FRENIC-Lift

Variateur de fréquence pour ascenseurs
a moteur synchrone ou asynchrone

Manuel de mise en route
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1. INTRODUCTION

Nous vous remercions d’avoir acquis le variateuvitksse Frenic Lift.
Il a été spécialement congcu pour alimenter des umetd’ascenseurs synchrones en boucle
fermée ou des moteurs asynchrones a la fois endoucerte et boucle fermeée.

Quelques caractéristiques:

- Dimensions réduites

- Fonctionnement sur accumulateur

- Capacité de surcharge pouvant atteindre 200% peafaecondes, en boucle fermée

- Protocole de communication DCP3 ou protocole Bus, €aivant norme

- Protocole Modbus RTU incorporé, suivant norme

- Geénérateur d’'impulsions (PG) et circuit de rétrmacincorporé, suivant norme (12 a
15V / Collecteur ouvert)

- Keypad avec clavier multifonctions

- Circuit de freinage incorporé

- Options multiples

Le présent manuel regroupe les principales indinatde mise en route du variateur Frenic
Lift.



2. LES PERIPHERIQUES ET LES BORNES

Les bornes de puissances

Symbole Désignation Fonctions
L1/R, L2/S, L3IT Entrées alimentation secteur Radent les cables d’alimentation secteur triphasée
u,vV,Ww Sorties Variateur Raccordent un moteur triggha
Entrées alimentation de Raccordent les cables d’alimentation de secours
RO, TO secours pour le circuit de | (raccordement identique a celui des cables d’altatEm
commande secteur)
P1, P(+) Bornes de l'inductance de | Raccordent une inductance de lissage pour amélmrer
' lissage facteur de puissance
P(+), N() Bornes circuit intermédiaira Rac_cordent un régénérateur convertisseur de coowant
équivalent (en option)
P(+), DB Bo_rnes de la résistance de Raccordent une résistance de freinage
freinage
L Mettez a la terre une des bornes et raccordez felute
Bornes de mise a la terre s .
Gx2 . mise a la terre du moteur. Les variateurs sont\asude
pour le variateur et le moteur o > :
deux bornes de mise a la terre de fonction ideatiqu

Ordre de cablage

Bornes de

NookrwhE

mise a la terre (G).

LICabler selon impératifs

Bornes de sorties du variateur (U,V,W et G)

Bornes de raccordement de I'inductance de lissagjee( P(+))!

Bornes du circuit intermédiaire (P(+) et N(-))

Bornes d’alimentation secteur (L1/R, L2/S et L3/T)

Bornes d’alimentation de secours pour le circuitdemande (RO et TO)
Bornes de raccordement de la résistance de freiffqge et DB)



Secteur

Interrupteur
de puissance
ou disjoncteur

o

ATTENTION:

Ne raccorder pas
plus de 2 conducteurs
a la borne P(+)

Régénerateur
Convertisseur

Contacteur

%
S— lissage

Figure 0.1 Raccordement des periphériques



Les bornes de commande

Symbole

Désignation

Fonctions

[12]

Entrée tension

(1) La vitesse de référence (fréquence) est détermpiaéle niveau de tension a I'entrée de la bor

[12].

0 a+ 10VCC /0 at 100%

Définition de 100% : Vitesse maximale (FO3)

La référence de sollicitation du couple est déteémipar le niveau de tension a I'entrée de la
borne [12].

0 &+ 10VCC/ 0 & 100%

Définition de sollicitation du couple a 100%: sentiominale du couple moteur

La référence de courant du couple est déterminéle péveau de tension a I'entrée de la born
[12].

0 &+ 10VCC/ 0 & 100%

Définition de courant du couple & 100%: surinténsiiminale du variateur

ne

[C1]

Entrée courant

(1) La vitesse de référence (fréquence) est détermpiaéle niveau de tension a I'entrée de la bor

Olmpédance d’entrée : 25D
OLe courant d’entrée maximal autorisé est de +3@QA Si le courant d’entrée dépasse +20mA C
le variateur le limitera a +20mA CC.

[C1].

+4 a +20mA CC/ 0 a 100%

Définition de 100% : Vitesse maximale (FO3)

La référence de sollicitation du couple est déteémipar le niveau de tension a I'entrée de la
borne [C1].

+4 a +20mA CC/ 0 a 100%

Définition de sollicitation du couple a 100%: sentiominale du couple moteur

La référence de courant du couple est déterminéle paveau de tension a I'entrée de la born
[C1].

+4 & +20mA CC /0 a 100%

Définition de courant du couple & 100%: surinténsiiminale du variateur

ne

Entrées analogiques

[v2]

Entrée tension

(1) La vitesse de référence (fréquence) est détermpiaéle niveau de tension a I'entrée de la bor

Le schéma du circuit interne illustre comment lédwSW4 active la borne [V2] et branche la
thermistance PTC. Pour plus de détails sur SW4eaefeous au paragraphe « Mise en place des
switch». Dans ce cas de figure, vous devez chdegelonnées du code de fonction H26.

Olmpédance d’entrée : 25D
OLa tension d’entrée maximale autorisée est de €I5\Si la tension d’entrée dépasse +10VCC, |
variateur la limitera néanmoins a +10VCC.

[V2].

0 &+ 10VCC/ 0 & 100%

Définition de 100% : Vitesse maximale (FO3)

La référence de sollicitation du couple est déteémipar le niveau de tension a I'entrée de la
borne [V2].

0 &+ 10VCC/ 0 & 100%

Définition de sollicitation du couple a 100%: sentiominale du couple moteur

La référence de courant du couple est déterminéle paveau de tension a I'entrée de la born
[V2].

0 a+ 10VCC/ 0 at 100%

Définition de courant du couple & 100%: surinténsitminale du variateur

ne

Cette borne est également utilisée pour reliersamele de surchauffe (thermistance PTC) afin de

protéger le moteur d’'une défaillance. Pour ce faleecommutateur SW4 doit étre sur position
PTC.

Circuit de commande
+Vce

Resistance Seuil de fonctionnement

27 K ohm
Alarme
externe

Comp. —

H27

I
vy

Resistance
22 K ohm

[11]

-

»

Figure 0.2 Schéma de circuit interne




Entrée analogique

[11]

(deux bornes) | référence

Potentiel de Deux potentiels de référence pour les signaux ddergt de sortie analogiques des bornes [12],¢€1
[V2]. Ces bornes sont électriquement isolées desasdCM]s et [CMY].

—

Remarque:

Les signaux analogiques utilisés sont faiblessalst donc particulierement sensibles aux interfé&rsmparasites externes. Procéd
un cablage aussi court que possible (moins de 2fes)éet utilisez des céables blindés. En principeglindage de protection d
cables doit étre relié a la terre. Si les effets idéerférences inductives externes sont consitErabonnecter le blindage a la bo
[11] pourrait étre efficace. Afin d’accroitre leffets de blindage, raccordez a la terre I'extrérditéblindage, comme indiqué sur
figure 0.3.

Si vous utilisez un relais dans le circuit de comd® choisissez un relais a double contact pousigesux faibles. Ne reliez pas
contact du relais a la borne [11].

Si le Variateur est reli@ a un appareil externe Iguitransmet le signal analogique, un dysfonctement pourrait résulter d
interférences électriques générées par le VariatBans ce cas de figure et en fonction des citeowss, installez sur I'appareil q
transmet le signal analogique un noyau de fertite rfoyau toroidal ou un équivalent) et/ ou un emsadteur (ayant une bon|
caractéristique de coupure en haute fréquence rsticonducteurs des signaux de commande, conaigeidnsur la figure 0.4.

Ne soumettez pas la borne [C1] a une tension ®upériou égale a + 7,5VCC, au risque d’endommageirdeit de command
interne.

Appareil externe Cable blindé Appareil externe | Condensateur Circuit de com;]
(qui delivredes | —————_ 2y (qui delivre des gbo\?ZUF
signaux analogiques) .. . /) 2L 131 signaux analogiques) B
4 L P L > vy ; 5 2]
b 2 = \
i Lo -~ Vi
Ny TN M1 ga. N {3y
i ! " s
Y ] [
L Circuit de commande = Noyaux de ferrite
= (faire passer les cables
de méme phase a travers
le noyau ou les enrouler
2 ou 3 fois autour du noyau)
Figure 0.3 Raccordement d'un cable blindé Figure 0.4 Exemple de réduction des interférences

Bz a
pS
ne
la




Entrées logiques

Symbole Désignation | Fonctions
[X1] Entrée (1) Différents signaux de commande tels ¢pigerrouillage d’impulsions, I'alarme
logique 1 externe ou la sélection de fréquences fixes, padtemattribués aux bornes [X1] a
[X2] Entrée [X8], [FWD], [REV] et [EN] en paramétrant les codes fonction EO1 & E08, E98 ef
logique 2 E99. Pour plus de détails, se référer au chapitkes codes de fonctions ».
[X3] Entrée (2) Le mode d’entrée, c'est a dire Sink /Source (caumbsorbé /courant fourni), peut &
logique 3 changé en utilisant le commutateur a glissemeatrist SW1.
[X4] Entrée (3) Détermine la valeur logique (1/0) pour ON/OFF dembs [X1] a [X8], [FWD],
logique 4 [REV], ou [EN] et [CM]. Si, par exemple, la valdlagique pour ON entre [X1] et
[X5] Entrée [CM] est & 1 dans le systeme logique normale, Gt & dans le systéme logique
logique 5 négative et inversement.
[X6] Entrée (4) Le signal logique négatif ne peut étre appliquérdains signaux tels que [FWD] et
logique 6 [REV].
[X7] Entrée
Ioglq'ue 7 i Circuit de commande +24VCE
[X8] Entrée A T :
logique 8 T - i I
[FWD] Marche avant Sink 1O
(montée) "Sleylpy o Optocougieur
[REV] Marche arriére _Z : e
descente i !
( ) Source| Tk:'l—l i ],v’J :
I ] : i
) E——
[X1 2 X8] Bls el
[FWD], [REV] 5.4K ohm
Tiem
Position Min. Max.
Tension de Nl(\)/ilau ov 2V
fonctionnement Niveau
(SINK) OFF 22v 27V
Tension de Ng‘f\la” 22v | 2wv
fonctionnement Niveau
(SOURCE) OFE ov 2V
Courant de
fonctionnement sur ON 25mA | 5mA
(tension d’entrée est de 0V)
Courant de fuite
autorisé sur OFF ) 0.5mA
[EN] Activé Si cette borne de signal est coupé&/deateur coupe sa sortie d’'alimentation jusqwa gotal
arrét.
Circuit de commande
(\[PLC]
[EN]
[cm
Figure 0.6 Circuit entrées logiques
[PLC] Signaux Raccordent a I'alimentation des signaux de sosi€aditomate programmable
(deux bornes)| d’alimentation de | (tension nominale : +24VCC : tension autorisée2 &2-27 VCC)
'automate

programmable

[CM]
(deux bornes)

Potentiels de
référence logique

Potentiels de référence des signaux d’entrée legiqu
Ces bornes sont électriquement isolées des bdtsdt [CMY].

re



Sorties transistor

n

Symbole Désignation Fonctions
[Y1] Sortie (1) Différents signaux tels que les signaux d’état duiateur, les signaux de
Transistor 1 vitesse/fréquence ou un signal anticipé de surehg@aurraient étre attribués a la
borne [Y1] en paramétrant les codes de fonction&E23. Pour plus de détails, se
référer au Chapitre « Les codes de fonctions ».

(2) Détermine la valeur logique (1/0) pour ON/OFF dembs [Y1] a [Y4] et [CMY]. Si,
par exemple, la valeur logique pour ON entre [Y¥4]] et [CMY] est a 1 dans le
systeme logique normale, OFF est a 1 dans le sgdtggigue négative et
inversement.

Circuit de commande
[Y2] Sortie
Transistor 2 Optocoupleur Courant
Shel it b i) .
iy = [y1)a
L Lr I’ o v
— =z
e ; 2
> (g
s o] o B
[Y3] Sortie
Transistor 3
Figure 0.7 Circuit Transistor
Position Max.
Tension de Niveau ON 3V
fonctionnement Niveau OFF 27V
Courant de charge maximum sur ON 50mA
_ Courant de fuite sur OFF 0.1mA
[Y4] Sortie
Transistor 4 Remargue

- Controler la polarité des entrées de courant eggern

- Avant de raccorder un relais de commande, instafierdiode roue libre aux bornes
de la bobine de relais.

- Si les équipements ou appareils reliés a la siutigansistor nécessitent une
alimentation en courant direct, alimenter par lenkale I'API (+24 VCC : tension
autorisée de +22 a +27 VCC, courant autorisé 50ma#.). Dans ce cas, effectuez
court-circuit entre les bornes [CMY] et [CM].

[CMY] Potentiel de Borne de potentiel de référence des sorties ttansis
référence des Cette borne est électriquement isolée des borrdis[€t [11]s.
sorties transistor

Astuce :

+ Raccordement d’'un automate programmable aux b@¥iés[Y2], [Y3] ou [Y4]

La figure 0.8 montre 2 exemples de raccordementrdeit entre la borne de sortie du transistor darwrcuit de commande et un

automate programmable. Dans le premier cas desfidricircuit d’entrée de I'automate absorbe leranti(sink) de la borne de sortie

circuit de commande, alors que dans I'exemplefdwitnit le courant (source).

Circuit de commande

Courant

(a) Sink

Automate
programmable

| l Optocoupleur Courant

Automate
programmable

SOURCE

(b) Source

Figure 0.8 Raccordement d'un automate programmable au circuit de commande

du




Symbole

Désignation

Fonctions

teur a impulsit

énéral

Sorties g

[PAO]

Sortie impulsions
en phase - A

[PBO]

Sortie impulsions
en phase - B

Ces bornes convertissent les signaux PA et PB thswedeur en une paire de sorties
collecteur ouvert PAO et PBO.

PA/PBO

PA/PB

+24 Vdc

I cmL__|

Figure 0.9 Circuits de sortie du générateur a impulsions (paire PA/PB)

Caractéristiques

Elément Caractéristiques

+27 VCC max.

Remarques
Mesurée entre la borne PAO ou
PBO et CM
Courant absorbé des bornes PAQ
et PBO

Tension borne

Courant borne 50mA max.

Réponse

. 25 kHz
en fréquence

Longueur du cable entre les borr|e
PAO /PBO et les bornes d'un
équipement extérieur

Longueur cable Moins de 20 métres

Note :

La longueur du céble pourrait avoir une incidengela forme d’onde des signaux de
sortie (distorsion).

Plus la résistance est faible dans un circuit, |glui®bit de courant est important.
Choisissez une résistance de pull-up avec la plbkefrésistance possible, dans la lim
d’un courant de 50mA préconisé pour un fonctionnmerstable.

[CM]
(deux bornes)

Potentiel de
référence

Bornes de potentiel de référence pour signaux eéemtumériques
Ces bornes sont isolées électriquement des bathgst{[CM].

Sortie contact relais

[Y5A/C]

Sortie relais
a usage général

(1) Une sortie contact relais & usage général ayanétae fonction que les
bornes de sortie transistor [Y1], [Y2], [Y3] ou [¥4
Pouvoir de coupure : 250 VCA 0,3 A, aps0,3,[48 VCC, 0,5A
(2) Vous pouvez basculer son mode de sortie de «pattifiveau Haut» (les
bornes [Y5A] et [Y5C] sont court-circuitées si lgrgl est actif) a « actif par|
niveau Bas» (le circuit des bornes [Y5A] et [Y5S} interrompu si le signa
est actif).

te

[30A/BIC]

Sortie relais
alarme (pour toute
erreur)

(1) Débite un signal de contact (SPTD) dés lors qufonetion de protection ait
été activée pour arréter le moteur.

Pouvoir de coupure : 250 VCA 0,3 A, aps0,3,[48 VCC, 0,5A

(2) Une commande similaire aux bornes [Y1] a [Y4] p&ué attribuée a cette
borne de relais et peut étre utilisée comme bdensortie de signaux.

(3) Le branchement du débit logique normal/complémsiaigplique aux deux
sorties du contact suivantes : « Les bornes [30f4GC] sont court-circuitée
(non-excitées) pour un signal de sortie ON (Actid) » ou « les bornes de
sortie [30B] et [30C] sont court-circuitées (noreiéges) pour un signal de

U7

sortie ON (Active OFF).

10



Symbole Désignation Fonctions

Connecteur RJ-45 | Connecteur (1) Utilisé pour connecter le Variateur & un automatgammable avec un
pour la Keypad standard RJ-45 port RS485. Le Variateur alimente la Keypad a travm cable d’extension
type RJ45.

(2) Enlever la Keypad du connecteur standard RJ-4&cebrder au céble
d’interface RS485 pour pouvoir commander le Vatiafgar 'automate
programmable. Ajuster la résistance de fermeture.

T +5 Vce
|1 Vee
TXD |2 GND
O|3NC
|4 DX -
RXD {\,F 5DX +
DE/RE |6 NC 1 —
O|7 GND
GND Résistance {8 Vee Vue de face du
1 de fermeture sw3 connecteur RJ-45
Figure 0.10 Connecteur RJ-45
Connecteur RJ-45 et ses huit broches
Remarque :

ON'utilisez pas les broches 1, 2, 7 et 8 pour releeconnecteur a un autre type
d’équipement, car ces broches sont prévues pocaldss d’alimentation de Keypad

[CAN+] Bornes d’entrée
[CAN-] de linterface CAN
+5Vce Block de
T raccordement
mo >
CANH Q |CAN+
RXD
CANL O | CAN-
—O (11
JGND —
Figure 0.11 Circuit d'interface de I'émetteur-récepteur CAN
§ Utilisez la borne [11] comme borne de terre pousus CAN.
5 [ [SHLD] Borne de connexion de lgUtiliser cette borne pour connecter la gaine bléndé cable d'intérface du bus CAN|.
S gaine blindée Cette borne n’est pas électriquement raccordéeiatixits internes du Variateur.
Remarque :

- Acheminer le cblage des bornes de commande airssjue possible des cables du circuit principal de
puissance. Sinon les interférences électriquesaieat provoquer des dysfonctionnements.

- Fixer les fils du circuit de commande a l'intérigdu Variateur pour les tenir éloignés des partmss
tension du circuit principal (le bornier du circdi@ puissance par exemple).

11



Symbole Désignation Fonctions

[PO] Borne d’alimentation Utilisez cette borne pour alimenter le codeur ma@nkéxtérieur du Variateur.
codeur Le switch SW5 configure la tension de sortie ed¥CC et 12VCC.

Caractéristiques
15V : 15VCC:10%, 120mA

12V : 12VCC:10%, 120mA

_ l—+150u+12Vcc

PO A
YK,

PA,PBH -

PZ

[PA] Entrée A du codeur

[PB] Entrée B du codeur
CM

O

‘ = 1
Longueur du cable: moins de 20m

Figure 0.12 Circuits d'entrée du codeur

[PZ] Entrée Z du codeur Caractéristiques

Elément Caractéristiques
Circuits de sortie du Transistor a collecteur | Transistor
codeur ouvert complémentaire
Fréquence d'impulsions
admise a l'entrée 25 kHz 100 kHz max.
Longueur du cablage Moins de 20 m

[CM] Potentiel de référence Le potentiel de réféee(mise a la terre) du codeur est situé sur Iriboaffecté a
celui ci.

Générateur a impulsions

Remarque :
- Acheminer le cablage des bornes de commande airssjue possible des cables du circuit principal de

puissance. Sinon les interférences électriquesaieat provoquer des dysfonctionnements.

- Fixer les fils du circuit de commande a l'intériedu Variateur pour les tenir éloignés des partess
tension du circuit principal (le bornier du circd# puissance par exemple).

12



Commutateur

Fonction

SWi1

Définit le mode de fonctionnement des bornestdées numériques en logique positive (Sink) gigle
négative (Source).

« Pour que les bornes d’entrées numériques [X1] &, [lFWD], [REV] ou [EN] servent & absorber
courant , mettre SW1 sur position Sink.

* Alinverse, pour gu'elles servent a fournir dweant, mettre sur position Source.

SW3

Branche sur ON ou OFF la résistance de boligmie du port RS485.
« Pour brancher une micro console au Variateuran&W3 sur OFF (réglage usine par défaut).
« Si le Variateur est relié au réseau d'interfacd®8comme dispositif de fermeture, mettre SW3 shr O

SW4

Définit la propriété de I'entrée analogique pir V2 ou PTC (sonde de surchauffe).
En actionnant ce commutateur, changer en fonclEmdonnées du code de fonction H26.

SW4 sur : Donnée du code H26

Borne analogique de
commande de vitesse (par V2 0
défaut)
Borne d’entrée de la sonde

de surchauffe PTC PTC lou2

SW5

Définit la tension de la source d'alimentationggmérateur entre 12VCC et 15VCC

Block de raccordement
du circuit de commande

Figure 0.13 Positionnement des switches

Exemple pour SW1

SINK SOURCE
SINK [ |

L
] Ll
SOURCE

13
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3.

CARACTERISTIQUES STANDARD

A) 400V
Paramétre Caractéristiques
Type (FRN_ LM1S-4) 55| 75| 11| 15| 18§ 22 30
Puissance nominale du moteliy (kw] 55 | 75| 11 15| 185 22 30
” \% Puissance nomindl) (kvA]10.2| 14 | 18 | 24| 29| 34 45
g c Triphasée de
>
-g% Tension nominalel) (V)| Triphasée de 380 a 480 V, 50/60HZ80V a 460V,
2 3 50 /60 Hz
% % Courant nominai4) (A)] 13.5|18.5|24.5|32.0| 39.0| 45.0 60.0
(@)
g o "y 27.0| 37.0| 49.0 | 64.0 | 78.0 | 90.0 108.0
& g | Capacite de surcharge (A | a0s)| (108)| (10s)| (108)| (10s)| (108) (5s)
Fréquence nominale (Hz) |50, 60 Hz
" Phases, Alimentation Triphasée de 380 & 480 V, 50/60Hz
O 5 : principale
e & |tension, Alimentation de
=3 % fréquence Monophasée de 200 a 480 V, 50/60Hz
‘G o secours
(9] : . N _1E0,
g S | Tolérances aux Variations Tension / Te[ls[on . .+10 a-15% A o
3 = Fréquence [B) (Déséquilibre de la tension : 2% ou moins)
= < Fréquence : +5 & —-5%
% g Courant Avec Self de lissage 10/614.4| 21.1| 28.8| 35.5| 42.2 57.0
@ Z |nominal®) (A)|Sans Self de lissage | 17.3| 23.2| 33 | 43.8| 52.3| 60.6 77.9
_cf, Puissance d’alimentation requi$@ 741 10! 15| 20| 25 30 40
B (KVA)
@ | c E Alimentation réseau 48V CC ou plus
Q o9 ;
S |=&| . Phases, tension, | ;1 0hasé de 200 4 480 V , 50/60Hz
® | g S |Alimentation |fréquence
O g g de secours Variations Tension/ | Tension : +10 a —-15%
= § Fréquence Fréquence : +5 & -5%
Temps d’exécutioi) (s) 180
) Temps de freinage (s) 30
© | Rapport cyclique d'utilisatiof%ED)
R 50
o ()
L | Résistance minimale requis@)(D) 64 | 48| 24| 24| 16| 16 10
Self de lissage Option
Normes de sdreté applicables EN50178 :1997, EN954-1
Indice de protection (IEC60529) P20 | I1POO
Méthode de refroidissement Ventilateur
Poids/masse (kg) 5.6 | 5.7] 75| 11.111.2][11.7] 24

(1) Le moteur standard de marque Fuji, a 4 pdlesjreexemple de moteur nominal a utiliser .

(CR) Dans ce cas de figure, la puissance nominalegmond a une tension de sortie de 400V.

(IB) Les tensions de sorties ne peuvent pas dégdagsasion secteur.

() Lorsque la fréquence de découpage est de 10klttanpérature ambiante est de 45°C et le codfficie
d'utilisation est & 80% ED du courant nominal duisfgeur.

(Cb) Déséquilibre de la tension [%] = (Tension M@X].— Tension Min. [V]) / Tension moyenne triphasée
[V] x 67 (Voir IEC611800-3). Si vous utilisez le Variateen régime déséquilibré de 2 a 3%, utilisez une
self CA.

(0B) Les calculs ont été faits sur la base d’'une aébd’alimentation de 500 kVA (si la capacité du
Variateur dépasse les 50kVA , la capacité de l'afitation est 10 fois supérieure a celle du Variatet
d’'une source d’alimentation %X = 5%.

(O7) Le Variateur est équipé d’'un Self de lissage.

(IB) Ces fluctuations sont autorisées pour les ssudt@imentation principale et de secours.

(C®) Erreur minimum autorisée +/-5%.

Remarque Les modéles en 37 kW et 55 kW sont actuelleraeritours de développement.
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B) 200V

Parameétre Caractéristiques
Type (FRN__ LM1S-2) 55| 75| 11 15 18.5 22
Puissance nominale du motéeliy (kw] 55 | 75| 11 15 18.5 22
g¢ | Puissance nomindl@) (kvA]10.2] 14 | 18 24 28 34
?:r-% Tension nominale3) (V) Triphasée de 200 a 240V, 50/60Hz
2 & | Courant nomindi) (A)] 27.0] 37.0] 49.0] 63.0 | 740] 90.0
SE s 540 | 74.0| 98.0| 126.0 | 148.0 | 180.0
§ % Capacité de surcharge (A) 10s)| 10s)| (10s)| (108) | (108) | (5s)
“ | Fréquence nominale (Hz) |50, 60 Hz
" Phases, Alimentation Triphasée de 200 a 240V, 50/60Hz
8 | 3 |tension, principale
S § fréquence Alimentation de Monophasée de 200 a 240V, 50/60Hz
G ‘0 secours
a — N
o S | Tolérances aux Variations Tension / | |cnsion : +10a-15% o _
© = Fréquences) (D,esequmbre de\la tension : 2% ou moinhs)
= = Fréquence : +5 a -5%
% g Courant Avec Self de lissage 21/128.8| 42.2| 57.6 71.0 | 84.4
@ Z |nominal®) (A)|Sans Self de lissage | 31.5| 42.7| 60.7| 80.1 | 97.0 | 112
3 Puissance d’alimentation requi$@ 24| 10| 15 20 o5 30
7 (kVA)
lg_, < % Alimentation principale . 24V CC ou plus
S |2 8| _ |Phases, tension, ). 1oohasé de 200 & 240V , 50/60Hz
& | 2 =|Alimentation |fréquence
© g % de secours Variations Tension/ | Tension : +10 a —-15%
= § Fréquence Fréquence : +5 & —5%
Temps d’exécutioi) (s) 180
o Temps de freinage (s) 30
g Rapport cyclique d'utilisation (%ED)
‘O (0 50
roH%) _ _
Résistance minimale requis®)(®) 15 10| 7.5 6 4 3.5
Self de lissage Option
Normes de slreté applicables EN50178 :1997, EN954-1
Indice de protection (IEC60529) IP20 | IPOO
Méthode de refroidissement Ventilateur
Poids/masse (ko) 56 | 57| 75 111] 112 11[7

(1) Le moteur standard de marque Fuji, a 4 polésjreexemple de moteur nominal a utiliser .

(C2) Dans ce cas de figure, la puissance nominatesipond a une tension de sortie de 220V.

(CB) Les tensions de sorties ne peuvent pas défdageasion secteur.

(4) Lorsque la fréquence de découpage est de 10kitnpérature ambiante est de 45°C et le codfficie
d'utilisation est a 80% ED du courant nominal duist@ur.

(Cb) Déséquilibre de la tension [%] = (Tension M§X].— Tension Min. [V] ) / Tension moyenne triphasé
[V] x 67 (Voir IEC611800-3). Si vous utilisez le Variateen régime déséquilibré de 2 a 3%, utilisez une
self CA.

(CB) Les calculs ont été faits sur la base d’'une dépd’alimentation de 500 kVA (si la capacité du
Variateur dépasse les 50kVA , la capacité de l'alitation est 10 fois supérieure a celle du Varrteu
d’une source d’alimentation %X = 5%.

(Or) Le Variateur est équipé d’'une self de lissage.

(CB) Ces fluctuations sont autorisées pour les ssut@dimentation principale et de secours.

(CB®) Erreur minimum autorisée +/-5%.

Remarque Les modeles en 37 kW et 55 kW sont actuelleraertours de développement.
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4. SCHEMA DE RACCORDEMENT DE BASE

Resistance de freinage externe (DB)
Self de lissage

Disjoncteur ou
interrupteur de
puissance

Circuit de
puissance

MC1

=

Moteur

B
5
S
-

H

1

1

e

Tension secteur
triphasée de
380 a 480 VCA

=
=

et B LS E

e

H Frein

Alimentation de secours
de 200 a 480 VAC (50/60Hz)

)QG G@(O ' Borne de

|mise alaterre

r

Entrée tension [(+)
(0VCC 0 2 +10vCC) | () ; AR A
. 1 L i i I
Entrée tension + | TR (PB)|o1+ i
(10VCC 4 0 & +10VCC) Q_;E[QTT\/Z]mi (P2)|oT L P) CODEUR
T @ s ¥
Entrée courant (+ | | AL
 emaazomn) SNKI 1
|
! SOURCE '
Commun de communication | (DX"') AU 300 |
console avec RS-485 (modbus RTU): | [°](DX ) 30?28(53} isortie d'erreur (pour tous les défauts)

<Y5C> | Sortie relais (programmable)

Commande
! frein (BRKS)
| 110 VAC

0VAC

Entrées logiques !
(programmables) |

Sortie transistor (programmable)

Contacteur de
! commande principal
| (MC1)

| PLC (24 VDC)
i CM (0VDC)
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(Remarque 1) Avant une self de lissage (optionixerele shunt placé entre les bornes [PI] et [P+].
(Remarque 2) Pour protéger le circuit d'une évdigumircharge, nous vous recommandons d’instatier u
interrupteur de puissance ou un disjoncteur dacgdeit primaire du variateur. Veillez a ne pasiser un
disjoncteur dont le calibre dépasserait la puissaacommandée.

(Remarque 3) Si vous souhaitez uniquement actéveirtuit de commande et constater I'état du Vauat
avec le circuit de puissance principal ouvert, oenectez qu'a la borne d’entrée d’alimentation esosrs.
Vous pouvez également faire fonctionner le Variatu le cablant au circuit principal et sans leledh
cette borne. Si vous connectez un disjoncteur gde BLCB a cette borne, connectez les bornes R@et T
c6té sortie du disjoncteur. Si ces deux bornes sombectées cdté entrée du disjoncteur ELCB, ceiater
ne fonctionnera pas correctement, parce que laebdientrée du Variateur est prévue pour un courant
triphasé, alors que les bornes RO et TO pour uracbunonophasé . Néanmoins, si vous devez conrlester
bornes RO et TO c6té entrée du disjoncteur ELCBygyez la connexion d’'un transformateur d’isolement
ou un contact de secours b d’un contacteur élecigogtique, comme indiqué sur le schéma ci-dessous.
(Remarque 4) Pour les cables de signaux de commatiliez des cables blindés ou torsadés et ridiez
cables blindés a la terre. Maintenez les cablesgimux de commande aussi loin que possible désscdb
circuit principal (2 10cm au minimum) et ne legdaijamais passer dans la méme gaine, afin d’'é&aiter
dysfonctionnement di au bruit. Si vous devezade fcroiser, faites le a angles droits.

(Remarque 5) Les bornes [11], (CM) et (CMY) dwcait de commande sont isolées et indépendantes les
unes des autres.

(Remarque 6) Utilisez des cables blindés pour dacg. Manipulez la gaine blindée du cable en vous
conformant aux caractéristiques du codeur a impussiet aux conditions de connexion au serveur de
commande. Le schéma représente la connexion derla du cable au cable de mise a terre du motder et
cOté variateur en état d’ouverture. Connectez té dd Variateur a la borne (CM) pourrait amélioner
éventuel dysfonctionnement di & des interférenasssies.

Contacteur
electromagnétique

Self de lissage CA
ELCB filtre bruits

—G 10

! | Transformateur ;o 9 * 4 .*k;}qﬁ
: ¥ i

i
d'isolement :
o Bl
! i
o . 'R0 J_ I =

5 ' T o J 0e0C Alimentation

M Pi+)

Alimentation

jo-——

| | variateur

Contact B auxiliaire du contacteur electromagnétique
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Raccordement des bornes de commande

Les entrées et les sorties de commande peuveritdoner a la fois en logique positive NPN
(sink) et en logique négative PNP (source). Le comateur « SW1 » situé sur la carte de

commande définit la logique utilisée.

Le réglage usine est en logique négative.
Référez-vous aux exemples ci-dessous pour le rdeownt.

a) ENTREES
Exemple de raccordement : entrée en logique négativ
LM1S-Lift
VDC VD('
+24V
uP FWD uP
Speed 1 ol X1 Speedl
ov. M ov.
Systéme de
1 commande d'ascenseur
Source d'alimentation
externe 24V
Exemple de raccordemenéntrée en logique positive
LM1S-Lift
PLC
Vic Ve
ov
up FWD up
Speed1 L] X1 Speed1

ov. CM ov.

+

Source d'alimentation
externe 24V
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b) SORTIES
Le signal de sortie du Transistor dépend du raesoest.
Si vous reliez (-) a la borne de potentiel de efée du Transistor « CMY », vous

obtiendrez un signal en logique positive.
Si vous reliez (+) a la borne de potentiel de e¥iée du Transistor « CMY », vous

obtiendrez un signal en logique négative.

Exemple de raccordement sortie en logique négative

LM1S-Lift LM1S-Lift
X1 Y1 Y1
FWD Y2 Y2
X2 CcMY CMY
CM
sl
Source d'alimentation
externe 24V
Exemple de raccordement sortie en logique positive
LM1S-Lift | M1S-Lift
PLC | ! ] l | BLL, | |
X1 Y1 X1 Y1
FWD Y2 FWD Y2
X2 CcMY x2 CMY
cM CM
|

i

Source d'alimentation
externe 24V

Sortie relais

_LMIS-Lift
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5. MISE EN SERVICE RAPIDE (MOTEURS SYNCHRONEYS)

Vous trouverez ci-dessous un exemple de mode @i@&ra¢n utilisantun moteur
synchrone avec un codeur de type EnDat2.1 (ECN13, ECN413se@mblable) et notre
Variateur Fuji Frenic Lift (avec une carte cod@RC-LM1-PS en option).

Remarqgue: Ceci est juste un exemple et les valeurs quiestipourraient ne pas s’appliquer a
votre installation. Cette mise en service rapideugke pour tester le moteur a vide.

Des que le Variateur est connecté a I'alimentationcipale, veuillez I'allumer et entrez
les données suivantes dans le menu « 1 DATA SET ».

Dés que tous les codes de fonction ont été paramétravant de faire tourner le moteur,
procéder au poletuning en suivant les instructidesla page suivante. Ensuite, activez
'entrée digitale X1 pour sélectionner la vitesseegiistrée dans le code de fonction CO5 et
donnez la commande RUN (en activant les entréetaldig FWD et REV) pour démarrer le
moteur normalement. Assurez-vous que le Variatair slors en mode REM (bouton
REM/LOC).

Veillez, s'il vous plait, a ajuster PO1 avant FO3.

Codes de fonction Données Description

FO3 : Vitesse maximale 60 tours/min Vitesse maximale du moteur

FO4 : Vitesse nominale 60 tours/min Fréquence de synchronisme du moteur

FO5 : Tension nominale 380V Tension nominale du moteur

FO7 : Temps 1 A
DR g 2 sec Temps d'accélération

d’accélération/décélération

F08 : Temps 2 1,5 sec Temps de décélération

d’accélération/décélération

F23 : Vitesse de démarrage 0,0 tours/min Vitesse de démarrage

Temps de maintien de la vitesse de démarrage

1 sec (durée)

F24 : Vitesse de démarrage (durée)

F25 : Vitesse d’arrét 0,0 tours/min Vitesse d’'arrét
F42 : Mode de commande 1 Contréle vectoriel pour moteurs synchrones
E20 : Fonction attribuée a Y1 12 Borne de sortie Y1 — contacteurs principaux
E24 : Fonction attribuée a Y5A/C 57 Borne de sortie Y5A/C — contacteurs de frein
CO05 : Référence multi- vitesses 60 tours/min Vitesse manuelle (moyenne)
P01 : Pbles du moteur 20 pbles Nombre de pbles du moteur
P02 : Puissance nominale du moteur |4 kW Puissance moteur
P03 : Courant nominal du moteur 12 A Courant nominal du moteur
P06 : Courant moteur a vide 0A Courant d’excitation du moteur
P07 : Moteur (%R1) 5% Donnée fixe
P08 : Moteur (%X) 10% Donnée fixe
La carte OPC-LM1-PS en option est requise.
LO1 : Type de codeur (systeme) 4 Codeur de type EnDat2.1 (ECN1313, ECNA41
ou semblable)
LO2 : Codeur (résolution) 2048 Nombre Impulsions codeur
L36 : ASRO(gain P en grande vitesse)| 2 Gain proportionnel P en grande vitesse
L38 : ASRO(gain P en petite vitesse) |2 Gain proportionnel P en petite vitesse
L86 : Temps d'attente de MC OFF 1 sec Temps d’attente du contacteur principal (MC

OASR : Auto Speed Regulator : Régulateur de vitasgematique
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6. POLETUNING EN HUIT ETAPES

Le poletuning peut s’effectuer avec le frein fered@vec une charge (cables sur la poulie). Le
réglage est statique, le Variateur ne fera pasi&sue rotor du moteur pendant ce processus.

- Processus de réglage des péles avec la carte cod®@®C-LM1-PS

Remargue: Avant de procéder au poletuning, assurez-voudegMariateur soit activé (entrée
numeérique EN=ON). Veuillez vérifier dans le meny W/O CHECK » que X9=0ON.

0. Avant de mettre le Variateur en marche, vérifielil@oit bien connecté au moteur et
au codeur.

1. Allumer le Variateur.

2. Allez dans le menu « 1 /O CHECK » et a l'aide dExlies de sens recherchez sur
l'écran P1, Z1, P2, Z2. «0 p/s» devrait apparaitre sur la ligne de P2 indiguest
impulsions du codeur en faisant bouger le rotor St - -p/s» apparait, veérifier que
la carte OPC-LM1-PS soit bien installée, en vémifique sa borne soit correctement
fixée a I'intérieur de la carte de commande du &euir.

3. Vous devez ensuite paramétrer certains codes dddan

Veuillez paramétrer les codes de fonction commaqind ci-dessous (POl a paramétrer
toujours avant F03).

PO1, FO3 F42, L36, L38, FO4, FO5, P02, P03, P06, PO7, PO8.et LO2

PO1 : Pdles du moteur Données moteur
FO03 : Vitesse maximale Données moteur
F42 : Mode de commande 1

L36 : ASR(gain P en grande vitesse) 2

L38 : ASRI(gain P en petite vitesse) 2

FO04 : Vitesse nominale Données moteur
FO5 : Tension nominale en vitesse de base Données moteur
P02 : Puissance nominale du moteur Données moteur
P03 : Courant nominal du moteur Données moteur
P06 : Courant moteur a vide 0A

P07 : Moteur (%R1) 5%

P08 : Moteur (%X) 10%

LO1 : Type de codeur 4 (codeur EnDat2.1)
LO2 : Résolution du codeur Données codeur

4. Appuyer sur le bouton REM/LOC de la Keypad pourspasd’'une commande a
distance a une commande locale.

5. Fermer manuellement les contacteurs de lignes. gemabn03 a 2 et appuyer sur
FUNC/DATA (vous devriez entendre le flux du courantravers I'enroulement du
moteur). Le résultat du réglage des poéles est étoekhs le code de fonction LO4.
Veillez a noter cette valeur. Si « ER 7 » apparagtiillez échanger les deux phases V
et W et recommencer I'étape N°5.

6. Exécutez I'étape précédente deux autres fois
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7. Veuillez ouvrir, si possible, le frein du moteurretourner I'axe du moteur a 90 degrés
au maximum.

8. Refaites encore une fois les étapes N°5 et N°6rddnltat semblable devrait étre
stocké en L04. Assurez-vous que |'écart entre t#€rdntes données L04 ne dépasse
pas les 20 degrés.

Le processus poletuning est terminé.

Test en mode de commande locale
Paramétrer une fréquence dans la console en ntilisgatouche « schift » et les fleches de
sens, appuyer sur la commande RUN et essayerrdddarner le moteur.

Test en mode de commande a distance

Appuyer sur la touche REM/LOC de la micro consaderppasser d’'une commande locale a
une commande a distance, paramétrer la vitesseeCaétivez la commande RUN (entrées
numeriques FWD et REV), ainsi que I'entrée numéiyd.

Le courant circulant a travers le moteur doit &renéme dans les deux sens ( a vérifier dans
le menu « 3 OPR MNTR »).

Coupez I'alimentation, attendez que le signal rosi@éeigne, restaurez le courant et vérifier
gu’un entrainement normal soit possible.
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7. MISE EN SERVICE RAPIDE (MOTEURS ASYNCHRONEYS)

Vous trouverez ci-dessous un exemple de mode @p@raen utilisantun moteur
asynchroneavec notre Variateur Fuji Frenic Lift et un codausortie a collecteur ouvert et
signal complémenté de 12 a 15VCC (la carte codewpdon_n’est pas requisesi un codeur
de 5VCC est utilisé, la carte OPC-LM1-IL est almguise.

Remarqgue : Ceci est juste un exemple et les valeurs gwiestiipourraient ne pas s'appliquer
a votre installation. Cette mise en service rapsteutile pour tester le moteur a vide.

Des que le Variateur est bien connecté a la saliedenentation et la tension d’entrée
correcte (elle dépend du type de Variateur que wilisez), veuillez I'allumer et entrez les
données suivantes dans le menu « 1 DATA SET ».

Deés que tous les codes de fonction ont été paramétravant de faire tourner le moteur,
procéder a l'autotuning en suivant les instructiales la page suivante. Ensuite, activez
'entrée numérique X1 pour sélectionner la vitemseegistrée dans le code de fonction C05 et
donnez la commande RUN (en activant les entréengues FWD et REV) pour entrainer
le moteur normalement. Assurez-vous que le Vanaeit en mode REM (bouton REM/LOC
de la micro console).

Ajuster PO1 avant FO3.

Codes de fonction Données Description

FO3 : Vitesse maximale 1500 tours/min Vitesse maximale du moteur

FO4 : Vitesse nominale 1500 tours/min Fréquence de synchronisme du moteur

FO5 : Tension nominale 380V Tension nominale du moteur

FO7 : Temps 1 2 , N a s

d’'accélération/décélération sec Temps d'accelération

F,Os : Tgmps 2 g 1,5 sec Temps de décélération

d’'accélération/décélération

F23 : Vitesse de démarrage 0,0 tours/min Vitesse de démarrage

F24 : Vitesse de démarrage (durée) |1 sec '(I;jeuTé);)de maintien de la vitesse de démarrage

F25 : Vitesse d’arrét 0,0 tours/min Vitesse d’'arrét

E20 : Fonction attribuée a Y1 12 Borne de sortie Y1 — contacteurs principaux

E24 : Fonction attribuée a Y5A/C 57 Borne de sortie Y5A/C — contacteurs de frein

CO05 : Référence multi- vitesses 750 tours/min Vitesse manuelle (milieu)

P01 : Pbles du moteur 4 pbles Nombre de pbles du moteur

P02 : Puissance nominale du moteur |4 kW Puissance moteur

P03 : Courant nominal du moteur 12 A Courant nominal du moteur

P06 : Courant moteur & vide 3A Cqurant d’excitation du moteur (Voir page
suivante)

P12 : Moteur (glissement nominal) 2 Hz Fréquence du glissement nominal (Voir page
suivanté)

L02 : Résolution du codeur 4096 Nombre d'impulsions codeur

L36 : ASRO(gain P en grande vitesse)| 2 Gain proportionnel P en grande vitesse

L38 : ASRO(gain P en petite vitesse) |2 Gain proportionnel P en petite vitesse

L86 : Temps d'attente de MC OFF 1 sec Délais d’'attente du contacteur principal (MC)

OASR : Auto Speed Regulator : Régulateur de vitasgematique
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8. PROCEDURE D’ AUTOTUNING MOTEUR (AM) EN 6 ETAPES

Deux modes d’autotuning existent : Mode 1 et ModEr utilisant I'autotuning Mode 1,
P07 (résistance primaire) et P08 (réactance de)fa@ront automatiquement calculées et le
résultat stocké. Si vous choisissez le Mode 2, &0P08, mais également P06 (courant
d’excitation) et P12 (glissement nominal) serontomatiguement calculés et le résultat
stocke.

Remargue : Si vous utilisez les deux modes d’autotuningntdeur ne tournera pas.

MODE D’ AUTOTUNING 1 (P04=1)
P07 et P08 calculés automatiquement

MODE D’ AUTOTUNING 2 (P04=2)
P06, P07, P08 et P12 calculés automatiquement

- Processus d’autotuning moteur

Remargue: Avant de procéder a l'autotuning, assurez-vous tp Variateur soit activé
(entrée numérique EN=ON). Veuillez vérifier dansrenu 4 « | /O CHECK » que X9=0ON.

1. Avant de mettre le Variateur en marche, vérifieil it bien connecté au moteur et
au codeur.

2. Allumer le Variateur.

3. Allez dans le menu «1/O CHECK » et a l'aide dExlies de sens recherchez sur
l'écran P1, Z1, P2, Z2. «0 p/s» devrait apparaitre sur la ligne de P2 indiquast
impulsions du codeur des que le rotor est actioBné- - - -p/s» apparait, vérifier les
cables de raccordement du codeur.

4. Vous devez ensuite paramétrer certains codes dédan

Veuillez paramétrer les codes de fonction commajir&lci-dessous

P01 a paramétrer toujours avant FO3.

P01, FO3 L36, L38, FO4, FO5, P02, PO3, P06, P12 et LO2

P01 : Nombre de pbles du moteur Données moteur

FO3 : Vitesse maximale Données moteur

L36 : ASRI(gain P en grande vitesse) 2

L38 : ASR(gain P en petite vitesse) 2

FO4 : Vitesse nominale moteur Données moteur

FO5 : Tension nominale moteur Données moteur

P02 : Puissance nominale du moteur Données moteur

P03 : Courant nominal du moteur Données moteur

P06 : Courant moteur a vide Calculé automatiquement si P04 = (
P07 : Moteur (%R1) Donnée auto réglée

P08 : Moteur (%X) Donnée auto réglée

P12 : Glissement nominal Calculé automatiquement si P04 =} (
LO2 : Résolution codeur Données codeur
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(D PO6 et P12 ne sont pas calculés si le Mode tatianing est utilisé (P04=1).
- Dans ce cas P06 doit étre a 25%-40% du courantrrabmoteur
- Dans ce cas P12 doit étre :

P12 = Fréquence nominale (Hz)Glissement nominal (tours/min) / Vitesse syncler@ours/min))

Glissement nominal = Vitesse synchrone (tours/miwjtesse nominale (tours /min)

5. Appuyer sur le bouton REM/LOC de la Keypad pourspasd’une commande a
distance a une commande locale.

6. Fermez manuellement le contacteur de sortie prahciphanger P04 selon le Mode
souhaité (1 ou 2) et appuyer sur FUNC/DATA (vousriz entendre le flux du
courant a travers I'enroulement du moteur). L'aégpage dure quelques secondes et
calcule P07 et P08, ainsi que P06 et P12 (seuleshBnmode 2 ait été sélectionné).

Le processus dautotuning est terminé.

Test en mode de commande locale

Paramétrer une fréquence dans la Keypad en utillaatouche « schift » et les fleches de
sens , appuyer sur la commande RUN et essayeirda@darner le moteur.

Test en mode de commande a distance

Appuyer sur la touche REM/LOC de la Keypad pourspagi’une commande locale a une
commande a distance, paramétrer la vitesse CO%xteea la commande RUN (entrées
numériques FWD et REV), ainsi que I'entrée numégrixd.
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9. COMPENSATION DE DESEQUILIBRE DE CHARGE (UNBL)
(COMMANDE VITESSE A ZERO)

Utilisez cette fonction pour maintenir une vitegseéro, dés que le frein moteur est relaché.
Le systeme est pourvu d’'une machine hautementsigemachine avec ou sans réducteur a
engrenage de haut rendement) : cela peut causerouement initial ou effet « rollback »
méme si la charge est équilibrée.

C’est la fonctionL65 qui définit I'activation ou la désactivation de dammande vitesse a
Zéro.

Remargue : Les codes de fonction suivants sont uniquemenhé@om titre d’exemple et les
valeurs proposées pourraient ne pas s’appliquetra gonfiguration.

Codes de fonctions pour la

: < Description Données
commande vitesse a z€&ro

. Active le calcule de la compensation du 1
L65 : Commande UNBL déséquilibre de charge

L66 : Temps d’activation | Détermination du temps de la boucle de vite8s® sec

UNBL a la vitesse zéro

L68 : Régulateur Gain P | Gain P utilisé pendant le temps de calcul 2,5
UNBL

L69 : Régulateur Temps | Temps | utilisé pendant le temps de calcul 0,0@3 se
| UNBL

- Processus de réglage de la vitesse zéro

1. L65: Commande UNBL (Activation/Désactivation) =1
Dés que la compensation de désequilibre de chas$Bl() est activée, nous pouvons
procéder au paramétrage de F24 = 2 secondes (tampaintien de la vitesse de démarrage)
pour bien différencier la commande de vitesse a dérla commande accélération jusqu’a la
vitesse nominale. Mais des que la vitesse zérbiestréglée, vous pouvez réduire la valeur
de F24 pour faire tourner le moteur plus tot.

2. L66: Temps d’activation de UNBL (détermination du temps de passage a la
vitesse z€éro)
= 0,8 secondes
La commande de la vitesse zéro sera activée pefaléminps L66. Une fois le temps de la
boucle de vitesse déterminé, L68 (gain P a la setero) et L69 (temps | a la vitesse zéro)
sont désactives et ce sont L38 (gain P en petiésse) et L39 (temps | en petite vitesse) qui
deviennent effectifs.

3. L68: Régulateur Gain P a la vitesse zéro 25
L68 détermine le gain proportionnel P du régulataua vitesse zéro utilisé uniqguement
pendant le temps d’activation (L66).

4. L69 : Régulateur Temps | a la vitesse zéro 6,003 sec.

L69 détermine le gain de lintégrateur | du régelata la vitesse zéro utilisé uniquement
pendant le temps d’activation (L66).
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¢ Des que la commande de vitesse a zéro est cameateéglée, la valeur de F24 pourrait
étre réduite pour faire démarrer le moteur plus tot

Exemple 1

FWD ou REV —2FF | ON

X1 ON | oN
(grande vitesse)

Petite vitesse

Vi : e
F23=0 t/min itesse zéro

F24

I EEE—
Gain P —
L68 - L66
Temps | J_
L69
Exemple 2
FWD ou REV OFF ON
X1 OFF ON

(grande vitesse)
Petite vitesse

E— Vitesse zéro | __ """

F24

]
Gain P
L68 66
Temps |
L69

Remargue:
Le code de fonction F24 (temps de maintien detkzsse de démarrage) a toujours la priorité

sur L66 (temps d’activation de la vitesse zéro).

Exemple 1:

F23 =0 t/min - - - Vitesse de démarrage

F24 =1 sec. - - - Temps de maintien de la vitdeséémarrage

L66 = 1,5 sec. - - - La consigne de vitesse a géra activée pendant ce temps la.

Méme si le temps d’activation dure 1,5 secondegitésse zéro n'est effective que pendant 1
seconde, car F24 =1 sec .

Exemple 2:

F23 =0 t/min - - - Vitesse de démarrage

F24 =1 sec. - - - Temps de maintien de la vitdeséémarrage

L66 = 0,5 sec. - - - La consigne de vitesse a géra activée pendant ce temps la

Dans ce cas de figure la vitesse zéro n’est efiecfue pendant 0,5 secondes.
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Attention :

Afin de s’assurer que le passage a la vitessermgnit pas interrompu, veillez a ce que le
temps de F24 soit toujours supérieur a celui de Baton I'effet « rollback » risque de ne pas
étre complétement corrigé.

¢ Dés que L66 (temps de passage a la vitesse zrt@rminé, L68 (gain P a la vitesse zéro)
et L69 (temps | a la vitesse zéro) sont désacta@ss que L38 (gain P en petite vitesse) et
L39 (temps | en petite vitesse) entrent en vigueur.
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10. GAINS PI DES BOUCLES DE VITESSE

Le Variateur FRENIC-Lift possede deux gains propoels P et deux temps | qui peuvent
étre modifiés pour améliorer le temps de réponsgitesse et par conséquent le confort a

I'intérieur de la cabine.

Remargue : Les codes de fonction suivants sont uniquemenihés a titre d’exemple et les
valeurs proposées pourraient ne pas s’appliquetra gonfiguration.

Code de fonction du gain PRI Description Données
L36 Gain P en grande vitesse 2,0
L37 Temps | en grande vitesse 0,100 sec
L38 Gain P en petite vitesse 2,5
L39 Temps | en petite vitesse 0,050 sec
L40 Vitesse de commutation 1 200 t/mir]
L41 Vitesse de commutation 2 300 t/mirt]

[0Si la vitesse nominale du moteur est de 1500 t/min

Schéma des gains P et temps |

Le schéma ci dessous vous indique les gains etstempigueur en fonction de la vitesse du

moteur :

FWD ou REV OFF oL
SS1 OFF ON Grande
Vitesse Petite vitesse
Zzéro vitesse
L41
L66 L40
Vitesse i »
Changement
ASR P L38 L68 L38 \< Ilrll_zaslre
ASR | L39 L39 —
L69 L37
| | |
i 4 2 <4 5
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Etapes Description Gain P en vigueuy Temps | enelig
1 Avant de mettre le variateur en marche L38 L39
2 Variateur en marche. Pendant le temps de calcyl de L68 L69
la consigne vitesse a zéro (L66)
3 Variateur en marche. De la fin du temps L66 a la L38 L39
vitesse L40
4 Variateur en marche. Entre les vitesses L40 et U4Thangement linéaire Changement linéaire
5 Variateur en marche. Apreés la vitesse L41 L36 L37

- Processus de réglage des gains PI

» Choisissez une vitesse de maintenance en desstasitisse L40 .

> Faites marcher 'ascenseur, évaluer la réponsecaraigne de vitesse et le
confort dans la cabine .

» Augmenter L38 (gain P en petite vitesse) pour amglila réponse de la
vitesse. Par contre, si vous ressentez des vihgtttans la cabine, vous
devriez réduire la valeur de ce code de fonction.

> En regle générale, il n'est pas nécessaire de reodiB9 (temps | en petite
vitesse). Néanmoins si le réglage de L38 ne s’apa® suffisant, essayez
d’améliorer la réponse de la vitesse en augmenotaeh réduisant L39.

» Choisissez une vitesse de maintenance supéridangtasse L41.

> Et procéder aux mémes réglages, mais cette f@sed les codes L36 et L37
(gain P et temps | en grande vitesse).

ASR (Régulateur automatique de vitesse)

Constante P et constante |

A

L38: constante P
L39: constante |
a petite vitesse L36: constante P
L37: constante |
a grande vitesse

Vitesse commandée
-

L40: vitesse 1 L41: vitesse 2

pY

¢ Veillez a modifier la vitesse de commutation pas todes L40 et L41 pour définir la
vitesse que le variateur devra changer pour pabksergain P et Temps | en petite vitesse a
un gain P et temps | a grande vitesse et invenseme
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- Code de fonction L42 : Régulateur de gain « feed+#f@ard » (temps)

Une commande « feed-forward » est incorporée ainiéar qui rajoute une certaine valeur
de couple déterminée par (le référence de vitésakef- la vitesse détectée). Ce gain va, par
exemple, influé sur les changements de vitesse.

Vitesse

Vitesse de référence Vitesse de référence
4 A ~~
,1.\ Vitesse détectée
Vitesse détectée
. .
L Lt
Temps Temps
Sortie couple Sortie couple
A A [
Commande couple
N Commande couple
L / |
Temps Temps
Commande feedforward désactivée Commande feedforward activée
(commande feedback Pl activée) (commande feedback Pl activée)
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11. SIGNAL DE COMMANDE DES FREINS (BRKS)

Deux modes de freinage peuvent étre sélectionrrde pade de fonction L80.

Paramétrez un des codes de fonction de sortie myuesrE20 a E24 ou E27 a « 57 » pour
attribuer un signal de commande de frein a unebdeses correspondantes (Y1 a Y5A/C ou
30A/B).

Code Fonction L80 Position On Position OFF Pause

Le signal de freinage est sur Orj
quand la commande RUN

est sur ON
1 Et
la sortie du variateur est sur ON Le sgr';iazl de f\rellnatge es
pendantle temps L82 | a3'c'cnrc 183 dabutt
Le signal de freinage est sur Orn uand la vFi)tesse d’arrgt‘
guand la commande RUN g est détectée) En dehors des
est sur ON conditions
o indiquées sue la
Et u gauche
L td e t La sortie du variateur
5 e courant de sortie= couran est coupée

moteur a vide (P06} L81 (%)

Et

La sortie du variateur est sur ON
pendant le temps L82

Seuil du frein (L81)
L81 multiplié par P06 indique le courant de sogtiand L80 = 2.

Temporisation ON (L82)
Le temps L82 détermine le délais entre le momeneaignal de commande de frein est sur
ON et le moment ou la consigne du signal de frdihegdt réellement donnée.

Temporisation OFF (L83)

Le temps L83 détermine le délais entre le momerieaignal de commande de frein est sur
OFF et le moment ou la consigne du signal de fo#k est réellement donnée.
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Quand L80 =1

Vitesse de sortie

Grande ViteSSe [ i,

Vitesse d'approche |-

Vitesse d'arrét

_(durée) F25: vitesse d'a

4

rrét
Temps

/

Vitesse zéro

Consigne Run

IConsi Run

Montée (FWD) —

Consigne Run  Consigne Run

g
vitesse zéro grande vitesse vitesse d'approche vitessezéro : coupée |vitesse zéro

T
Sortie  Consigne Run

Descente (REV)

Selection vitesse 1 —
(SS1)

Selection vitesse 2 —
(882)

Selection vitesse 4 ——
(SS4)

Vérification déclenchement
L84: Commande frein
(temporisation vérification frein)

[ )

Vérification commande
frein (BRKE) ]

ON
L82: Commande frein (temporisation ON)
=

Commande frein
(BRKE)

Frein . Release

Vérification charge
L84: Commande frein
(temporisation vérification frein)

L83: Commande éin (femborisation OFF)

L84: Commande frein
(temporisati

on vérification frein)

— —

LB2: Cbmman e frein (temporisation ON)

Quand L80 =2

Vitesse de sortie

Descente (REV)

montée (Fwp) I I

Vitesse 7
Vitesse d'arrét
2 (durée) : —
Vitesse 3 i F25: Vitesse d'arrét
/ L v
Vitesse 0 — - -
Consigne Run Consigne Run Consigne Run  Consigne Run Sortie  Consigne Run
vitesse zéro grande vitesse vitesse d'approche vitesse zéro coupée vitesse zéro
Courant moteur !
Courant hors charge £ W A—
9 — A R —

T

Selection vitesse 1

(S81)

Selection vitesse 2

(S52)

Selection vitesse 4 ——

(SS4) Vérification déclenchement
L84: Commande frein

=

emporisation vérification frein)
e

Vérification commande
frein (BRKE)

L82: C'Fommande frein (temporisation ON)

Commande frein
(BRKE)

Frein

Vérification charge
L84: Commande frein
(ternporisation_vériﬁcation frein)

Veérification charge
L84: Commande frein
(temporisation vérification frein)

L83: Commande fre!n (femporisation OFF

)

Charge
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12. SIGNAL DE COMMANDE MC (SW52-2)

Paramétrez un des codes de fonction de sortie myune€rE20 a E24 ou E27 a « 12 » pour
attribuer un signal de commande MC a une des barogespondantes (Y1 a Y5A/C ou
30A/B).

- Délais de démarrage (L85)

Le temps L85 détermine le délais entre le momenaaonsigne du signal MC (SW52-2)
est sur ON et le moment ou le variateur commerfoeiir du courant (le variateur contréle
le moteur).

- Délais MC sur OFF (L86)
Le temps L86 détermine le temps délais entre le emrou le variateur arréte de fournir

du courant (le variateur ne contrble plus le mdtatrle moment ou la consigne OFF du
signal MC (SW52-2) est activee.

Vitesse commandée

H67: Vitesse d'arrét
(temps de maintien)

-

F25: Vitesse d'arrét

Temps

Commanse oy I
mcC { il

Le variateur alimente
et controle le moteur

=
L85: Commande MC L86: Commande MC
(temporisation démarrage) (temporisation OFF)
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13. LISTE DES VITESSES MULTIPLES
(selon les réglages usine)

Exemple:
Quand le code de fonction EOL est a O - - - 'entreamérique X1 sera comme SS1
Quand le code de fonction EO2 est a 1 - - - 'entrémérique X2 sera comme SS2
Quand le code de fonction EO3 est a 2 - - - 'entreamérique X3 sera comme SS4
- . Code de Combinaisons
X3 -SS4| X2-SS2| X1-SSi Description Vitesse fonction binaires L11 & L18
OFF OFF OFF Vitesse zéro 0 Cco4 L11:000
OFF OFF ON Vitesse manuelle 1 co5 L12: 001
(moyenne)
OFF ON OFF Vitesse de 5 Co6 L13:010
maintenance
OFF ON ON Vitesse d’approche 3 Co7 L14:011
ON OFF OFF Vitesse r_nanuelle 4 cos L15:100
(petite)
ON OFF ON Petite vitesse 5 C09 L16:101
ON ON OFF Vitesse moyenne 6 C10 L17:110
ON ON ON Grande vitesse 7 C11 L18:111

14. LISTE DES TEMPS D’ ACCELERATION / RALENTISSEMENT

Le tableau ci-dessous indique les temps d’accéé@rat de ralentissement utilisés. Ces
temps sont déterminés par les codes de fonctionfi®, et E10 a E17.

Vitesse Vitesse

Apies Vitesse Vitesse de Vitesse Petite Vitesse Grande
manuelle manuelle

changement A z . , . .
Arrét zéro maintenance| d’approche vitesse moyenne | vitesse

Avant le (moyenne) (petite)
changement co4 C05 Gl = cos Co09 C10 ci11

A -IFO8 FO7 FO7 FO7 FO7 FO7 FO7 FO7 FO7

Vitesse zérq

coa E16 FO7/FO8 E10 FO7 FO7/FO§ FO7 FO7 E10 E12

Vitesse
manuelle
(moyenne)
C05

E16 Ell FO7/FO8 FO7/F08 El1l FO7/FO8 | FO7/FO8 FO7/FO8 | FO7/FO8

Vitesse de
maintenance E16 FO8 FO7/F08 FO7/FO8 | FO7/F08 FO7/F08 | FO7/F08 FO7/F08 FO7/F08
C06

Vitesse
d’approche E15 El4 FO7/F08 FO7/FO8 | FO7/F08 FO7/FO8 | FO7/F08 FO7/F08 FO7/F08
Cco7

Vitesse
manuelle
(petite)
C08

E16 FO8 FO7/F08 FO7/FO8 FO8 FO7/FO8 | FO7/F08 FO7/F08 FO7/F08

Petite
vitesse E16 F08 FO7/F08 FO7/F08 F08 FO7/F08 | FO7/F08 FO7/F08 FO7/F08
C09

Vitesse
moyenne E16 E1l FO7/F08 FO7/F08 E1l FO7/F08 El1 FO7/FO8 | FO7/F08
C10

Grande
vitesse E16 E13 FO7/F08 FO7/F08 E13 FO7/F08 E13 FO7/FO8 | FO7/F08
Cl1
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15. LISTE DE LA COURBE EN S

Le tableau ci-dessous indique les codes de fonciema courbe en S utilisés pendant
I'accélération et le ralentissement. Ces caradiguiss en S sont déterminées par les codes de
fonction L19 & L28.

Vitesse
manuelle

Vitesse

Aprés le ) . . . .
Vitesse manuelle Vitesse de | Vitesse Petite Vitesse Grande

changement . X : , . ;
9 Arrét zéro maintenancq d’approche| vitesse moyenne | vitesse

Avant le (moyenne) (petite)
changement Co4 Co5 C06 co7 cos C09 C10 Ci11

Arrét /- /- - /- /- /- /- /- /-

Vitesse zérq

co4 -/ -/ L19/L22 -/ -/- L19/L20 L19/L20 L19/L22 L19/L24

Vitesse
manuelle
(moyenne)
C05

-/- L23/L28 -/- -/- L23/L26 -/ -/- -/ -/

Vitesse de
maintenance -/~ —/- -/- -/- -/- —/- -/- —/- —/-
C06

Vitesse
d’approche L27 L28 —/- -/- -/- -/- -/ -/~ -/~
Cco7

Vitesse
manuelle
(petite)
C08

-/ L21/L28 -/ -/ L21/L26 -/ -/ -/~ -I-

Petite
vitesse —/- L21/L28 —/- -/- L21/L26 —/- -/- —/- —/-
C09

Vitesse
moyenne —/- L23/L28 —/- -/- L23/L26 —/- L23/L26 —/- —/-
C10

Grande
vitesse -/- L25/L.28 -/- -/- L25/L.26 /- L25/L.26 /- —/-
Ci11
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16.

1. Maintien de

EXEMPLES D’APPLICATION
la commande RUN: ci-dessous vous trouverez un

d’application avec une commande RUN maintenuel&lang.

exemple

Grande
vitesse

Vitesse
d‘approche

Vitesse zéro

(FWD)

(581)
(sS2)

(SS4)

Vitesse

L24: Réglage 6
(Courbe-S)

L25: Réglage 7

(Courbe-S)

E12: Temps §
Accélération/ralentissement

E13: Temps 6
Accélération/ralentissement

L26: Réglage 8

L19: Réglage 1
(Courbe-S)

(Courbe-S)

L28: Réglage 10
. (Courbe-8)

L28: Réglage 10
- (Courbe-S)

E14: Temps 7 Accélération/ralentissement _/

Temps

Consigne Run
vitesse zéro

Consigne Run
grande vitesse

Consigne Run
vitesse d'approche

Consigne Run
vitesse zéro

- liste des vitesses multiples selon le réglage usine

X3-5s4  x2-ss2 X1-S$1 Description fCOde. de | bonnées binaires
onction
OFF OFF OFF Vitesse 0 (C04) (Vitesse zéro) L11 000
OFF OFF ON Vitesse 1 (CO5) (Vitesse manuelle 1(moyennpe)) 2 L1 001
OFF ON OFF Vitesse 2 (C06) (Vitesse de maintenance L13 010
OFF ON ON Vitesse 3 (C07) (Vitesse d’approche) L14 011
ON OFF OFF Vitesse 4 (C08) (Vitesse manuelle (pptit L15 100
ON OFF ON Vitesse 5 (C09) (Petite vitesse) L16 101
ON ON OFF Vitesse 6 (C10) (Vitesse moyenne) L17 110
ON ON ON Vitesse 7 (C11) (Grande vitesse) L18 111

- liste des vitesses multiples aprés modificatioha valeur du code de fonction L11 a

été changée pour la valeur du code de fonction Al@&ésent, la vitesse 0 sera active
guand X1 — SS1 sera active.

X3-SS4  Xx2-SS2|  X1-S$1 Description fcof’féﬁ Odne Données binaires

OFF OFF OFF Vitesse 0 (C04) (Vitesse zéro) L11 001
OFF OFF ON Vitesse 1 (C05) (Vitesse manuelle 1(moyenne)) 2 L1 000

OFF ON OFF Vitesse 2 (C06) (Vitesse de maintenance L13 010

OFF ON ON Vitesse 3 (C07) (Vitesse d’approche) L14 011
ON OFF OFF Vitesse 4 (C08) (Vitesse manuelle (pptit L15 100

ON OFF ON Vitesse 5 (C09) (Petite vitesse) L16 101
ON ON OFF Vitesse 6 (C10) (Vitesse moyenne) L17 110
ON ON ON Vitesse 7 (C11) (Grande vitesse) L18 111

Attention : Veillez & ne pas rentrer les mémes données darties de fonction L11 a

L18, sinon vous aurez une erreur « Err6 » quand domnerez la consigne de marche RUN.
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2. Commande RUN enlevée ci-dessous vous trouverez un exemple d’apptioagivec
une commande RUN enlevée quand lindicateur deamivest rencontré lors de la
vitesse d’approche.

Vitesse
L24: Réglage 6 i
Grande |  (Courbe-S) L ¢ L25:Réglage 7
vitesse Tl ‘\ (Courbe-S)
. E13: Temps 6
/" E13: Temps 5 Accélérationf/ralentissement
~ Accélération/ralentissement *
d \\ L27: Réglage 9
Vitesse : Vi -, (Courbe-5)
d'approche —7  L19: Réglage 1 [26: Réglage 8 . 7, ... L27:Réglage 9
Vitesse d'arrét 7 (Courbe-S) (Courbe-S) ™ ~f<_ % (Courbe-S)
Vitesse zéro 3 I
/ Temps
E15: Temps 8 Accélération/ralentissement — / H67: Vitesse d'arrét
(vitesse zéro

(FWD) : tempjs de maintien)
(551) |

(552)

(SS4)

i ‘-< >
Consigne Run Coupure
vitesse zéro sortie

Consigne Run
vitesse
d'approche

Consigne Run
grande vitesse

Consigne Run
vitesse zéro

Dans ce cas de figure, la commande RUN est enletvisecode de fonction H67 (temps
de maintien a vitesse zéro) doit étre utilisé pmaintenir le moteur en état de contréle a
vitesse zéro.
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17.

CODES DE FONCTION

Codes F : Fonctions de base

Change
ment | Réglage| Réglage
o ) ) Pas | | bendant| IM | PMsM | Comma
Code| Désignation Plage de réglage des données mini | Unité le par par nde
mal fonction | défaut | défaut | CCUPIe
nement
FOO | Protection | 0000h : Parameétres modifiables (les valeurs descdde - - Qui 0000h 0000h Oui
des données | fonction peuvent étre maodifiées).
0001h : Parametres bloqués (les valeurs des cosles d
fonction ne peuvent pas étre modifiées)
Ce réglage est valide si H99 = 0000h
(Entrée d’'un | 0001h a FFFFh
mot de passe)) Ce réglage est valide si HE9000h
Les données de H99 sont votre mot de passe
FO1 | Consigne de| 0 : consigne vitesse graduel&S1, SS2, Sp4 - - Non 0 0 Non
vitesse 1 : consigne vitesse analogique (non réversible)
2 : consigne vitesse analogique (réversible)
FO3 | Vitesse 5 Varia | Tours -
maximale 300.0 a 36001 ble | /min Non 1500 60.00 Oui
FO4 | Vitesse 5 Varia .
nominale 300.0 a 36001 ble B Non 1500 60.0 Oui
FOS | Tension | by 160 4500 v 1| v | Non 380 380 oui
nominale
FO7 | Temps 1 De 0.00 2 99.9
d’Accélératio | Le temps d'Accélération/Ralentissement est ignoré § Varia .
n/Ralentisse | 0.00 ble sec Oui 1.80 1.80 Non
ment
FO8 | Temps 2
d'Accélératio vVana| gec | oui 180 | 1.80| Non
n/Ralentisse ble
ment
F10 | Relais
électronique
de surcharge
thermique
(Sélection 1. Pour moteurs standards avec ventilateur de - - Oui 2 2 Oui
des refroidissement incorporé
caractéristiqu| 2. Pour moteurs avec ventilateur séparé
es moteur)
F11 (Seuil de i o
détection de | 0.0 (Désactive) Varia Se Se
surcharge) | 1a200% du courant nominal du variateur (surcharge ble A Oui référer a| référera| Oui
permanente autorisée) 'annexe | 'annexe
F12 | (Inertie 0.5a75.0 01 | min | oOui 5.0 5.0 Oui
thermique) (22kW | (22kwW
ou ou
moins) | moins)
10.0 10.0
(30kW | (30kw
ou plus) | ou plus)
F23 | Vitesse de R Varia
démarrage De 0.00 & 150.01L ble B Non 0.00 0.00 Non
F24 | (Temps de 5 N
maintien) De &4 0.00 a 10.00 0.01 sec Non 0.50 0.50 Non
F25 | Vitesse N Varia
d'arrét De 0.00 a 150 .01 ble B Non 3.00 0.20 Non
F26 | Bruit moteur
g:ereq”ence De54a16 1 | kHz | Non 15 15 oui
découpage)
F30 | Réservé4 - - - oui 0 0 -
F42 | Mode de 0 : contrble vectoriel avec codeur pour moteurs - - Non 0 1 Oui
commande | asynchrones

1 : contr6le vectoriel avec codeur pour moteurs

synchrones
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F44

Limitation de
courant
(Seuil)

100 a 200 (Pourcentage par rapport au courant rab

de variateur)
999: Le courant maximal
s’applique automatiquement.

de chaque varial

minl

eur

%

Oui

999

999

Non

[l La plage de réglage des données est variable .
[P L'unité change par rapport au réglage de C21.
[B Réservé pour certains fabricants. N'accédez jpascade de fonction. Référez-vous a 'annexe dpsasodes L.
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Codes E : Fonctions étendues

Change
Pas ment | Réglage| Réglage Comma
Code Désignation Plage de réglage des données mini | Unité perlgjant I:;/elw P';A;M nde
L fonction | défaut | défaut CERRE
nement
EO1 Commande En sélectionnant les données des codes-de |- Non 0 0 -
affectée a: fonctions  vous  attribuez la  fonctign
[X1] correspondante aux bornes [X1] a [X8], comme
E02 | x2] listé ci-dessous. Pour affecter une entrée a legidu - Non 1 1 -
E03  |[x3] négative & une borne, ajoutez 1000 au code de |- Non 2 2 -
E04 | [x4] fonction comme indiqué ci-dessous. - - Non 8 8 -
EO5 [X5] - - Non 60 60 -
E06 [X6] - - Non 61 61 -
E07 | [x7] - - Non 62 62 -
E08 [X8] - - Non 63 63 -
0 (1000) : Sélection de vitesse graduelle 1 SS1 Non
1 (1001) : Sélection de vitesse graduelle 2 SS2 Non
2 (1002) : Sélection de vitesse graduelle 4 SS4 Non
7 (1007) : Verrouillage d’impulsions activé BX Oui
8 (1008) : Réinitialisation d’alarme RST Oui
9 (1009) : Chaine de défaut externe THR Oui
10 (1010) : Mode pas a pas activé JOG Non
24 (1024) : Mode d'interface activé LE Oui
(RS485 ou CAN)
25 (1025) : DI universel U-DI Oui
27 (1027): Contr6le vectoriel du Codeur ... PG/Hz Non
activé
60 (1060): Sollicitation du couple 1sélectionnéelB1 Oui
61 (1061): Sollicitation du couple 2 sélectionnéel B2 Oui
62 (1062): Maintien sollicitation du couple H-TB Oui
63 (1063): Fonctionnement sur accumulateuBATRY Oui
activé
64 (1064): Démarrage fonctionnement CRPLS Non
« creepless »
65 (1065): Commande vérification frein BRKE Non
66 (1066): Ralentissement forcé DRS Oui
67 (1067): Démarrage compensation UNBL Oui
déséquilibre de charge
69 Démarrage réglage des poles PPT Oui
magnétiques
Remarque : Ave@HR etDRSles données (1009) et (1066) sont pour une logiguemale et « 9 » ef
« 66 » sont respectivement pour une logique négativ
E10 Temps De0.00 & 99.9 Varia
d’Accélération/ | Le temps d’Accélération / Ralentissement est ble Sec Non 1.80 1.80 Non
Ralentissement 3ignoré a 0.00
E11 Temps Varia
d’Accélération/ ble Sec Non 1.80 1.80 Non
Ralentissement 4
E12 Temps Varia
d’Accélération/ ble Sec Non 1.80 1.80 Non
Ralentissement %
E13 Temps Varia
d’Accélération/ ble Sec Non 1.80 1.80 Non
Ralentissement 6
El14 Temps Varia
d’Accélération/ ble Sec Non 1.80 1.80 Non
Ralentissement 7
E15 Temps Varia
d’Accélération/ ble Sec Non 1.80 1.80 Non
Ralentissement 8
E16 Temps Varia
d’Accélération/ ble Sec Non 1.80 1.80 Non
Ralentissement 9
E17 Temps
d’Accélération/ Varia
Ralentissement ble Sec Non 1.80 1.80 Non
10
E18 Commande Run - - Non 2 2 -
/Vitesse 0: Aucune Oui
graduelles 1: FWD, REV Oui
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assignée a : 2:SS1, SS2, S Non
3.FWD, REV /SS], SS2, S$4 Oui
E19 Temporisation | De 0.000 & 0.100 0.000  se¢ Nor 0.005 0.005 Qui
E20 Affectation de | Les fonctions listées ci-dessus peuvent gtre
signal a : affectées aux bornes [Y1] a [Y4], [Y5A/C] et
(signal [30A/BIC] . Pour affecter une entrée a logique - Non 12 12 -
transistor) négative a une borne ajoutez 1000 au code¢ de
[Y1]| fonction.
E21 [Y2] - Non 78 78 -
E22 [Y3] - Non 2 2 -
E23 [Y4] - Non 57 57 -
E24 Signal relais de
contact - Non 57 57 -
[Y5A/C]
E27 [30A/B/C] - Non 99 99 -
0 (1000) Variateur en fonctionnement RUN oul
1 (1001) Arrivée vitesse FAR NON
2 (1002) Vitesse détectée FDT oul
3 (1003) Manque de tension détectée LU
A ’ oul
(arrét du variateur)
10 (1010) Variateur prét a fonctionner RDY oul
12 (1012) Commande contacteur MC SW52-2 oul
25 (1025) Ventilateur en marche FAN oul
26 (1026) Réinitialisation automatique TRY oul
27 (1027) DO Universel U-DO oul
28 (1028) Avertissement anticipé de surchauffe ~ OH oul
30 (1030) Alarme de durée de vie LIFE oul
35 (1035) Sortie variateur en fonctionnement  RUN2 oul
37 (1037) Courant détecté ID Oul
38 (1038) Courant détecté 2 ID2 oul
55 (1055) Commande RUN activée AX2 oul
56 (1056) Surchauffe moteur détecté (PTC) THM oul
57 (1057) Commande frein BRKS NON
70 (1070) Présence vitesse DNZS oul
71 (1071) Accord vitesse DSAG NON
72 (1072) Arrivée vitesse 3 FAR3 NON
73 (1073) Pendant I'accélération DACC NON
74 (1074) Pendant le ralentissement DDEC NON
75 (1075) Pendant la vitesse zéro DZR NON
76 (1076) Codeur anormal PG-ABN NON
78 (1078) Commande portes DOPEN NON
99 (1099) Sortie erreur (pour toute erreur) ALM oul
101 (1101) Défaut circuit EN détecté DECF Oul
102 (1102) Borne EN off ENOFF oul
104 (1104) Baisse de tension détectée LVD Oul
105 (1105) Cycle angle électrique EAC oul
106 (1106) Réservé pour certains fabricants  DTBW oul
107 (1107) Pendant le réglage des poles DTUNE oul
magnétiques
109 (1109) Sens de fonctionnement RRD
p NON
recommandé
E 30 A”""?ﬁy‘gzgfgg <} De 0.00 a 36001 V;za Y 15.00 | 060 | NON
E31 Détection vitesse
(FDT) Varia
(Niveau dd De 0.00 & 36001 ble Y 1500 | 60.00 | OUI
détection)
E32 (hystérésis) De 0.00 & 900ML VSIrelza v 15.00 0.60 oul
E34 Détection
courant 1 Varia Se Se
(seuil 1) 0.00 (désactivé) ble Y référer a| référera| OUI
Valeur courant de 1 & 200% du courant nominal du 'annexe | 'annexe
variateur
E35 (Temps) De 0.01 a 600.00 0.01 s Y 10.0 10.00 oul
E37 Detection ) o ' Se Se
courant 2 0.00 (désactive) Varia v retérer al reférer al oul
(seuil 2) Valeur courant de 1 a 200% du courant nominal dble I ,
) annexe| 'annexe
variateur
E43 Affichage LED - Ooul 0 0 -
(sélection)| 0 : Surveillance de vitesse (sélection par E48) oul
3 : Courant de sortie oul
4 : Tension de sortie oul
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8 : Couple calculé

oul

9 : Courant absorbé oul
18 : Référence du couple Oul
19 : Réglage de la balance de sollicitation du o(gifset) (BTBB) oul
20 : Réglage du gain de sollicitation de coupleBB&) oul
=9 Egrslelllance 0: étgt de marche, sens de rotation et guide de
fonctionnement
(mode 1: hi a batons des vitesses de référenge, - ) oul 0 0 oul
d’affichage) - graphique a batons I
courant de sortie et référence de couple
E46 (sélection de la | 0 : Chinois
langue) 1: Anglais - - Oul 1 1 Qul
2 : Japonais
E47 | (Contraste) De O(faible) a 10 (élevé) 1 - ould 5 5 oul
E48 Affichage LED - - Oul 0 0 -
(surveillance de | 0 : Vitesse de référence (finale) NON
vitesse) 2 : Vitesse de référence (pré rampe) oul
3 : Vitesse moteur oul
5 : Vitesse ascenseur oul
E61 Définition du En sélectionnant les données des codes de forction
signal d’entrée | vous affectez la fonction correspondante Aux_ ) NON 0 0 )
analogique pour [:bornes [12], [C1] et [V2] comme listé ci-dessous.
[12]
E62 [C1] - - NON 0 0 -
E63 [v2] - - NON 0 0 -
0: Aucune Oul
1: Consigne de vitesse (fonctionnement non réeraiec polarité) NON
2 : Consigne de vitesse (opération réversible potarité) NON
(rien pour [C1])
3 : Commande courant de couple oul
4 : Commande sollicitation de couple Oul
E98 Affectation de | En sélectionnant les données des codes de forjction
commande pour|:vous affectez la fonction correspondante aux
bornes [FWD] et [REV] comme listé ci-dessoys.
Pour affecter une entrée a logique négative & une
borne ajoutez 1000 au code de fonction.
[FWD] - - NON 98 98 -
E99 [REV] - - NON 99 99 -
0 (1000) : Sélection de vitesse graduelle 1 SS1 NON
1 (1001) : Sélection de vitesse graduelle 2 SS2 NON
2 (1002) : Sélection de vitesse graduelle 3 SS4 NON
7 (1007) : Verrouillage d’impulsions activé BX oul
8 (1008) : Réinitialisation d’alarme RST oul
9 (1009) : Chaine de défaut externe THR oul
10 (1010) : Mode pas a pas activé JOG NON
24 (1024) : Mode d'interface activé (RS485 ou CANE oul
25 (1025) : Dl universel U-DI oul
27 (1027) : Contrdle vectoriel du codeur PG/Hz
A NON
activé
60 (1060) : Sollicitation du couple 1 sélectionnée TB1 oul
61 (1061) : Sollicitation du couple 2 sélectionnée TB2 Oul
62 (1062) : Maintien de la sollicitation du couple H-TB oul
63 _(1063) : Fonctionnement sur accumulateurBATRY oul
activé
64 (1064) : Démarrage fonctionnement CRPLS NON
« creepless »
65 (1065) : Commande vérification frein BRKE NON
66 (1066) : Ralentissement forcé DRS oul
67 (1067) : Démarrage compensation UNBL oul
déséquilibre de charge
69 : Démarrage réglage des poles PPT oul
magnétiques
98 : Marche avant (montée) FWD oul
99 : Marche arriere (descente) REV oul

Remarque : Les données (1009) et (1066) de THR et DRS sespectivement pour une logiq

normale et « 9 » et « 66 » pour une logique négativ

ue

[l La plage de réglage des données est variable .
[B L'unité change par rapport au réglage de C21éfRefvous a I'annexe apres les codes L.
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Codes C : Fonctions de commande de fréguence

Ul

Ul

Change
ment | Réglage| Réglage
Comma
Code Désignation Plage de réglage des données 75 Unité BEMEEN! M AL nde
minimal le par par couple
fonction | défaut | défaut p
nement
Co3 | (Vitesse) De 0.00 a 36001 Variable| [B Oul 50.0 2.00 NON
C04 | Vitesse graduellg
Vitesse zéro De 0.00 & 36001 Variable | [B oul 00.0 0.00 NON
C05 | Vitesse manuelle oul 00.0 00.0 NON
(moyenne)
CO6 | Vitesse de oul 500.00 20.00 NON
maintenance
CO7 | Vitesse oul 75.00 3.00 NON
d’approche
cog | Vitesse manuellg oul 0.00 0.00 | NON
(petite)
cog | Petite vitesse oul 0.00 | 000 | NON
c10 | Vitesse moyenng oul 0.00 0.00 | NON
c11 | Grande vitesse OUl | 1500 | 60.00 | NON
€2 Vitesse pas a pasDe 0.00 a 3600L Variable| [B oul 150.00 30.00 NON
Unité de 0:t/min
C21 | commande de |1:m/min - - Oul 0 0 oul
vitesse 2:Hz
Réglage de
I'entrée
C31 | analogique pour
la borne [12]

(offset) De-100.0 a +100.0 0.1 % oual 0.0 0.0 oul

C32 (gain .
De 0.00 a 200.00 0.01 %| ould 100.00 100.00 QOuUI

c33 (constante de

temps de De 0.000 & 5.000 0.001 se ou 0.05 0.0%0 (0]

filtrage)

Réglage de

I'entrée
C36 | analogique pour

la borne [C1]

(offset) De-100.0 a +100.0 0.1 % oul 0.0 0.0 Oul
Cer (gain De 0.00 & 200.00 0.01 %| ould 100.00 100.00 QOuUI
C38 | (constante de R R L

temps de De 0.000 a 5.000 0.001 se Oou 0.05 0.0%0 O
filtrage)
Réglage de
C41 |l'entrée
analogique pour
la borne [V2]

(offset) De-100.0 & +100.0 0.1 % oual 0.0 0.0 oul
ez (gain De 0.00 & 200.00 0.01 %| ould 100.00 100.00 QOuUI
ca3 (constante de

temps de De 0.000 a 5.000 0.001 se ou 0.05 0.050 o
filtrage)

Ul

[l La plage de réglage des données est variable .
[B L'unité change par rapport au réglage de C21.
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Codes P : Parameétres moteur

Change
ment . . S
» _ ) ) Pas | pendant Réglage Réglage | mand
Code Désignation Plage de réglage des données minimal Unité le M PMSM e
fonction | P& défaut| par défaut| coupl
nement €
PO1 Moteur De 2 4100
(nombre de 2 Pdles Non 4 20 QOui
pbles)
P02 (Puissance De 0.01 a 55.00 Se référer § Se référer g .
nominale) 0.01 kw Non I'annexe 'annexe oui
P03 (Cogrant De 0.00 & 500.0 variable | A Non ?e référer § §e référer g oui
nominal) I'annexe 'annexe
P04 (Autoréglage) 0 : Désactivé
1: Activé (réglage de %R1 et %X1
pendant que le moteur est a l'arrét) .
2 : Activé (réglage de %R1 et %X1, |~ ) Non 0 0 oui
courant a vide et glissement nominal
pendant que le moteur est a 'arrét)
P06 Courant a vide De 0.00 a4 500.0 . Se référer a Se référer 3 .
Variable | A Non r , Oui
annexe 'annexe
P07 (%R1) De 0.01 a 50.00 0.01 % oui Se’: référer 3 S? référer g oui
'annexe 'annexe
P08 (%X) De 0.01 & 50.00 . Se référer 3 Se référer 3 .
0.01 % oui I'annexe 'annexe oui
P09 Compensation deDe 0.0 a 200.0
glissement gain 0.1 % Oui 100.0 100.0 Ou
d’entrainement
P10 Compensation deDe 0.0 a 200.0
glissement gain 0.1 % Oui 100.0 100.0 Ou
de freinage
P12 (Glissement 0.00: glissement nominal du moteur
nominal) standard Fuiji 0.01 Hz Qui 0.00 0.00 Ou

De 0.01 & 15.00

Voir 'annexe aprés les codes L
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Codes H : Fonctions haute performance

Change
ment | Réglage| Réglage Comma
Code Désignation | Plage de réglage des données s Unité ey [ PMSM nde
minimal le par par couple
fonction | défaut | défaut
nement
HO3 Réinitialisation | O : Désactive la réinitialisation - - Non 0 0 Oui
des paramétres | 1 : Réinitialise toutes les valeurs des codes de
fonctions aux réglages usine
2 : Réinitialise une parties des valeurs de codes
de fonction aux réglages PMSM par défaut
HO4 Réarmement 0 : Désactivé 1 Nomb| Oui 0 0 Oui
automatique re
(nombre) 1a 10
HO5 (temporisation) De 0.5 & 20.0 0.1 sec Oui 5.0 5.0 Oui
HO06 Commande du | : ON/OFF automatique selon température | 0.1 min Oui 999 999 Oui
ventilateur de 0.5 4 10.0 min : OFF (temporisation)
999 : Désactivé (toujours sur ON)
H18 Commande 0 : Désactivé (commande vitesse) - - Non 0 0 Oui
couple 1 : Activé (commande couple)
H26 Sonde de 0 : Désactivé - - Oui 0 0 Oui
surchauffe PTC | 1 : Activé (la thermistance PTC détectée, le
(mode) variateur s'arréte immédiatement en affichant
0h4)
2 : Activé (la thermistance PTC détectée, le
variateur continue & fonctionner en émettant jun
signal d’erreuTMH)
H27 (seuil) De 0.00 4 5.00 0.01 \ Oui 1.60 1.60 Oui
H30 Interface de Consigne Consigne Consigr - - Oui 0 0 Oui
liaison Vitesse Marche Polarisationgieu
0: FO1 Borne L54
1: RS485 Borne L54
2: FO1 RS485 L54
3: RS485 RS485 L54
4 : CAN Borne L54
5: FO1 CAN L54
6: CAN CAN L54
7: FO1 Borne RS485
8 : RS485 Borne RS485
9: FO1 RS485 RS485
10 : RS485 RS485 485
11:FO1 Borne CAN
12 : CAN Borne CAN
13: FO1 CAN CAN
14 : CAN CAN CAN
H42 Durée de vie des De 0 a 65535 : pour le remplacement des | - - Non - - Oui
condensateurs ducondensateurs
circuit
intermédiaire
H43 Durée de marchgDe 0 a 65535 : pour le remplacement du - - Non - - Oui
du ventilateur | ventilateur
H47 Durée de vie De 0 &4 65535 : pour le remplacementdes | - - Non Régler | Régler | Oui
initiale des condensateurs selon selon
condensateurs du
circuit
intermédiaire
H48 Durée de vie des De 0 a 65535 : pour le remplacement des | - - Non - - Oui
condensateurs | condensateurs
des cartes de
circuit
imprimées
H54 Temps De 0.00 2 99.9 Variable sec Oui 1.80 1.80 Non
d’accélération
(pas a pas)
H55 Temps de De 0.00 2 99.9 Variable sec Oui 1.80 1.80 Non
ralentissement
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(pas a pas)
H56 Temps de De 0.00 2499.9 Variable sec Oui 1.20 1.20 Non
ralentissement
pour
ralentissement
forcé
H65 Vitesse de De 0.00 4 60.0 0.1 sec Non 0.0 0.0 Non
démarrage
(temps de
démarrage en
douceur)
H66 Vitesse d’arrét | O : vitesse détectée utilisée - Non 0 0 Non
(méthode de 1 : vitesse de référence utilisée (finale)
détection)
H67 De 0.00 4 10.0 0.01 sec non 0.50 0.50 Non
(temps de
maintien)
H74 Vitesse atteinte | De 0.00 & 36001 Variable | (B Oui 10.00 0.40 Non
(hystérésis)
Temporisation
H75 de OFF De 0.00 4 1.00 0.01 sec Oui 0.20 0.20 Non
H94 Durée de marcheDe 0 a 65535 : changement or remplacement- Non 0 0 Oui
du moteur des paramétres
H97 Effacement des | Affiche 0 aprés que les données d’alarme onf - Oui 0 0 Oui
données été effacées(si H97=1)
d’alarme
H98 Protection ou De 00000000b a 01111111b (s'affiche surle - Qui 81 81 Oui
maintenance LCD de la console en format décimal. Pour
chaque bit, « 0 » Activé, « 1 » désactivé.)
Bit O : baisse la fréquence de découpage
automatiquement
Bit 1 : détecte perte de phase a I'entrée
Bit 3 : sélectionne les critéres de vie des
condensateurs du circuit intermédiaire
Bit 4 : Juge la durée de vie des condensateurs
du circuit intermédiaire
Bit 6 : détecte un court circuit lors du
démarrage
H99 Protection du De 0000h a FFFFh - Oui 0000h 0000h Oui
mot de passe 0000h : désactive la protection du mot de pagse
De 0001h & FFFFh : active protection du mo
de passe

[l La plage de réglage des données est variable .
[B L'unité change par rapport au réglage de C21.
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Codes Y : Fonctions de communication

Change
ment | Réglage| Réglage Comma
Code Désignation | Plage de réglage des données _P_as Unité LEE L PR nde
minimal le par par couple
fonction | défaut | défaut
nement
yo1 Interface RS485| 1 a 255 - Non 1 1 Oui
(adresse de la
station)
y02 Traitement en | 0 : Arrét immédiat et errew@r8 - Oui 0 0 Oui
cas d'erreur 1: Arrét et erreuer8 aprés écoulement du délai
d'interface y03.
2 :Exécution d’'une tentative de redémarrage
pendant la durée du délai yO3 . Si la tentative
échoue, arrét et errear8. Si le redémarrage
fonctionne, poursuite du fonctionnement.
3. Poursuite du fonctionnement
y03 (Temporisation)| De 0.00 a 60.0 0.1 se Oui 2.0 (2.0 Oui
yo4 (Vitesse) 0 : 1400 bps - Oui 3 3 Oui
1:4800 bps
2:9600 bps
3:19200 bps
4 : 38400 bps
y05 (Longueur des | 0 : 8 hits - Oui 0 0 Oui
données) 1:7 bits
y06 (Contrdle de 0 : Aucun (bit d’arrét 1) - Oui 0 0 Oui
parité) 1: Parité paire
2 : Parité impaire
3 : Aucun (bit d’arrét 2)
yo7 (Bits d’'arrét) 0: 2 hits - Oui 0 0 Oui
1:1bit
y08 Délai de 0 : (pas de détection) sec Oui 0 0 Oui
détection 1460
d’erreur de
réponse
y09 Délai de répons¢ De 0.00 a 1.00 0.01 sgc Oui| 01 0. |0.01 Oui
y10 (Sélection du 0 : Protocole Modbus RTU - Oui 5 5 Oui
protocole) 1 : Protocole SX (protocole de chargeur)
2 : Réservé pour certains fabricants
5:DCP3
y21 Interface CAN |1 a 127 - Non 1 1 Oui
(adresse de la
station)
y24 (Vitesse) 0: 10 kbps - Non 3 3 Oui
1:20 kbps
2 : 50 kbps
3:125 kbps
4 : 250 kbps
y25 (Parameétre De 0000h a FFFFh - Non 0000h 0000h Oui
entrée/sortie 1
Défini par
I'utilisateur)
y26 (Parameétre - Non 0000h 0000h Oui
entrée/sortie 2
défini par
I'utilisateur)
y27 (Parameétre - Non 0000h 0000h Oui
entrée/sortie 3
défini par
I'utilisateur)
y28 (Parameétre - Non 0000h 0000h Oui
entrée/sortie 4
défini par
I'utilisateur)
y29 (Paramétre - Non 0000h 0000h Oui
entrée/sortie 5
défini par
I'utilisateur)
y30 (Parameétre - Non 0000h 0000h Oui
entrée/sortie 6
défini par
I'utilisateur)
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y31 (Parameétre - Non 0000h 0000h Oui
entrée/sortie 7
défini par
I'utilisateur)
y32 (Parameétre - Non 0000h 0000h Oui
entrée/sortie 8
défini par
I'utilisateur)
y33 Fonctionnement| O : Désactivé - Non 0 0 Oui
1: Activé
y41 Réservés - - Non 0 0 Non
y99 Fonction de - Oui 0 0 Oui
connexion Commande Commande
chargeur de contrdle de fonctioneern
(Mode) 0 : suivre H30 suivre H30
1: Via chargeur stevH30
2 : suivre H30 Via chargeur

3: Via chargeur

Via chargeur

Remarque : Les commandes de contrdle
incluent la commande vitesse, la commande
courant de couple et la commande polarisati

du couple

pn

4 Réservé pour certains fabricants. N'accédezpmascode de fonction.
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Codes L : Fonctions ascenseur

Change
ment | Réglage| Réglage Comma
Code Désignation | Plage de réglage des données s Unité ey [ PMSM nde
minimal le par par couple
fonction | défaut | défaut
nement
LO1 Type de codeur Phase A/B SigABIS - - Non 0 4 Oui
0:12/15v
- Complémentaire Aucun
- a collecteur ouvert
- conducteur réseau 5V
1:12/15V
- Complémentaire 4
- a collecteur ouvert
- conducteur réseau 5V
2 : Conducteur réseau 5V Code 3-bit
3 : Conducteur réseau 5V Code Gray 4-bit
4 : Tension sinusoidale EnDat2.1
différentielle 1 Vp-p (conforme
a ECN1313)
5 : Tension sinusoidale Sinusoidale
différentielle 1 Vp-p Différentielle 1Vp-
(conforme
a ERN1387)
L02 (Résolution) De 360 & 60000 1 P/R Non 1024 2044 Oui
LO3 Offset de 0 : Désactivé
position des 1: Activé
pobles 2 : Activé (avec détection de cablage manquant)
magnétiques 3 : Activé (avec précision de contrdle)
(Réglage) 4 : Activé (pour SPM) - - Non 0 0 Oui
5 : Activé (moteur en marche)
Remarque : Ce réglage est efficace si F42=1
De 1 a 4 : frein fermé recommandé
5 : frein débloqué et hors charge obligatoires
LO4 (offset angle) De 0.00 a.360.0’0 (valeur |deqetie LQ3) _loo1 degré| Non 0.00 0.00 oui
Remarque : Ce réglage est efficace si F42=1
LO5 Réservéd - - - Oui 1.5 15 Oui
LO6 Réservéd - - - Oui 0.80 0.80 Oui
LO8 Rapport de 0:11
fréquences 1:1/2
2:1/4
3:1/8 - - Non 0 0 Oui
4:1/16
5:1/32
6:1/64
LO9 Constante de | De 0.000 & 0.100
temps de filtrage 0001 | sec | Oui 0.000 | 0.000| Non
pour vitesse de
référence (finale
L10 Constante de De 0.000 a 0.100
temps de filtrage 0001 | sec | Oui 0.005 | 0.005| oOui
pour vitesse
détectée
L11 Combinaison De 00000000b a 00000111b (0a7) 1 - Non 0 0 Non
pour la Remarque : Si une des valeurs binaires de
commande des | 00000000b a 00000111b est attribuée a deux
niveaux de reprises, le variateur s'arréte et affiche I'erredr
vitesse ere.
Vitesse zéro
L12
Vitesse manuellg Non 1 1 Non
(moyenne)
L13
Vitesse de Non 2 2 Non
maintenance
L14
Vitesse Non |3 3 Non
d’approche
L15 Vitesse manuellg
Non 4 4 Non

(petite)
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L16

Petite vitesse

Non 5 5 Non
L17 Vitesse moyenng Non 6 6 Non
L18 Grande vitesse Non 7 7 Non
- T - -

L19 f(:égllggs 18 De 0 a 50% de la vitesse maximale oui 20 20 Non
L2 r%gf;g:'zs Oui 20 20 Non
Lzl r%gf;g:'g oui 20 20 Non
Lo r%;f;‘g’gf oui 20 20 Non
Les rce‘;f;ggg oui 20 20 Non
L2 r%gf;g:'g oui 20 20 Non
L5 gg‘lgg‘;? oui 20 20 Non
L2t r%;f;‘g’gg oui 20 20 Non
L rcé;fggg'g oui 20 20 Non
L r%gf;g:'slo oui 20 20 Non
L29 Consigne De 0.00 &4 10.00

?t'g’;?)‘; Court 001 |sec | Non | 000 | 000 | Non

maintien)
L= gﬂttgflss‘; o De 0.00 & 3600 Variable| (8 [Non | 000 | 000 | Non
L31 Parametre De 0.01 & 240.00 (a la vitesse maximale du m/mi

ascenseur moteur) 0.01 n Non 60.00 60.00 Oui

(vitesse)
L34 Distance de De 0.0 26553 .5

?fifé?acﬁgr‘]e”t 0.1 mm | Non 0.0 0.0 Non

« creepless »
L36 Régulateur ASR| De 0.01 a 200.00

(Constante P a 0.01 - Oui 10.00 | 2.50 Non

grande vitesse)
L37 N De 0.001 a 1.000

é?;:jéaaislsi) 0001 | sec | oui 0100 | 0.100| Non
L38 (Constante P & De 0.01 & 200.00 _

petite vitesse) 0.01 - Oui 10.00 2.50 Non
L39 | (Constante 14 | De 0-001 a 1000 '

petite vitesse) 0.001 sec Oui 0.100 0.100 Non
L40 | (vitesse de De 0.00 a 36001

commutation 1) Variable | [B Oui 150.0 6.00 Non
L41 | (vitesse de De 0.00 a 3600

commutation 1 Variable| B |Oui 300.0 12.00 Non
L42 (Gain « feed- De 0.000 a 10.000

forward ») 0.001 sec Qui 0.000 0.000 Non
L43 Réservé - - - Qui 10 10 Oui
L44 Réservé - - - Qui 0 0 Qui
L45 Réservé - - - Qui 10 10 Oui
L46 Réservé - - - Qui 0 0 Qui
L47 Réservé - - - Qui 10 10 Oui
L48 Réservé - - - Qui 0 0 Oui
L49 Observateur antit 0.00 Désactivé . .

vibrations 0.01 - Oui 0.00 0.00 Oui
5o (Gain) De 0.01 & 1.00 , _

(Temps intégral)| De 0.005 & 1.000 0.001 Sec. | Oui 0.100 0.100 Oui
= gﬁ:{g;de De 0.012655.35 0.01 kgm2| oui |[001 | o001 | Oui
L52 Mode de 0. Démarrage mode vitesse activé - ui g 0 0 Non
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commande de

1. Démarrage mode couple activé

démarrage Remarque : ce réglage est efficace si H18=0
L54 Sollicitation de 0. Analogique
couple 1. Numérique - - Non 0 0 Oui
(mode) 2. Commande PI
L55 Temps de De 0.00 &4 1.00
démarrage 0.01 sec Oui 0.20 0.20 Oui
L56 (Fin du temps dg 0.00: Désactivé
couple de De 0.01 & 20.00 0.01 sec Oui 0.20 0.20 Oui
référence)
L57 (Limiteur) De 0 a 200 1 % Oui 100 100 Oui
L58 (Constante P) | De 0.01 & 10.00 0.01 - Oui| 1.00 1.00 Oui
L59 | (Temps intégral)| De 0.00 4 1.00 0.01| seq. Ouil 1.00 1.00 Oui
L60 éi?:?ramemem) - 1000.0 210000 01 | % | oud | 1000 | 1000| oui
61 |(Gainde -1000.0 & 1000.0
freinage) 0.1 % ouid | 100.0 100.0 Oui
L62 | (Numérique 1) "De 200 a 200 1 % Oui 0 0 Oui
L63 | (Numérique 2) "5e"500 a 200 1 % Oui 0 0 Oui
Lea | (Numérique 3) 5573003 200 1 % oui| 0 0 Oui
L65 Compensation de0 : Désactivé
déséquilibre de | 1: Activé - - Non 0 0 Oui
charge
Leo | Temps De0.01a2.00 001 | sec.| Non| 050 | 050 | oOui
activation
L67 Temps de De 0.01 & 20.00 .
maintien 0.01 sec. Non 0.50 0.50 Oui
L68 (Fonstante P De 0.00 & 200.00 0.01 ) Oui 10.00 250 Oui
régulateur ASR)
L69 | (constant | De 0.001 2 1.000 0001 | sec.| oOui | 0010 | 0010| oOui
régulateur ASR)
L80 Commande frein| 1. commande frein selon temps ) ) Non 1 1 Non
(Mode) 2. commande frein selon courant de sortie
L81 Seuil de De 0 & 200
fonctionnement 1 % Non 100 100 Non
Lg2 | Délais ON De 0.00a10.00 001 | sec.| Non | 020 | 020 | Non
L ?ee,']i‘;fs?f De 0.00 2 100.00 001 | sec.| Non | 010 | 010 | Non
L84 | contrdle frein  'De 0.00 & 10.00 0.01] sec. | Non 0.00 0.00 Non
L85 Commande MC | De 0.00 a 10.00
(Délais au 0.01 sec. Non 0.10 0.10 Oui
démarrage)
L86 (Délais a OFF) De 0.00 a 10.00 0.01 sec. Non 0.10 0.10 Oui
L87 Commande porte¢ De 0.00 & 36001
(vitesse de
démarrage Variable| [B Non 450.00 18.00 Non
ouverture des
portes)
L88 (Délais d'attentg De 0.0 a 10.0
des portes)
0.1 sec. Non 1.0 1.0 Non
(temps
d’ouverture des
L89 portes) De 0.1 2 30.0 0.1 sec, Non 5.0 5.0 Non
L90 Détection erreur - - Non 1 1 Non
codeur
(Mode)
0 : Continue a fonctionner
1 : Arrét sur mode erreur 1, défare
2 : Arrét sur mode erreur 2, défare
L91 (Seuil de De0a50 1 % Oui 10 10 Non
détection)
L92 (Temps de De 0.0 2 10.0 0.1 sec Oui 1.0 1.0 Non
détection)
L93 Seuil Del1a?20 1 degré Oui 5 5 Oui
d’avertissement
anticipé de
surchauffe
L95 Réservé - - - Non 999 999 Oui
L96 Réservé - - - Non 30 30 Oui
L97 Réservé - - - Non 20 20 Oui
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L99 Commutateur dg De 00000000b & 00000111b - Non 0 Oui
commande de | (dans chaque bit, « 0 » pour désactive, « 1 »|
bits pour activé)
BitO : confirmation courant au démarrage (pgur
moteurs synchrones)
Bitl : Réécrire I'angle correcteur de la positign
des pbles magnétiques (réglage par PPT)
[l La plage de réglage des données est variable .
[B L'unité change par rapport au réglage de C21.
4 Réservé pour certains fabricants. N'accédezpmascode de fonction.
Annexe
Type P02 F11, E34, E 37, P03 P06 P07 P08
FRN5.5LM1S-4E_ 5,5[kW] 13,50[A] 8,40[A] 4,05[%] 122[%)]
FRN7.5LM1S-4E_ 7,5[kW] 18.50[A] 9,80[A] 4,23[%] 1R [%)]
FRN11LM1S-4E_ 11,00[kW] 24,50[A] 13,90[A] 3,22[%] 2127[%])
FRN15LM1S-4E_ 15,00[kW] 32,00[A] 17,90[A] 2,55[%] 1347[%)]
FRN18.5LM1S-4E_ 18,50[kW] 37,00[A] 16,20[A] 1,98[%] 11,97[%)]
FRN22LM1S-4E_ 22,00[kW] 45,00[A] 19,00[A] 2,11[%)] 21B5[%)]
FRN30LM1S-4E_ 30,00[kW] 58,00[A] 21,40[A] 2,14[%] 462[%]
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18.

OPTIONS

Résistances de freinage recommandées

Valeur Puissance
Modéle Puissance nominale de la résistance de freinage de la résistance de freinage
du variateur (kW) Recommandée/Minimum cycle standard/ cycle élevé
(Ohms) (W)
FRN5.5LM1S-4 55 70/64 600/1500
FRN7.5LM1S-4 7.5 70/48 1000/1500
FRN11LM1S-4 11 25/24 1500/3000
FRN15LM1S-4 15 25/24 1800/3000
FRN18.5LM1S-4 18.5 18/16 2000/3500
FRN22LM1S-4 22 18/16 2500/4000
FRN30LM1S-4 30 18/12 3500/6000

Options Codeur

Données pour LO1 Caractéristiques du codeur applicables Option requise Moteur requis
Sortie phase A/B Caractéristiques absolue|
du signal
12/15V complémentaire
12/15V a collecteur Aucune Non requise Moteur asynchrone
0 ouvert
Line driver 5V
Aucune OPC-LM1-IL Moteur synchrone
12/15V complémentaire
12/15V a collecteur z Non requise Moteur synchrone
1 ouvert
Line driver 5V
z OPC-LM1-IL Moteur synchrone
2 Line driver 5V E:s?gd:alg:ktlt,v,W) OPC-LM1-PP Moteur synchrone
Line driver 5V
3 Code Gray 4-bit OPC-LM1-PP Moteur synchrone
Tension sinusoidale EnDat2.1
4 différentielle 1 Vp-p (ECN1313) OPC-LM1-PS Moteur synchrone
Tension sinusoidale T_en,sion‘sinuso'l'dale
5 différentielle 1 Vp-p t(:iéfgel(lelrgée;l)e 1Vp-p OPC-LM1-PR Moteur synchrone
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19.

LISTE DES CODES D' ERREUR ET LEURS CAUSES

EVENTUELLES
Défaut Code Description Causes possibles
erreur

Protection contre les
surintensités

OCn
n=1 (Accélération)

Surintensité instantanée
pendant I'accélération, le
ralentissement ou a vitesse
constante.

- Temps de la rampe de courant trop cou
- Frein non ouvert

- Court circuit a la sortie entre les phases
le terre

—

ou

n=2 (Ralentissement) oc - Vérifier les bornes de sortie et les
n=3 (Vitesse constante) Remargue : Causée par un connections au moteur
courant de créte élevé pendant Vérifier le circuit de sécurité
une courte durée - Vérifier le verrouillage de portes
Surtension Surtension du réseau a courant Résistance de freinage endommagée ou
OUn continu pendant I'accélération,non raccordée
n=1 (Accélération) le ralentissement ou a vitesse| - L'ascenseur est mal équilibré
_ i ou X
n=2 (Ralentissement) constante. - Le temps de ralentissement est trop court
n=3 (Vitesse constante - Resserrez les bornes de connexion
- Vérifier I'alimentation réseau
Manque de tension Manque de tension dans le |- Tension d’alimentation trop basse
réseau - Défaillance de I'alimentation réseau
- Accélération trop rapide
LU .
- Charge excessive
- Vérifier que les bornes d’entrée soient bjen
serrées
Perte de phase secteur Une des phase du secteur n'gstFusible br(lé dans I'alimentation secteur
Lin |pas raccordée a la borne - Les bornes d’entrée ne sont pas
d’entrée du variateur correctement serrées
Surchauffe OHL1 Le dissipateur de chaleur du | - Le ventilateur du variateur est endommagé
variateur est trop chaud - La température ambiante est trop élevée
Alarme externe OH2 Alarme externe (THR) - L’entrée numérique (THR)aaétrée a 9
n'est pas active
Surchauffe de I'air La température ambiante est | - Baissez la température ambiante
interne OH3 | trop élevée - Vérifier le systéeme de ventilation du
coffret
Surchauffe du moteur La température du moteur est - Le moteur est trop chaud.
(PTC) OH4 | trop élevée. La protection - La température ambiante est trop élevée.
(PTC) n'est plus assurée. - Vérifier la fonction H26.
Erreur du codeur Erreur du codeur - Cable du codeur défaillant adeco hors
PG service
- Moteur bloqué ou probléme de frein
Erreur consigne de Instabilité de la vitesse - Paramétrage incorrect de L90, L91 et L92
vitesse (oscillation) - Surcharge, vérifier le freinage
ErE - Parametres moteur incorrects
- Vérifier le cable du codeur et la résolutign
dans LO2.
Thermique Surcharge du moteur 1 (définit- Le variateur a atteint 100% du niveau dg
électronique par I'utilisateur) surcharge définit par I'utilisateur (fonctions
oL1 F10 4 F12)
- Vérifier les dimensions du variateur et son
bon fonctionnement
Protection contre la Surcharge variateur - Température excessive daB$.1G
surcharge - Vérifier la ventilation
oLy - Vérifier FO9 et F26 (une des deux valeurs

est peut étre trop importante)

- Vérifier la charge
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Erreur mémoire

Erl

Erreur mémoire

Données perdueascorrectes

Erreur de
communication avec |z

1

Erreur de communication ave
la console

c- La console a été déconnectée pendant |
marche du variateur.

D

console Er2 - Vérifier F2.
- Le circuit de communication de la consale
est endommagée
Erreur CPU Er3 | Erreur CPU CPU endommagé
Erreur de Era Erreur de communication dans- L'option n’'a pas été installée correctement.
communication avec la carte option Vérifier I'installation et le raccordement
les options Er5 Erreur dans la carte option - Vérifier le paramgdrde la carte option
(shunt)
Erreur de Mauvais paramétrage des - Vérifier la combinaison de L11 et L18
fonctionnement consignes de vitesse - Vérifier L84 (temporisateur BRKE) et
Er6 ; V2 . s : )
Signal de I'état des freins I'état physique des contacts de frein
(BRKE)
Erreur de réglage Erreur pendant le processus de Le raccordement entre le moteur et le
réglage variateur a été interrompu pendant le
processus de réglage.
Er7 - Vérifier les principaux contacteurs entre |le
moteur et le variateur
- Vérifier les entrées numériques du
variateur et le cable du codeur
Erreur de Erreur de communication - Erreur de communication avec RS485
communication RS485 Er8 RS485 - Vérifier le menu «y »
- Causé par des interférences parasites ou
rupture du céble.
Survitesse Vitesse moteur= (FOI1L.2) |- Vérifier la relation entre PO1 et LO2.
- Vérifier FO3.
(O - Vérifier le codeur et les cables de

commande, le blindage..., les probléemes

d’interférences.
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Annexe A. Distances de ralentissement

Distances (mm)
Accélération /
Ralentissement 15s 16s 18s
?ff:gges 20% | 25% | 30%| 20%| 25% 30% 20% 25%  30%
Vitesse maximalée
(FO3)
0,6 m/s 630 675 720 672 720 768 756 810 864
1,0 m/s 1050 1125 1200 112( 1200 1280 1260 1350 0 144
1,6 m/s 1680 1800 1920 1792 1920 2048 2016 2160 4 280
2,0 m/s 2100 2250 2400 224( 2400 2560 2520 2700 0 288
2,5 m/s 2625 2812 3000, 280( 3000 3200 3150 3375 0360
3,0 m/s 3150 3375 3600, 336( 3600 3840 3780 4050 04382
4,0 m/s 4200 4500 4800, 448( 4800 5120 5040 5400 O05}6
Distances (mm)
Accélération / 2.0s 255

Ralentissement

a +
Reglage courbe $ o400 | 5505 | 309 | 20%| 259  309%

Vitesse maximalée

(FO3)

0.6 m/s 840 900 960 1050 1125 1200
1,0 m/s 1400 | 1500] 1600  175( 1875 2000
1,6 m/s 2240 | 2400| 2560  280( 3000 3200
2.0 m/s 2800 | 3000| 3200  350( 3750 4000
2.5 mis 3500 | 3750| 4000  437% 4687 5000
3,0 m/s 4200 | 4500| 4800  525( 5625 6000
4,0 mis 5600 | 6000| 6400  700( 7500 8000
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