
P558 Tempo. magnétisation S P

(Temporisation de magnétisation)

0/1/2..500ms

{1}

La régulation ISD ne peut fonctionner normalement que lorsqu’'un champ magnétique est
disponible dans le moteur. Pour cette raison, un courant continu est appliqué au moteur avant le
démarrage. La durée dépend de la cylindrée du moteur. Elle est réglée automatiquement dans le
paramétrage par défaut du VF.

Pour les applications trés sensibles aux durées, la durée de magnétisation est réglable ou peut
étre désactivée.

0 = Mis sur arrét
1 =Calcul automatique
2 4 500 = correspond a la durée réglée en [ms]

REMARQUE : des valeurs de réglage trop faibles peuvent réduire le dynamisme et le couple
de démarrage.

P559 Injection CC S P
(Injection CC)

0.00 ... 30.00 s Aprés un signal d’'arrét et I'exécution de la rampe de freinage, le moteur recgoit brievement un

{050} courant continu qui doit arréter complétement I'entrainement. Selon l'inertie de la masse, la durée
de l'alimentation en courant doit étre réglée via ce parameétre.
L’intensité du courant dépend du freinage précédent (régulation du vecteur de courant) ou de
I'amplification (Boost) statique (courbe de régime linéaire).

P560 Param. mode de sauvegarde S
(Parametre de mode de sauvegarde)

0a2 0 = Seulement en RAM, les modifications des réglages de parametres ne sont plus

{1}

Positionnement

enregistrées dans 'TEEPROM. Tous les parameétres mémorisés précédemment sont
conservés, méme si le VF est débranché.

1= RAM et EEPROM, toutes les modifications des paramétres sont enregistrées
automatiquement sur TEEPROM et sont donc conservées lorsque le VF est débranché.

2 = Arrét, aucun enregistrement possible dans RAM et EEPROM (aucune modification de
paramétre n’est enregistrée)

REMARQUE : sila communication BUS est utilisée pour exécuter les modifications des
parameétres, veiller a ne pas dépasser le nombre maximal des cycles d’écriture
sur 'EEPROM (100.000 x).

Le groupe de parametres P6xx sert a régler la commande de positionnement POSICON et est inclus
a partir de la version SK 530E.

Une description détaillée de ces paramétres est disponible dans le manuel BU 0510.

(www.nord.com)
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SK 500E — Manuel pour variateurs de fréquence DRIVESYSTEMS
Informations
A . o . Jeu de
Parameétre Valeur de réglage / description / remarque Superviseur \
parameétres
P700 011 péfaut actuel
[-03] (Défaut actuel)
0.0a254 Affichage des messages actuels relatifs a I'état de fonctionnement du variateur de fréquence,
comme par ex. un défaut, une alarme ou la raison du verrouillage de I'enclenchement (blocage)
(voir le chapitre 6 "Messages relatifs a I'état de fonctionnement").
[[-01] = Défaut actuel, affiche I'erreur actuellement active (non acquittée) (voir la section
"Messages de dysfonctionnement").
[-02] = Alarme actuelle, affiche un message d’avertissement actuel (voir la section "Messages
d’avertissement").
[-03] = Raison du blocage, affiche la raison du verrouillage actif de I'enclenchement (voir la
section "Messages de verrouillage de I'enclenchement").
REMARQUE
la SimpleBox [ControlBox permet uniquement d’afficher les numéros des messages
d’avertissement et des défauts.
ParameterBox : la ParameterBox permet d’afficher les messages sous forme de texte. De plus, la
raison d’'un éventuel verrouillage de I'enclenchement peut étre affichée.
Bus : la représentation des messages d’erreur au niveau du bus est effectuée de maniére
décimale au format de nombre entier. La valeur affichée doit étre divisée par 10 afin de
correspondre au format correct.
Exemple : Affichage : 20 — numéro d’erreur : 2.0
P701 [0 pgfaut précédent
[-05] (Défaut précédent 1...5)
0.04a254 Ce par_amétre enregistre les 5 derniers défauts (voir la section "Messages de
dysfonctionnement").
Avec la SimpleBox / ControlBox, I'emplacement correspondant 1 a 5 (paramétres format tableau)
doit étre sélectionné et confirmé avec la touche OK / ENTREE pour lire le code d’erreur
mémoriseé.
P702 [0 ERRF précédente S
[ 05] (Erreur de fréquence précédente 1...5)

-400.0 2 400.0 Hz

Ce parametre mémorise la fréquence de sortie délivrée au moment du dysfonctionnement. Les
valeurs des 5 derniers dysfonctionnements sont mémorisées.

Avec la SimpleBox / ControlBox, 'emplacement correspondant 1 a 5 (parametres format tableau)
doit étre sélectionné et confirmé avec la touche OK / ENTREE pour lire la valeur mémorisée.

P703 [-01]

ERR | précédente S
[_O;i (Erreur d’intensité précédente 1...5)
0.029999 A Ce parameétre mémorise le courant de sortie délivré au moment du dysfonctionnement. Les
valeurs des 5 derniers dysfonctionnements sont mémorisées.
Avec la SimpleBox / ControlBox, I'emplacement correspondant 1 a 5 (paramétres format tableau)
doit étre sélectionné et confirmé avec la touche OK / ENTREE pour lire la valeur mémorisée.
P704 011 ERR U précédente s
[_O;i (Erreur de tension précédente 1...5)
04600V CA Ce paramétre mémorise la tension de sortie délivrée au moment du dysfonctionnement. Les

valeurs des 5 derniers dysfonctionnements sont mémorisées.
Avec la SimpleBox / ControlBox, I'emplacement correspondant 1 a 5 (paramétres format tableau)
doit étre sélectionné et confirmé avec la touche OK / ENTREE pour lire la valeur mémorisée.
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P705 011 ERR Ud précédente
... (Erreur de tension de circuit intermédiaire S
[-05] précédente 1...5)
041000V CC Ce paramétre mémorise la tension de circuit intermédiaire de sortie délivrée au moment du
dysfonctionnement. Les valeurs des 5 derniers dysfonctionnements sont mémorisées.
Avec la SimpleBox / ControlBox, I'emplacement correspondant 1 a 5 (paramétres format tableau)
doit étre sélectionné et confirmé avec la touche OK / ENTREE pour lire la valeur mémorisée.
P706 011 ERR Consigne P préc. S
[-O;i (Erreur de consigne P précédente 1...5)
0as3s Ce parameétre mémorise le code du jeu de parameétres activé au moment du dysfonctionnement.
Les données des 5 derniers dysfonctionnements sont enregistrées.
Avec la SimpleBox / ControlBox, I'emplacement correspondant 1 a 5 (paramétres format tableau)
doit étre sélectionné et confirmé avec la touche OK / ENTREE pour lire le code derreur
mémorisé.
P707 011 version logiciel
[-03] (Version/Résolution logiciel)
0.0 4 9999.9 Ce pa@métre indique le numéro de ngiciel et
de révision contenu dans le VF. Il est important _ i .
de connaitre ce numéro lorsque différents VF - [:01]1=Numéro de version (Vx.x)
doivent étre affectés des mémes parametres. ... [-02] = Numéro de révision (Rx)
Le Tableau 03 donne des informations sur les _ [.03] = Version spéciale matériel / logiciel
éventuelles versions particulieres de materiel (g o)
ou de logiciel. La version standard est
caractérisée par un zéro.
P708 Etat ent dllgltglc.as
(Etat des entrées digitales)
000000000 & Indigue I'état des entrées digitales de maniére binaire/hexadécimale. Cet affichage peut servir au

111111111 (binaire)
(Affichage sur *SK-TU3-
PAR)

ou

0000 a 01FF (hex)
(Affichage sur *SK-TU3-
CTR

contréle des signaux d’entrée.

Bit 0 = Entrée digitale 1
Bit 1 = Entrée digitale 2
Bit 2 = Entrée digitale 3
Bit 3 = Entrée digitale 4
Bit 4 = Entrée digitale 5

Bit 7 = Entrée Analogique 1 (fonction digitale)
Bit 8 = Entrée Analogique 2 (fonction digitale)
Bit 9 = Entrée digitale 8 (a partir de SK 540E)
Bit 10 = Entrée digitale 1/1.10E (a partir de SK 540E)
Bit 11 = Entrée digitale 2/1.10E (a partir de SK 540E)

*SK-CSX-0) Bit 5 = Entrée digitale 6 (a partir de Bit 12 = Entrée digitale 3/1.10E (a partir de SK 540E)
SK 520E) Bit 13 = Entrée digitale 4/1.10E (a partir de SK 540E)
Bit 6 = Entrée digitale 7 (a partir de Bit 14 = Entrée digitale 1/2.10E (a partir de SK 540E)
SK 520E) Bit 15 = Entrée digitale 2/2.10E (a partir de SK 540E)
Bit 11-8 Bit 7-4 Bit 3-0
Valeur minimale 0000 0000 0000 binaire
0 0 0 hex
. 0001 1111 1111 binaire
Valeur maximale 1 F F hex
ControlBox : les bits binaires sont convertis en valeur hexadécimale et affichés.
ParameterBox : les bits sont affichés de droite a gauche dans I'ordre croissant (binaire).
P709 Tension ent. analog. 1

(Tension d'entrée analogique 1)

-10.00 a2 10.00 V

Indique la valeur d’entrée analogique 1 mesurée.

P710

Tension sortie analog
(Tension de la sortie analogique)

0.0a10.0Vv

Indique la valeur a la sortie analogique 1.

BU 0500 FR-1516
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P711

Etat des relais
(Etat des sorties digitales)

000000000 &

111111111 (binaire)

(Affichage sur *SK-TU3-
PAR)

ou

0000 a 01FF (hex)
(Affichage sur *SK-TU3-
CTR

Indique I'état actuel des relais indicateurs.

Bit 0 = Relais 1
Bit 1 = Relais 2
Bit 2 = Sortie digitale 1
Bit 3 = Sortie digitale 2

Bit 5 = Sortie digitale 3 (a partir de

SK 540E)

Bit 6 = Sortie digitale 1/1.10E (a partir de SK 540E)
Bit 7 = Sortie digitale 2/1.I0E (a partir de SK 540E)
Bit 8 = Sortie digitale 1/2.10E (a partir de SK 540E)

*SK-CSX-0) Bit 4 = Fonct. dig. AOut1 (fonction Bit 9 = Sortie digitale 2/2.10E (a partir de SK 540E)
digitale sortie analogique 1)
P712 Tension ent. analog. 2

(Tension d'entrée analogique 2)

-10.00 a2 10.00 V

Indique la valeur d’entrée analogique 2 mesurée.

Temps de fonction

P714 _
(Temps de fonction)

010...__h Ce parameétre indique la durée d’application de la tension secteur au VF et combien de temps il
était prét a fonctionner.

P715 Temps fonctionnement
(Temps de fonctionnement)

0.00.. ___h Ce paramétre indique la durée de validation du VF et combien de temps il a délivré du courant a
la sortie.

P716 Fréquence actuelle

(Fréquence actuelle)

-400.0 2 400.0 Hz

Indique la fréquence de sortie actuelle.

P717

Vitesse actuelle
(Vitesse actuelle)

-9999 4 9999 rpm

Indique la vitesse de rotation actuelle du moteur calculée par le VF.

P718

(03]

[-01]

Consigne de fréq. act.
(Consigne de fréquence actuelle)

-400.0 2 400.0 Hz

Indique la fréquence prescrite par la valeur de consigne (voir le chapitre 8.1 "Traitement des

valeurs de consigne").

[-01] = fréquence de consigne actuelle provenant de la source de valeur de consigne

[-02] = fréquence de consigne actuelle aprés son traitement par le VF (état du VF
[-03] = fréquence de consigne actuelle en aval de la rampe de fréquence

)

Courant réel

P719 ,
(Courant réel)

0.0a9999 A Indique le courant de sortie actuel.

P720 Int. de couple réelle

(Intensité de couple réelle)

-999.9 2 999.9 A

Indique le courant de sortie (courant actif) actuel calculé générant le couple. Les
P201 & P209 constituent la base du calcul.

-> valeurs négatives = générateur, > valeurs positives = moteur

données moteur
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P721

Courant magnét. réel

(Courant magnétique réel)

-999.9 2 999.9 A

Indique le courant de champ actuel calculé (courant réactif). Les données moteur P201 a P209

constituent la base du calcul.

Tension actuelle

P722 .
(Tension actuelle)

0a500V Indique la tension alternative actuellement délivrée a la sortie du VF.

P723 Tension -d . S
(Composants de tension actuelle —Ud)

-500 a 500 V Indique les composants de tension de champ actuels.

P724 Tension -q . S
(Composants de tension actuelle —q)

-500 a 500 V Indique les composants de tension de couple actuels.

P725 Cos. P,hl réel
(Cosj réel)

0.00 ... 1.00 Indique le cos ¢ actuel calculé de I'entrainement.

P726 Puissance apparente

(Puissance apparente)

0.00 ... 300.00 kVA

Indique la puissance apparente actuelle calcul
la base du calcul.

ée. Les données

moteur P201 a P209 constituent

Puissance mécanique

P727 ) -
(Puissance mécanique)
-300.00 a 300.00 kW Indique la puissance active actuelle calculée sur le moteur. Les données moteur P201 a P209
constituent la base du calcul.
. ' .
P728 Tengloq d'entrée
(Tension réseau)
0a 1000V Indique la tension du secteur a laquelle le VF est relié. La tension du secteur est déterminée
indirectement a partir de la valeur de la tension de circuit intermédiaire.
P729 Couple
(Couple)

-400 4 400 %

Indique le couple actuel calculé. Les données moteur P201 a P209 constituent la

base du calcul.

P730 Champs
(Champs)

04100 % Indique le champ actuel calculé par le VF dans le moteur. Les données moteur P201 a P209
constituent la base du calcul.

P731 Jeu de parametres
(Jeu de parametres actuel)

0a3 Indique le jeu de parametres de fonctionnement actuel.

0 = Jeu de parametres 1
1 = Jeu de paramétres 2

2 = Jeu de parametres 3
3 = Jeu de paramétres 4
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P732

Courant phase U S
(Courant phase U)

0.0a999.9 A

Indique le courant actuel de la phase U.

REMARQUE : cette valeur peut, en raison du processus de mesure, diverger de la valeur
P719, méme dans le cas de courants de sortie symétriques.

P733

Courant phase V S
(Courant phase V)

0.0a999.9 A

Indique le courant actuel de la phase V.

REMARQUE :
cette valeur peut, en raison du processus de mesure, diverger de la valeur P719, méme dans le
cas de courants de sortie symétriques.

P734

Courant phase W S
(Courant phase W)

0.0a999.9 A

Indique le courant actuel de la phase W.

REMARQUE :
cette valeur peut, en raison du processus de mesure, diverger de la valeur P719, méme dans le
cas de courants de sortie symétriques.

P735

Vitesse codeur a partir de SK

S
(Vitesse codeur) 520E

-9999 4 9999 rpm

Indique la vitesse de rotation actuelle du codeur incrémental. Pour cela, P301 doit étre
correctement réglé.

Tension circuit int.

P736 , o i
(Tension du circuit intermédiaire)

0a1000VCC Indique la tension actuelle du circuit intermédiaire.
Taux util. Rfreinage

P737 (Taux d'utilisation actuel de la résistance de
freinage)

041000 % Ce paramétre informe sur le coefficient de réglage actuel du hacheur de freinage ou sur la charge
actuelle de la résistance de freinage en mode alternateur.
Lorsque les paramétres P556 et P557 sont correctement définis, la charge relative a P557 (la
puissance de la résistance) est affichée.
Si seul P556 est correctement réglé (P557 = 0), le coefficient de réglage du hacheur de freinage
est indiqué. 100 signifie que la résistance de freinage est complétement activée. 0 signifie en
revanche que le hacheur de freinage n’est pas actif pour le moment.
Si P556 = 0 et P557 = 0 sont réglés, ce parametre indique également le coefficient de réglage du
hacheur de freinage dans le VF.

P738 Taux util. moteur
(taux d'utilisation actuel du moteur)

0a 1000 % Indique la charge du moteur actuelle. Les données moteur P201 a P209 constituent la base du
calcul. Un rapport est établi entre le courant actuel et le courant nominal du moteur.

P739 Temp du boitier
(température actuelle du dissipateur)

0a150°C Indique la température actuelle du dissipateur de l'appareil. Cette valeur sert a la coupure pour
surchauffe (E001).
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P740 [-01]

(9]

PZD entrée
(PZD entrée)

S

0000 & FFFF (hex)

Ce parametre informe sur le
mot de commande actuel et
les valeurs de consigne qui
sont transmises via les
systémes de bus.

Pour les valeurs d’affichage,
un systéme BUS doit étre
sélectionné dans P509.

Echelonnage :

(& Chapitre 8.7
"Echelonnage des valeurs
de consigne / réelles")

[-01] = Mot de commande

[-02] = Consigne 1 (P510/1,
P546)

[-03] = Consigne 2 (P510/1, ...

[-04] = Consigne 3 (P510/1, ...

[-05] = Rés. Etat Bit en P480

[-06] = Données param. ent. 1
[-07] = Données param. ent. 2
[-08] = Données param. ent. 3
[-09] = Données param. ent. 4
[-10] = Données param. ent. 5

[-11] = Consigne 1 (P510/2)
[-12] = Consigne 2 (P510/2)
[-13] = Consigne 3 (P510/2)

[-14] = Mot de cde PLC
[-15] = Consigne 1 PLC

[-19] = Consigne 5 PLC

Mot de commande, source de
P509.

Données de consigne de la
valeur de consigne principale
(P510 [-01]).

La valeur affichée représente
toutes les sources de bits
d'entrée de bus reliées par "ou".

Données lors de la transmission
des paramétres : code de
commande (AK), numéro de
paramétre (PNU), index (IND),
valeur du paramétre (PWE1/2)

Données de valeur de consigne
de la valeur de fonction maitre
(émission) - (P502/P503) - , si
P509 =9/10

Mot de commande + données
de valeur de consigne PLC

P741 -01 .
L1 pzD sortie S
[_1 9] (PZD sortie)
0000 a FFFF (hex)  Ce parametre informe sur le [-01] = Mot d'état Mot d‘état, source d

mot d'état actuel et les
valeurs réelles qui sont
transmises via les systémes
de bus.

Echelonnage :

(1 Chapitre 8.7
"Echelonnage des valeurs
de consigne / réelles")

[-02] = Val. réelle 1 (P543)
[-03] = Val. réelle 2 (...)
[-04] = Val. réelle 3 (...)

Valeurs réelles

[-05] = Rés. Etat Bit so. P481

La valeur affichée représente
toutes les sources de bits
SORTIE de bus reliées par

ou".

] = Données param. sort. 1
] = Données param. sort. 2

] = Données param. sort. 4
] = Données param. sort. 5

Données lors de la
transmission des parameétres.

[-06

[-07

[-08] = Données param. sort. 3
[-09

[-10

[-1

1] = Fct. princ. val. réel.1
[-12] = Fct. princ. val. réel.2
[-13] = Fct. princ. val. réel.3

Valeur réelle de la fonction
maitre P502 / P503.

[-14] = Mot d'état PLC
[-15] = Valeur réelle 1 PLC

[-19] = Valeur réelle 5 PLC

Mot d'état + valeurs de
consigne sur PLC

P742

Version base données
(Version de la base de données)

0 a 9999

Affichage de la version de base de données interne du VF.
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P743 ID va'rlateur
(ID variateur)
0.00 ... 250.00 Affichage de la puissance du variateur en kW, par ex. "1.50“ = VF avec 1.5 kW de puissance
nominale.
P744 Conflguratlon
(Configuration)

0000 ... FFFF (hex)

Ce paramétre indique les versions spéciales intégrées dans le VF. L'affichage a lieu en code
hexadécimal (SimpleBox, ControlBox, systéme de bus).
En cas d'utilisation de la ParameterBox, I'affichage est sous forme de texte.

SK 500E ... 515E = 0000 SK 530E ... 535E = 0201
SK 520E =0101 SK 540E ... 545E = 0301

P745

Version appareil
(Version de I'appareil)

-3276.8 4 3276.8

Version (de logiciel) de linterface technologique (SK TU3-xxx), cependant seulement si un
processeur interne existe, autrement dit pas pour SK TU3-CTR.

Pour des questions d’ordre technique, il est nécessaire de conserver ces informations a portée de
main.

P746

Etat appareil S
(Etat de I'appareil)

0000 & FFFF (hex)

Indique I'état actuel (disponibilité pour le fonctionnement, erreur, communication) de linterface
technologique (SK TU3-xxx), toutefois uniquement si un processeur interne existe, autrement dit
pas pour SK TU3-CTR.

Des détails relatifs aux codes sont disponibles dans le manuel correspondant du module BUS.
Selon les modules, différents contenus sont affichés.

P747 Plage tension V.F.
(Plage de tension du VF)
0a3 Indique la plage de tensions secteur pour laquelle cet appareil est congu.
0 = 100...120V 1 =200...240V 2 =380...480V 3 =400...500V
P748 011 statut CANopen a partir de SK S
[_oé'i (statut CANopen) 520E
0000 a FFFF (hex) [-01] = Statut CANbus/CANopen [-02] = réserveé [-03] = réservé

Bit 0 = tension 24V d'alimentation du bus
Bit 1 = CANbus a I'état "Bus Warning" (alarme de bus)
Bit 2 = CANbus a I'état "Bus Off" (arrét du bus)
Bit 3 = Bus de systéme — BusBG online
(Groupe de bus de terrain , p. ex. : SK xU4-PBR)
Bit 4 = Bus de systtme — BusBG1 add online
(E/S - groupe, p. ex. : SK xU4-I0E)
Bit 5 = Bus de systtme — BusBG2 add online
(E/S - groupe, p. ex. : SK xU4-I0E)
Bit 6 = le protocole du module CAN est 0 = CANou 1 =
CANopen
Bit 7 = libre
Bit 8 = "Bootsup Message" envoyé
Bit 9 = CANopen état NMT
Bit 10 = CANopen état NMT
Bit 11 ... 15 =libre

CANopen état NMT | Bit 10 | Bit9

Stopped = 0 0
Pre-Operational = 0 1
Operational = 1 0
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P750 Stat. sur - Intgnsﬂg S
(Statistique de surintensité)

029999 Nombre de messages de surintensité pendant la durée de fonctionnement P714.

P751 Stat. ;urvoltage S
(Statistique de survoltage)

029999 Nombre de messages de surtension pendant la durée de fonctionnement P714.

< ?

P752 Panne’reseau ? S
(Panne réseau ?)

029999 Nombre d’erreurs réseau pendant la durée de fonctionnement P714.

P753 Stat. ;urchauffe S
(Statistique de surchauffe)

029999 Nombre d’erreurs de surchauffe pendant la durée de fonctionnement P714.

P754 Stat. .perte param. ‘ S
(Statistique de perte de parametres)

029999 Nombre de pertes de paramétres pendant la durée de fonctionnement P714.

P755 Stat. erreur systgme S
(Statistique erreur systeme)

029999 Nombre d’erreurs systéme pendant la durée de fonctionnement P714.

P756 Stat. Tlmg out S
(Statistique Time out)

029999 Nombre d’erreurs de temporisation pendant la durée de fonctionnement P714.

P757 Stat. erreur cllgnt S
(Statistique erreur client)

029999 Nombre d’erreurs de watchdog client pendant la durée de fonctionnement P714.

P799 [-01]

Durée erreur

[-05] (Durée erreur 1...5)

0.1a h Ce parameétre indique le niveau du compteur d'heures de service (P714), au moment du dernier
dysfonctionnement. Le tableau 01 a 05 correspond aux derniers dysfonctionnements 1 a 5.
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6 Messages relatifs a I’état de fonctionnement

En cas d’écarts par rapport a I'état de fonctionnement normal, I'appareil et les modules technologiques
générent un message indiquant la cause du probléme. Ainsi, les messages d'avertissement se
distinguent des messages de dysfonctionnement. Si I'appareil se trouve dans un état de "blocage”, la
cause doit étre affichée.

Les messages générés pour l'appareil sont affichés dans le tableau correspondant du paramétre
(P700). L’affichage des messages pour les interfaces technologiques est décrit dans les manuels
supplémentaires ou les fiches techniques des modules concernés.

Blocage

Si I'appareil se trouve a I'état "non prét" ou "blocage”, la cause est affichée dans I'élément de tableau
du parameétre (P700).

L’affichage est uniquement possible avec le logiciel NORD CON ou la ParameterBox.
Messages d’avertissement

Des messages d’avertissement sont générés dés qu’une limite définie est atteinte qui ne provoque
toutefois pas I'arrét de I'appareil. Ces messages sont affichés par le biais de I'élément de tableau [-02]
dans le paramétre (P700), jusqu’a ce que la cause de I'avertissement soit éliminée ou que I'appareil
soit en dysfonctionnement avec un message d'erreur.

Messages de dysfonctionnement

Les dysfonctionnements provoquent 'arrét de I'appareil afin d’éviter tout endommagement.
Il est possible de réinitialiser (acquitter) un message de dysfonctionnement :

* en coupant et remettant en marche la tension de réseau,

» par le biais d’une entrée digitale programmée en conséquence (P420),

* en désactivant "la validation" au niveau de I'appareil (si aucune entrée digitale n'est programmée
pour I'acquittement),

* en validant un bus

» via (P506), acquittement automatique du défaut.

6.1 lllustration des messages

Affichage DEL

L'état de Il'appareil est signalé par des LED intégrées et visibles de I'extérieur a la livraison. En
fonction du type d'appareil, il s'agit d'une LED bicolore (DS = DeviceState) ou de deux LED d'une
seule couleur (DS DeviceState et DE = DeviceError).

Signification : Vert indique la disponibilité pour le fonctionnement et la présence d'une
tension de réseau. Un code de clignotement plus rapide indique le degré de
surcharge sur la sortie du variateur de fréquence.

Rouge signale la présence d'une erreur; la fréquence de clignotement
correspond au code numérique de l'erreur. Ce code de clignotement indique
les groupes d'erreurs (p. ex. : E0O03 = 3xclignotements).
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Affichage SimpleBox / ControlBox

La SimpleBox / ControlBox indique un dysfonctionnement, en précisant son numéro précédé d'un "E".
De plus, il est possible d’afficher le dysfonctionnement actuel dans I'élément de tableau [-01] du
parametre (P700). Les derniers messages de dysfonctionnement sont mémorisés dans le parameétre
P701. Les paramétres P702 a P706 / P799 contiennent des informations supplémentaires sur I'état de
I'appareil au moment du dysfonctionnement.

Si la cause du dysfonctionnement a disparu, I'affichage clignote dans la SimpleBox / ControlBox et le
défaut peut étre acquitté avec la touche ENTREE.

En revanche, les messages d’avertissement qui commencent par un "C" ("Cxxx") ne peuvent pas étre
acquittés. lls disparaissent automatiquement lorsque leur cause a été éliminée ou que l'appareil passe
a l'état "Dysfonctionnement”. En cas d’apparition d’'un avertissement pendant le paramétrage,
I'affichage du message est bloqué.

Dans I'élément de tableau [-02] du parameétre (P700), le message d’avertissement actuel peut étre
affiché a tout moment en détails.

La raison d’un blocage existant ne peut pas étre représentée par la SimpleBox / ControlBox.

ParameterBox — Affichage

Dans la ParameterBox, les messages s'affichent en texte clair.

6.2 Messages

Messages de dysfonctionnement

Affichage dans la
SimpleBox / ControlBox ;
Défaut Cause
Groupe Détails dans Texte dans la ParameterBox » Reméde
P700 [-01] /
P701
E001 1.0 Surchauffe variateur Surveillance de température du variateur
"Surchauffe du variateur” Les résultats de mesures se situent en dehors de la plage
(Dissipateur du variateur) de températures autorisée, le défaut se déclenche donc si la

limite inférieure n'est pas atteinte ou la limite supérieure
1.1 Surchauffe interne VF dépassee.

"Surchauffe interne VF"
(intérieur du variateur)

ambiante

« Contréler le ventilateur de I'appareil/
la ventilation de I'armoire

« Contréler la propreté de I'appareil

» Selon la cause : Abaisser et accroitre la température

E002 2.0 Surchauffe Sonde PTC La sonde de température du moteur (PTC) s’est déclenchée
moteur * Réduire la charge du moteur
"Surchauffe moteur PTC" - Augmenter la vitesse de rotation du moteur
* Installer un ventilateur de moteur
21 Surchauffe Moteur It Le moteur I’t s'est déclenché (surchauffe calculée du
"Surchauffe moteur I%t" moteur)
* Réduire la charge du moteur
Uniguement si moteur 12t * Augmenter la vitesse de rotation du moteur
(P535) est programmeé.
2.2 Surchauffe résistance Le contréleur de température (par ex. la résistance de
"Surchauffe de la résistance de | freinage) a réagi
freinage externe" * L’entrée digitale est sur bas

» Vérifier la connexion, le capteur de température
Surchauffe par I'entrée digitale
(P420 [...])={13}
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EO003 3.0 Limite de surintensité It Onduleur : la limite %t s'est enclenchée, p. ex. > 1,5 x I,
pendant 60s (voir aussi P504)

» Surcharge continue sur la sortie du VF

* Erreur codeur éventuelle (résolution, défaut,
connexion)

31 Surintensité du hacheur I’t Hacheur de freinage : la limite I’t s'est déclenchée, valeurs
atteintes 1,5 x pendant 60s (voir aussi P554, si disponible,
ainsi que P555, P556, P557)

+  Eviter toute surcharge de la résistance de freinage

3.2 Surintensité IGBT Derating (réduction de la puissance)

Surveillance 125 % *  125% surintensité pendant 50ms

» Courant du hacheur de freinage trop élevé

+ Dans le cas des entrainements de ventilation :
activer la reprise au vol (P520)

3.3 Surintensité IGBT rapide Derating (réduction de la puissance)

Surveillance 150% * 150 % surintensité
» Courant du hacheur de freinage trop élevé
E004 4.0 Surintensité module Signal d’erreur du module (briévement)

» Court-circuit ou contact avec la terre a la sortie du
variateur

+ Céble moteur trop long

* Appliquer une inductance de sortie externe

» Résistance de freinage défectueuse ou a faible
impédance

- Ne pas désactiver P537 !
L'apparition de ce défaut peut réduire considérablement
la durée de vie de I'appareil, voire le détruire.

4.1 Mesure surintensité P537 (déconnexion des impulsions) a été atteint en 50ms

"Mesure de surintensité” 3x (uniquement possible si P112 et P536 sont désactivés)

* Le VF est surchargé

* Mouvement difficile de I'entrainement, sous-
dimensionné

* Rampes (P102/P103) trop en pente -> augmenter la
durée de rampe

* Contréler les données moteur (P201 ... P209)

E005 5.0 Surtension Ud La tension du circuit intermédiaire est trop élevée

* Prolonger le temps de freinage (P103)

* Régler évent. le mode de déconnexion (P108) avec
temporisation (sauf sur les dispositifs de levage)

» Allonger le temps d’arrét rapide (P426)

» Régler la vitesse de vibration (due par exemple a des
masses oscillantes importantes) > régler
éventuellement la caractéristique U/f (P211, P212)

Appareils avec hacheur de freinage :

« Faire baisser I'énergie réintégrée via une résistance
de freinage

» Vérifier le fonctionnement de la résistance de
freinage raccordée (rupture de cable)

» Valeur de la résistance de freinage raccordée trop
élevée

5.1 Surtension réseau La tension réseau est trop élevée

» Voir les caractéristiques techniques (LJ
Chapitre 7)
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E006 6.0 Erreur de chargement La tension du circuit intermédiaire est trop basse
» Tension de réseau trop basse
« Voir Caractéristiques techniques (L3 Section 7)
6.1 Sous-tension réseau Tension de réseau trop basse
+ Voir Caractéristiques techniques (3 Section 7)
EO007 7.0 Défaut de phase réseau Défaut coté raccordement réseau
* une phase réseau n'est pas raccordée
* réseau asymétrique
E008 8.0 Pertes de paramétres Erreur données EEPROM
(EEPROM valeur maximale « Laversion de logiciel de 'ensemble de
dépassée) données enregistré ne correspond pas a celle
du VF.
REMARQUE Les paramétres défaillants sont rechargés
automatiquement (réglage d’'usine).
» Perturbations électromagnétiques (voir aussi
E020)
8.1 Erreur ID Variateur + EEPROM défectueuse
8.2 Erreur EEPROM externe « Vérifier que la ControlBox est correctement
(ControlBox) installée
+ EEPROM ControlBox défectueuse (P550 = 1)
8.3 EEPROM KSE erreur Le niveau d'extension du VF n'est pas correctement
(Borne de commande mal identifie.
identifiée (équipement KSE)) » Couper et remettre la tension réseau
8.4 EEPROM interne erreur
(Version de base de
incorrecte)
8.5 Pas de EEPROM
8.6 EEPROM copie utilisée
8.7 EEPROM copie différ.
8.8. EEPROM vide
8.9 EEPROM CTR petit +  EEPROM de la ControlBox insuffisante pour
enregistrer I'ensemble de données complet du
variateur de fréquence
E009 - Pas d'affichage dans la Erreur ControlBox / erreur SimpleBox
ParameterBox SPI - Bus perturbé, la ControlBox / SimpleBox ne réagit pas
» Vérifier que la ControlBox est correctement installée
» Vérifier que le cablage de la SimpleBox est correct
*  Couper et remettre la tension réseau
EO010 10.0 Bus time-out Time-out télégramme / Bus off 24V int. CANbus)
* Latransmission du télégramme est défectueuse.
Controler P513.
+ Controler la connexion externe du bus.
» Vérifier que I'exécution du programme est conforme
au protocole de bus.
« Controler le maitre dans le systéme bus.
» Vérifier si le bus CAN/CANopen interne est bien
alimenté avec 24V.
» Erreur de node guarding (CANopen interne)
* Erreur de Bus Off (arrét de bus) (CANbus interne)
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10.2 Bus time-out option Time-out télégramme groupe bus

* La transmission du télégramme est défectueuse.

» Controler la liaison externe.

» Controler si I'exécution du programme est conforme
au protocole de bus.

« Controler le maitre dans le systéme bus.

10.4 Erreur init. option Erreur d'initialisation groupe bus

« Contréler I'alimentation électrique du groupe bus.

+ Contrbler P746

* Le groupe bus n’est pas bien inséré

10.1 Erreur systéme option Erreur systéme groupe bus externe
103 +  Les notices additionnelles des BUS contiennent de
____________________ plus amples détails.

10.5

10.6

10.7

10.8 Erreur option Erreur de communication du groupe externe

« Erreur de liaison/dysfonctionnement du groupe
externe

* Coupure bréve (< 1 s) de I'alimentation 24 V du BUS
interne CAN/CANopen

EO011 11.0 Borne de commande Erreur adaptateur analogique - digital

* Interface de commande interne (bus de données
interne) défectueuse ou perturbation par
radiofréquence (CEM).

+ Controler 'absence de court-circuit sur le raccord
des bornes de commande.

* Minimiser les perturbations électromagnétiques par
une pose séparée des cables de commande et de
puissance.

» Effectuer une mise a la terre correcte des appareils
et blindages.

E012 12.0 Watchdog externe La fonction Watchdog est sélectionnée sur une entrée
numeérique et I'impulsion sur I'entrée numérique
correspondante a duré plus longtemps qu’indiqué dans le
paramétre P460 >Watchdog time<.

+ Vérifier les raccordements

» Vérifier le réglage P460

121 Limite moteur Un dépassement de la limite d'intensité de couple
"Limite de coupure du moteur” (P534 [-01]) a déclenché la coupure.

* Réduire la charge du moteur

* Augmenter la valeur de réglage dans
(P534 [-01])

12.2 Limite générateur Un dépassement de la limite d'intensité de couple

“Limite de coupure du
générateur”

(P534 [-02]) a déclenché la coupure.
* Réduire la charge du moteur

* Augmenter la valeur de réglage dans
(P534 [-02])
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12.5 Limite de charge Coupure due a un dépassement ou sous-dépassement des
couples de charge autorisés ((P525) a (P529)) pour la durée
définie dans (P528).

* Adapter la charge

« Modifier les valeurs limites ((P525) a (P527))
* Augmenter la durée de temporisation (P528)
* Modifier le mode de surveillance (P529)

12.8 Ent analogique mini Coupure due a un sous-dépassement de la valeur
d'ajustement de 0% (P402) en cas de paramétrage (P401)
"0-10V avec erreur 1" ou "...2".

12.9 Ent analogique maxi Coupure due a un dépassement de la valeur d'ajustement
de 100% (P403) en cas de paramétrage (P401) "0-10V avec
erreur 1" ou "...2".

E013 13.0 Erreur codeur Signaux manquants du codeur
» Vérifier 5V Sense, si disponible
« Contréler la tension d’alimentation du codeur
13.1 Err. glissement vitesse La limite de glissement de la vitesse de rotation a été
“Erreur de glissement de la atteinte
vitesse de rotation*” « Augmenter la valeur de réglage dans P327

13.2 Controle déconnect. Le contrdle d'erreur de glissement a réagi, le moteur n'a pas
pu suivre la valeur de consigne.

* Contréler les données moteur P201 a P209!
(important pour le régulateur de courant)

» Controler le couplage

* En mode servo, vérifier les parametres du codeur
P300 et suivants

* Augmenter la valeur de réglage de limite de couple
dans P112

* Augmenter la valeur de réglage de limite de courant
dans P536

» Vérifier le temps de décélération P103 et si
nécessaire, le prolonger

13.5 réservé Message d'erreur pour le POSICON -> voir la notice
additionnelle

13.6 réservé Message d'erreur pour le POSICON -> voir la notice
additionnelle

EO014 --- réservé Message d'erreur pour le POSICON -> voir la notice
additionnelle
E015 --- réservé
EO016 16.0 Panne phase moteur Une phase moteur n'est pas reliée.
+ Contrdler P539
+ Contréler le branchement du moteur
16.1 Surveillance | Magn. Le courant de magnétisation nécessaire n'a pas été atteint
"Surveillance du courant de pour le couple de mise en marche.
magnétisation” « Contréler P539
+ Contréler le branchement du moteur
E017 17.0 Borne de commande « Défaut CEM
perturbée + Composant défectueux
EO018 18.0 réservé Message d'erreur pour "Blocage des impulsions sécurisé"

-> voir la notice additionnelle
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E019 19.0 Ident. paramétre Echec de l'identification automatique du moteur raccordé
"Identification de paramétre” « Contréler le branchement du moteur
19.1 Err. étoile/triangle . lC:))(Z)(r;;t)r)(“)ler les données moteur prédéfinies (P201 a
"Branchement moteur : .
étoile/triangle erroné” . Fon_c_tlonnement PMSM — CFC boucle fermée : la
position de rotor du moteur par rapport au codeur
incrémental n'est pas correcte. Effectuer la
détermination de la position de rotor (premiére
validation aprés une "marche réseau" si le moteur
est a l'arrét) (P330)
E020 20.0 réservé
E021  20.1 Watchdog
20.2 Dépassement pile
20.3 Débit pile bas
20.4 Opcode indéfini
20.5 Instruct. protégée
"Instruction protégée”
20.6 Accés mot illégal Erreur systéme dans l'exécution du programme, déclenchée
20.7 Accés instr. illégal par des perturbations électromagnétiques.
"Accés instruction illégal” « Tenir compte des directives de cablage
. + Installer un filire réseau externe
20.8 Erreur prog. mémoire . .
e supplémentaire.
"Erreur mémoire programme" , . N
(erreur EEPROM) * Mettre I'appareil correctement a la terre.
20.9 Dual-Ported RAM
21.0 Erreur NMI
(n'est pas utilisé par le matériel)
211 Erreur PLL
21.2 Erreur ADU "Overrun"
21.3 Erreur PMI "Access Error"
214 Userstack Overflow
E022 - réservé Message d'erreur pour le PLC - voir la notice additionnelle
BU 0550
E023 --- réservé Message d'erreur pour le PLC - voir la notice additionnelle
BU 0550
E024 - réservé Message d'erreur pour le PLC - voir la notice additionnelle
BU 0550
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Messages d’avertissement

Affichage dans la

SimpleBox / ControlBox | Alarme Cause
Groupe Détails dans Texte dans la ParameterBox * Reméde
P700 [-02]
C001 1.0 Surchauffe variateur Surveillance de température du variateur
"Surchauffe du variateur” Avertissement "Limite de température atteinte".
(Dissipateur du variateur) * Réduire la température ambiante
» Controler le ventilateur de I'appareil/
la ventilation de I'armoire
» Controler la propreté de I'appareil
C002 2.0 Surchauffe Sonde PTC Avertissement de la sonde de température du moteur (limite
moteur de déclenchement atteinte)
"Surchauffe moteur PTC" * Réduire la charge du moteur
* Augmenter la vitesse de rotation du moteur
* Installer un ventilateur de moteur
21 Surchauffe Moteur I?t Avertissement : surveillance 12t moteur (1,3 fois l'intensité
"Surchauffe moteur 12" nominale atteinte pour la période indiquée dans (P535))
* Réduire la charge du moteur
Uniguement si moteur 12t * Augmenter la vitesse de rotation du moteur
(P535) est programmeé.
2.2 Surchauffe résistance Avertissement : le controleur de température (par ex. la
"Surchauffe de la résistance de | résistance de freinage) a réagi
freinage externe" * L’entrée digitale est sur bas
Surchauffe par I'entrée digitale
(P420 [...])={13}
C003 3.0 Limite de surintensité It Avertissement : Onduleur : la limite It s'est enclenchée,
p. ex. > 1,3 x I pendant 60s (voir aussi P504)
» Surcharge continue sur la sortie du VF
3.1 Surintensité du hacheur I’t Avertissement : La limite 1%t pour le hacheur de freinage
s'est déclenchée, valeurs atteintes 1,3 x pendant 60s (voir
aussi P554, si disponible, ainsi que P555, P556, P557)
«  Eviter toute surcharge de la résistance de freinage
3.5 Limite de | de couple Avertissement : Limite d'intensité de couple atteinte
+ Contréler (P112)
3.6 Limite de courant Avertissement : Limite d'intensité atteinte
« Contrébler (P536)
C004 4.1 Mesure surintensité Avertissement : déconnexion d’'impulsion activée
"Mesure de surintensité" La valeur limite pour I'activation de la déconnexion
d’'impulsion (P537) est atteinte (uniquement possible si
P112 et P536 sont désactivés).
* Le VF est surchargé
«  Mouvement difficile de I'entrainement, sous-
dimensionné
* Rampes (P102/P103) trop en pente
— augmenter la durée de rampe
» Controler les données moteur (P201 a P209)
» Compensation de glissement (P212)
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C008 8.0 Pertes de paramétres Avertissement : 'un des messages enregistrés de fagon
cyclique, tels que les heures de marche ou le temps de
fonctionnement, n'a pas pu étre enregistré.

L'avertissement disparait dés qu'un enregistrement a pu
étre de nouveau réalisé avec succes.

C012 121 Limite moteur/client Avertissement : 80 % de la limite de coupure du moteur

"Limite de coupure du moteur” | (P534 [-01]) ont été dépassés.
« Réduire la charge du moteur
« Augmenter la valeur de réglage dans (P534 [-01])
12.2 Limite générateur Avertissement : 80 % de la limite de coupure du générateur
"Limite de coupure du (P534 [-02]) ont été dépassés.
générateur” « Réduire la charge du moteur
« Augmenter la valeur de réglage dans (P534 [-02])
12.5 Surveillance charge Avertissement en raison d'un dépassement ou sous-

dépassement des couples de charge autorisés ((P525) ...
(P529)) pour la moitié de la durée définie dans (P528).

« Adapter la charge
- Modifier les valeurs limites ((P525) ... (P527))
» Augmenter la durée de temporisation (P528)
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Messages de verrouillage de I'enclenchement

Affichage dans la

SimpleBox /
ControlBox

Raison,

Groupe Détails dans
P700 [-03]

texte dans la ParameterBox

Cause
¢ Remeéde

1000 0.1

Volt. Bloqué par E/S

Avec la fonction "Tension inhibée", I'entrée (P420 / P480)
est paramétrée sur bas

* Entrée "paramétrer sur haut"
» Vérifier le cable du signal (rupture de cable)

0.2

Arrét rapide par E/S

Avec la fonction "Arrét rapide”, I'entrée (P420 / P480) est
paramétrée sur bas

« Entrée "paramétrer sur haut"
« Vérifier le cable du signal (rupture de cable)

0.3

Volt. bloqué par bus

* En cas de fonctionnement du bus (P509) : mot de
commande bit 1 sur “bas*

0.4

Arrét rapide par Bus

* En cas de fonctionnement du bus (P509) : mot de
commande bit 2 sur “bas*

0.5

Validation au démarrage

Signal de validation (mot de commande, E/S dig. ou E/S
bus) déja présent lors de la phase d’initialisation (aprés la
mise en "MARCHE" du réseau ou la mise en "MARCHE" de
la tension de commande). Ou phase électrique est
manquante.

« Signal de validation uniquement aprés la fin de
linitialisation (autrement dit, lorsque I'appareil est
prét)

» Activation "Démarrage automatique" (P428)

0.6-0.7

réservé

Message d'erreur pour PLC - voir le manuel
supplémentaire

0.8

Inhibition a droite

0.9

Inhibition a gauche

Blocage avec arrét de l'onduleur activé par :
P540 ou par "Rotation a droite inhibée" (P420 = 31, 73) ou
"Rotation a gauche inhibée" (P420 = 32, 74),

Le variateur de fréquence passe dans |'état "prét a la
connexion".

1006 6.0

Erreur de chargement

Relais de charge non excité, car

» Latension réseau / du circuit intermédiaire est trop
faible

* Panne de tension réseau
* Mode d’évacuation activé ((P420) / (P480))

1011 11.0

Arrét analogique

Si une entrée analogique du variateur de fréquence / d’'une
extension E/S raccordée est configurée sur l'identification
de la rupture de fil (signal 2-10V ou signal 4-20mA), le
variateur de fréquence se met dans I'état "prét a la
connexion" si le signal analogique n’atteint pas la valeur 1 V
ou 2 mA.

Ceci se produit également si I'entrée analogique concernée
est paramétrée sur la fonction “0“ (“Pas de fonction®).

« Vérifier le raccordement

1014 14.4

réservé

Message d'info pour le POSICON -> voir la notice
additionnelle

1018 18.0

réservé

Message d'info pour la fonction "Arrét sécurisé" - voir la
notice additionnelle

BU 0500 FR-1516
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71

Caractéristiques générales de SK 500E

Fonction

Spécification

Fréquence de sortie
Fréquence de hachage

Capacité de surcharge typique
Rendement du variateur de fréquence

Résistance d’isolement
Température ambiante

Température de stockage et de
transport

Stockage longue durée
Type de protection

Hauteur de montage max. au-dessus
du niveau de la mer

Conditions ambiantes

Attente entre 2 x "marche"
Mesures de protection contre

Régulation et commande

Surveillance de la température du
moteur

Interfaces (intégrées)

Séparation galvanique
Bornes de raccordement

Entrée Tension d'alimentation
bloc de commande SK 5x5E

Saisie de la valeur de consigne entrée
analogique / PID

Résolution de valeur de consigne
analogique

Constance de la valeur de consigne
Entrée digitale

Sorties de commande

Sortie analogique

0,0 4400,0 Hz
3,0 a 16,0 kHz, réglage standard = 6 kHz (a partir de la taille BG 8 = 4 kHz)

réduction de la puissance > 8 kHz sur I'appareil de 230 V, > 6 kHz sur I'appareil
de 400 V

150 % pendant 60 s, 200 % pendant 3,5 s

Tailles BG 1 -4 : env. 95 %, tailles BG 5 — 7 : env. 97 %, a partir de la taille BG 8
;env. 98 %

>5MQ
0°C ... +40°C (S1-100 % ED),
-20°C ... +60/70 °C

0°C ... +50°C (S3-70 % ED 10 min)

(chapitre 9.1)
IP20
- jusqu'a 1000 m : pas de réduction de la puissance
- 1000 a 4000 m :réduction de puissance 1 % / 100 m
* jusqu'a 2000 m : catégorie de surtension 3
* jusqu'a 4000 m : catég. surtension 2, entrée réseau : protection contre la
surtension requise
Transport (IEC 60721-3-2) : Vibration : 2M1
Fonctionnement (IEC 60721-3-3) : Vibration : 3M4 ; Climat: 3K3 ;
60 s pour tous les appareils en cycle de fonctionnement normal
Surchauffe du variateur de fréquence Court-circuit, contact avec la terre,
sous-tension et surtension surcharge
Régulation vectorielle du courant sans capteur (ISD) ; caractéristique U/f linéaire,
VFC boucle ouverte, CFC boucle ouverte, CFC boucle fermée (a partir de
SK 520E)
It Moteur (autorisation UL), sonde CTP / interrupteur bimétal

RS 485 (USS)
RS 232 (single slave)
Modbus RTU

Bornes de commande (entrées digitales et analogiques)

Détails et couples de serrage des bornes vissées : voir (chapitre 2.9.4) et
(chapitre 2.9.5)Elektrischer Anschluss Leistungsteil</dg_ref_source_inline>.
Tailles (BG)1a4: 18...30 V CC, =800 mA

Tailles (BG)5a7: 24...30 V CC, 21000 mA
Tailles (BG)8-11: 24...30 V CC, 23000 mA

2x (a partir de la taille 5: 2x 0 & 10 V, 0/4 & 20 mA, échelonnable, digitale 7,5 a
30V

10-bit rapporté au domaine de mesure

CANbus (sauf SK 50xE)
CANopen (sauf SK 50xE)

analogique < 1 % ; digitale < 0.02 %
5x(2,5V)7,5..30V,Ri = (2,2 kQ) 6,1 kQ, temps de cycle =1...2 ms
+ a partir de SK 520E : 2x 7,5...30 V, Ri = 6,1 kQ, temps de cycle = 1...2 ms
2xrelais 28 V CC /230 V CA, 2 A (sortie 1/2 - K1/K2)
en plus pour SK 520E/530E/540E : 2x DOUT 15V, 20 mA et
en plus pour SK 535E/545E : 2x DOUT 18 a 30 V (selon VI), 20 mA, et
2x DOUT 18 a 30 V, 200 mA a partir de BG5
(sortie 3/4 - DOUT1/2)
0 a 10 V échelonnable
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7.2 Caractéristiques électriques

Les tableaux ci-aprés contiennent entre autres les données relatives a UL.

Des détails sur les conditions d’homologation UL / cUL sont indiqués dans le chapitre 1.7. L'utilisation
de fusibles réseau plus rapides que ceux indiqués est autorisée.

L'utilisation d'une inductance de réseau permet, entre autres, de réduire le courant d'entrée a la valeur
du courant de sortie ((EJ paragraphe 2.7.1 "Inductances co6té réseau").

7.2.1 Caractéristiques électriques 115V

Type d'appareil SK 5xxE...| -250-112- -370-112- -550-112- -750-112- -111-112-
1 1 1 1 1
Puissance nominale du 230 V] 0.25kw 0.37 kW 0.55 kW 0.75 kW 1.10 kW
moteur
(moteur standard 4 240V '3 hp % hp % hp 1 hp 1%hp
pbles)
Tension réseau 115V 1AC100...120V, £10 %, 47 ... 63 Hz
rms 8.9A 11.0A 13.1A 20.1A 23.5A
Courant d’entrée
FLA 8.9A 10.8 A 13.1A 20.1A 235A
Tension de sortie 230V 3 CA 0 — 2 fois la tension réseau
rms 1.7A 22A 3.0A 4.0A 53A
Courant de sortie
FLA 1.7A 21A 3.0A 4.0A 53A
i?rf's‘tance de freinage Accessoires| 240 © 190 O 140 © 100 Q 750
Plage 3-16 kHz
Fréquence de hachage
Réglage d’usine 6 kHz
Température ambiante S1 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C
S3 80 %, 10 min 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C
S370 %, 10 min 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C
Type de ventilation convection libre
Poids env. [kq] 14 1.8
Fusibles (AC) généraux (recommandés)
a action retardée 10 A 16 A 16 A 25 A 25 A
Isc " [A] Fusibles (AC) UL - autorisés
oo O
o0 | O
oO|O | O
0w oo
— | O
Classe =
o J(B00V) | x 10A 13A 20 A 25 A 25 A
=}
w CC,J,R, T, G, L(300V) X 10A 20 A 20 A 25 A 20 A
Bussmann LPJ- | x 10SP 13SP 20SP 25SP 25SP
8 (480 V) X 15A 15A 20A 25A 20A

1) courant de court-circuit maximum autorisé sur le réseau
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7.2.2 Caractéristiques électriques 230 V

Remarque : Les champs indiquant 2 valeurs (séparées par une barre oblique) sont & évaluer comme

suit :

* la premiére valeur correspond au raccordement réseau monophasé
» la deuxiéme valeur correspond au raccordement réseau triphasé

Type d'appareil SK 5xxE...| -250-323- -370-323- -550-323- -750-323-
Taille 1 1 1 1
Puissance nominale du 230 V| 0.25kwW 0.37 kW 0.55 kW 0.75 kW
moteur
(moteur standard 4 240 V A hp % hp % hp 1hp
pbles)
Tension réseau 230V 1/3AC200...240V,+10 %, 47 ... 63 Hz
rms| 3.7/24A | 48/31A | 65/42A | 87/56A
Courant d’entrée
FLA| 3.7/24A | 48/31A | 65/42A | 87/56A
Tension de sortie 230V 3 CA 0 —tension réseau
rms 1.7A 22A 3.0A 40A
Courant de sortie
FLA 1.7A 22A 29A 39A
Résistance de freinage .
min. Accessoires 240 Q 190 Q 140 Q 100
Plage 3 -16 kHz
Fréquence de hachage
Réglage d’'usine 6 kHz
Température ambiante S1 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C
S3 80 %, 10 min 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C
S3 70 %, 10 min 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C
Type de ventilation convection libre
Poids env. [kq] 1.6
Fusibles (AC) généraux (recommandés)
a action retardée 6/6A 6/6A 10/6 A 10/6 A
Isc " [A] Fusibles (AC) UL - autorisés
oo |o
oo |o
o|O0O | O
nl oo
— O
Classe =
2 J (600 V) | x 4/25A 5/3.2A 7/45A 9/6A
=]
w CC,J,R, T, G, L (300V) X 6/6A 6/6A 10/10 A 25/10 A
Bussmann LPJ- | x 4SP /2.5SP | 5SP / 3.2SP | 7SP / 4.5SP | 9SP / 6SP
8 (480 V) X 5/5A 5/5A 10/10 A 10/10 A

1) courant de court-circuit maximum autorisé sur le réseau
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Remarque : Les champs indiquant 2 valeurs (séparées par une barre oblique) sont a évaluer comme

suit :

* la premiére valeur correspond au raccordement réseau monophasé
* la deuxiéme valeur correspond au raccordement réseau triphasé

Type d'appareil SK 5xxE...| -111-323- -151-323- -221-323- -301-323- -401-323-
Taille 2 2 2 3 3
Puissance nominale du 230V 1.1 kKW 1.5 kW 2.2 KW 3.0 kW 4.0 kW
moteur
(moteur standard 4 240V| 1%hp 2hp 3hp 4 hp 5 hp
poles)
1/3AC 3AC
Tension réseau 230V
200...240V,£10 %, 47 ... 63 Hz
rms| 12.0/7.7A | 152/9.8A | 19.6/13.3A 175A 224 A
Courant d’entrée
FLA| 12.0/7.7A | 152/9.8 A | 19.6/13.3A 175A 224 A
Tension de sortie 230V 3 CA 0 —tension réseau
rms 55A 7.0A 95A 125A 16.0 A
Courant de sortie
FLA 54 A 6.9 A 8.8/9.3A 12.3A 15.7 A
ﬁ?rf's‘tance de freinage Accessoires| 750 620 46 Q 350 260
Plage 3-16 kHz
Fréquence de hachage
Réglage d’usine 6 kHz
Température ambiante S1 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C
S3 80 %, 10 min 50 °C 50 °C 50 °C - -
S3 70 %, 10 min 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C

Refroidissement par ventilateur, asservi a la température
Seuils de commutation :
ON=57°C OFF=47°C

Type de ventilation

Poids env. [kg] 2.0 2.7
Fusibles (AC) généraux (recommandés)
a action retardée| 16 A/10A | 16 A/10A | 20A/16 A 20 A 25A
Isc 2 [A] Fusibles (AC) UL - autorisés
olo|o
Isik=2k=]
o |O|O
nwlio|o
~— O
Classe -
o J(600V) | x 13/8A 175/10A 20/15A 17.5A 25A
=}
L CC,J,R, T, G, L (300V) x| 30/10A 30/20 A 30/30A 30A 30A
Bussmann LPJ- | x 13SP / 8SP | 17.58P/10SP | 20SP / 15SP 17.5SP 25SP
8 (480 V) X 25/10 A 25A 25A 25A 25A
1) bref essai aprés établissement de la tension réseau (SK 5x5 appareils : aprés établissement de la tension de commande)
2) courant de court-circuit maximum autorisé sur le réseau
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Type d'appareil SK 5xxE...| -551-323- -751-323- -112-323- -152-323- -182-323-
Taille 5 5 6 7 7

Puissance nominale du 230V 5.5 kW 7.5 kW 11.0 kW 15.0 kW 18.5 kW
moteur
(moteur standard 4 240V| 7%hp 10 hp 15 hp 20 hp 25 hp
pbles)
Tension réseau 230V 3AC200...240V,+10 %, 47 ... 63 Hz

rms 30.8A 39.2A 64.4 A 84.0 A 102 A
Courant d’entrée

FLA 30.8 A 39.2A 58.8 A 66.6 A 83.8 A
Tension de sortie 230V 3 CA 0 —tension réseau

rms 22.0A 28.0A 46.0 A 60.0 A 73.0A
Courant de sortie

FLA 22 A 28 A 42 A 54 A 68 A
i?rf's‘tance de freinage Accessoires| 190 140 100 70 60

Plage 3-16 kHz
Fréquence de hachage
Réglage d'usine 6 kHz

Température ambiante S1 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C

S3 80 %, 10 min

S3 70 %, 10 min

Type de ventilation

Refroidissement par ventilateur, asservi a la température
Seuils de commutation :
ON=57°C OFF=47°C

Poids env. [kq] 8 10.3 15
Fusibles (AC) généraux (recommandés)
a action retardée 35A 40 A 80 A 100 A 125 A
Isc 2 [A] Fusibles (AC) UL - autorisés
oo O
oo
oO|O | O
nlIwn o
©o | O
Classe =
0 (600V) | x 30 AY 40 AY 60 AY - -
=}
L CC, J,R, T (240V) X 30 AY 40 AY 60 AY - -
CC,J,R, T, G, L (300 V) X - - - 100 A 100 A
Bussmann LPJ- | x| x 30SP 40SP 60SP - -
% (240 V) X 60 AY 60 A”) 60 A”) - -
(480V) | x 60 AY 60 AY 60 AY - -
(480 V) X 100 A 100 A

1) bref essai aprés établissement de la tension réseau et de la tension de commande

2) courant de court-circuit maximum autorisé sur le réseau

3) adapté a la tension réseau
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7.2.3 Caractéristiques électriques 400 V

Type d'appareil SK 5xxE...| -550-340- -750-340- -111-340- -151-340- -221-340-
Taille 1 1 2 2 2
Puissance nominale du 400 V]| 0.55kW 0.75 kW 1.1 KW 1.5 kW 2.2 kW
moteur
(moteur standard 4 480V % hp 1hp 1% hp 2hp 3hp
pbles)
Tension réseau 400V 3 AC 380 ... 480V, -20% / +10%, 47 ... 63 Hz
rms 24 A 3.2A 43 A 56 A 7.7A
Courant d’entrée
FLA 24 A 3.2A 43 A 56 A 7.7A
Tension de sortie 400V 3 CA 0 —tension réseau
rms 1.7A 23A 31A 4.0A 55A
Courant de sortie
FLA 15A 21A 28A 36A 49A
Résistance de freinage Accessoires| 390 300 Q 220 0 180 Q 130 Q
Plage 3 -16 kHz
Fréquence de hachage
Réglage d'usine 6 kHz
Température ambiante S1 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C
S3 80 %, 10 min 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C
S370 %, 10 min 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C
Refroidissement par
ventilateur, asservi a la
Type de ventilation convection libre température
Seuils de commutation : !
ON=57°C OFF=47°C
Poids env. [kq] 1.6 1.8
Fusibles (AC) généraux (recommandés)
a action retardée 6 A 6A 6A 6 A 10A
Isc 2 [A] Fusibles (AC) UL - autorisés
oo O
o0 | O
oo |Oo
0wl oo
— | O
Classe =
o J(B00V) | x 25A 35A 45A 6A 8A
=}
w CC,J,R, T, G, L (600V) X 6A 6A 10A 10A 10A
Bussmann LPJ- | x 2.5SP 3.5SP 4.5SP 6SP 8SP
8 (480 V) X 5A 5A 10A 10A 10A
1) bref essai aprés établissement de la tension réseau (SK 5x5 appareils : aprés établissement de la tension de commande)
2) courant de court-circuit maximum autorisé sur le réseau
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Type d'appareil SK 5xxE...| -301-340- -401-340- -551-340- -751-340-
Taille 3 3 4 4
Puissance nominale du 400V 3.0 kW 4.0 kW 5.5 kW 7.5 kW
moteur
(moteur standard 4 480V 4hp 5 hp 7% hp 10 hp
pbles)
Tension réseau 400V 3 AC 380 ... 480V, -20% / +10%, 47 ... 63 Hz
rms 10.5A 13.3A 17.5A 224 A
Courant d’entrée
FLA 10.5A 13.3A 17.5A 224 A
Tension de sortie 400V 3 CA 0 —tension réseau
rms 75A 95A 125A 16 A
Courant de sortie
FLA 6.7 A 85A 11A 14 A
an?:lstance de freinage Accessoires 91 Q 74 Q 60 Q 44 O
Plage 3 -16 kHz
Fréquence de hachage
Réglage d’'usine 6 kHz
Température ambiante S1 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C
S3 80 %, 10 min - - 50 °C 50 °C
S370 %, 10 min 50 °C 50 °C 50 °C 50 °C

Type de ventilation

Refroidissement par ventilateur, asservi a la température
Seuils de commutation :
ON=57°C OFF=47°C

Poids env. [kg] 2.7 3.1
Fusibles (AC) généraux (recommandés)
a action retardée 16 A 16 A 20 A 25A
Isc 2 [A] Fusibles (AC) UL - autorisés
o|lo|o
oo
o|O0 | O
nl oo
— | O
Classe -
2 J(600V) | x 12A 15 A 20A 25A
>
L CC,J,R, T, G, L (600 V) X 25A 30A 30A 30A
Bussmann LPJ- | x 12SP 15SP 20SP 25SP
8 (480 V) X 25A 25A 25A 25A

1) bref essai aprés établissement de la tension réseau (SK 5x5 appareils : aprés établissement de la tension de commande)

2) courant de court-circuit maximum autorisé sur le réseau
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Type d'appareil SK 5xxE...| -112-340- -152-340- -182-340- -222-340-
Taille 5 5 6 6

Puissance nominale du 400V]| 11.0kwW 15.0 kW 18.5 kW 22.0 kW
moteur
(moteur standard 4 480 V 15 hp 20 hp 25 hp 30 hp
pbles)
Tension réseau 400V 3 AC 380 ... 480V, -20% / +10%, 47 ... 63 Hz

rms 33.6 A 434 A 53.2 A 64.4 A
Courant d’entrée

FLA 29.4 A 37.8A 476 A 56 A
Tension de sortie 400V 3 CA 0 —tension réseau

rms 24 A 31A 38A 46 A
Courant de sortie

FLA 21A 27 A 34 A 40 A
2‘:’:'“3”"9 de freinage Accessoires| 290 230 180 150

Plage 3 -16 kHz
Fréquence de hachage
Réglage d’usine 6 kHz

Température ambiante S1 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C

S3 80 %, 10 min

S370 %, 10 min

Type de ventilation

Refroidissement par ventilateur, asservi a la température
Seuils de commutation :
ON=57°C OFF=47°C

Poids env. [kq] 8 10.3
Fusibles (AC) généraux (recommandés)
a action retardée 35A 50 A 63 A 80 A
Isc 2 [A] Fusibles (AC) UL - autorisés
oo O
o0 | O
OO | O
0w wio
[(e NN e]
Classe -~
0 (480 V) | x 40 AY 50 A% 60 A”) 60 AY
=}
w CC, J, R, T (480 V) X 40 AY 50 A% 60 A”) 60 AY
Bussmann LPJ- | x| x 30SP 40SP 60SP 60SP
a (480V) | x| x 60 AY 60 AY 60 AY 60 A

1) bref essai aprés établissement de la tension réseau et de la tension de commande

2) courant de court-circuit maximum autorisé sur le réseau

3) adapté a la tension réseau
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Type d'appareil SK 5xxE...| -302-340- -372-340- -452-340- -552-340- -752-340-
Taille 7 7 8 8 9

Puissance nominale du 400 V| 30.0 kW 37.0 kW 45.0 kW 55.0 kW 75.0 kW
moteur
(moteur standard 4 480V| 40hp 50 hp 60 hp 75 hp 100 hp
pbles)
Tension réseau 400V 3 AC 380 ... 480V, -20% / +10%, 47 ... 63 Hz

rms 84 A 105 A 126 A 154 A 210 A
Courant d’entrée

FLA 64.1 A 80 A 108 A 134 A 174 A
Tension de sortie 400V 3 CA 0 —tension réseau

rms 60 A 75 A 90 A 110 A 150 A
Courant de sortie

FLA 52 A 68 A 77 A 96 A 124 A
an?:lstance de freinage Accessoires 9Q 9Q 8Q 8Q 6Q

Plage 3 -16 kHz 3-8kHz
Fréquence de hachage
Réglage d'usine 6 kHz 4 kHz

Température ambiante S1 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C

S3 80 %, 10 min

S370 %, 10 min

Type de ventilation

Refroidissement par ventilateur, asservi a la température
Seuils de commutation :

ON=57°C OFF=47°C

ON=56°C OFF=52°C

Régul. Vit. Vent. entre 47°C (52°C) et env. 70°C 2
Poids env. [kq] 16 20 25
Fusibles (AC) généraux (recommandés)
a action retardée 100 A 125 A 160 A 160 A 224 A
Isc ¥ [A] Fusibles (AC) UL - autorisés
o0 | o
o |Oo|O
o|O|O
o|l;n| o
— | ©|O
Classe Al
o RK5 (480V) | x - - 125 A 150 A 200 A
>
L CC,J,R, T, G, L (600 V) X 100 A 100 A 125 A 150 A 200 A
8 (480V) | x| x - - 125 A 150 A 200 A
(480 V) X 100 A 100 A - - -

1)  bref essai aprés établissement de la tension réseau et de la tension de commande

2) Encas de surcharge du variateur de fréquence, la vitesse des ventilateurs est réglée sur 100 %, quelque soit la température réelle.

3) courant de court-circuit maximum autorisé sur le réseau
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uppen alEgpacll e SK 5xxE...| -002-340- | -113-340- | -133-340- | -163-340-
9/10/11) :
Taille 9 10 10 1

Puissance nominale du 400 V] 90.0 kW 110.0 kW 132.0 KW 160.0 KW
moteur
(moteur standard 4 480V| 125hp 150 hp 180 hp 220 hp
pbles)
Tension réseau 400V 3AC380...480V,-20 %/ +10 %, 47 ... 63 Hz

rms 252 A 308 A 364 A 448 A
Courant d’entrée

FLA 218 A 252 A 300 A 370 A
Tension de sortie 400V 3 CA 0 — tension réseau

rms 180 A 220 A 260 A 320 A
Courant de sortie

FLA 156 A 180 A 216 A 264 A
ifnslstance de freinage Accessoires 6Q 3.20 3.0Q 2.6 Q

Plage 3-8kHz
Fréquence de hachage
Réglage d’'usine 4 kHz

Température ambiante S1 40 °C 40 °C 40 °C 40 °C

S3 80 %, 10 min - - - -

S370 %, 10 min - - - -

Refroidissement par ventilateur, asservi a la
température
Seuils de commutation :
ON=56°C OFF=52°C

Type de ventilation )

entre 52° C
Régul. Vit. Vent. et env. Aucune régulation de vitesse ! 3
70°C?
Poids env. [kg] 30 46 49 52
Fusibles (AC) généraux (recommandés)
a action retardée 315A 350 A 350 A 400 A
Isc ¥ [A] Fusibles (AC) UL - autorisés
o|Oo|O0|O
o|lo|o|o
o|o|o|O
O|0| v |lo
— | — || O
Classe =
% RK5 (480V) | x 250 A - - -
w J((480V) | x - 350 A 350 A -
J (480 V) X - - - 400 A
CC,J,R, T, G, L (600 V) X 250 A 350 A 350 A 400 A
2 (480V) | x X 250 A - - -
1)  bref essai apres établissement de la tension réseau et de la tension de commande
2) Encas de surcharge du variateur de fréquence, la vitesse des ventilateurs est réglée sur 100 %, quelque soit la température réelle.
3) Les ventilateurs s'activent de maniere séquentielle (décalage d'env. 1,8 s)
4)  courant de court-circuit maximum autorisé sur le réseau
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7.3 Conditions d’utilisation de la technique ColdPlate

Le variateur de fréquence standard est fourni avec surface de montage
plane et lisse, au lieu d’un dissipateur. Cela signifie que le VF est refroidi
par le biais de cette surface de montage et qu’il dispose a cet effet d’une
profondeur utile plus faible.

Le ventilateur est supprimé pour tous les appareils.

Pour un choix judicieux du systéme de refroidissement (par exemple, une
plague de montage refroidie par liquide), il est nécessaire de tenir compte
de la résistance thermique Ryet de la puissance calorifique a dissiper via
le module Py du variateur de fréquence. Des recommandations pour le
choix de la plaque de montage peuvent par exemple étre données par un
fournisseur de systémes d’armoires électriques correspondants.

La plague de montage est correctement choisie lorsque ses valeurs Ry,
sont inférieures aux valeurs mentionnées ci-aprés.

REMARQUE :

Avant de monter I'appareil sur la surface de montage, le film de protection
étre retiré. Une pate conductrice de chaleur adaptée doit étre utilisée.

éventuellement présent doit

Appareils 1~ 115V - Module Pv [W] Rth max. [K/W] Surface de
refroidissement [m?]"
SK 5xxE-250-112-O-CP 12,0 2,33 0,12
SK 5xxE-370-112-O-CP 16,5 1,70 0,17
SK 5xxE-550-112-O-CP 23,9 1,17 0,24
SK 5xxE-750-112-O-CP 35,7 0,78 0,36
SK 5xxE-111-112-O-CP 53,5 0,39 0,54
1) Surface de refroidissement requise, déterminée dans les conditions suivantes : Armoire électrique, hauteur env. 2 m, ventilation par

convection libre, plaque de montage : Téle d'acier zingué, non peinte, épaisseur d'env. 3 mm.

Tableau 29: Caractéristiques techniques ColdPlate appareils de 115V

Appareils de - 230 V Module Pv [W] Rth max. [K/W] Surface de
Fonctionnement 1~ refroidissement [m?]"

SK 5xxE-250-323-A-CP 13,6 2,05 0,14

SK 5xxE-370-323-A-CP 18,5 1,52 0,19

SK 5xxE-550-323-A-CP 26,9 1,04 0,27

SK 5xxE-750-323-A-CP 38,8 0,72 0,39

SK 5xxE-111-323-A-CP 59,4 0,35 0,6

SK 5xxE-151-323-A-CP 721 0,29 0,73

SK 5xxE-221-323-A-CP ? 87,9 0,24 0,88

1) Surface de refroidissement requise, déterminée dans les conditions suivantes : Armoire électrique, hauteur env. 2 m, ventilation par

convection libre, plaque de montage : Téle d'acier zingué, non peinte, épaisseur d'env. 3 mm.

2) Contrairement a I'appareil standard, I'appareil SK 5xxE-221-323-A-CP en fonctionnement S1- est uniquement livré en taille 3.

Tableau 30: Caractéristiques techniques ColdPlate appareils de 230 V, fonctionnement 1~
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Appareils de - 230 V Module Pv [W] Rth max. [K/W] Surface de
Fonctionnement 3~ refroidissement [m?]"

SK 5xxE-750-323-A-CP 37,3 0,75 0,38
SK 5xxE-111-323-A-CP 56,7 0,37 0,57
SK 5xxE-151-323-A-CP 67,7 0,31 0,68
SK 5xxE-221-323-A-CP 94,2 0,22 0,95
SK 5xxE-301-323-A-CP 107,5 0,20 1,08
SK 5xxE-401-323-A-CP 1477 0,14 1,48

1)
2)

Surface de refroidissement requise, déterminée dans les conditions suivantes : Armoire électrique, hauteur env. 2 m, ventilation par
convection libre, plaque de montage : Téle d'acier zingué, non peinte, épaisseur d'env. 3 mm.
Contrairement a I'appareil standard, I'appareil SK 5xxE-221-323-A-CP en fonctionnement S1- est uniquement livré en taille 3.

Tableau 31: Caractéristiques techniques ColdPlate appareils de 230 V, fonctionnement 3~

Appareils 3~ 400V Module Pv [W] Rth max. [K/W] Surface de
refroidissement [m?]"
SK 5xxE-550-340-A-CP 15,7 1,78 0,16
SK 5xxE-750-340-A-CP 22,0 1,27 0,23
SK 5xxE-111-340-A-CP 31,1 0,90 0,32
SK 5xxE-151-340-A-CP 42,1 0,66 0,43
SK 5xxE-221-340-A-CP 62,6 0,45 0,63
SK 5xxE-301-340-A-CP 85,7 0,25 0,86
SK 5xxE-401-340-A-CP 115,3 0,18 1,16
SK 5xxE-551-340-A-CP 147,7 0,15 1,48
SK 5xxE-751-340-A-CP 178,0 0,12 1,78

1)

Surface de refroidissement requise, déterminée dans les conditions suivantes : Armoire électrique, hauteur env. 2 m, ventilation par
convection libre, plaque de montage : Téle d'acier zingué, non peinte, épaisseur d'env. 3 mm.

Tableau 32: Caractéristiques techniques ColdPlate appareils de 400 V

Les points suivants doivent étre respectés afin de garantir la Ry, :

La température maximale du dissipateur (Ty) de 70°C et la température interne maximale de
I'armoire électrique (Tam,) de 40 °C ne doivent pas étre dépassées. Un refroidissement adéquat
doit étre assuré.

Lors de la mise en place dans I'armoire électrique, prendre en compte la répartition de la chaleur,
de fagon a exploiter au maximum la surface de refroidissement disponible. Avec la convection de
I'air au dos de la surface de refroidissement, la partie supérieure chauffe nettement plus que la
surface située sous la source de chaleur. Pour [I'exploitation optimale de la surface de
refroidissement, monter I'appareil dans la partie inférieure de I'armoire électrique.

La ColdPlate et la plaque de montage doivent reposer I'une sur l'autre de fagon plane (entrefer
max. de 0,05 mm).

La surface de montage de la plaque de montage doit au minimum étre aussi grande que la surface
de la ColdPlate.

Une pate conductrice de chaleur adaptée doit étre appliquée entre la ColdPlate et la plaque de
montage.

— La pate conductrice de chaleur n’est pas comprise dans la livraison.
— Le cas échéant, le film de protection doit tout d’abord étre retiré.

Toutes les vis doivent étre serrées.

Lorsque linstallation d’'un systéme de refroidissement est projetée, il est nécessaire de tenir
compte de la puissance calorifique de I'appareil ColdPlate (module P,) a dissiper. Pour la
disposition de I'armoire électrique, le propre échauffement de I'appareil, qui correspond a env. 2 %
de la puissance nominale, doit étre pris en compte.

Pour toute question, veuillez vous adresser a Getriebebau NORD.
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8 Informations supplémentaires

8.1 Traitement des valeurs de consigne

lllustration du traitement des valeurs de consigne pour les appareils SK 500E a SK 535E. Pour les
appareils SK 540E, I'utiliser de la méme maniére.

Sources valeurs de

consigne principales Valeur de consigne
Fonction entrée digitale: principale de fréquence

Sens de rotation ©

Fréquence fixe 1-5 © PR
Marche par a-coups o P113
(également surla Controlbox) Echelonnage
; Echelonnage P105 \
Entrée analog. 1 O—™p400-Pa04™ 4/ &L
+
Entré naloa. 2 Echelonnage /T\ ?
D G el P405-P409 "] P104
P509'/'
Controlbox/ P549 O O"@’@
Potentiometerbox Interface X
Valeur de P546-P548

consigne bus 1,2,3

D

Sources valeurs de Echelonnage valeurs de consign

consigne secondaires| secondaires Addition / soustractior
de fréquences

: . Echel P40
Entrée analogique O—* PZS;I::SZ* Echelon-[T*
nage

, . Echelonnage P40

Entrée analogique O—*p 105 pagor>| P411 >

Potentiometerbox O o > P5=4

Valeur de COHSIQTE” Sélection bus®™’ P410 P5=4
Valeur de consigne{ F°10 P34 ;‘,’g;fgg
@ o P325| e

n
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Fonction valeur LD
de consigne Fréquences Limitation Rampe de Limitation
secondaire inhibées min./max. fréquence de courant
fs P105 fs P112 FREQUENCE
> > ) »O DE
f P102P103| | ——— CONSIGNE
o(Om P516- 104 ’ P111
X |P#13- P106,P107
P519 P505 P536,P537
fist p416 A HNE A A
fmax Myax Imax
Valeur réelle de fréquence
Fréquence maximale
Limite de couple
Limite de courant
Figure 14: Traitement des valeurs de consigne
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8.2 Régulateur de processus

Le régulateur de processus est un régulateur Pl qui permet de limiter la sortie du régulateur. De plus,
la sortie est échelonnée en proportion a une valeur de consigne principale. |l est ainsi possible de
commander un entrainement commuté en aval avec la valeur de consigne principale et de le réguler
ensuite avec le régulateur PI.

Rampe régulateur PID P416

Valeur de
consigne
principale —
Entrée analogique 1
(P400=4) R .
ou Limitation min.

Entrée analogique 2 P466

Valeur de

consigne

P412 = 0,0-10,0V Gain P P413 Temps d’accélération P102

Gain | P414
x1
. O -
12

%% o

Valeur réelle

Entrée analogique 1
(P400=14)

ou

Entrée analogique 2

Régulateur PI

Limitation max.

P415

Figure 15: Diagramme de déroulement du régulateur de process

8.2.1 Exemple d'application du régulateur de processus

Entrainement régulé via PW

Rouleau compensateur =

leau teWr)

Consigne rampe

Maintien
Entrée analogique

(P400 = 16)

Machine principale

/ \
T =<I*— [Centre =5V
/ position de
Position réelle consigne
PW via
potentiomeétre
0-10V
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Variateur de

fréquence
Valeur de consigne de la AIN 1 fa
machine principale
Valide a droite DIN 1 Limite de régulateur
P415 en % de la
valeur de consigne
Position réelle PW AIN 2
Valeur de Limite de régulateur
; P415
Position théorique PW via consigns de la
paramétre P412 machine
principale f>

8.2.2 Réglages des parameétres du régulateur de processus

Exemple : SK 500E, consigne de fréquence : 50 Hz, limites de régulation : +/- 25%

P105 (fréquence maximum) ; ; 0
2] > Fréq. de consigne [Hz] + (Freq. de consigne [Hz]x P41 S[A)]j
100%
V)
Exemple : >50Hz + M =62,5Hz
100%
P400 (Fonction entrée "4" (addition fréquence)

analogique) :

P411 (fréquence de consigne)

(Hz) fréquence de consigne a 10V sur l'entrée analogique 1
z

Exemple : 50 Hz

P412 (valeur de consigne position médiane PW/réglage par défaut 5V (adapter si
régulateur de processus) : nécessaire)

P413 (régulateur P) [%] : réglage par défaut 10% (adapter si nécessaire)
P414 (régulateur I) [%/ms] : recommandé 100%/s

P415 (limitation +/-) [%] limitation du régulateur (voir ci-dessus)

Remarque :

En ce qui concerne la fonction du régulateur de processus, le
parameétre P415 sert a définir une limitation de régulateur en aval
du régulateur Pl. Ce paramétre satisfait donc a deux fonctions.

Exemple : 25% de la valeur de consigne

P416 (rampe devant régulateur réglage par défaut 2s (si nécessaire aligner sur le comportement
P)[s]: de régulation)

P420 (Fctn entrée digitale 1) : "1" valide a droite

P405 (Fctn entrée "14" valeur réelle régulateur de processus PID
analogique?2) :
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8.3 Compatibilité électromagnétique (CEM)

Si l'appareil est installé conformément aux recommandations de ce manuel, il satisfait aux exigences
de la directive sur la compatibilité électromagnétique, ainsi qu’a la norme CEM sur les produits EN
61800-3.

8.3.1 Dispositions générales

Tous les dispositifs électriques disposant d'une fonction autonome et qui sont commercialisés seuls
pour l'utilisateur final doivent répondre a la directive européenne 2004/108/CE a partir de juillet 2007
(il s’agissait précédemment de la directive CEE/89/336). Le fabricant peut prouver le respect de la
directive de trois maniéres :

1. Déclaration de conformité CE

Il s'agit d'une déclaration du fabricant assurant que les exigences posées par les normes
européennes concernant l'environnement électrique de l'appareil sont respectées. Seules ces
normes, publiées dans le journal officiel de la Communauté européenne, peuvent étre citées dans
la déclaration du fabricant.

2. Documentation technique

Il est possible de créer une documentation technique décrivant la CEM de l'appareil. Ces
documents doivent étre autorisés par un institut nommé par I'organisme gouvernemental européen
responsable. Il est possible d'appliquer des normes encore en préparation.

3. Certificat CE d'homologation

Cette méthode ne s'applique qu'aux radio-émetteurs.

Les appareils n'ont une fonction propre que lorsqu'ils sont reliés a d'autres appareils (par ex. avec un
moteur). Les unités de base ne peuvent donc pas porter le label CE, qui confirme le respect de la
directive CEM. Ci-dessous, de plus amples détails sur la compatibilité électromagnétique de ces
appareils sont indiqués en partant du principe que ceux-ci ont été installés selon les directives et
consignes de cette documentation.

Le fabricant peut lui-méme certifier que ses appareils répondent, lorsqu'ils sont utilisés dans des
entrainements de puissance, aux exigences de la directive CEM pour I'environnement correspondant.
Les valeurs limites concernées sont conformes aux normes de base EN 61000-6-2 et EN 61000-6-4
de rayonnement parasite et d'antiparasitage.

8.3.2 Evaluation de la CEM
Pour I'évaluation de la compatibilité électromagnétique, 2 normes doivent étre respectées.
1. EN 55011 (norme relative a I'environnement)

Dans cette norme, les valeurs limites sont définies en fonction de I'environnement dans lequel le
produit est utilisé. 2 environnements se distinguent, le premier correspondant au domaine
résidentiel et commercial non industriel, sans transformateurs de distribution a haute ou
moyenne tension. Le second environnement définit en revanche des domaines industriels quoi
ne sont pas raccordés au réseau public de distribution a basse tension, mais qui disposent de leurs
propres transformateurs de distribution a haute ou moyenne tension. Les valeurs limites sont ainsi
réparties dans les classes A1, A2 et B.

2. EN 61800-3 (norme produit)

Dans cette norme, les valeurs limites sont définies en fonction du domaine d'application du produit.
Les valeurs limites sont ainsi réparties dans les catégories C1, C2, C3 et C4, la classe C4 étant
en principe uniquement valable pour les systémes d'entrainement de tension plus élevée
(= 1000 V CA) ou d'intensité plus élevée(= 400 A). La classe C4 peut toutefois étre également
valable pour un appareil qui est intégré dans des systémes complexes.
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Pour les deux normes, les mémes valeurs limites s'appliquent. Les normes se distinguent toutefois par
leur application étendue dans la norme produit. L'opérateur choisit la norme qu'il souhaite appliquer.
Cependant, dans le cas d'une élimination des perturbations, la norme relative a I'environnement est
en principe appliquée.

La relation entre les deux normes est précisée de la maniére suivante :

Catégorie selon EN 61800-3 C1 Cc2 C3
Classe de valeurs limites selon EN 55011 B A1l A2
Fonctionnement autorisé dans
1. environnement (milieu résidentiel) X x" -
2. environnement (milieu industriel) X x" x"
Indication nécessaire selon EN 61800-3 - 2) 3)
Circuit de distribution Largement Disponibilité limitée

disponible
Compétences en CEM Aucune exigence Installation et mise en service par un

expert en CEM

1) L'appareil ne doit pas étre utilisé en tant qu'appareil relié au secteur, ni dans des dispositifs mobiles
2) "Dans une zone résidentielle, le systéme d'entrainement peut provoquer des perturbations a haute fréquence et des mesures

antiparasites supplémentaires peuvent alors s’avérer nécessaires."

3) "Le systéme d'entrainement n'est pas prévu pour une application dans un réseau public de distribution a basse tension qui alimente les
environnements résidentiels."

Tableau 33: Comparaison de la CEM, EN 61800-3 et EN 55011

8.3.3 Compatibilité électromagnétique de I'appareil

ATTENTION CEM

Dans une zone résidentielle, le systéme d'entrainement peut provoquer des perturbations a haute fréquence et
des mesures antiparasites supplémentaires peuvent alors s’avérer nécessaires.

L'appareil est congu exclusivement pour les applications industrielles. Il n'a donc pas a répondre aux exigences
de la norme EN 61000-3-2 sur I'émission d'ondes harmoniques.

Les classes de valeurs limites sont uniquement atteintes si

» le cablage respectant la compatibilité électromagnétique est effectué
* lalongueur du cable moteur blindé ne dépasse pas les limites

Le blindage du cable moteur doit étre monté des deux cétés (corniére du variateur de fréquence et
boites a bornes métalliques du moteur). En fonction de la version de l'appareil (...-A ou ...-O) et du
type et de I'utilisation du filtre réseau et de l'inductance, on obtient diverses longueurs de cable moteur
autorisées qui garantissent le respect des classes de valeurs limites déclarées.

(il Informations Cable moteur blindé > 30 m

Pour le raccordement de cables moteur d'une longueur > 30 m, la surveillance d'intensité peut se déclencher sur
les variateurs de fréquence de faible puissance, ce qui rend indispensable I'utilisation d'une inductance de sortie
(SKCO1-...).
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Position du cavalier /
DIP : « Filtre CEM »

Emission liée aux cablages
150 kHz — 30 MHz

Type d'appareil .
chapitre 2.9.2
(chap ) Classe C2 Classe C1

3-2 20m 5m
SK 5xxE-250-323-A ... SK 5xxE-401-323-A

3-3 5m -
SK 5x5E-551-323-A ... SK 5x5E-182-323-A 4-2 20m -

3-2 20m 5m
SK 5xxE-550-340-A ... SK 5xxE-751-340-A

3-3 5m -
SK 5xxE-550-340-A ... SK 5xxE-751-340-A
+ filtre combiné pour montage en bas adapté de 3-2 100 m 50 m
type SK NHD-...
SK 5xxE-550-340-O ... SK 5xxE-751-340-O
+ filtre combiné pour montage en bas adapté de 3-2 100 m 25m
type SK NHD-...
SK 5x5E-112-340-A ... SK 5x5E-372-340-A 4-2 20m -
SK 5x5E-112-340-A ... SK 5x5E-372-340-A
+ filtre combiné pour montage en bas 4-2 100 m 50 m
adapté de type SK LF2-...
SK 5x5E-112-340-O ... SK 5x5E-372-340-O
+ filtre combiné pour montage en bas 4-2 100 m 25m
adapté de type SK LF2-...
SK 5x5E-452-340-A ... SK 5x5E-163-340-A DIP : MARCHE 20m -

Tableau 34: CEM, longueur max. de cable moteur, blindé, concernant le respect des classes de valeurs

limites

CEM Récapitulatif des normes, qui trouvent application conformément a la norme produit EN 61800-3,

en tant que processus de controle et de mesure :

Rayonnement parasite

Z . . .z ~ Cz

Em|s§|on liee gux cablages EN 55011

(tension parasite) C1(BG 1-4)

Z . . Cz

FTmISSI.OI"] par rayonnemen.t EN 55011

(intensité du champ parasite) -

Antiparasitage EN 61000-6-1, EN 61000-6-2

ESD, décharge d'électricité statique EN 61000-4-2 6 kV (CD), 8 kV (AD)
EMF, ch,amps électromagnétiques a EN 61000-4-3 10 V/m : 80 — 1000 MHz
haute fréquence

Rafale sur les cables de commande EN 61000-4-4 1kV

Rafale sur les cables réseau et moteur |[EN 61000-4-4 2 kV

Pic (phase-phase / terre) EN 61000-4-5 1kV/2kV
Grandeur perturbatrice conduite par les

cablages via les champs haute EN 61000-4-6 10V, 0,15-80 MHz
fréquence

Variations et baisses de tension EN 61000-2-1 +10 %, -15 % ; 90 %
Symétries de la tension et EN 61000-2-4 3%;:2%
modifications de la fréquence

Tableau 35: Récapitulatif selon la norme produit EN 61800-3
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T

200-240 V

380480V |
50-60Hz |

Figure 16: Recommandation de cablage

PE

VF

Résistance de
freinage (option)
Corniére
isolante

Mise a la terre
fonctionnelle

Terre de
protection
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8.3.4 Déclaration de conformité CE

GETRIEBEBAU NORD

idembiar of the NORD DRIVESYSTEMS Graup DRIVESYSTEMS

Gerrighehau NORD GembH & Co. KG
G A, 1 P Ragnneae, Gpamansy g PR B9 . ©. i oIMSNEE 108 . D00 v cam

EC/EU Declaration of Conformity

In the meaning ol the dredtive H00METC Anvex IV, J004FLOLEC Aanes 0, 20 ILNESITL Annae W1
ez, g 30 Agrl 216 in the mmapaning of U dineidiee 30 LAFDRAIU Anrrn. IV b JOLTTOMEY Afvn ||

that the varieble speed drives from the product series

®  SK SO0E-w3x-123-Be.. , 5K SD0E-5x-323w.~.. , SK SO0E-s303-340-... , SK SOOE-xec-350- ..
[oie= 0.25 ... 160 kW)
alyg in these functionel variants:
SK 501E-..., 5K 505E-..., 5¥ 510E-..., SK 511E-..., 5K 515E-..., 5K 520E-..., 5K 525E-...,
SK 530E-..., 5K 535E-,.., S¥ 54A0E-..., SK 545E-...
and the further oplions:
SK TU3-..., 5K PAR-3. , 5K CSX-3. , SK 55X-3A, SK EBIOE-2, SK EBGR-1,
SK-EMC 2-. , 5K DRIK1-1, SK TH1-. , K Cil-... , SK CO1-... , SK CIF-... , 5K NHD-... , 5K LF2-...,
HLD 110-500/.. , SK DCL-950/ ... , 5K BR.-...

comply with the fellowing regulations:

Lowd Waoltage Directive 2006/95/EC  [until 19, April 2006) OJ. L 374 of 27.12.2008, P. 10-19
2004f35/EU  (from 20. April 2016) OU. L 96 of 29.3.2014, P. 357-374

EMC Directive 2004/108/EC (until 19. April 2016) 0L L 350 of 31,12.2004, P, 24-37
2004/30/EL  [from 20. April 2018) OJ. L 96 of 29.3.2014, P. 75-108

RoHS Directive 2011/65/EL 0J. L17% of 1.7.2011, P, 88=11

Applied standards:

EN G1800-5-1:2007+C L2010+ L2: 2014 EN G1EB00-3:2004+AL:2012+C1:2014  EN G0323:2000

EN S0581:2012

It s necessary bo notice the data in the operating manual to meet the regulations of the EMC-Directive.
Specially take care about earrect EMC installation and cabling, differences inthe fisld of applications and if
necassary original accestaries,

First marking was cardied out in 2005,

Bargteheide, 10.02.2016

AN

L. Kdchenmelster pp F. Wiedemann
Managing Director Head of Inwerter Divisian
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DRIVESYSTEMS 8 Informations supplémentaires

8.4 Puissance de sortie réduite

Les variateurs de fréquence sont congus pour certaines situations de surcharge. La surintensité a
1,5 fois peut par ex. étre utilisée pendant 60 s. La surintensité a 2 fois est possible pendant env. 3,5 s.
Une réduction de la capacité de surcharge ou de sa durée dans les conditions ci-aprés doit étre prise
en compte :

» Fréquences de sortie < 4,5 Hz et tensions continues (aiguille a la verticale)

» Fréquences d'impulsions supérieures a la fréquence d'impulsions nominale (P504)
» Tensions secteur accrues > 400 V

» Température du dissipateur augmentée

Sur la base des courbes caractéristiques suivantes, il est possible de lire la limitation d’intensité / de
puissance appliquée.

8.4.1 Augmentation des pertes calorifiques due a la fréquence d’impulsions

Cette illustration montre comment le courant de sortie doit étre réduit en fonction de la fréquence
d'impulsions pour les appareils 230 V et 400 V, afin d’éviter des pertes calorifiques trop élevées dans
le variateur de fréquence.

Sur les appareils 400 V, la réduction s'applique a partir d'une fréquence d'impulsions de 6 kHz (= taille
8 : a partir de 4 kHz) . Sur les appareils 230 V a partir d'une fréquence d'impulsions de 8 kHz.

Méme dans le cas d’'une fréquence d'impulsions élevée, le variateur de fréquence est en mesure de
délivrer son intensité de créte maximale, et ce, uniquement pour une période courte. L’intensité
maximale admissible en fonctionnement continu est représentée dans le diagramme.

VAT
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_____ 0.8

0.6 [~

|
0.5 . €Tailles 8 4 11 —
|

| | i | | |
4 6 8 10 12 14 16
Fréquence de hachage [kHZz]
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Figure 17: Pertes calorifiques due a la fréquence d’impulsions
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8.4.2 Surintensité du courant réduite en fonction du temps

Selon la durée d'une surcharge, la capacité de surcharge possible change. Ces tableaux indiquent
certaines de ces valeurs. Si I'une de ces valeurs limites est atteinte, le VF doit avoir assez de temps
pour se régénérer (avec une charge faible ou sans charge).

Si le VF fonctionne toujours a brefs intervalles dans la plage de surcharge, les valeurs limites
indiquées diminuent, tel qu’indiqué dans les tableaux.

Appareils 230V : capacité de surcharge réduite (approx.) en raison de la fréquence de hachage (P504) et du
temps

Fréquence de | Durée [s]
hachage [kHz] > 600 60 30 20 10 35
3a8 110% 150% 170% 180% 180% 200%
10 103% 140% 155% 165% 165% 180%
12 96% 130% 145% 155% 155% 160%
14 90% 120% 135% 145% 145% 150%
16 82% 110% 125% 135% 135% 140%

Appareils 400V : capacité de surcharge réduite (approx.) en raison de la fréquence de hachage (P504) et du
temps

Fréquence de | Durée [s]
hachage [kHz] > 600 60 30 20 10 35
346 110% 150% 170% 180% 180% 200%
8 100% 135% 150% 160% 160% 165%
10 90% 120% 135% 145% 145% 150%
12 78% 105% 120% 125% 125% 130%
14 67% 92% 104% 110% 110% 115%
16 57% 77% 87% 92% 92% 100%

Tableau 36: Surintensité en fonction du temps
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8.4.3 Surintensité du courant réduite en fonction de la fréquence de sortie

Pour protéger la partie puissance en cas de fréquences de sortie faibles (< 4,5Hz), une surveillance
est disponible qui permet de déterminer la température de I'lGBT (integrated gate bipolar transistor),
par une intensité de courant élevée. Pour ne pas accepter un courant supérieur a la limite donnée
dans le diagramme, une déconnexion des impulsions (P537) & limite variable est mise en place. A
I'arrét, avec une fréquence d'impulsion de 6kHz, aucun courant situé au-dessus de 1,1 fois le courant

nominal ne peut étre accepté.
11N 25
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Les valeurs limites supérieures obtenues pour les diverses fréquences d'impulsion concernant la
déconnexion des impulsions sont indiquées dans les tableaux suivants. La valeur réglée dans le
paramétre P537 (0.1 a 1.9) est limitée dans tous les cas a la valeur indiquée dans les tableaux selon
la fréquence d'impulsion. Les valeurs situées sous la limite peuvent étre réglées au choix.

Appareils 230V : capacité de surcharge réduite (approx.) en raison de la fréquence de hachage (P504) et de la
fréquence de sortie

Fréquence de hachage Fréquence de sortie [Hz]
(kHz] 45 3.0 2.0 15 1.0 05 0
3as8 200% 170% 150% 140% 130% 120% 110%
10 180% 153% 135% 126% 117% 108% 100%
12 160% 136% 120% 112% 104% 96% 95%
14 150% 127% 112% 105% 97% 90% 90%
16 140% 119% 105% 98% 91% 84% 85%

fréquence de sortie

Appareils 400V : capacité de surcharge réduite (approx.) en raison de la fréquence de hachage (P504) et de la

Fréquence de hachage Fréquence de sortie [Hz]
[kHz] 45 3.0 2.0 1.5 1.0 05 0
3a6 200% 170% 150% 140% 130% 120% 110%
8 165% 140% 123% 115% 107% 99% 90%
10 150% 127% 112% 105% 97% 90% 82%
12 130% 110% 97% 91% 84% 78% 1%
14 115% 97% 86% 80% 74% 69% 63%
16 100% 85% 75% 70% 65% 60% 55%

BU 0500 FR-1516

195




SK 500E — Manuel pour variateurs de fréquence DRIVESYSTEMS

Tableau 37: Surintensité en fonction de la fréquence des impulsions et de sortie

8.4.4 Surintensité du courant réduite en fonction de la tension du secteur

Les appareils sont congus de maniére thermique en fonction des courants nominaux. En cas de
tensions de secteur faibles, il est impossible de prélever des courants de forte intensité pour maintenir
constante la puissance. En cas de tensions de secteur supérieures a 400V, une réduction des
courants permanents de sortie autorisés a lieu de maniére proportionnellement inverse a la tension de
secteur, afin de compenser les pertes par commutation accrues.
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Figure 18: Courant de sortie en fonction de la tension du secteur

8.4.5 Intensité du courant réduite en fonction de la température du dissipateur

La température du dissipateur est comptabilisée dans la réduction de l'intensité de sortie, de sorte
qu'en cas de températures basses du dissipateur, une plus grande capacité de charge soit autorisée,
particulierement pour les fréquences d'impulsions élevées. En cas de températures élevées du
dissipateur, la réduction augmente proportionnellement. La température ambiante et les conditions de
ventilation de l'appareil peuvent étre ainsi exploitées de maniére optimale.

8.5 Fonctionnement avec un disjoncteur différentiel

Les variateurs de fréquence SK 500E sont congus pour le fonctionnement sur un disjoncteur
différentiel 30mA tous courants. Si plusieurs VF sont utilisés sur un disjoncteur, les courants de fuite a
la terre PE doivent étre réduits. Pour de plus amples détails, consulter le Chap. Fehler!
Verweisquelle konnte nicht gefunden werden..

8.6 Efficacité énergétique

Les variateurs de fréquence NORD se caractérisent par un faible besoin en énergie, avec toutefois un
rendement élevé. De plus, pour certaines applications (notamment des applications en
fonctionnement de charge partielle), le variateur de fréquence permet avec "I'ajustement automatique
magnétique" (parameétre (P219)) d’améliorer I'efficacité énergétique de I'entrainement complet.
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Selon le couple requis, le courant de magnétisation (ou le couple moteur) est diminué par le variateur
de fréquence ou le couple moteur, tel que nécessaire pour le fonctionnement de I'entrainement a ce
moment-la. La diminution importante du besoin en courant qui en découle alors aboutit a des rapports
parfaits sur le plan de I'énergie et de la technique de réseau, tout comme l'optimisation de cos ¢ sur la
valeur nominale du moteur, méme avec le fonctionnement de charge partielle.

Un des paramétrages différents de la valeur par défaut (valeur par défaut = 100%) est a cet effet
uniquement autorisé pour des applications dont les besoins de couple ne changent pas rapidement.
(Pour les détails, voir paramétre (P219).)

T T “

u Is U
ls
Is
lsa Isa U
lsa
. |- . I - " »
» > » » » L
ISD ISD ISD
Pas d’ajustement automatique Avec ajustement automatique
magnétique magnétique
Moteur en pleine charge Moteur en charge partielle
ls= Vecteur de courant moteur (courant de phase)
lsp = Vecteur de courant de magnétisation (courant de magnétisation)
lsq = Vecteur de courant de charge (courant de charge)

Figure 19: Efficacité énergétique par I'ajustement automatique magnétique

A AVERTISSEMENT Surcharge

Pour des applications de levage ou des applications avec des changements de charge fréquents et importants, la
fonction n'est pas appropriée et le paramétre (P219) doit impérativement rester sur la valeur par défaut (100 %).
En cas de non-respect, le moteur risque de basculer si une pointe de charge soudaine apparait.
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8.7 Echelonnage des valeurs de consigne / réelles

Le tableau suivant contient des indications pour I'échelonnage de valeurs de consigne et réelles
typiques. Ces indications se basent sur les paramétres (P400), (P418), (P543), (P546), (P740) ou
(P741).

Désignation Signal analogique Signal de bus
Valeurs de | Plage de | Echelonnage | Plage |Valeur [Type |100 % = [-100 % = Echelonnage Limitation
consigne | valeurs de max. absolue
{Fonction} valeurs
Consigne de 0-10V P104 ... P105 |+100% | 16384 |[INT @000nex  [CO00nex  ¥000nex * P105
fréquence | (10V=100 %) |(min - max) 163844ec [ 1638545 | foonsigne[HZ]/P105
{01}
Addition de 0-10V P410 ... P411 [+200 % | 32767 |INT {4000nex  [COOOnex  4000nex * P105
fréquence | (10V=100 %) |(min - max) 163844ec  [163854sc | foonsigne[HZ]/P411
{04}
Soustraction de 0-10V P410 ... P411 |+200 % | 32767 |[INT @000nex  [CO00nex  ¥000nex * P105
fréquence | (10V=100 %) |(min - max) 163844ec [ 1638545 | foonsigne[HZ]/P411
{05}
Fréquence 0-10V P411 1200 % | 32767 |INT H4000nex  [COOOnex  A000nex * P105
maximum | (10V=100 %) 163844ec [ 16385qsc | foonsigne[HZ]/P411
{07}
Valeur réelle du 0-10V P105* +100 % | 16384 |[INT K4000nex  [COOOnex  {4000hex * P105
régulateur de | (10v=100%) | Uan(V)/10V 163844  [16385asc | foonsigne[HZ)/P105
processus
{14}
Consigne 0-10V P105* +100 % | 16384 |[INT K4000nex  [COOOnex  {4000hex * P105
régulateur process | (10vV=100%) | Un(V)/10V 163844sc  [163854sc | feonsigne[HZ]/P105
{15}
Lim. intensité 0-10V P112* 0-100 % | 16384 |INT [4000nex / 4000nex * I[A)/P112 P112
couple | (10V=100 %) | Uxn(V)/10V 16384 4sc
{2}
Limite d'intensité 0-10V P536* 0-100 % | 16384 |INT [4000nex / 4000nex * I[A)/P536 P536
{6} | (10v=100%) | Uan(V)/10V 16384 qsc
Durée de rampe
{49}
Temps 10s *
BT 0-10V 10s* 0...200 4000hex .
d'accélération (10v=100%) | Unn(V)AOV % 32767  INT 163845, Consigne 20s
Temps de bus/4000nex
décélération
{57}
Valeurs réelles
{Fonction}
Fréquence réelle 0-10V P201* +100 % | 16384 |INT H4000nex  [COOOnex  A000nhex *
{01} | (10V=100%) | Upow(V)/10V 163844 1638545 | f[HZ]/P201
Vitesse réelle 0-10V P202* 1200 % | 32767 |INT H4000nex  [COOOnex  A000nhex *
{02} | (10v=100%) | Upow(V)/10V 163844ec [ 163854sc | n[rpm]/P202
Intensité 0-10V P203* 1200 % | 32767 |INT H000nex  [COOOnex  A000nhex *
{03} | (10v=100%) | Upouw(V)/10V 163844ec [ 163854 [[Al/P203
Intensité de couple 0-10V P112* 100/ 1200 % | 32767 |INT @000nex  [COO00nex 4000hex
{04} | (ov=100%) | ~((P203)>- 163844  [1638544c [Al/(P112)*100/
(P209)*)* \7((P203 (P209) )
Unou(V)/10V
Valeur maitre 0-10V P105* +100 % | 16384 |INT H000nex  [CO00nex  4000nex * flHZ]/P105
consigne de | (10V=100%) | Uaouw(V)/10V 1638445 | 163854¢c
fréquence
{19} ... {24}
Vitesse du codeur +200 % | 32767 |INT [000nex  [COOOnex  4000hex * N[rpm]/
{22} 1638445 1163850
/ / P201*60/nombre de
paires de poles
et
4000nex*n[rpm]/ P202

Tableau 38: Echelonnage des consignes et valeurs réelles (sélection)
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8.8 Définition du traitement des valeurs de consigne et réelles (fréquences)

Les fréquences utilisées dans les paramétres (P502) et (P543) sont traitées conformément au tableau
suivant, de différentes fagons.

Source de valeur de

consigne et sélection

e la valeur de

onsigne

Régulation et

modéle de moteur

lissement)

(détermination du

Sortie vers... sans avec
Fonction | Nom Signification droite/ | glisseme
I I mn gauche nt
8 Fréquence de Fréquence de consigne de la X
consigne source de valeur de consigne
1 Fréquence Fréquence de consigne avant le X
réelle modéle de moteur
23 Fréquence Fréquence réelle sur le moteur
réelle avec X X
glissement
19 Valeur maitre de | Fréquence de consigne de la
la fréquence de | valeur maitre de la source de
consigne valeur de consigne X X
(libérée dans le sens de la
validation)
20 Valeur maitre de | Fréquence de consigne devant
la fréquence de | la valeur maitre du modéle de
consigne vers la | moteur X X
droite (libérée dans le sens de la
validation)
24 Valeur maitre de | Fréquence de consigne sur la
la fréquence valeur maitre du moteur
. oo X X X
réelle avec (libérée dans le sens de la
glissement validation)
21 Valeur maitre de | Fréquence réelle sans valeur
la fréquence maitre de glissement X
réelle ou du
glissement
Tableau 39: Traitement des valeurs de consigne et réelles dans le variateur de fréquence
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9 Consignes d'entretien et de service

9.1 Consignes d'entretien

Les variateurs de fréequence NORD ne nécessitent pas de maintenance dans le cas d’une utilisation
normale (voir le chapitre 7.1 "Caractéristiques générales de SK 500E").

Conditions ambiantes poussiéreuses

En cas d'air poussiéreux, nettoyer régulierement les surfaces de refroidissement a I'air comprimé. Si
des filires d'entrée d'air sont utilisés dans Il'armoire électrique, les nettoyer également ou les
remplacer.

Stockage longue durée

A intervalles réguliers, le variateur de fréquence doit &tre connecté au réseau pendant au moins 60
minutes.

Si ceci n'est pas effectué, les appareils risquent d’étre endommagés.

Si un appareil est stocké pendant plus d’'un an, il doit étre remis en service avant le raccordement au
secteur régulier, selon le schéma suivant et a 'aide d’'un transformateur variable.

Temps de stockage 1 an a 3 ans

— 30 min. avec une tension secteur de 25 %,
— 30 min. avec une tension secteur de 50 %,
— 30 min. avec une tension secteur de 75 %,
— 30 min. avec une tension secteur de 100 %

Temps de stockage >3 ans ou si le temps de stockage n’est pas connu :

120 min. avec une tension secteur de 25 %,
120 min. avec une tension secteur de 50 %,
120 min. avec une tension secteur de 75 %,
120 min. avec une tension secteur de 100 %

Pendant le processus de régénération, I'appareil ne doit pas étre chargé.

Aprés le processus de régénération, la régulation décrite précédemment est de nouveau valable (1 x
par an, au moins 60 min. sur le réseau).

(il Informations Tension de commande pour SK 5x5E

Dans le cas d’appareils de type SK 5x5E, avec les tailles 1 — 4, I'alimentation avec une tension de commande de
24 V doit étre garantie pour permettre le processus de régénération.
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9.2 Consignes de service
Pour toute question d'ordre technique, notre service d'assistance est a votre disposition.

Lors de demandes adressées a notre service d'assistance technique, il est nécessaire d’indiquer le
type d'appareil précis (plaque signalétique/affichage) éventuellement avec les accessoires ou options,
la version du logiciel utilisée (P707) et le numéro de série (plaque signalétique).

Pour les réparations, I'appareil doit étre envoyé a I'adresse suivante :

NORD Electronic DRIVESYSTEMS GmbH
Tjichkampstralle 37
26605 Aurich

Retirez de I'appareil toutes les piéces qui ne sont pas d'origine.

Aucune garantie ne peut étre accordée pour les pieces rapportées, comme par ex. le cable
d'alimentation, le commutateur, les dispositifs d'affichage externes !

Avant I'envoi de 'appareil, sauvegardez les réglages des parameétres.

[i] Informations Motif de renvoi

La raison de I'envoi du composant / de I'appareil doit étre mentionnée. Pour les questions éventuelles, le nom de
votre interlocuteur doit étre indiqué.

Le bon de retour de marchandises est disponible sur notre site Internet (Lien) ou auprés de notre assistance
technique.

Sauf accord contraire, I'appareil est réinitialisé avec les réglages d’usine, aprés une vérification / réparation
réussie.

ATTENTION Conséquences possibles

Pour exclure que la cause d'un défaut de I'appareil se trouve dans un module optionnel, il est nécessaire de
renvoyer également les modules optionnels en cas de panne.

Contacts (téléphone)

Assistance technique Durant les heures de bureau habituelles +49 (0) 4532-289-2125
Durant les heures de bureau habituelles +49 (0) 180-500-6184
Questions relatives a la réparation Durant les heures de bureau habituelles +49 (0) 4532-289-2115

Le manuel et les informations supplémentaires sont disponibles sur Internet a [I'adresse
www.nord.com.
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9.3 Abréviations

AIN
AOUT

BW
DI (DIN)

DO (DOUT)
E/S
EEPROM
EMK

CEM

Fl
(disjoncteur)

VF

Entrée analogique

Sortie analogique

Résistance de freinage

Entrée digitale

Sortie digitale
Entrée / Sortie
Mémoire non volatile

Force électromotrice (alim.
induc.)

Compatibilité électromagnétique

Disjoncteur-détecteur de fuites a
la terre

Variateur de fréquence

E/S
ISD

DEL
PMSM

SH
SwW
TI

In-/ Out (entrée / sortie)

Courant de champ (régulation du
vecteur de courant)

Diode électroluminescente

Moteur synchrone a aimant
permanent

(moteur synchrone a excitation
permanente)

Parameétre superviseur, PO03
Fonction "Arrét sécurisé"
Version du logiciel, P707

Informations techniques/fiche
technique

(fiche technique pour les
accessoires NORD)
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Boucle Maitre CAN (P552).............oooovvevvnne. 152 Courant de fUuite ..........ocoeveveveeeeeeeeeeeenn, 51
Bus — Courants CUMUIES ...........ccooovveeeeeeeeeeenn, 60
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Défaut précédent (P701) ....cccvvvvveeeiiiinnne, 154 Fonct. bits Bus E/S sortie bits (P481)......... 135
DEL ... 162 Fonct. entrée analog. 1 (P400)................... 115
Démarrage automatique (P428).................. 128 Fonct. entrée analog. 2 (P405)................... 119
DImMensioNnS ........cccuveieeiieiiiiieeeeec e 27,28 Fonct. maitre valeur (P502)............cccc........ 137
Directive CEM.......cccoviiiii e, 188 Fonct. sortie analog. 1 (P418) .......ccccccn.e. 121
Directive sur les basses tensions.................... 2 Fonction 2eéme codeur (P461) .................... 132
Directives sur les cablages........ccc.cccoevuunneeen. 50 Fonction codeur incrémental (P325)........... 112
Disjoncteur différentiel ............ccccceiieernnnn. 196 Fonction maiftre .........cccoooeeiniii i, 137
Dispositif de levage avec frein............c.c....... 97 Fonction maitre de sortie (P503)................ 137
Distance de freinage........cccccceevvieeeeiiieeeennen. 98 Fonction poti box (P549)........cccccceeeeeiiiinns 151
Données moteur..........cccooeveiiiiiiiiiccnnnn. 83, 101 Fonctions analogiques.............cccc....... 115, 122
Durée erreur (P799) ......ccoovveiviieeeiieee e, 161 Fonctions digitales ..........c.ccccecoueeeennee. 122, 124
Dysfonctionnements..........cccccoceiiiieeennen. 162 Freinage a courant continu ..............cccceeenee. 98
E Freinage CC.......ovviiiiiiie e 98
Echelonnage des valeurs de consigne / réelles Freinage dynamique ...........ccooeeiieiiiiiiiciccnnn. 33
................................................................. 198 Fréq.min. proc. régul. (P466)...................... 133
Efficacité énergétique ...........ccoceveeiineennnen. 196 Frégmax en.analog1/2 (P411) ................... 120
Effondrements de charge ..........ccccoeveieeeee 97 Frégmin en.analog1/2 (P410).......cccccceeeuee 120
EN 55011 .. 188 Fréquence de commutation VFC MSAP (P247)109
ENB61000........cccoeiiiiiiiii e, 190 Fréquence de coupure (P331) ____________________ 114
EN61800-3 .....cccooiiieiieiee e, 188 Fréquence de hachage (P504) ___________________ 138
Entrée digitale 1 (P420).........ccccceeviiiiennnnen. 123 Fréquence fixe 1 (P429) ......c.cccoovvveveveennne. 128
Entrée digitale 2 (P421)......ccccoviveiieiiene 123 Fréquence fixe 2 (P430) .......ccccoevoiiiieancene 128
Entrée digitale 3 (P422).........ccccevcvvviennen. 123 Fréquence fixe 3 (P431) ... 128
Entrée digitale 4 (P423)......c..cccoceveviienenne 123 Fréquence fixe 4 (P432) ......c.cccoveeveeeennn. 129
Entreée digitale 5 (P424) ........................... 124 Fréquence fixe 5 (P433) ......cccvvveveerennn. 129
Entrée digitale 6 (P425)........cccccoveiveieenene 124 Fréquence inhibée 1 (P516) .........ccccceenee 141
Entrée digitale 7 (P470).......ccccccvvevvvevieennne. 133 Fréquence inhibée 2 (P518) .........ccccveenee 141
Entrées analogiques...........ccceeeeeeennn. 115, 122 Fréquence maximum (P’]OS) ________________________ 95
ERR Consigne P préc. (P706)..................... 155 Fréquence minimale absolue (P505).......... 138
Err. glissemt vites (P327) .....ccceeeeeeiiiin 113 Fréquence minimum (P104) .........cocovevevnn.... 95
Erreur arrét rapide (P427) ......cccceeevvieeeennnne 128 G
Erreur d'intensité précédente (P703) .......... 154 Gain de boucle ISD (P213).......c.ccccocvue...... 105
Erreur de chargement.............cccccceiiiinneee. 171 Gain | régulateur PID (P414) ...........c........... 120
Erreur de fréquence précédente (P702)......154 Gain P limite couple (P111) .....ocovevrcnn. 99
Erreur de tension de circuit intermédiaire Gain P régulateur PID (P413)..................... 120
précédente ..................cccccouueeeiiiiiennnnnn. 155 GroUpe de MENUS .......vvveeeeeeeeeeeeeeeeeeee. 90
Erreur de tension précédente...................... 154 H
Etat de fonctionnement............ccccoeieenne 162 Hacheur de freinage ...........cooovvveeeoo.. 33, 152
Etat de I'appareil (P746) ... 160 Hauteur de montage ..........occoovvveevevreennn. 172
I?tat de livraiSon .........ccovvvieiiiiiiiic e 87 Hystérése fréquence de coupure PMSM
Etat des relais (P711) ... 156 (P332) o 114
Etat ent dig. (P708)......cccvveiiiiiiiiiiiieee, 155 |
F [ Faible (P319) ...oooiiiieeeeeeeeee e 112
Facteur d'affichage (P002) ... 93 12t Moteur (P535)........coeeeeeeeeeeeeeeeereenn 146
Facteur It Moteur (P533) ... 145 ID variateur (P743)........cccoeveeeeeeeeeererennn 160
Fetn Identification de parameétre ............c..o......... 108
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Identification de parametre (P220).............. 108 Mode entrée analogique 2 (P406) .............. 119
Identification des dangers..........ccccccceeenineeen. 19 Mode fréquences fixes (P464)................... 133
InductancCe ..o 42 Mode Séquence Phase (P540)................... 148
Inductance de circuit intermédiaire................ 42 Mode Servo (P300)......cccceviiiiiiiieeee e 110
Inductance de sortie ..........occcvveeeeiiiiiiiiinneen. 45 Module de raccordement...........cccccoevvurnnneen. 74
Inductance d'entrée ..., 43 Module de raccordement CAN ..................... 74
Inductance moteur.........ccooooiiiiii i 45 Module de raccordement WAGO.................. 74
Inductance réseau.........ccccoeeeeeeeeerieennnnnn.. 42,43 1Y/ [oT 3 = o - 26
Inductivité PMSM (P241).......ccccviiiiiiieeen. 109 Mot Commande Source (P509).................. 139
Inertie de la masse PMSM (P246) .............. 109 Moteur
INformations ..........ccccveviciiee e, 154 Cos Phi (P206) ......ccccocveeeiiiiieeeiiiee e, 103
Inhibition plage de fréquences 1 (P517)......141 Couplage (P207) .....coocveeeiiiieieeieeeee, 103
Inhibition plage de fréquences 2 (P519)......141 Fréguence nominale (P201).................... 102
Injection CC (P559) ....ccccvvvveviiieeiieee e, 153 Intensité nominale (P203) ..........cccccuveee. 103
Interface technologique ...........cccccoeiiiiiiineeen. 75 Puissance nominale (P205) .................... 103
INternet.........oooeii i 201 Tension nominale (P204) ...........ccccccee. 103
Interrupteur thermique ...........ccccooiiieninenen. 33 Vitesse nominale (P202) ..........c.cocoeeennes 102
J Moteur standard DS..........cccoccoeieiiieeeeeen. 101
Jeu de paramétres (P100)...........ccccvveeeeeennn. 93 N
Jeu de parameétres (P731).....cccoieiiiiinnenn. 157 Nom du variateur (P501) ........ccccoviieeinnnen. 137
K Nombre de points.......cccccooiiiiiiiei e, 72
Kit CEM.. ..ot 32 Norme produit ..........ceeeveveeiiiiiiiieeeee e 188
KTYB4 ... 88 Norme relative a I'environnement................ 188
L (o)
Label CE .....ooi e 188 Offset reprise vol (P520)..........ccccevviieenenns 142
Limitation de puissance............ccccceeeevennnee. 193 Offset sortie analog.1 (P417).....ccccvveeeeenn. 121
Limite P

Courant magnétique (P317) ......ccccoeeeee. 111 P Faible (P318) .....ccoveeiiieeee e, 112

Régulation d'intensité de couple (P314)..111 Param. de mode de sauvegarde (P560)..... 153
Limite Boost (P215) ......cocceviviiiieeieeeee 105 Paramétrage ........ccooveeeveeeiiccieee e 90
Limite de couple (P214).........cccceveviiienennee 105 Parametres de base..........ccoecvvvvveeneennnn. 87,93
Limite de couple off (P534).........ccccccuveeenee 145 Paramétres format tableau ................c.c........ 80
Limite de durée Boost (P216)...................... 105 Paramétres supplémentaires...................... 137
Limite de faiblesse (P320).........cccceevveeennee 112 Pas de | charge (P209).........ccocceeiiiienennnne 104
Limite d'intensité (P536) .........ccccceeviieeeennnee 146 Passerelle ... 82
Limite d'intensité couple (P112) .........coee.. 99 Pertes calorifiques ..........ccccceeviieeeiiiieeeeee, 26
LIMIE 12t 164, 169 Pertes de parameétres ..........ccccveeeeeiiiinins 165
Liste des moteurs (P200) .........ccccevvveeeenne. 101 Pertes thermiques.........occoeeiiiiiiiiiee e, 26
Longueur de cable moteur...........c.cccceeeeennee. 48 PID Compensation D (P415) .......cccceeenene. 121
M Plage de tension du VF (P747)................... 160
Maintenance ... 200 Plaque signalétique............cccooeeieiiieeennnen. 83
Maitre-Esclave.........cccoociiiiiiiie 137 Point min. hacheur (P554) .........ccccccccooee. 152
Marche par a-coups (P113).....cccccceeeeeriinnes 100 POSICON ... 153
MESSAGES ..eevviiiiiiiiiiee e 162 PotentiometerBox ..........ccccoeveiiiiiiiiinnnn. 81, 151
Messages d’avertissement.................. 154, 169 Profil transmission (P551).......cccccccevveeiinnns 151
Messages d’erreur.........cccceeeveveeeeeiiieeeenee, 162 Puissance apparente (P726) ........c.c..cccu..... 157
Mise en serviCe........cccuveeeeiiiiiiiieeees 83 Puissance de sortie réduite ........................ 193
Modbus RTU .....ooiiiiiiieeee 11,139 Puissance mécanique (P727)......ccccccceeuu.ee 157
Mode de déconnexion (P108) ..........cccceeuneee. 98 PZD entrée (P740)......ccccooeeiniiiiiiee e, 159
Mode de surveillance de charge (P529)......144 PZD sortie (P741) .ceeeeeieeeeeeeeee e 159
Mode d'emploi abrégé.............ccoeviiiieiennnn. 87 R
Mode entrée analogique 1 (P401)............... 117 Raccordement du codeur incrémental.......... 72
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Raison du blocage (P700)........cccccccvveeennnnee. 154 Retard glissement vitesse (P328)............... 113
Rassemblement par bus systéme................. 82 Retour de flux facteur PMSM (P333).......... 114
Ratio 2éme codeur (P463) .........ccceeeeeennen. 132 RJI12/RIAS ..o 70
Rayonnement parasite ............ccccccoeeiineeen. 190 S
Réel(le) Sauvegarde données ControlBox (P550)... 151
Cos phi (P725) ..., 157 Sélection de I'affichage (PO01)........ccceenn..e. 92
Courant (P719) ...ooeviiiiieeee e, 156 Sens de rotation.........cccceeeeiiiiiiiii 148
Courant magnétique (P721) ..........cc....c... 157 SEIVICE ..t 201
Intensité de couple (P720)...........cccueeenee 156 SIMPIEBOX ....cooiiiiii 78
Rég. coura.l freinage (P321) .....cccoecveeennnen. 112 SKBR2-/SKBR4- ..o, 34
Réglage de la courbe caractéristique104, 105, SK CH- e 43
107 SK COMeriiiiieieee s 45
Réglage du vecteur de courant .................. 107 SK CSX-0 it 78
Réglage d'usine (P523)........c.ccoovvviininnn. 142 SK DCLr i 42
Réglage relais (P541).......oovvviiiinn, 148 SKEMC 2- ... 32
Réglage sortie analogique (P542)............... 149 SK TU3-POT ..o 81
Régulateur de processus............ 115, 133, 186 Statistique
Régulateur de processus Pl........................ 186 Erreur client (P757) ......ccovoveeeeeeeeerenee. 161
Régulateur | courant magnétique (P316)....111 Panne réseau ? (P752) .....ccccceceevevrnne... 161
Régulateur P courant magnétique (P315)...111 Perte de paramétres (P754)................... 161
Régulation courant | (P311)......c.ccccoeiininns 111 Surintensité (P750).........c.cooveveeeeeeeeeeene. 161
Régulation courant P (P310) ...................... 110 Survoltage (P751) ..cucueveveeecceceeeeeeeee. 161
Régulation | Courant couple (P313)............ 111 Time out (P756)........ccovevceeeeeeeeeeeceeenn 161
Régulation ISD ......ccccvvviiiieeee, 107 Statistique
Régulation P Courant couple (P312)........... 111 Surchauffe (P753) .....ccovoveeeeeeeeeeeeeene. 161
Régulation PMSM (P330)......ccccceeeeiiinnnneen. 113 Statistique
Régulation vectorielle ...........ccocceeiiienennne. 107 Erreur systéme (P755) ......cccoveueueeeeennn. 161
Relais 1 Statut CANopen (P748) .........cccovvevevevene.. 160
échelonnage (P435).........c.oooiiinin 130 StOCKAGE ..o 172, 200
fonction (P434) ......................................... 129 Stockage |ongue AU ... 172
hystérésis (P436)........cccocvveeiiiieeiiiiieenn, 130 Superviseur-Code (P003) ...........cccoevrunnne.. 93
Relais 2 SUIChAURTE.......cvoceceeeeee s 163
échelonnage (P442).........c.cccoooonnn. 130 SUMNENSIE ..o 164, 169
fonction (P441) ......................................... 130 Surveillance de Charge _______________________ 136, 144
hystérésis (P443) ......ccccoviiieiiiiiiiiiiieen, 131 Surveillance de charge
Relais 3 MaX. (P525) ....vveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 143
échelonnage (P451)......ccccvvvvveeiiiiciiinen, 131 Surveillance de charge
fonction (P430)..........cccoiiiiiis 131 N, (P526) .o, 143
hystérésis (P452) ..................................... 131 Surveillance de Charge
Relais 4 fréquence (P527)......cccccocueueeeereeeeennnn. 143
échelonnage (P452).......ccccccocviviiieeennnn. 131 Surveillance de charge
fonction (P455)......ccccceiiiiiiiiiiieeee 131 temporisation (P528) ........cccoceeveveverennn. 143
hystérésis (P457) .....cccveeeeeiiiiiiieeee, 131 T
Rendement ..., 26 Taux d'utilisation moteur (P738)................. 158
Réparation ... 201 Taux de modulation (P218) ........c.cccccoueun.... 106
Reprise au vol (P522)........cccccoceiiiiiiiiinnnn, 142 Taux de transmission CAN (P514) ............. 141
Réseau IT ..., 51 Taux de transmission USS (P511) ............. 140
Résistance de freinage..........cccccoevuueeee. 33,173 Taux util. Rfreinage (P737)....cccccccvveeeennn. 158
Résistance de freinage (P556) ................. 153 Technique d'iNSertion ...........ccoeeeceeeccean. 29
Résistance du stator (P208)........................ 104 Télécommande ...........coveeeeeeeeeenn 125
Résolution du 2éme codeur (P462)............. 132 Temp du boitier (P739) .......cccccoeveeeverernnnne 158
Résolution reprise vol (P521)...........cccceeeee 142 Température MOtEU ...........c.eveeeeeeeeeeeereeean. 88
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Température, moteur...........ccccceevvviiineeeeeenn. 88 Type PPO (P507)....ccooiiiiieeeeieeee e 139
Temporisation de magnétisation (P558) .....153 Type résistance freinage (P557)................. 153
Temps d’accélération (P102).........ccccvvveeennee 94 \
Temps d'arrét rapide (P426)...........cccuuvee... 128 Valeur nominale processus de régulateur
Temps de décélération (P103) .........c.coco........ 94 (PA12) o 120
Temps de fonction ...........cccoceeeveeeeereenn. 156 Valeurs de CoNSIgNe ... 198
Temps de fonction (P714) .......c.cocoovevevenn.... 156 Valeurs réelles ..........uvvvvvieveviveveiiieeeieieieeeens 198
Temps de freinage CC ON (P110)................ 99 Ventilation ... 26
Temps de réaction du freinage (P107) __________ 97 Veérif. tension ent. ..o 147
Temps fonctionnement (P715).................... 156 Verification de de la tension du reseau (P538)
Tens'on _d (P723) ........................................ 157 ................................................................ 147
Tension d’entrée analogique 1 (P709)......... 155 Vérification de la tension d’entrée............... 147
Tension d’entrée analogique 2 (P712)......... 156 Vérification de la tension de sortie (P539).. 147
Tension d'entrée (P728) ...........ccrveevrern 157 Version de la base de données (P742)...... 159
Tension du circuit intermédiaire (P736) ------- 158 Version de I'appareil (P745) ........................ 160
Tension FEM MSAP (P240) ........................ 108 Version du |OgiCie| (P707) ........................... 155
TeNSION -G (P724) cvveeveeeeeeeeeeeeeeeeeer e 157 Version standard.............ccceevveviiiieiiiiiiiiinenns 14
Tension Sort.analog. (P71 0) ........................ 155 VI ESSE e 158
Time-out télégramme (P513) ‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘ 140 Vitesse codeur (P735) ................................ 158
Traitement des valeurs de consigne ........... 184 W
Traitement des valeurs de consigne Watchdog .................................................... 131
frEQUENCES ..., 199 Watchdog time (P460) ... 131
Traitement des valeurs réelles fréquences .199
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