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Introduzione al manuale

Contenuto del capitolo

Questo capitolo descrive I'applicabilita, i destinatari, lo scopo e i contenuti del
presente manuale, e rimanda a un elenco di pubblicazioni correlate dove trovare
maggiori informazioni.

Applicabilita

Questo manuale riguarda il programma di controllo HVAC del convertitore ACH580
(versione 2.15).

Per verificare la versione firmware del programma di controllo in uso, vedere le
informazioni sul sistema (selezionare Menu > Info sistema > Convertitore) o il
parametro 07.05 Versione firmware sul pannello di controllo.

Per i convertitori ACH580-31 e ACH580-34, per verificare la versione firmware LSU
in uso, selezionare Menu > Opzioni > Seleziona convertitore > QCON-21 e
selezionare Menu > Info sistema > Convertitore o vedere i parametri 07.706 Nome
pacchetto LSU e 07.107 Versione pacchetto LSU sul pannello di controllo.

Norme di sicurezza

Seguire tutte le norme di sicurezza.

* Leggere tutte le norme di sicurezza contenute nel Manuale hardware del
convertitore di frequenza prima di installare, mettere in servizio o utilizzare il
convertitore.

» Leggere le avvertenze e le note relative alle funzioni firmware prima di
modificare i valori dei parametri. Queste avvertenze e note sono contenute nelle
descrizioni dei parametri nel capitolo Parametri a pag. 237.
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Destinatari

Si presume che i lettori siano competenti in materia di elettricita, cablaggi e
componenti elettrici, e che conoscano i simboli utilizzati negli schemi elettrici.

Questo manuale & destinato ai lettori di tutto il mondo. Nel manuale vengono usate sia le
unita di misura del sistema metrico che quelle del sistema britannico. Per le installazioni
negli Stati Uniti vengono riportate istruzioni speciali che riguardano gli USA.

Scopo del manuale

Questo manuale fornisce le informazioni necessarie alla progettazione, alla messa in
servizio e al funzionamento dell'azionamento.

Contenuto del manuale

Il manuale firmware del programma di controllo HVAC per ACH580 & suddiviso in

due parti:

» Manuale firmware del programma di controllo standard per ACH580, parte 1
(3AXD50000209811), che comprende tutti i capitoli, ad eccezione di Parametri e
Dati supplementari sui paramettri.

* Manuale firmware del programma di controllo standard per ACH580, parte 2 -
Parametri (3AXD50000209828), che comprende i capitoli Parametri e Dati
supplementari sui parametti.

Il presente manuale &€ composto dai seguenti capitoli:

» Introduzione al manuale (il presente capitolo) descrive I'applicabilita, i destinatari,
lo scopo e i contenuti del manuale. In chiusura € riportato un elenco di termini e
abbreviazioni.

» Awviamento, controllo tramite I/O e ID run (pag. 25) spiega come avviare il
convertitore di frequenza e come avviare il motore, modificare la direzione di
rotazione e regolare la velocita del motore tramite l'interfaccia di 1/0.

* Pannello di controllo (pag. 45) contiene le istruzioni per rimuovere e reinstallare il
pannello di controllo Assistant e ne descrive brevemente il display, i tasti, le
scorciatoie da tastiera e le schermate Home.

» Impostazioni, I/O e diagnostica dal pannello di controllo (pag. 57) descrive le
impostazioni semplificate e le funzioni diagnostiche fornite dal pannello di
controllo Assistant.

» Configurazione di I/O default (pag. 99) contiene lo schema di collegamento della
configurazione di default del sistema HVAC e uno schema di collegamento. La
configurazione di default predefinita aiuta l'utente a configurare piu rapidamente il
convertitore di frequenza.

* Funzionalita del programma (pag. 105) descrive le funzionalita del programma

elencando le relative impostazioni utente, i segnali effettivi e i messaggi di guasto
e allarme.
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« Controllo Modbus RTU tramite l'interfaccia del bus di campo integrato (EFB)
(pag. 277) descrive la comunicazione da e per una rete di bus di campo
utilizzando l'interfaccia del bus di campo integrato del convertitore di frequenza
con il protocollo Modbus RTU.

» Controllo BACnet MS/TP tramite l'interfaccia del bus di campo integrato (EFB)
(pag. 307) descrive la comunicazione da e per una rete di bus di campo
utilizzando l'interfaccia del bus di campo integrato del convertitore di frequenza
con il protocollo BACnet MS/TP.

» Controllo N2 tramite l'interfaccia del bus di campo integrato (EFB) (pag. 339)
descrive la comunicazione da e per una rete di bus di campo utilizzando
l'interfaccia del bus di campo integrato del convertitore di frequenza con il
protocollo N2.

» Controllo bus di campo tramite adattatore bus di campo (pag. 353) descrive la
comunicazione da e per una rete di bus di campo utilizzando un modulo
adattatore bus di campo opzionale.

* Ricerca dei guasti (page 237) elenca i messaggi di guasto e di allarme,
specificandone le possibili cause e le soluzioni.

» Schemi delle sequenze di controllo (pag. 371) descrive la struttura dei parametri
del convertitore di frequenza.

* Parametri (pag. 237) descrive i parametri utilizzati per programmare il
convertitore.

» Dati supplementari sui parametri (pag. 707) contiene informazioni piu
approfondite sui parametri.

 Ulteriori informazioni (terza di copertina, pag. 753) fornisce le indicazioni per
presentare richieste su prodotti e servizi, ottenere informazioni sulla formazione
sui prodotti, nonché inviare ad ABB i propri commenti sui manuali dei convertitori
e per reperire altra documentazione in Internet.

Pubblicazioni correlate

Sul Web sono reperibili i manuali e la documentazione sui prodotti in formato PDF.
Vedere la sezione Documentazione disponibile in Internet in terza di copertina.Per i
manuali non disponibili su Internet, contattare il rappresentante ABB locale.

Manuali e guide dei convertitori Codice (EN) Codice (IT)

Safety instructions 3AXD50000037978

ACH580 HVAC Control Program Firmware Manual 3AXD50000027537 3AXD50000027596
ACH580 HVAC Control Program Firmware Manual, Part 1 3AXD50000209811 3AXD50000455232

ACH580 HVAC Control Program Firmware Manual, Part 3AXD50000209828 3AXD50000455249
2 Parameters

ACH580-01 drives (0.75 to 250 kW, 1 to 350 hp) 3AXD50000044839 3AXD50000449927
hardware manual for frames R1-R9

ACH580-04 Drive Modules (250 to 500 kW) Hardware 3AXD50000048685 3AXD50000152858
Manual

ACH580-07 drives (75 to 500 kW) hardware manual ~ 3AXD50000045816 3AXD50000105113



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000027537&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000209811&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000209828&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000044839&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000048685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000045816&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000037978&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000027596&LanguageCode=it&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000455232&LanguageCode=it&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000455249&LanguageCode=it&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000449927&LanguageCode=it&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000152858&LanguageCode=it&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000105113&LanguageCode=it&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect

18 Introduzione al manuale

ACH580-31 Hardware Manual 3AXD50000037066 3AXD50000544578
ACH580-34 drive modules hardware manual 3AXD50000419708 3AXD50001065393

ACH580-01 drives, frames R1 to R5 quick installation ~3AXD50000044861
and start-up guide

ACH580-01 Quick Installation and Start-up Guide for ~ 3AXD50000036602
Frames R6 to R9

ACHS580 Installation, Operation, and Maintenance 3AXD50000049127
Manual (US only)

ACHA580 drives with HVAC control program quick 3AXD50000758685 3AXD50000799527
start-up guide

ACH580-34 drive modules quick installation and 3AXD50000424627

start-up guide

Adaptive programming Application Guide 3AXD50000028574

ACS-AP-I, -S, -W and ACH-AP-H, -W Assistant control 3AUA0000085685
panels user's manual

Manuali e guide dei dispositivi opzionali

ACH580 BACnet Protocol Implementation 3AXD10000387059
Conformance Statement (PICS)
CDPI-01/-02 panel bus adapter user's manual 3AXD50000009929

FBIP-21 BACnel/IP adapter module user's manual 3AXD50000028468
FCAN-01 CANopen Adapter Module User's Manual 3AFE68615500
FCNA-01 ControlNet Adapter Module User's Manual ~ 3AUA0000141650
FDNA-01 DeviceNet Adapter User's Manual 3AFE68573360
FECA-01 EtherCAT Adapter Module User's Manual 3AUA0000068940

FEIP-21 EtherNet/IP fieldbus adapter module User's ~ 3AXD50000158621
manual

FENA-01/-11/-21 Ethernet Adapter Module User's 3AUA0000093568
Manual

FEPL-02 Ethernet POWERLINK Adapter Module 3AUA0000123527
User's Manual

FLON-01 LONWORKS® Adapter Module User’s Manual 3AUA0000041017
FMBA-01 Modbus Adapter Module User’s Manual 3AFE68586704
FMBT-21 Modbus/TCP Adapter Module User’s Manual 3AXD50000158607

FPBA-01 PROFIBUS DP Adapter Module User's 3AFE68573271
Manual

FPNO-21 PROFINET IO fieldbus adapter module 3AXD50000158614
user’s manual

FSCA-01 RS-485 Adapter Module User's Manual 3AUA0000109533
ACS580-01, ACH580-01 and ACQ580-01 +C135 3AXD50000119172
frames R1 to R3 flange mounting kit quick installation

guide

ACS580-01...+C135, ACH580-01...+C135 and 3AXD50000287093

ACQ580-01...+C135 frames R4 and R5 flange

mounting kit quick installation guide

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

flange mounting kit quick installation guide

ACS880-11, ACS880-31, ACH580-31 and ACQ580-31 3AXD50000181506

+C135 frame R3 flange mounting kit quick installation
guide



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000037066&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000419708&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000044861&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000036602&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000049127&LanguageCode=en&DocumentPartId=&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000758685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000424627&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000028574&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD10000387059&LanguageCode=en&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000009929&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000028468&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68615500&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000141650&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68573360&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000068940&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158621&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000093568&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000123527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
https://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000041017&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68586704&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158607&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68573271&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158614&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000109533&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000119172&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000287093&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000019099&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000181506&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000799527&LanguageCode=it&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000544578&LanguageCode=it&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50001065393&LanguageCode=it&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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ACS880-11...+C135, ACS880-31...+C135, ACH580-31... 3AXD50000133611
+C135and ACQ580-31...+C135 frames R6 and R8 flange
mounting kit quick installation guide

ACS580..., ACH580... and ACQ580...+P940 and 3AXD50000210305
+P944 drive modules supplement

Main switch and EMC CT1 filter options (+F278, +F316, 3AXD50000155132
+E223), IP55 frames R1 to R5 ACS580-01, ACH580-01
and ACQ580-01 drives installation supplement

ACS880-11, ACS880-31, ACH580-31 and ACQ580-31 3AXD50000110711
UK gland plate (+H358) installation guide

Manuali e guide di tool e manutenzione
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Drive Composer Start-up and Maintenance PC Tool 3AUA0000094606
User's Manual

Capacitor reforming instructions 3BFE64059629
NETA-21 Remote Monitoring Tool User's Manual 3AUA0000096939
NETA-21 remote monitoring tool installation and 3AUA0000096881

start-up guide



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000133611&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000210305&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000155132&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000110711&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000094606&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3BFE64059629&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000096939&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000096881&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
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| codici qui sotto rimandano agli elenchi dei manuali disponibili online per i rispettivi
prodotti.

Manuali di ACH580-01

Manuali del’ACH580-04

Manuali dellACH580-07

Manuali del’ACH580-31

Manuali dell’ACH580-34

Classificazione in base al telaio

Il convertitore ACH580 viene prodotto con diversi tipi di telai, contraddistinti dalla
sigla RN, dove N rappresenta un numero intero. Alcune informazioni che riguardano
solo determinati telai sono indicate dal simbolo del telaio (RN).

Il tipo di telaio € riportato sull'etichetta di identificazione applicata al convertitore di
frequenza; vedere il capitolo Principio di funzionamento e descrizione dell'hardware,
sezione Etichetta di identificazione, nel Manuale hardware del convertitore.



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK10103A0587&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=9AKK106930A9059&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=9AKK106930A5241&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=9AKK106930A9561&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=9AKK107492A7204&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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Terminologia e sigle

Termine/sigla

Descrizione

ACxX-AP-x Pannello di controllo Assistant: tastierino operatore con funzionalita
avanzate per la comunicazione con il convertitore di frequenza.
L'ACH580 supporta i pannelli di controllo Hand-Off-Auto ACH-AP-H e
ACH-AP-W (con interfaccia Bluetooth).

Al Analog Input, ingresso analogico; interfaccia per i segnali di ingresso
analogici.

AO Analog Output, uscita analogica; interfaccia per i segnali di uscita
analogici.

BACnet™ BACnet™ e un marchio registrato di ASHRAE (American Society of
Heating, Refrigerating and Air-Conditioning Engineers).

BAS Building Automation System.

BMS Building Management System.

Chopper di Conduce I'energia in surplus dal circuito intermedio del convertitore di

frenatura frequenza alla resistenza di frenatura, quando necessario. Il chopper si

attiva quando la tensione del collegamento in c.c. supera il limite
massimo predeterminato. L'aumento di tensione tipicamente & causato
dalla decelerazione (frenatura) di un motore con inerzia elevata.

Resistenza di

Dissipa sotto forma di calore I'energia di frenatura in surplus del

frenatura convertitore di frequenza, condotta dal chopper di frenatura. E un
componente fondamentale del circuito di frenatura. Vedere il capitolo
Chopper di frenatura nel Manuale hardware del convertitore.

CAIO-01 Modulo di estensione opzionale di ingresso analogico bipolare e uscita

analogica unipolare CAIO-01

Scheda di controllo

Scheda di controllo ove viene eseguito il programma di controllo.

CCA-01 Adattatore configurazione a freddo

CDPI-01 Modulo adattatore di comunicazione.

CHDI-01 Modulo di estensione degli ingressi digitali 115/230 V opzionale.

CMOD-01 Modulo di estensione multifunzione opzionale (24 V c.a./c.c. esterni ed
estensione /O digitali).

CMOD-02 Modulo di estensione multifunzione opzionale (24 V c.a./c.c. esterni e
interfaccia PTC isolata).

CPTC-02 Modulo di estensione multifunzione opzionale (24 V esterni e interfaccia
PTC certificata ATEX).

CRC Cyclic Redundancy Check, controllo di ridondanza ciclico. L'IPC verifica

la validita dei gruppi di parametri in termini di CRC.

Collegamento in
c.C.

Circuito in c.c. tra il raddrizzatore e l'inverter.

Condensatori del

collegamento in c.c.

Immagazzinano energia per stabilizzare la tensione in c.c. del circuito
intermedio.

DDCS

Distributed Drives Communication System; protocollo utilizzato nella
comunicazione tra convertitori ABB, utilizzato per i convertitori
ACH580-31 e ACH580-34.
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Termine/sigla

Descrizione

DI

Digital Input, ingresso digitale; interfaccia per i segnali di ingresso
digitali.

DO Digital Output, uscita digitale; interfaccia per i segnali di uscita digitali.

DPMP-01 Piastra di fissaggio per il pannello di controllo ACx-AP (montaggio con
flange).

DPMP-02/03 Piastra di fissaggio per il pannello di controllo ACx-AP (montaggio su

superficie).

Convertitore di

Convertitore di frequenza deputato al controllo di motori in c.a.

frequenza

EFB Embedded FieldBus, bus di campo integrato.

FBA FieldBus Adapter, adattatore bus di campo.

FBIP-21 Modulo adattatore BACnet/IP opzionale.

FCAN-01 Modulo adattatore CANopen opzionale.

FCNA-01 Modulo adattatore ControlNet.

FDNA-01 Modulo adattatore DeviceNet opzionale

FECA-01 Modulo adattatore EtherCAT opzionale.

FEIP-21 Modulo adattatore Ethernet/IP opzionale.

FENA-21 Modulo adattatore Ethernet opzionale per protocolli EtherNet/IP,
Modbus TCP e PROFINET IO.

FEPL-02 Modulo adattatore Ethernet POWERLINK opzionale.

FLON-01 Modulo adattatore LONWORKS®.

FMBA-01 Modulo adattatore Modbus RTU opzionale.

FMBT-21 Modulo adattatore Modbus/TCP opzionale.

FPBA-01 Modulo adattatore PROFIBUS DP opzionale.

FPNO-21 Modulo adattatore PROFINET opzionale.

Telaio Definisce le dimensioni fisiche del convertitore, ad esempio: R1 e R2. Il
tipo di telaio €& riportato sull'etichetta di identificazione applicata al
convertitore di frequenza; vedere il capitolo Principio di funzionamento e
descrizione dell'hardware, sezione Etichetta di identificazione, nel
Manuale hardware del convertitore.

FSCA-01 Modulo adattatore RSA-485 opzionale.

FW, parte 1 Manuale firmware del programma di controllo standard per ACH580,
parte 1 (3AXD50000209811). Il presente manuale in formato cartaceo
include tutti i capitoli ad eccezione di Parametri e Dati supplementari sui
parametri. L'abbreviazione viene utilizzata in FW, parte 2 per fare
riferimento a elementi contenuti in FW, parte 1.

FW, parte 2 Manuale firmware del programma di controllo standard per ACH580,

parte 2 - Parametri (3AXD50000209828). Il presente manuale in
formato cartaceo include i capitoli Parametri e Dati supplementari sui
parametri. L'abbreviazione viene utilizzata in FW, parte 1 per fare
riferimento a elementi contenuti in FW, parte 2.
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Termine/sigla

Descrizione

ID run Routine di identificazione del motore. Durante I'ID run, il convertitore
identifica le caratteristiche del motore per un controllo ottimale dello
stesso.

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor, tipo di semiconduttore pilotato in

tensione.

Circuito intermedio

Vedere Collegamento in c.c..

Inverter Trasforma la corrente continua (c.c.) e la tensione in c.c. in corrente
alternata (c.a.) e tensione in c.a.

1/0 Input/Output, ingresso/uscita.

IPC Intelligent Pump Control, controllo pompe intelligente.

LONWORKS® LONWORKS® (Local Operating Network) & una piattaforma di rete creata
appositamente per rispondere alle esigenze delle applicazioni di
controllo.

LSW Least Significant Word, word meno significativa.

NETA-21 Tool di monitoraggio remoto.

Controllo di rete

Con i protocolli del bus di campo basati su Common Industrial Protocol

(CIP™), come DeviceNet ed Ethernet/IP, designa il controllo del

convertitore di frequenza utilizzando gli oggetti Net Ctrl e Net Ref del

profilo ODVA AC/DC Drive. Per ulteriori informazioni, vedere

www.odva.org e i seguenti manuali:

* FDNA-01 DeviceNet Adapter Module User's Manual (3AFE68573360
[inglese]) e

* FENA-01/-11/-21 Ethernet Adapter Module User's Manual
(3AUA0000093568 [inglese])

* FEIP-21 Ethernet/IP Adapter Module User's Manual
(3AXD50000158621 [inglese]).

Parametro Istruzione operativa per il convertitore di frequenza, impostabile
dall'utente; o segnale misurato o calcolato dal convertitore di frequenza.
PFC Pump and Fan Control. Un convertitore controlla diverse pompe o

ventole con motori.

Regolatore PID

Regolatore derivativo integrale proporzionale, detto anche regolatore ad
anello chiuso. Il controllo di velocita del convertitore di frequenza &
basato su un algoritmo PID.

PLC Programmable Logic Controller, controllore a logica programmabile.

PROFIBUS, Marchi registrati di Pl - PROFIBUS & PROFINET International

PROFIBUS DP,

PROFINET 1O

PTC Positive Temperature Coefficient, coefficiente di temperatura positivo;
termistore la cui resistenza dipende dalla temperatura.

R1,R2 ... R11 Telaio

RO Relay Output, uscita rele; interfaccia per un segnale di uscita digitale.

Implementata mediante relé.



www.odva.org
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Termine/sigla Descrizione

Raddrizzatore Trasforma la corrente alternata (c.a.) e la tensione in c.a. in corrente
continua (c.c.) e tensione in c.c.

SPFC Soft Pump and Fan Control. Un convertitore controlla diverse pompe o
ventole con motori.

STO Safe Torque Off. Vedere il capitolo Funzione Safe Torque Off nel
Manuale hardware del convertitore di frequenza.

Esclusione di responsabilita per la cybersicurezza

Questo prodotto & progettato per il collegamento e la trasmissione di informazioni e
dati mediante un'interfaccia di rete. La sicurezza e la protezione continua del
collegamento tra il prodotto e la rete del Cliente, o qualsiasi altra rete, sono di
esclusiva responsabilita del Cliente. Il cliente & tenuto a implementare e mantenere
misure adeguate (installazione di firewall, misure di autenticazione, crittografia dei
dati, programmi anti-virus e cosi via) per proteggere il prodotto, la rete, il sistema
informatico e l'interfaccia da violazioni della sicurezza, accessi non autorizzati,
intrusioni, fughe di dati e/o furto di dati e informazioni. ABB e le sue societa collegate
declinano qualsiasi responsabilita per eventuali danni e/o perdite causati da
violazioni della sicurezza, accessi non autorizzati, intrusioni, fughe di dati e/o furto
di dati e informazioni.
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Avviamento, controllo tramite
/O e ID run

Contenuto del capitolo

Questo capitolo descrive come:
* eseguire l'avviamento

avviare, spegnere, cambiare la direzione di rotazione e regolare la velocita del
motore tramite l'interfaccia di /0

eseguire una routine di identificazione (ID run) del convertitore di frequenza.
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Avviamento del convertitore

Nota: i convertitori ACH580-31 e ACH580-34 non supportano la selezione automatica
della tensione di alimentazione. L'utente deve selezionare manualmente la tensione di
alimentazione con il parametro 95.07 Tensione alimentaz. Seguire queste istruzioni.

Come avviare il convertitore di frequenza utilizzando la funzione di

assistenza al primo avviamento sul pannello di controllo Hand-Off-Auto

Sicurezza

L'avviamento del convertitore deve essere eseguito solo da elettricisti qualificati.

Leggere e seguire attentamente le norme contenute nel capitolo Norme di sicurezza
all'inizio del Manuale hardware del convertitore di frequenza. Il mancato rispetto di queste
norme pud mettere a repentaglio l'incolumita delle persone, con rischio di morte, o
danneggiare le apparecchiature.

m Controllare l'installazione. Vedere il capitolo Checklist di installazione nel Manuale
hardware del convertitore.

m Verificare che I'abilitazione avviamento del convertitore non sia attivata (DI1 nelle
A impostazioni di fabbrica, ovvero configurazione di default HVAC). Il convertitore si

il convertitore & in modalita di controllo esterno.

Controllare che I'avviamento del motore non determini situazioni di pericolo.
Disaccoppiare la macchina comandata se

 vi & il rischio di danni in caso di direzione di rotazione non corretta, o

* € necessario eseguire una routine di identificazione (ID run) Normale all'avviamento del
convertitore, quando la coppia di carico € superiore al 20% o la macchina non € in grado
di sostenere il transitorio della coppia nominale durante I'ID run.

avvia automaticamente all'accensione se ¢ attivo il comando di marcia esterno e se

Come utilizzare il pannello di controllo Assistant

| due comandi in basso sullo schermo (Opzioni e
Menu nella figura a destra) corrispondono alle

funzioni dei due tasti software e

posizionati sotto il display. | comandi assegnati ai OFF”’ ™ ACHG80

tasti software variano in base al contesto. [H?q“m et U.UU]
N - . o

Utilizzare i tasti (1), (3, (&) e (v) per spostare il 4[;‘“““”‘ []_[][]]p

cursore e/o modificare i valori in base alla [Mnmrtnrque 0.0

visualizzazione attiva. l -

15:40 Menu

Il tasto |?| richiama una pagina di aiuti sensibili al
contesto. [ : J
Per ulteriori informazioni, vedere ACX-AP-x — A —
Assistant Control Panels User's Manual -

(3AUA0000085685 [inglese]).

1 — Impostazioni guidate al primo avviamento:
lingua, valori nominali del motore, data e ora

0 Tenere a portata di mano i dati di targa del motore.
Accendere il convertitore.
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La funzione di assistenza al primo avviamento
guida l'utente durante il primo avviamento.

La funzione di assistenza si avvia
automaticamente. Attendere finché sul pannello di
controllo non compare la schermata della figura a
destra.

Selezionare la lingua dell'interfaccia: evidenziarla
(a meno che non sia gia evidenziata) e premere

(OK).

| |

Deutsch
Suomi
Francais
[taliana
Mederlands
Svenska

0K »

Convertitori ACH580-31 e ACH580-34:
selezionare la tensione di alimentazione con il
parametro 95.01 Tensione alimentaz:

* Nel menu Assistente avviam selezionare Esci e
premere (Avanti).

 Nella vista Home premere (Menu) per
accedere al menu principale.

« Nel menu principale andare a Parametri >
Elenco completo > 95 Configurazione HW
selezionando la riga corretta e premendo piu
volte (Seleziona).

« Selezionare il parametro 95.01 Tensione
alimentaz e premere (Modifica).

» Selezionare la tensione di alimentazione
380...415 V 0 440...480 V e premere
(Salva).

« Tornare al Menu principale premendo piu volte
(Indietro).

* Nel menu principale selezionare Assistente
avviam e premere (Seleziona) per
accedere al menu Assistente avviam.

« Continuare con i passaggi che seguono per la
messa in servizio di ACH580.

Selezionare Messa in servizio convertitore e

premere (Avanti).

OFF& (™ ACH580 0.0 Hz

Assistente set-up —

Eseguire set-up del convertitore?
Modo rotazione motore
i o ACHS80

Escitnascondi all'accensione
Esci

13:34 Avanti
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0 Selezionare il sistema di unita di misura e

premere (Avanti).

OFFG (™ ACHBED 0.0 Hz

Localizzazione L |
Default units:
Internazionale (S

Standard LSA [Imperiale)

Indietro 13:34 Avanti
| Se necessario, modificare le unita visualizzate sul |[AFFG ™ ACH5E0 00 Hz
llo di trollo.
pannello di controllo Unica

» Scorrere verso l'alto e verso il basso con i tasti

“We®.

+ Per modificare la riga selezionata, premere o).

Carnbiare le unith visualizzate, se
necessario.

Patenza: W

Passare alla schermata successiva premendo Temperatura; e
(Avanti). Coppia: Mrm w
Indietro 18:38 Axanti
m Per selezionare un valore: OFF& ™ ACH580 00 Hz
» Per selezionare il valore, premere @ e @ Potenza:
Premere (Salva) per accettare la nuova w
impostazione o (Annulla) per tornare alla b
schermata precedente senza effettuare modifiche. P
Annulla 13:35 Salva
0 Impostare data, ora e i relativi formati. OFE® % ACHEE0 00 Hz
« Per modificare la riga selezionata, premere (). Data e ora —

» Scorrere verso l'alto e verso il basso con i tasti
e

Inserire data e ora attuali.

e
070

Ora 13:30:28

» Per accedere alla schermata successiva
premere (Select), oppure premere
(Back) per tornare alla schermata precedente
senza fare modifiche.

Passare alla schermata successiva premendo
(Avanti). Formato data giorno.mese.anno »
Formato ora 24 ore w
Indietro 13:35 Avanti
Scegliere Motore singolo o Motori multipli. Bto % ACHERD 00 Hz
[]|* Perselezionare il valore, premere @ e @ Motor configuration C——

Is this a single or rmultiple motar
application?
Si |g|E rnatar

Multiple motors

Back Select
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(Que§ta schermatg compgre solo dopo aver e % ACHERD 10 H:
0 selezionato Motori multipli.) o
Selezionare il numero di motori collegati al ufti-motor set-up

convertitore (da 2 a 18) Enter the numnber of motars for the
’ rnulti-ratar calculation:

« Per modificare il valore, premere () e ().
* Per accedere alla schermata successiva

premere (Avanti), oppure premere
(Indietro) per tornare alla schermata
precedente senza fare modifiche. Back MNext

Mumber of identical moto

Per le seguenti impostazioni dei valori nominali del motore, fare riferimento ai dati riportati sulla
targa del motore. | valori devono essere inseriti esattamente come compaiono sulla targa del
motore.

Esempio di targa di un motore a induzione (asincrono):

ges ABB Motors CE€ ©-

3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [«
| No
[Ins.cl. F P 55
v Hz [kW | rmin | A |cos @liain|tEss
690 Y 50 | 30 1475 | 32.5 | 0.83
400D 50 30 1475 56 0.83
660 Y 50 30 1470 34 0.83
380D 50 30 [1470 59 0.83
415D 50 30 | 1475 | 54 0.83
440D 60 35 [1770 59 0.83
Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 i 6210/C3 [ 180 kg

(@_ IEC 34-1 .(.:,).

« vengono visualizzati i valori nominali predefiniti.

. o ) Auta ™ ACHBR0 0.0 Hz
0 | valori sono predefiniti sulla base del telaio del .
convertitore, ma & necessario verificare che Nominal values -—
corrispondano al motore. Enter the motor nameplate values for
a SIMNGLE mortar:

« Per modificare la riga selezionata, premere ).

. ) i Current: -

« Scorrere verso l'alto e verso il basso con i tasti .
e Speed: 1360 rpmw
Yoltage: 2300 Wm

« Per un convertitore per motore singolo, inserire ——

i valori nominali corretti del motore. Iniziare dal || Back Next
tipo di motore.

« Per un convertitore per motori multipli, il tipo di
motore, la modalita di controllo e la direzione di
rotazione non sono visualizzati. |l valore della
corrente del motore singolo € limitato alla
corrente nominale massima del convertitore
divisa per il numero di motori.

| valori cos ® nominale e coppia nominale del
motore sono facoltativi.
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Per modificare un valore:

O OFF < ™ ACHERD 0.0 Hz

» Per spostare il cursore a destra e a sinistra, Corrente:
premere () e ().
» Per modificare il valore, premere @ e @ ‘I @
Premere (Salva) per accettare la nuova - A
impostazione o (Annulla) per tornare alla v
schermata precedente senza effettuare modifiche. IEI 0 £ 2'
Annulla 13:34 Salva

(Questa schermata compare solo dopo aver Ao ™ ACHEED 0.0 Hz
selezionato Motori muitipli.) - -

O Multi-motor summa -

Questa schermata mostra un riepilogo dei dati per

i motori multipli. Da questa schermata & ancora

possibile modificare i seguenti valori: Numero di

motori identici, Corrente del motore singolo e

Potenza motore singolo.

Non & possibile modificare i valori di Corrente

totale e Potenza totale. |l sistema calcola questi

valori a partire dal Numero di motori identici,

Corrente motore singolo e Valori motore singolo.

+ Per spostare il cursore in su e in giu, premere
We

» Per modificare il valore, premere e

» Per accedere alla schermata successiva
premere (Avanti), oppure premere
(Indietro) per tornare alla schermata
precedente senza fare modifiche.

Mumber of identical motors:
Single motor current:

Single motor power:

Total current:

Total power:

Back

(Questa schermata compare solo dopo aver
selezionato Motori multipli.)

Questa schermata mostra un riepilogo dei
parametri configurati in automatico. | valori non
sono modificabili.

Ao (™ ACHBE0 0.0 Hz

Multi-motor configuration =
The following parameters are
automatically confiqured after
completng mult-motor set-up:

 Per accedere alla schermata successiva Start mode: Caonstant time
premere (Avanti), oppure premere Energy optimizer: Disabled
(Indietro) per tornare alla schermata LA eatio linaar
precedente senza fare modifiche. Back Next
O Ques.to passagglo. e faco!tatlvo e rlchlgde la ) OFFG o ACHERD 00 Hz
rotazione del o dei motori. Non eseguirlo se pud —
Prova direzione? [ m—

creare situazioni di pericolo o se la configurazione
meccanica non lo consente.

Per eseguire la prova di rotazione del motore,
selezionare Ruota il/i motore/i e premere
(Avanti).

Ruotare il motare per verificare la
direzione?

Ruota il motore

on ora

Indietro 13:34 Avanti
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Premere il tasto Manuale sul pannello di

Manualej

controllo per avviare il convertitore.

OFF (™ ACH580 5.0 Hz

Premere Hand [ -

Arenzione: durante il set-up le
funzioni di sicurezza non sono attive e
la welocits del motore & 5 Hz.

Prerere Hand ora per avviare il
ratare & verficare la direzione di

Indietro Taad

Controllare la direzione di rotazione del/dei
motorel/i.

Se é "avanti", selezionare Si, il motore ruota in
avanti e premere (Avanti) per continuare.
Se la direzione & "indietro", selezionare No,
cambia direzione e premere (Avanti) per
continuare.

Manu® ¢ ACH5G0 350 Hz

Rotazione avanti? [ |

Selezionando "Ma, carnhia direzione"
il converntore inverte la direzione e
considera "avann” la nuova direzione.

Si, 1l matare ruota in avant
Ma, cambia direzione

13:34 Avanti

A questo punto il primo avviamento & terminato e
il convertitore di frequenza & pronto all'uso.

Premere (Fatto) per andare alla schermata
Home.

OFF< (™ ACHBED 0.0 Hz

Awviamento 0K

Il convertitore & pronto ad azionare il
motore.

Premere "Hand" per awviare il
motare. Per proseguire la messa in
servizio: Menu = Impostazioni
principali.

(648 Fatto

Sul pannello di controllo viene visualizzata la
schermata Home 1, da cui si esegue |l
monitoraggio dei segnali selezionati.

Sono disponibili otto schermate Home diverse. La
schermata Home 1 & quella di default. E possibile
passare da una schermata all'altra utilizzando i
tasti () e (»). Vedere la sezione Schermate
Home a pag. 50.

OFF & (™ ACH580 0.0 Hz

T 0.00)
0,00

4.

{;f:otnr torque 00

18:40 Menu
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2 — Completamento della messa in servizio

E completare la messa in servizio in cinque modi diversi:

OFF¢ ¢ 4CHBB0
Avviamento 0K

Il converttore & pronto ad azionare il
matore

Premera "Hand" per avviare |
motore. Per proseguire la messa in
servizio: Menu > Impostazioni
principali

0.0 Hz

(6:48 Fatto

Messa in ;unzione e

impostazione del
riferimento sul pannello

Il convertitore € pronto
per essere messo in
funzione in modalita
Manuale.

Premere il tasto Manuale
" syl pannello per
avviare il motore.
Impostare il riferimento
sul pannello.

Messa in servizio della funzione
di assistenza

OFF<¢ ™ ACHE80 0.0 He
Impostazioni principali
Setup rapido HYAL 3
riferimento 3
Motore -
Rampe *
Limim »
Indietro 06:44 Seleziona

Completare le 'due funzioni di
assistenza seguenti.

Lo
Rampe, limiti, interblocco,
permessi di marcia

[OFF& ™ ACHBS0 0.0 Hz

A Canfig crrl hase
Selezione curl autom... Solo princip...

Postazione autoctrl principals: >
Interblocchi/permessi >
Indietro (6:44 Seleziona

Marcia/arresto, riferimento e
adattamento

[OFF& (™ ACH580 0.0 Hz

Marcia, arresto, riferimento
% Config funzionam base

A Config ctrl b

Selezione ctrl autom...  Solo princip...
Postazione autoctrl principale: 3
Intarblocchi/permassi 3

Indietro 05:44 Seleziona

Messa in servizio e setup rapido
V,

[OFFS (™ ACHGAD T0H:

Impostazioni principali

pr >
Marcia, arresto, riferimento »
Motore »
Rampe 3
Lirniti »
Indietro (644 Seleziona
Scorrere le voci del menu.
[OFF& (™ ACHEB0 1.0 Hz

Setup rapido HYAC
Ma i

Riferimento princi...  All diretta.. @
Adattamento Al >
& Usa interblocco marcia 1

Indietro 544 Modifica
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Opzioni 4 e 5:

OFF® (™ ACH580 0.0 Hz
Avviamento OK

[l converttore & pronto ad azionare il
matore o

Premere "Hand" per awviare il
motore. Per proseguire la messa in
servizio: Menu > Impostazioni

principali.
D:48 Fatto
______ ]
Messa in servizio con le Messa in servizio con i
Impostazioni principali parametri.
Solo per utenti avanzati.
Impostare marcia/arresto e riferimento 0% ¥ ACHERD T
OFF<r ™ ACHEB0 0.0 Hz Menu principale
Impostazioni principali [ X
Setup rapido HYAC > g Efficienza energetica >
Ma o, riferimento »
Motore »
Rampe >
Lirniti .
= — T Esci
Indietro 05:45 Seleziona |
Impostare i dgti del motore OFF e _ (* ACH5E0 0.0 He
OT® (= ACHEE0 Tirz] [Parametri
Impostazioni principali a
Setup rapido HYAC > P'—Ef_e'_"t‘ *
Marcia, arrest, riferimento 3 Modificat *
Motore »
Rampe >
Limniti > Indietro (646 Seleziona
Indietro 05:45 Seleziona
[ Vedere il capitolo Parametri
Impostare le rampe. (pag. 237).
OFF< ™ ACHEB0 0.0 Hz [OFF& ™ ACHEB0 0.0 Hz
Impostazioni principali Elence completo
Setup rapido HYAC [ -
Marcia, arresto, nferimento [ 03 Riferimenti ingressi »
fotore " 04 Allarmi e guasti >
05 Dingraseic .
Limiti . 06 WWard controllo e stato >
Indietro 05:45 Seleziona |;:ji'etrm E-4F Seleziona
Imposta#e i limiti.
OFF< ™ ACHEB0 0.0 Hz
Impostazioni principali
Setup rapido HYAC >
Marcia, arresto, nferimento 3
Motore »
Rampe >
[Indietra 06:45 Seleziona

) | L
Continuare con ulteriori
regolazioni, vedere la sezione
Impostazioni principali a pag. 58.
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3 — Impostazioni supplementari nel menu Impostazioni principali — I/O

Dopo le impostazioni supplementari, verificare
che i collegamenti di I/O corrispondano all'uso
degli I/0 nel programma di controllo.

Nel Menu principale, selezionare I/O e premere

OFF¢G (™ ACHBED

Menu principale

E] Impostazioni principali  »

0.0 Hz

(Seleziona) per entrare nel menu I/O. ig 1/0 R
-
EE Diagnostica -
Esci 16:08 Seleziona
Selezionare il collegamento da controllare e OFF® % ACHRE0 00 Hz
O premere (Seleziona) (o (). 70 -
-0 Marcias
D2 o Mon utilizzato /2w
D13 0 Unlzzato in diverse ubicazi.. »
D4 o Mon utilizzato /2w
Do o Mon utlizzato/aw
Indietro 16:08 Seleziona
Per visualizzare i dettagli di un parametro che non |[FFG ™ ACHRED 00 Hz
O pud essere regolato dal menu I/O, premere i1
(Vista). Yoy p—
YWalore effettiva:
O Forza stato ingresso
Ritardo OFF:
Ritarda OM:
Indietro 0648
Per modificare il valore di un parametro, premere OFF G ™ ACHRED 188 Hz
U (Modifica), regolare il valore con i tasti (4) DIT: -

(v), @O e (), e premere (Salva). Il
collegamento effettivo deve corrispondere al
nuovo valore.

Tornare al Menu principale premendo piu volte

(Indietro).

O Forza stato ingresso

oty

Ritardo OFF:

Ritarda O
Indietro 0724 Modifica
OFF< ™ ACHRB0 0.0 Hz

Utilizzato /a per:

Mon utilizzato/a

DI marciasZarresta

DI marciadarresto, DIZ direzione
DI avant, DIZ2 indietra

DITP marcia, D12 arresto

Annulla 16:08 Salva
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4 — Menu Diagnostica

Dopo le impostazioni supplementari e la verifica OFF® % ACH530 00 Az
dei collegamenti di I/O, utilizzare il menu Menu principale
Diagnostica per accertarsi che tutto funzioni
correttamente. E: Impostazioni principali  »
Nel Menu principale, selezionare Diagnostica e i@ 1/0 .
premere (Seleziona) (0 (). o

Esci 16:08 Seleziona

Selezionare la voce che si desidera visualizzare e OFF & ™ ACHEE0 100 Hz
premere (Seleziona). .

Diagnostica
Premere (Indietro) per tornare al menu T
Diagnostica.

Log guasti ed event -

Indietro D-T'::Eé.l - Seleziona
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Come controllare il convertitore con l'interfaccia di I/O

Di seguito sono riportate le istruzioni per azionare il convertitore mediante gli ingressi

analogici e digitali quando:
+ & stato eseguito I'avviamento del motore, e

* si utilizzano le impostazioni parametriche di default delle configurazioni

predefinite del sistema HVAC.

Impostazioni preliminari

Se occorre modificare la direzione di rotazione,
verificare che i limiti consentano la marcia "indietro".
Controllare i parametri del gruppo 30 Limiti e verificare
che il limite minimo abbia valore negativo e il limite
massimo abbia valore positivo.

Nota: le impostazioni di default consentono solo la
direzione avanti.

Verificare che i collegamenti di controllo siano stati
eseguiti in base allo schema di collegamento fornito
per la configurazione di default del sistema HVAC.

Verificare che il convertitore sia in modalita di controllo
esterno. Per passare al controllo esterno, premere il

tasto [_Auo ).

Vedere la sezione Default HVAC a

pag. 101.

Se é attivo il controllo esterno, sul
pannello di controllo in alto a sinistra

compare la scritta Auto.

Avviamento del motore e controllo della velocita

L'avviamento avviene attivando l'ingresso digitale DI1.
La freccia inizia a ruotare: ha una linea tratteggiata
fino al raggiungimento del setpoint.

Regolare la frequenza di uscita del convertitore
(velocita motore) impostando la tensione dell'ingresso
analogico Al.

Nota: se il convertitore non si avvia, verificare che
l'interblocco marcia 1 (parametro 20.417) sia attivo (1).

Auto ., ACHEED

247 Hz

Frequenza uscita

Hz

2.58

Matar current

1.18p

s
;ﬂatar torque 261

Per la configurazione di default HVAC, l'interblocco 16:07 Menu
marcia 1 € collegato per impostazione predefinita a
Dl4.
Arresto del motore
Disattivare l'ingresso digitale DI1. La freccia smette di |73 ™ ACH5E0 747 Hz

ruotare.

Frequenza uscita
Hz

0.00

Matar current

0.00p

i
{;fo'lutur torque 0.0‘

16:08

Menu
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Esecuzione della routine di identificazione (ID run)

Il convertitore di frequenza calcola automaticamente le caratteristiche del motore
utilizzando I'StaticalD run alla prima accensione del convertitore in modalita di
controllo vettoriale e dopo ogni modifica dei parametri del motore (gruppo 99 Dati
motore). Questo accade quando

* il parametro 99.13 Richiesta ID-run &€ impostato su Statica e

* il parametro 99.04 Modo controllo motore € impostato su Vettoriale.

Nella maggior parte delle applicazioni non & necessario eseguire separatamente una
routine di identificazione. L'ID run va selezionata manualmente se:

+ si utilizza la modalita di controllo vettoriale (parametro 99.04 Modo controllo
motore impostato su Vettoriale) e

* si utilizza un motore a magneti permanenti (PM) (parametro 99.03 Tipo motore
impostato su Motore a magneti permanenti), o

 si utilizza un motore a riluttanza sincrono (SynRM) (parametro 99.03 Tipo motore
impostato su SynRM), o

« il convertitore funziona con riferimenti di velocita prossima a zero, oppure

» erichiesto il funzionamento in un range di coppia superiore alla coppia nominale
del motore su un ampio intervallo di velocita.

Eseguire I'ID run con la funzione di assistenza selezionando Menu > Impostazioni
principali > Motore > ID run (vedere pag. 38) o con il parametro 99.13 Richiesta ID-
run (vedere pag. 42).

Nota: se i parametri del motore (gruppo 99 Dati motore) vengono modificati dopo I'ID
run, & necessario ripetere la routine di identificazione.

Nota: se i parametri dell'applicazione sono gia stati impostati nella modalita di
controllo scalare del motore (99.04 Modo controllo motore impostato Scalare) ed &
necessario cambiare la modalita di controllo del motore in Vettoriale,

» impostare il controllo vettoriale con la funzione di assistenza Modalita di
controllo (andare a Menu > Impostazioni principali > Motore > Modalita di
controllo) e seguire le istruzioni. La funzione di assistenza all'lD run guida
I'utente durante I'ID run.

(0]

« impostare il parametro 99.04 Modo controllo motore su Vettoriale e

» per controllare il convertitore tramite gli /O, verificare i parametri dei gruppi 22
Selezione rif velocita, 23 Rampa rif velocita, 12 Al standard, 30 Limiti e 46
Impost monitoraggio/scala.
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Routine di identificazione

Con

la funzione di assistenza all'lD run

Controllo preliminare

é c AVVERTENZA! Durante I'ID run il motore ruota a velocita che possono

raggiungere circa il 50...80% della velocita nominale. Il motore ruota in direzione
"avanti". Accertarsi che sia sicuro avviare il motore prima di eseguire I'ID

run!
[] | Disaccoppiare il motore dalla macchina comandata.
| Controllare che i valori dei parametri dei dati del motore corrispondano a quelli riportati
sulla targa del motore.
[] | Controllare che il circuito STO sia chiuso.
La funzione di assistenza chiede se si desidera utilizzare i limiti temporanei del motore.
Questi devono rispettare le seguenti condizioni:
O | Velocita minima < 0 rpm
[ | Velocita massima = velocita nominale del motore (nell'D run normale il motore funziona
al 100% della velocita)
O | Corrente massima > Iyp
[ | Coppia massima > 50%
0 Verificare che il pannello di controllo sia nella modalita OFF (in alto a sinistra compare
OFF). Premere il tasto OFF per passare alla modalita OFF.
ID run
m Dalla vista Home, andare al Menu principale OFF® ¥ ACHGED e
premendo (=) (Menu). Menu principale
Selezionare Impostazioni principali e premere . .
(Seleziona) (o (3)). E: Impostazioni principali
ig 170 .
EE Diagnostica -
Esci 16:07 Seleziona
O Selezi(?nare Motore e premere o) ¥ ACHEED T0F:
(Seleziona) (0 (). —
Impostazioni principali
Applicazione HYAD defaultw
Converttore 3
Matare »
Purnp and fan control CFF »
Communication OFF »
Indietro 16:07 Seleziona
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Se la modalita di controllo & impostata su scalare, OFF % ¥ ACH5S0 00 Mz
selezionare Modalita di controllo e premere Motore
(Seleziona) (0 (»)) e passare al punto XValori nominal

successivo.

X Modalits di controllo are
Protezione termica sumata 23°Cw

Protezione termica misurata -

Modo awviamento: Mormale

I;dietro i 16:07 H;Seiélﬁiuna
Selezionare Controllo vettoriale e premere OFF % ¥ ACHEED 00H:
(Seleziona) (0 (2)). Maodalita di controllo —

Alcune impostazioni dipendono dalla
modalita di controllo. Cambiando la
muodalita, si attivano gli aiuti per
impostarle.

[EIRTRIREETINCYeY-T1- 1N -} n

Indietro 16:07 Seleziona

Viene visualizzato un messaggio di allarme OFF® ¥ ACH5S0 0o
Routine di identificazione. Premere 17
(Nascondi) per continuare. Allarme AFFB
Codice AL 0000 0000
Routine di identificazione 16:11:12
|0 run motore al prossimo awwiamento
MNascondi 16:11 Risoluzione
Verificare i limiti di velocita del motore. Le OFF & * ACH5A0 0.0 rprm

seguenti condizioni devono essere verificate:

. Yerificare limiti motore W
+ Velocita minima < 0 rpm

Quest limiti del motore valgono nel

* Velocita massima = velocita nominale del controllo vettoriale. Hegg|are 1valon
motore. Se necessano
Yelocith minima -1500.00 rpm e
Velocith massima 1500.00 rpmw
i~ . - Laiia I B
Indietro 16:11 Avanti
Verlflparf la correntt.e deldlm.oto.rttaj e i limiti di OFF % ¥ ACHEA0 0.0 rpm
coppia. Le seguenti condizioni devono essere — —
e | E—
verificate: Verlfl.ce.m_a.llmltl motore
.c ¢ ima > | Questi lirmiti del rmotore valgono nel
orrente massima = IHp controllo vettoriale. Hegolare i valori
» Coppia massima > 50%. S8 Mecessano:

Premere (Avanti). Lo
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Controllare I'adattamento di Al1, vedere i

O tri 12.19 Al1 lato a Al1 mi 12.20 oo (Z ACHS60 0.0 pm
parametri 12. scalato a mine 12. = —
Al1 scalato a Al1 max. \lul’lerlflca”re altre. flunzmnl| _:l
N . controllo vettoniale usa valariin rpm
Premere (Avanti). e non in Hz. Regolare 1 valon se
necessano;
Al scalato min:
AIT scalato max: 1500.000 rprnw
Indietro 16:11 Avanti
| ggeligic;qa;g ilttipIoDID rl;r:j(vedere .iI parametro OFF® ¥ ACH5R0 0.0 rpm
. ichiesta ID-run) da eseguire e premere 2
(Avanti). 1D ru_n. _ |:|.
selezionare I'1D run che si desidera
effettuare. Premere [7] per ulterion
informazioni.
ID run statica
[0 run normale
[Indietro 6.1 Avanti
m Controllarg i limiti del motore visualizzati syl OFF® ¥ ACHGED 0.0 rpm
pannello di controllo. Se durante I'ID run si Limiti
rendono necessari ulteriori limiti, & possibile imiti mqtore ) T
inserirli qui. Dopo I'ID run vengono ripristinati i Regolare i valori per stabilire limia
limiti originali, a meno che non si selezioni speciali durante 1D run. | valori
ginall, a A attuali saranno npristnat dopo ['1D
Imposta valori come permanenti. un.
Premere (Avanti). valori come p.. Seleziona u
Wolooith roinicoa AR 0N roes
[Indietro 16:11 Avanti
[] |Premere il tasto Hand () per avviare I''ID OFF % ™ ACHGED 0.0 rpm

run.

In generale si raccomanda di non premere alcun
tasto sul pannello di controllo durante la routine di
identificazione. Tuttavia, & possibile interrompere
I'ID run in qualsiasi momento premendo il tasto
OFF ([ @)).

Durante I'ID run viene visualizzata una barra di
avanzamento.

Quando I'ID run é terminata, compare il
messaggio ID run eseguita. || LED smette di
lampeggiare.

Se I'ID run non viene completata con successo,
compare il guasto FF61 ID run. Vedere il capitolo
Ricerca dei guasti a pag. 237 per ulteriori
informazioni.

Premere Hand per I'ID ... mmr——

Premenda Hand, viene iniettata
corrente in c.c. nel motore per circa 1
rinuto; 1l motore pub ruotare fino a
mezzo giro. Dopo I'1D run il
converttore s ferma.

Indietro 16:11
Manu. ¢ A r ACHEED +0.0 rpm
ID run in esecuzione )

Ouesta operazione pub richieders
qualche minuto,

Vel motare utilizzata
Mator current

154 28 rpm
1.95 A

16:15
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AID rgn completata, sulla riga ID run viene OFF % ¥ ACH5S0 0.0 rprn
visualizzato il testo Fatto. Motore

A¥alari nominali

A Madalita di controllo Wettoriale

AIDrun Fatto
Protezione termica stimata 47 °Cw
Protezione termica misurata [3

Indietro 1517 Seleziona
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Con

il parametro 99.13 Richiesta ID-run

Controllo preliminare

c 2 AVVERTENZA! Durante I'ID run il motore ruota a velocita che possono

raggiungere circa il 50...80% della velocita nominale. Il motore ruota in direzione
"avanti". Accertarsi che sia sicuro avviare il motore prima di eseguire I'ID

run!
[] | Disaccoppiare il motore dalla macchina comandata.
0 Controllare che i valori dei parametri dei dati del motore corrispondano a quelli riportati
sulla targa del motore.
[J | Controllare che il circuito STO sia chiuso.
Se i valori dei parametri (gruppi da 70 DI, RO standard a 99 Dati motore) vengono
modificati prima dell'lD run, verificare che le nuove impostazioni soddisfino queste
condizioni:
[ | 30.11 Velocita minima < 0 rpm
[ | 30.12 Velocita massima = velocita nominale del motore (nell'lD run normale il motore
funziona al 100% della velocita)
O | 30.17 Corrente massima > Iyp
[ | 30.20 Coppia massima 1> 50% o 30.24 Coppia massima 2 > 50%, a seconda del limite
di coppia impostato con il parametro 30.718 Sel lim coppia.
Controllare che il segnale...
O | permesso marcia (parametro 20.40 Permesso marcia) sia attivo.
0 Verificare che il pannello di controllo sia nella modalita OFF (in alto a sinistra compare
OFF). Premere il tasto OFF per passare alla modalita OFF.
ID run
| Dalla vista Home, andare al Menu principale OFF® ¥ ACH5R0 0.0 rpm
premendo (—J (Menu). Menu principale ————
Premere @ L
E] Impostazioni principali 3
Q170 >
EE Diagnostica -
Esci 16:18 Seleziona
0 Selezic.mare Pa&]metri e premere OFF G ¥ ACHEAD 00 o
(Seleziona) (0 (»)). Menu principale
- -
Seleziona
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Selezionare Elenco completo e premere
(Seleziona) (o (»)).

OFF$ (™ ACHB80 0.0 rprm

Parametri

Elenco com pletlj

Freferiti .

Modificato -

Indietro 16:14 Seleziona
Scorrere verso l'alto e verso il basso della pagina |[GFF¢ ™ ACH550 0 rpm

con i tasti @ e @ e selezionare i parametri del
gruppo 99 Dati motore, quindi premere
(Seleziona) (o (»)).

Elenco completo

95 Configurazione Hl

96 Sistema

47 Contralla motare

98 Parametri motore utente
99 Dati matare

T B A A

Indietro 16:14 Seleziona

Scorrere verso l'alto e verso il basso della pagina
con i tasti @ e @ e selezionare i parametri del
gruppo 99.13 Richiesta ID run, quindi premere

(Seleziona) (0 ().

OFF & (™ ACH5E0 0.0 rpm

99 Dati motore

89.04 VB|DICité nomin motore 1360 rpm

99.10 Patenza nomin motore 018 kW
89171 cos ¢ nominale matore 0.00
99.12 Coppia nomin maotore  0.000 M

8913 Richiesta 1D-run

Indietro 16:19 Modifica

Selezionare il tipo di ID run (vedere il parametro OFF & * ACH5A0 0.0 rprm
99.13 Richiesta ID-run) e premere (Salva) | e —— D run
(0 ).

[0] Messuna

[1] Maormale

[2] Ridotta

[3] Statica

(6] Avanzata

16:14 Salva

Annulla
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O

Il LED verde del pannello di controllo lampeggia
per indicare un allarme attivo (AFF6).

Quando non si preme nessun tasto per un
minuto, compare l'allarme AFF6. Premendo
(Risoluzione) compare un messaggio che
comunica che I'ID run sara eseguita al prossimo
avviamento. E possibile nascondere il messaggio
premendo (Nascondi).

Premere il tasto Hand () per avviare I'ID
run.

In generale si raccomanda di non premere alcun
tasto sul pannello di controllo durante la routine di
identificazione. Tuttavia, & possibile interrompere
I'ID run in qualsiasi momento premendo il tasto
oFF ([ @)).

Durante I'ID run, in alto viene visualizzata un
freccia in rotazione.

Quando I'ID run & terminata, compare il
messaggio ID run eseguita. || LED smette di
lampeggiare.

Se I'ID run non viene completata con successo,
compare il guasto FF61 ID run. Vedere il capitolo
Ricerca dei guasti a pag. 237 per ulteriori
informazioni.

OFF¢ (™ ACHSED

Allarme AFFG

Codice AUX: 0000 0000
Routine di identificazione 16:13:53
ID run motore al prossimo avwiamento

0.0 rpm

Mascondi 16:19

Manu® .t ACH5ED
99 Dati motore

Risoluzione

=0.0 rpm

89.09 Velocith nomin motore 1360 rpm
89.10 Potenza nomin motore 078 kW
89171 cos ¢ nominale motore 0.00
99.12 Coppia nomin matore 0.000 Mm
89.13 Ric [D-run Mormale

16:20 Modifica

Indietro
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Pannello di controllo

Contenuto del capitolo

Questo capitolo contiene le istruzioni per rimuovere e reinstallare il pannello di
controllo Assistant ACH-AP-H o ACH-AP-W, di cui descrive brevemente il display, i
tasti e le scorciatoie da tastiera. Per ulteriori informazioni, vedere ACx-AP-x Assistant
Control Panels User's Manual (3AUA0000085685 [inglese]).

Rimozione e reinstallazione del pannello di controllo

Per rimuovere il pannello di controllo, premere la clip di fermo in alto (1a) e tirare
verso di sé il pannello dal lato superiore (1b).

o

iy ,
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Per reinstallare il pannello di controllo, inserire il lato inferiore nella base (1a),
premere la clip di fissaggio in alto (1b) e spingere il lato superiore del pannello per
agganciarlo (1c).

duniiiiiny),

Descrizione del pannello di controllo

_

oFFo C* ACH580 0.0 He
@ [Froauenza usoita
= =
orrents matore
oppia motore

1 | Descrizione del display del pannello di 6 | Tasti freccia
controllo
2 | Tasto funzione sinistro 7 | OFF (vedere Hand, Off e Auto)
3 | Tasto funzione destro 8 | Manuale (vedere Hand, Off e Auto)
4 | LED di stato; vedere il capitolo Manu- 9 | Auto (vedere Hand, Off e Auto)

tenzione e diagnostica hardware,
sezione LED, nel Manuale hardware
del convertitore di frequenza.

5 | Aiuto 10 | Connettore USB
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Descrizione del display del pannello di controllo

Nella maggior parte delle schermate, sul display vengono visualizzati i seguenti
elementi:

O\ [0/

DFF'@? ¥ ACH530 > 0.1 Hz

;rzequenza uscita 000
C: _"Enrrente motore 0 00”' C
.'ﬂ.' - o

lgauppia motore 00

Opzioni 14:04 Menu

o—" o 0

1. Postazione di controllo e relative icone: indica come viene controllato il
convertitore.

[

* Nessun testo: il convertitore € in modalita di controllo locale, ma viene
controllato da un altro dispositivo. Le icone nella parte superiore indicano le
azioni consentite:

Testo/lcone Avviamento da Arresto da questo Riferimento da
questo pannello pannello questo pannello di
controllo
Non consentito Non consentito Non consentito

» Locale: il convertitore & in modalita di controllo locale e viene controllato da
questo pannello di controllo. Le icone nella parte superiore indicano le azioni

consentite:
Testo/lcone Avviamento da Arresto da questo Riferimento da
questo pannello pannello questo pannello di
controllo
OFF g ¥ | Consentito Convertitore fermo Non consentito
Manuale ¢ % | Consentito Consentito Consentito
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« Esterno: il convertitore & in modalita di controllo esterno, ossia controllato
tramite 1/0O o bus di campo. Le icone nella parte superiore indicano le azioni
consentite dal pannello di controllo:

Testo/lcone Avviamento da Arresto da questo Riferimento da
questo pannello pannello questo pannello
di controllo
Auto Consentito ") Consentito ") Non consentito
Auto = | Non consentito Consentito Consentito

T Questa azione pud essere Non consentita modificando i parametri 19.18 Sorgente disabilita MAN/OFF
e 19.19 Azione disabilita MAN/OFF.

2. Bus del pannello: indica che a questo pannello sono collegati pit convertitori di
frequenza. Per passare a un altro convertitore, selezionare Opzioni > Seleziona
convertitore.

3. lcona di stato: indica lo stato del convertitore e del motore. La direzione della
freccia indica la rotazione "avanti" (senso orario) o "indietro" (senso antiorario).

Icona di Animazione | Stato convertitore

stato

o - Fermo

3 - Fermo, inibizione avviamento.

[ o Lampeggiante | Fermo, impartito comando di avviamento ma

avviamento inibito. Vedere Menu > Diagnostica sul
pannello di controllo.

[ Sad ) Lampeggiante | Guasto

s Lampeggiante | In marcia, al riferimento, ma il valore del riferimento &
0.

(e In rotazione In marcia, non al riferimento.

™M In rotazione In marcia, al riferimento.

] - Preriscaldamento (riscaldamento del motore) attivo.

% - Modo sleep PID attivo.

4. Nome del convertitore: se al convertitore € stato assegnato un nome, viene
visualizzato nella parte superiore del pannello. Di default, &€ ACH580. Per
modificare il nome, sul pannello di controllo selezionare Menu > Impostazioni
principali > Orologio, regione, display (vedere pag. 86).

5. Valore di riferimento: velocita, frequenza, ecc. nell'unita indicata. Per
informazioni su come modificare il valore di riferimento nel menu Impostazioni
principali, vedere pag. 67.

6. Area dei contenuti: in questa area vengono visualizzati i contenuti della
schermata selezionata. | contenuti variano in base alla schermata. La figura a
pag. 47 mostra la schermata principale del pannello di controllo, ovvero la vista
Home.
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7. Selezioni dei tasti funzione: mostra le funzioni dei tasti funzione ((=> e (&))
in un determinato contesto.

8. Orologio: l'orologio mostra I'ora attuale. Per modificare I'ora e il suo formato di
visualizzazione, sul pannello di controllo selezionare Menu > Impostazioni
principali > Orologio, regione, display (vedere pag. 86).

9. Frecce laterali: quando le frecce laterali sono visibili, € possibile navigare nelle
altre schermate Home con i tasti freccia () e ().

Per modificare il contrasto e la retroilluminazione del display, sul pannello di controllo
selezionare Menu > Impostazioni principali > Orologio, regione, display (vedere
pag. 86).
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Schermate Home

Sono disponibili otto schermate Home diverse. Inoltre, sono disponibili sei schermate
Home IPC preconfigurate (vedere la sezione Schermate Home IPC aggiuntive a
pagina 52).

La schermata Home 1 & quella di default. E possibile passare da una schermata
all'altra utilizzando i tasti freccia () e (»)). Per modificare le schermate Home,
premere il tasto funzione Opzioni ((=). Vedere la sezione Menu Opzioni a
pagina 97.

Schermata Home 1 (default): OFF¢ {™ ACHEB0 0.0 Hz
» Frequenza uscita (Hz): Parametro 071.06 Frequenza uscita

Frequenza uscita [Hz U . U U]
» Corrente motore (A): Parametro 01.07 Corrente Mot T

otore “Ao or Curren 000]}
» Valore effettivo Al1 (V o mA): Parametro 12.711 Mator torque

Valore effettivo Al1 [9, U U]

; .
18:40 Menu

Schermata Home 2: OFF & * ACH580 48.8 He

* Quantita risparmiata (valuta locale): Parametro Quantita risparmiata
45.07 Importo risparm £ 0 . 0 0 |
. Energi.a ri.sparmi'ata (kWh): Parametro 45.04 Energia risparmiata
Energia risparmiata ‘[kWh U . U ]’
+ Totale CO2 risparmiata (tonnellate metriche): 45.09

Totale CO2ri i
Riduzione CO2 in t tuD;ar:etric risparmiara 0 . 0
Opzioni 2/8 Menu
Schermata Home 3: OFF® ™ ACHEED 408 Hz
* Frequenza di uscita mostrata sotto forma di |Frequenza uscita 0.00 HZ|
rappresentazione grafica negli ultimi 60 minuti: eI -
Parametro 01.06 Frequenza uscita o)
4 BB 4
0.00 B0 rmin .
Opzioni 378 Menu
Schermata Home 4: OFF® (* ACHEB0 4858 Hz
+ Potenza di uscita mostrata sotto forma di [Patenza uscita 0.00 kv
rappresentazione grafica negli ultimi 60 minuti: 000 -
Parametro 01.14 Potenza uscita e
4 B 4
0.00 B0 min

Opzioni 4/8 Menu
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Schermata Home 5:

» Temperatura della scheda di controllo (°C):
Parametro 05.10 Temp scheda controllo

» Temperatura inverter %: Parametro 05.711
Temperatura inverter

» Tensione in c.c. (V): Parametro 01.11 Tensione CC

OFF< (™ ACHBED 48.8 Hz

Temp scheda controllo
o 43|

;emperatura inverter 31 . B]>

ot 61553

4

W
Opzioni 5/8 Menu
Schermata Home 6: OFF$ (™ ACH580 185 He
» Contatore tempo attivita (giorni): Parametro 05.01 - —
Contatore tempo attiv Contatore Tempo atoy giarni
» Contatore tempo di funzionamento (giorni): 0
Parametro 05.02 Contaore funz — )
Contatore tempo Run giorni
Opzioni G/B Menu
Schermata Home 7: OFFG ¢ ACHE8D 486 Hz
 Stato ritardato DI, ovvero stato di DI6...DI1 (DI1 ¢ il Stato ntardo DI
bit 0, quello piu a destra): Parametro 70.02 Stato ‘ o001 1010 |
ritardo DI Ttato B0
+ Stato RO, ovvero stato di RO3...RO1 (RO1 & il bit 4[ 0100 ]}
0, quello piu a destra): Parametro 70.21 Stato RO
» Diagnostica comunicazione: Parametro 58.07 ‘
Diagnostica comunicazione e
Opzioni 748 Menu
Schermata Home 8: OFF® (™ ACH580 185 He

» Setpoint PID di processo effettivo (unita PID 1):
Parametro 40.03 Setpoint eff PID processo

» Retroazione PID di processo effettiva (unita PID 1):
Parametro 40.02 Retroaz eff PID processo

» Frequenza uscita (Hz): Parametro 071.06
Frequenza uscita

[OSEetpoint eff PID processo UU U]
Dﬁgtroaz eff PID processo 00 0]}

[Erzequenza uscita UUU]

4

Opzioni 8/8 Menu
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Schermate Home IPC aggiuntive

Sono disponibili sei schermate Home IPC preconfigurate. E possibile passare da una
schermata all'altra utilizzando i tasti freccia (<) e (3]). Per modificare le schermate
Home, premere il tasto funzione Opzioni ((=). Vedere la sezione Menu Opzioni a
pagina 97.

Schermata Home IPC 1 (schermata Home IPC di

default):

» Frequenza uscita (Hz): Parametro 01.06
Frequenza uscita

OFF¢ (™ ACHBED 0.0 Hz

erequenza uscita 000‘

Livello misurat

« Retroazione di processo (bar): Parametro 40.02 4 lee o misHrat 005 ‘)

Retroaz eff PID processo -

. . Stata sistemna FFC

+ Stato sistema PFC: Parametro 76.02 Stato sistema Non pronto {OFF)

PFC

Opzioni 1.7 Menu

Schermata Home IPC 2: OFF@ (‘! ACH580 0.0 Hz

* Numero nodo multipompa: Parametro 76.22 N.
nodo multipompa

* Checksum sincronizzazione IPC: Parametro

[N. nodo multipornpa

J

: . ” Checksum sincronizzazione [PC
76.105 Checksum sincronizzazione IPC 4 8BB2 47A8 hex »
* Pompe in linea IPC: Parametro 76.01 Stato PFC Pompe in finea IPC
1000 000D
Opzioni 247 Menu
Schermata Home IPC 3: OFF G % ACHEE0 00 Hz

» Tempo di funzionamento pompa 1: Parametro
77.11 Tempo funz pompa/vent 1

» Tempo di funzionamento pompa 2: Parametro
77.12 Tempo funz pompa/vent 2

» Tempo di funzionamento pompa 3: Parametro
77.13 Tempo funz pompa/vent 3

[l'empn funz pompaswent 1 UUU]
‘[;'empn funz pompasvent 2 U . U U]’

[1h'em|:|n funz pornpasvent 3 0 . 0 0]

Opzioni 377 Menu

Schermata Home IPC 4:

» Tempo di funzionamento pompa 4: Parametro
77.14 Tempo funz pompa/vent 4

» Tempo di funzionamento pompa 5: Parametro
77.15 Tempo funz pompa/vent 5

+ Tempo di funzionamento pompa 6: Parametro
77.16 Tempo funz pompa/vent 6

OFF¢ (™ ACHBED 0.0 Hz

1h'ern|:n3 funz pompasent 4 000 ‘

'llj'empn funz pompasvent b 000 ‘>

'llj'empn funz pompasvent B 0 . 0 0

4

Opzioni 4.7 Menu
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Schermata Home IPC 5: OFF% ™ ACHEE0 00 Hz
* Tempo di funzionamento pompa 7: Parametro

77.17 Tempo funz pompa/vent 7 Tempa funz pompa,/vent 7 h
» Tempo di funzionamento pompa 8: Parametro U . U U
77.18 Tempo funz pompa/vent 8
Tempo funz pompasvent 8 h
Opzioni b7 Menu
Schermata Home IPC 6: OFFO (‘! ACHE80 0.0 Hz

» Frequenza uscita (Hz): Parametro 071.06
Frequenza uscita

Wel ili
rpemmntore utllizzata 0 . U 0]

» Corrente motore (A): Parametro 01.07 Corrente T Orente motare
motore ‘A 000]}
» Coppia motore (%) Parametro 01.10 Coppia Tonni "
molore %Dppla motore 0 . 0 0
Opzioni 647 Menu
Tasti
Di seguito sono descritti i tasti del pannello di controllo.
— J/ —
= s
4 | 2
"
v
@ o
Off Auto Hand

Tasto funzione sinistro

Il tasto funzione sinistro ((—) serve generalmente a uscire dalla schermata e
cancellare. L'indicazione nell'angolo in basso a sinistra del display mostra la funzione
assunta dal tasto nella schermata visualizzata.

Tenendo premuto si esce dalle varie schermate fino a tornare alla vista Home.
Questa funzione non vale per le schermate speciali.

Tasto funzione destro

Il tasto funzione destro ((&)) serve generalmente a selezionare, accettare e
confermare. L'indicazione nell'angolo in basso a destra del display mostra la funzione
assunta dal tasto nella schermata visualizzata.

Tasti freccia

| tasti freccia su e giti ((4) e (v)) servono a evidenziare le voci selezionate all'interno
di menu ed elenchi, a scorrere le pagine verso l'alto e verso il basso, e a regolare i
valori (ad esempio quando si imposta I'ora, si inserisce una password o si modifica il
valore di un parametro).




54 Pannello di controllo

| tasti freccia sinistra e destra (<) e (»)) servono a spostare il cursore a sinistra e a
destra quando si modificano i parametri, e a spostarsi avanti e indietro nelle funzioni
assistite. Nei menu, (O e (»] funzionano rispettivamente come e (O).

Aiuto

Il tasto di aiuto () apre la pagina degli aiuti. La pagina degli aiuti € sensibile al
contesto, cioé mostra contenuti diversi in base al menu o alla schermata a cui fa
riferimento.

Hand, Off e Auto

L'ACH580 pud essere in modalita di controllo locale o esterno. Il controllo locale
prevede due modalita: manuale e OFF. Vedere anche lo schema nella sezione
Controllo locale e controllo esterno a pag. 105.

Tasto Hand ((®)):

* In modalita di controllo locale/OFF: avvia il convertitore. Il convertitore passa in
modalita manuale.

* In modalita di controllo esterno: il convertitore passa in modalita di controllo
locale/manuale, senza arrestare la marcia.

Tasto OFF ((@)):

» Arresta il convertitore passa in modalita OFF.

Tasto Auto ():
* In modalita di controllo locale: il convertitore passa al controllo esterno.
Scorciatoie da tastiera

La tabella seguente elenca le scorciatoie da tastiera e le combinazioni di tasti. Il
segno "piu" (+) indica che due tasti vanno premuti contemporaneamente.

Scorciatoia | Disponibile in Funzione
+ tutte le schermate | Salva uno screenshot. E possibile salvare fino a 15
+ @ immagini nella memoria del pannello.

Per trasferire le immagini in un PC, collegare il pannello
di controllo Assistant al computer con un cavo USB: il
pannello viene automaticamente riconosciuto come
dispositivo MTP (Media Transfer Protocol). Le immagini
sono salvate nella cartella degli screenshot.

Per ulteriori istruzioni, vedere ACx-AP-x Assistant
Control Panels User's Manual (3AUA0000085685
[inglese]).

tutte le schermate Regola l'intensita della retroilluminazione.

tutte le schermate Regola il contrasto del display.

0ayy
OO

]
o
@+ +|+ +

vista Home Regola il riferimento.
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Scorciatoia | Disponibile in Funzione
@ + @ viste di modifica Ripristina il valore di default di un parametro
parametri modificabile.
©O+0) vista con elenchi di | Mostra/nascondi numeri indice selezione.
selezioni per
parametri.
tutte le schermate Torna alla vista Home: tenere premuto il tasto finché
(tenere non viene visualizzata la vista Home.

premuto)
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Impostazioni, I/0 e
diagnostica dal pannello
di controllo

Contenuto del capitolo

Questo capitolo contiene informazioni dettagliate sui menu Impostazioni principali,
1/0, Diagnostica, Info sistema, Efficienza energetica e Backup quando si utilizza
il pannello di controllo.

Per accedere a questi menu dalla schermata Home, selezionare innanzitutto Menu
per andare al menu principale. Nel menu principale, selezionare il menu
desiderato.

Auto ™ ACHEED 488 Hz | |OFFQ ™ ACHEED 0.0 rpm
Frequenza uscita ‘ Menu principale ——
- 0.00
Corrente motore

4, UUU]D ig 1/0 .
Valore effettivo 4l P® hiagnostica -
y 9.760] | & "

Opzioni 08:38 Menu Esci 16:18 Seleziona
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Impostazioni principali

Auto ™ ACHASD 0.0Hz
Impostazioni principali
Setup rapido HYAC -
ssISTent 3
MWarcia, arresta, rferimento 3
Matare S
Rampe [
Indietro 15:05 Seleziona

Per richiamare il menu Impostazioni principali dalla schermata Home, selezionare
Menu > Impostazioni principali.

Dopo aver utilizzato le impostazioni guidate con l'assistente all'avviamento, &
possibile selezionare un'altra configurazione di default con i comandi Marcia, arresto,
riferimento > Config funzionam base e Marcia, arresto, riferimento > Config ctrl base
e poi seguire gli assistenti all'avviamento per configurare le impostazioni di controllo e
di processo.

Il menu Impostazioni principali permette di regolare e definire le impostazioni
supplementari utilizzate nel convertitore di frequenza.

Si raccomanda di effettuare almeno queste impostazioni supplementari:

* Impostare i valori Marcia, arresto, riferimento

*+ Rampe

e Limiti

Nel menu Impostazioni principali si possono effettuare anche le impostazioni
relative a motore, comunicazione bus di campo, PID, modalita forzata, funzioni di
guasto, funzioni avanzate e orologio, regione e display. Questo menu consente
inoltre di resettare i log di guasti ed eventi, la schermata Home del pannello di
controllo, i parametri non relativi all'hardware, le impostazioni del bus di campo, i dati

del motore e i risultati dell'ID run, tutti i parametri e i testi dell'utente, nonché di
resettare tutte le impostazioni ai valori di default di fabbrica.

Si noti che il menu Impostazioni principali consente di programmare la maggior
parte delle funzioni del convertitore di frequenza. Una configurazione piu avanzata si
effettua con i parametri: selezionare Menu > Parametri. Per ulteriori informazioni sui
parametri, vedere il capitolo Parametri a pag. 389.

Nel menu Impostazioni, il simbolo ¢/ indica che sono collegati pit
segnali/parametri.

Il simbolo % indica che & disponibile una funzione guidata per modificare
I'impostazione dei parametri. Quando si utilizza un assistente, assicurarsi di salvare
tutti i valori impostati completando la funzione di impostazione guidata.
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Per maggiori informazioni sulle voci del menu Impostazioni principali, premere il
tasto [?| per aprire la pagina di aiuto.

Le sezioni seguenti danno informazioni dettagliate sui contenuti dei sottomenu
disponibili nel menu Impostazioni principali.

Setup rapido

HVAC

Auto

(™ ACHBED

48.8 Hz

Setup rapideo HYAC

Riferimento princi...;
Adattamento Al

O Usa interbloceo marcia 1

Indietro D

Al diretta.. @
[ 3
Modifica

Utilizzare il sottomenu Setup rapido HVAC per passare in rassegna le impostazioni
piu importanti (configurazione di base e funzionamento di base) all'avviamento se
non si desidera farlo utilizzando la funzione assistente.

La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel
sottomenu Setup rapido HVAC.

Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

Marcia/arresto

Impostare da dove vengono la marcia e

principale da: I'arresto principale in modalita Auto.
Riferimento Impostare da dove viene il riferimento in
principale da: modalita Auto.

Adattam Al Impostare I'adattamento degli ingressi Al.

Usare safety/
interblocco marcia 1

Selezionato/Non selezionato

20.47 Testo interblocco
marcia 1

Avviamento abilitato
quando:

Avviamento abilitato quando: DIx alto

20.41 Interblocco marcia 1

Use run permissive

Selezionato/Non selezionato

20.46 Testo permessi marcia

Marcia abilitata
quando:

Marcia abilitata quando: DIx alto

20.40 Permesso marcia

Velocita minima:
Velocita massima:

Frequenza minima:
Frequenza massima:

30.11 Velocita minima
30.12 Velocita massima
30.13 Frequenza minima
30.14 Frequenza massima

Tempo di
accelerazione:

23.12 Tempo accelerazione
1
28.72 Tempo accelerazione
1 freq

Tempo di
decelerazione:

23.13 Tempo decelerazione
1
28.73 Tempo decelerazione
1 freq
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Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

AValori nominali
motore

Inserire i valori nominali del motore ricavati
dalla targa.

99.03 Tipo motore ...
99.12 Coppia nomin motore

Modo avviamento:

Impostare la funzione di avvio motore per la
modalita di controllo motore in uso (modalita
vettoriale o scalare).

In modalita vettoriale: 21.01
Modalita marcia

In modalita scalare: 21.719
Modo avviamento scalare

Modo arresto:

impostare la modalita di arresto del motore

quando viene ricevuto un comando di arresto.

21.03 Modo arresto

Data e ora

Imposta data, ora e i relativi formati.

Nome convertitore

Impostare il nome del convertitore.

Comunicazione

Impostare e visualizzare la comunicazione
attraverso il bus di campo integrato o
I'adattatore bus di campo. Vedere la sezione
Comunicazione (pag. 77).

Parametri dei gruppi:
50 Adattatore fieldbus (FBA)
58 Bus campo integrato

Funzione di assistenza

Auto (™ ACHEED 0.0 Hz

Impostazioni principali

setup rapido HYAL -

A, enti -

Marcia, arresto, riferimento [3

Motore -

Rampe -

Indietro 15:05 Seleziona

OFF& (™ ACHABD 0.0Hz OFF& (™ ACHEBD 0.0Hz
Assistenti Assistenti

A hssistente PID

,*,[lonﬁg funzionam hase Sicurezza .
)ﬁ[lonflg ctrl base AModalita di controllo Scalare
AWalar nominali X Pumping mode: IFL:
D run Fatto

Indietro 21:58 Seleziona Indietro 15:08 Seleziona

Il sottomenu Funzione di assistenza include una varieta di funzioni di assistenza
che possono essere utilizzate per configurare il convertitore.

La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel

sottomenu Funzioni di assistenza.

Voce Descrizione

Parametro
corrispondente

HAssistente
avviam

Esegue lo stesso assistente avviamento utilizzato per
mettere il servizio il convertitore.
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Voce Descrizione Parametro
corrispondente

ZConfig Rampe

funzionam base || imiti

Segnale interblocco marcia
Segnale permesso marcia
Nome del convertitore

AConfig ctrl base

Controllo diretto con I/O (configurazione di default

HVAC)

» Scala riferimento (Al1)
Controllo diretto con com fieldbus
* BACnet MS/TP

* Modbus RTU

Controllo PID, motore singolo

» Scala retroazione (Al2)

» Sorgente setpoint

» Setpoint costante

AValori nominali

Inserire i valori nominali del motore ricavati dalla targa.
Configure a multi-motor set-up. Seleziona la modalita di
controllo del motore: scalare o vettoriale.

Per informazioni sulla modalita di controllo scalare, vedere
la sezione Controllo scalare del motore a pag. 192.

Per informazioni sulla modalita di controllo vettoriale,
vedere la sezione Controllo vettoriale del motore a
pag. 193.

99.03 Tipo motore ...
99.12 Coppia nomin
motore

AXID run

Eseguire la routine di identificazione come descritto
nella sezione Esecuzione della routine di identificazione
(ID run) (a pag. 37).

99.13 Richiesta ID-run

HAssistente PID

Configura la postazione di controllo secondaria per
utilizzare il controllo PID.

Retroazione: Al2. Regolare I'adattamento con fattore di
scala del segnale Al2 per la retroazione, se necessario.
Setpoint: Selezionare un valore costante, il pannello di
controllo o Al1. Se ¢ stata selezionata l'opzione Al2,
regolare I'adattamento con fattore di scala del segnale
Al1 per il setpoint.

Marcia/arresto: DI

Sicurezza \edere la sezione Sicurezza (pag. 83).
XModalita di Seleziona la modalita di controllo del motore: scalare o |99.04 Modo controllo
controllo vettoriale. motore

Per informazioni sulla modalita di controllo scalare,
vedere la sezione Controllo scalare del motore a
pag. 192.

Per informazioni sulla modalita di controllo vettoriale,
vedere la sezione Controllo vettoriale del motore a
pag. 7193.
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Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

Modo pompe

Seleziona la modalita di funzionamento delle pompe.
Vedere la sezione Controllo multipompa a pag. 71.

+ OFF

+ Controllo pompe intelligente (IPC)

+ Controllo pompa singola (PC)

+ Controllo SPC (Soft Pump Control)

Si noti che qui PC significa PFC e SPC significa SPFC.

76.21 Configurazione
PFC

Almpostazioni Esegue la funzione di assistenza per le impostazioni di |96.20 Sorgente

sincronizzazione |sincronizzazione. primaria sinc
temporale

Zlmposta punti  |Esegue la funzione di assistenza per la curva di 80.13 Funz.

della curva HQ

performance HQ per il calcolo della portata.

Nota: questa voce di menu é visibile solo se il
parametro 80.13 e stato impostato su Curva HQ.

retroazione flusso

Almposta punti
della curva PQ

Esegue la funzione di assistenza per la curva di
performance PQ per il calcolo della portata.
Nota: questa voce di menu é visibile solo se il
parametro 80.13 & stato impostato su Curva PQ.

80.13 Funz.
retroazione flusso

Marcia, arresto, riferimento

Auto

(™ ACH580

476°C

Marcia, arresto, riferimento

A5Config funzianam |

A Config ctrl hase

Selezione ctrl autom...: Solo second...

Postazione autoctrl secondarna -
Interblocchi/permessi -
Indietro 08:56 Seleziona

Il sottomenu Marcia, arresto, riferimento permette di impostare i comandi di
marcia/arresto, il riferimento e i valori correlati, come velocita costanti e permessi di

marcia.

La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel
sottomenu Marcia, arresto, riferimento.

Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

#Config funzionam

base

Rampe

Limiti

Segnale interblocco marcia
Segnale permesso marcia
Nome del convertitore
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Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

ZConfig ctrl base

Controllo diretto con I/O (configurazione di default
HVAC)

» Scala riferimento (Al1)
Controllo diretto con com fieldbus

* BACnet MS/TP
* Modbus RTU
Controllo PID, motore singolo

» Scala retroazione (Al2)
» Sorgente setpoint
» Setpoint costante

Postazione autoctrl

Impostazioni della postazione di controllo remota

12.17 Al1 min
12.18 Al1 max

principale principale, Est1.
Postazione autoctrl |Impostazioni della postazione di controllo remota, |79.71 Selezione
secondaria Est2: sorgente del riferimento, marcia, arresto, Est1/Est2

direzione e sorgenti dei comandi.
Di default, Est2 € impostata su Off.

28.15 Rif frequenza 1
est2 o

22.18 Rif vel 1 est2
12.17 Al1 min

12.18 Al1 max

12.27 Al2 min

12.28 Al2 max

20.06 Comandi Est2
20.08 Sorgente in1 Est2
20.09 Sorgente in2 Est2
20.10 Sorgente in3 Est2

Interblocchi/
permessi

Queste impostazioni impediscono al convertitore
di funzionare o di avviarsi se il valore di uno
specifico ingresso digitale & troppo basso.

E possibile inserire un testo personalizzato da
utilizzare al posto di "Permesso marcia", "Usa
safety/interblocco marcia 1", "Usa
safety/interblocco marcia 2", "Usa
safety/interblocco marcia 3" e "Usa
safety/interblocco avvio 4".

Vedere la sezione Interblocchi a pag. 185.

20.40 Permesso marcia
20.41 Interblocco marcia
1

20.42 Interblocco marcia
;0.43 Interblocco marcia
20.44 Interblocco marcia
;0.45 Modo arresto
interblocco marcia

Modo arresto:

Imposta la modalita di arresto del motore da parte
del convertitore di frequenza: arresto con rampa o
per inerzia.

21.03 Modo arresto
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Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

Controllo pompe e
ventole

Seleziona il controllo PFC o SPFC.

Si noti che nel menu Modo pompe (Impostazioni
principali -> Funzioni di assistenza -> o
Impostazioni principali -> Dati pompa ->
Controllo multipompa ->), PFC € chiamato PC e
SPFC é chiamato SPC.

Configura gli I/O di PFC/SPFC.

Configura il controllo PFC/SPFC.

Configura I'autoscambio.

Vedere la sezione Controllo PFC/SPFC (Single
Pump and Fan Control) a pag. 130.

76.21 Configurazione
PFC

76.25 Numero di motori
76.27 Numero max
motori consentito

76.59 Ritardo contattore
PFC

10.24 Sorgente RO1
10.27 Sorgente RO2
10.30 Sorgente RO3
15.07 Sorgente RO4
15.10 Sorgente RO5
15.13 Sorgente RO6
76.81 Interblocco PFC1
76.82 Interblocco PFC2
76.83 Interblocco PFC3
76.84 Interblocco PFC4
76.85 Interblocco PFC 5
76.86 Interblocco PFC 6
76.30 Velocita start 1
76.31 Velocita start 2
76.32 Velocita start 3
76.33 Velocita start 4
76.34 Velocita start 5
76.41 Velocita stop 1
76.42 Velocita stop 2
76.43 Velocita stop 3
76.44 Velocita stop 4
76.45 Velocita stop 5

76.55 Ritardo
avviamento
76.56 Ritardo arresto

76.70 Autoscambio
76.71 Intervallo
autoscambio

76.72 Squilibrio max
usura

76.73 Livello
autoscambio

Velocita costanti/
Frequenze costanti

Queste impostazioni consentono di utilizzare un
valore costante come riferimento. Di default,
frequenzalvelocita costante 1 é attivato da DI3

Vedere la sezione Velocita/frequenze costanti a
pag. 159.

28.21 Funzione freq
costanti o

22.21 Funzione vel
costanti

28.26 Frequenza
costante 1

28.27 Frequenza
costante 2

28.28 Frequenza
costante 3

22.26 Velocita costante 1
22.27 Velocita costante 2
22.28 Velocita costante 3
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Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

Modo avviamento:

Imposta la modalita di avviamento del motore da
parte del convertitore di frequenza.

« Tempo premagnetizz. costante
* Avvio rampa (normale)

* Avviamento al volo (automatico)
» Automatico

21.01 Modalita marcia
21.02 Tempo
magnetizzazione

Ritardo avviamento:

Imposta la modalita di avviamento del motore da
parte del convertitore di frequenza.

21.22 Ritardo
avviamento

Velocita/frequenze
critiche

Impedisce il funzionamento in range critici
(velocita o frequenze).

Vedere la sezione Velocita/frequenze critiche a
pag. 159.

Controllo vettoriale:
22.51 Funzione vel
critiche

22.52 Vel critica 1 bassa
22.53 Vel critica 1 alta
22.54 Vel critica 2 bassa
22.55 Vel critica 2 alta
22.56 Vel critica 3 bassa
22.57 Vel critica 3 alta
Controllo scalare:

28.51 Funzione freq
critiche...

28.57 Freq critica 3 alta

Motore
Auta ™ ACH580 48.8 Hz CFF ¢ ™ ACH580 0.0 rpm
Motore Motore

iri nominali

,‘V; Yalori nominali

A5 Madalita di controllo Scalare A5 Madalita di controllo Vetwrale
Modo awviamento: Automatic A0 run Fatto
Ordine fasi: LIl Modo awviamento: Awviamento al vol .
Freq commutazione 4 kHz » Ordine fas:: LI iy
Indietro 08:39 Seleziona Indietro 12:58 Seleziona

Il sottomenu Motore permette di regolare le impostazioni relative al motore (valori
nominali, modalita di controllo, protezione termica...).

Le impostazioni visibili dipendono dalle altre selezioni: ad esempio modalita di
controllo scalare o vettoriale, tipo di motore utilizzato o modalita di avviamento.

Sono disponibili tre procedure guidate: Modalita di controllo, Valori nominali e ID run
(solo per la modalita di controllo vettoriale).

La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel

sottomenu Motore.

Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

ZValori nominali

Inserire i valori nominali del motore ricavati dalla
targa.
Configure a multi-motor set-up.

99.03 Tipo motore ...
99.12 Coppia nomin
motore
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Voce Descrizione Parametro
corrispondente

HModalita di Seleziona la modalita di controllo del motore: 99.04 Modo controllo
motore

controllo

scalare o vettoriale.

Per informazioni sulla modalita di controllo scalare,
vedere la sezione Controllo scalare del motore a
pag. 192.

Per informazioni sulla modalita di controllo
vettoriale, vedere la sezione Controllo vettoriale del
motore a pag. 193.

Modo avviamento:

Seleziona la modalita di avviamento del motore da
parte del convertitore di frequenza (ad esempio
con premagnetizzazione o senza).

» Veloce

» Tempo premagnetizz. costante automatico
* Avvio rampa (normale)

» Avviamento al volo (automatico)

21 Modo marcia/arresto
21.02 Tempo
magnetizzazione

Ordine fasi:

Se la rotazione "avanti" del motore non & corretta,
questa impostazione permette di modificare la
direzione senza cambiare I'ordine delle fasi nel
cavo motore.

99.16 Ordine fasi
motore

Freq commutazione

Imposta le frequenze di commutazione target e piu
bassa consentite. Per ulteriori informazioni, vedere
la sezione Frequenza di commutazione a pag. 199.

97.01 Rif frequenza
commutazione
97.02 Freq
commutazione min

Rapporto U/f:

La forma del rapporto tensione/frequenza sotto il
punto di indebolimento di campo. Per ulteriori
informazioni, vedere la sezione Rapporto U/f a
pag. 195.

97.20 Rapporto U/F

Compensazione IR:

Seleziona I'extra coppia alla velocita zero.
Aumentare il valore se si desidera una coppia di
spunto piu elevata. Per ulteriori informazioni,
vedere la sezione Compensazione IR per il
controllo scalare del motore a pag. 192.

97.13 Compensazione
IR

Preriscaldamento

Impostazioni per il preriscaldamento del motore.
Per impedire la formazione di condensa quando il
motore & fermo, il convertitore pu¢ alimentare un
valore di corrente fisso (% della corrente nominale
del motore). Da utilizzare in ambiente umido o
freddo per evitare la condensa. Per ulteriori
informazioni, vedere la sezione Metodi di
avviamento — Magnetizzazione in c.c. a pag. 197.

21.14 Sorgente ingresso
preriscaldamento
21.16 Corrente di
preriscaldamento
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Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

Protezione termica
stimata

Le impostazioni di questo sottomenu servono a
proteggere il motore dal surriscaldamento,
attivando automaticamente un allarme o un guasto
al di sopra di una determinata temperatura.

Di default, & attiva la protezione termica del motore
basata sulla stima di temperatura. Si raccomanda
di verificare i valori per accertarsi che la protezione
funzioni correttamente.

Per ulteriori informazioni, vedere la sezione
Protezione termica del motore a pag. 200.

35 Protezione termica
motore

Protezione termica
misurata

Le impostazioni di questo sottomenu servono a
proteggere il motore dal surriscaldamento
mediante la misurazione della temperatura,
attivando automaticamente un allarme o un guasto
al di sopra di una determinata temperatura.

Per ulteriori informazioni, vedere la sezione
Protezione termica del motore a pag. 200.

35 Protezione termica
motore

Frenatura flusso:

Imposta la corrente utilizzata per la frenatura,
ovvero la modalita di magnetizzazione del motore
prima dell'avviamento. Per ulteriori informazioni,
vedere la sezione Frenatura flusso a pag. 196.

97.05 Frenatura flusso

Protezione stallo

Le impostazioni di questo sottomenu servono a
proteggere il motore in caso di stallo. E possibile
selezionare i limiti di supervisione (corrente,
frequenza e tempo) e scegliere la risposta del
convertitore a una condizione di stallo del motore.
Per ulteriori informazioni, vedere la sezione
Protezione dallo stallo (parametri 31.24...31.28) a
pag. 228.

31.24 Funzione stallo
31.25 Limite corr stallo
31.26 Limite vel stallo
31.27 Limite freq stallo
31.28 Tempo stallo

Dati pompa

OFF¢

(™ ACHBED

0.0 Hz

Dati pompa

ione pompe
Calcolo portata
Riempim lento
Controllo multipompa

20 g
0.00 m*shw
-

Off w

Indietro 17:55

Seleziona

Utilizzare il sottomenu Dati pompa per configurare le impostazioni relative alle
pompe, come le funzioni di protezione della pompa or il riempimento lento delle

condotte.
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La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel
sottomenu Dati pompa.

Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

Protezione pompe a
secco

Configura le impostazioni per la protezione dal
funzionamento a secco. Questa funzione di
protezione dal funzionamento a secco assicura che
le pompe dell'acqua non funzionino in mancanza di
acqua, proteggendole dai danni.

82.20 Protezione funz a
secco

82.21 Sorgente funz a
secco

Calcolo della portata

Configura le impostazioni per la funzionalita di
calcolo della portata con o senza I'utilizzo di
sensori. Il calcolo della portata misura la quantita di
acqua sulla base della retroazione del sensore
oppure, se non si utilizza il sensore, sulla base dei
dati della curva della pompa.

80.12 Sorgente retroaz
flusso 2

80.13 Funz. retroazione
flusso

80.14 Moltipl
retroazione flusso
80.15 Flusso max
80.16 Portata minima
80.17 Protezione
massima portata

80.18 Protezione
minima portata

80.19 Rit verif port
81.10 Sorgente
pressione ingresso
81.11 Sorgente
pressione uscita

82.30 Protezione
pressione minima uscita
82.31 Livello allarme
pressione minima uscita
82.35 Protezione
pressione massima
uscita

82.37 Livello allarme
pressione massima
uscita

82.40 Protezione
pressione minima
ingresso

82.41 Livello allarme
pressione minima
ingresso

82.45 Ritardo controllo
pressione

Riempimento lento
delle condotte

Configura le impostazioni per il iempimento lento e
graduale delle condotte, per evitare improvvisi
picchi di pressione e ridurre il rischio di colpi
d'ariete che potrebbero danneggiare le condotte
idriche.

40.14 Adattam setpoint
set 1

40.28 Tempo aumento
stpnt set 1

40.29 Tempo diminuz
stpnt set 1

82.25 Supervisione
riempim lento

Controllo multipompa

\Vedere la sezione Controllo multipompa a pag. 71.
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Controllo PID
Auto ™ ACHAS0 976°C
Controllo PID
tente PID
B Usa contrallo PID
Artiva controllo PID da: Sempre attivo
Marcia/arresto/dir da: Mon selez
Unita: °C
Indietro 0843 Seleziona
Il sottomenu PID contiene le impostazioni e i valori effettivi del regolatore PID di
processo. |l PID si utilizza solo nel controllo remoto.
Vedere anche la sezione Controllo PID di processo a pag. 166.
La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel
sottomenu PID.
Voce Descrizione Parametro
corrispondente
HXAssistente PID  [Configura la postazione di controllo secondaria per
utilizzare il controllo PID.
Retroazione: Al2. Regolare I'adattamento con
fattore di scala del segnale Al2 per la retroazione, se
necessario.
Setpoint: Selezionare un valore costante, il pannello
di controllo o Al1. Se & stata selezionata l'opzione
Al2, regolare |'adattamento con fattore di scala del
segnale Al1 per il setpoint.
Marcia/arresto: DI
Usa controllo PID: |Selezionare se il controllo PID viene utilizzato 40.07 Mod operativa PID
oppure no. processo
Attiva controllo PID [Imposta da dove il convertitore ottiene il segnale per |19.71 Selezione
Est1/Est2

da

commutare tra postazioni di controllo (Est1 ed Est2)

Marcia/arresto/dir
da:

Seleziona la sorgente per marcia, arresto e
direzione.

20.01 Comandi Est1
20.02 Tipo attivaz start
Est1

20.03 Sorgente in1 Est1
20.04 Sorgente in2 Est1
20.05 Sorgente in3 Est1
20.06 Comandi Est2
20.07 Tipo attivaz start
Est2

20.08 Sorgente in1 Est2
20.09 Sorgente in2 Est2
20.10 Sorgente in3 Est2

Unita: PID unit 1 (Unita cliente PID). Imposta il testo
visualizzato come unita per il setpoint, la retroazione
e la deviazione.
Stato PID: Visualizza lo stato del PID di processo. 40.06 Word stato PID

processo
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Voce Descrizione Parametro
corrispondente
Retroazione: Mostra o configura la retroazione PID di processo, |40.02 Retroaz eff PID
ovvero il valore misurato. Processo
40.08 Sorgente retroaz 1
set 1
40.11 Tempo filtro
retroazione set 1
Setpoint: Mostra o configura il setpoint PID di processo, 40.03 Setpoint eff PID
ovvero il valore di processo target. processo
. . . . 40.16 Sorgente setpoint
Al posto di una sorgente di setpoint esterna (o in 1set1
aggiunta a questa) e possibile utilizzare un valore di |40.26 Setpoint min set 1
setpoint costante. Il setpoint costante, se attivo, 40.27 Setpoint max set 1
prevale sul setpoint normale.
Calibrazione Il sottomenu Calibrazione contiene le impostazioni |40.04 Deviazione eff PID
processo

per guadagno, tempo di integrazione e tempo di
derivazione.

N

. Verificare che sia sicuro avviare il motore ed
eseguire il processo.

Avviare il motore con il controllo remoto
Modificare lievemente il setpoint.

Osservare la retroazione.

. Regolare guadagno/integrazione/derivazione.

. Ripetere i punti 3-5 finché il comportamento della
retroazione non & quello desiderato.

SNTRE SN

40.32 Guadagno set 1
40.33 Tempo integraz
set 1

40.34 Tempo derivaz set
1
40.35 Tempo filtro
derivaz set 1

Aumenta uscita:

Selezionare se la deviazione significa "retroazione

meno setpoint” o "setpoint meno retroazione":

« Retroazione < setpoint: Il convertitore incrementa
la velocita del motore quando il segnale di
retroazione € sotto il setpoint. Esempi: Pompa o
ventola alimentazione.

» Retroazione > setpoint: Il convertitore incrementa
la velocita del motore quando il segnale di
retroazione & superiore al setpoint. Esempio:
Torre di raffreddamento.

40.31 Inversione
deviazione set 1

Uscita

Mostra l'uscita PID di processo o ne imposta il
range.

40.01 Usc effettiva PID
processo

40.36 Uscita min set 1

40.37 Uscita max set 1

Funzione sleep

La funzione sleep permette di risparmiare energia
arrestando il motore nei periodi di scarsa richiesta.
Di default, la funzione sleep & disabilitata. Se &
abilitata, il motore si ferma automaticamente quando
la domanda & bassa e si riavvia quando la
deviazione assume un valore eccessivo. In questo
modo si risparmia energia, evitando di far ruotare il
motore a bassa velocita quando sarebbe inutile.

Vedere la sezione Funzione sleep e booster per il
controllo PID di processo a pag. 166.

40.43 Livello sleep set 1
40.44 Ritardo sleep set 1
40.45 Tempo boost
sleep set 1

40.46 Gradino boost
sleep set 1

40.47 Deviazione
riattivaz set 1

40.48 Ritardo riattivaz
set 1
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Controllo multipompa

Auto (™ ACH580 =0.0°C

Controllo multipompa

A Pumping made:

Indietro 18:54 Seleziona

Auto ™ ACHEED s00°C| |Auto ™ ACHEED =0.0°C
Pumping mode — Pump node number | E—
Select pumping mode to use: Set node number for this drive:

0ff Mode number:

Intelligent purnp control [IPC)

Single pump control
Soft pump control

Indietro 18:55 Awvanti Indietro 18:55 Awvanti
Auto (™ ACHEED s00°C| |Auto (™ ACHEED =0.0°C
121 configuration —_— Controllo multipompa
Select the intelligent purnp cantrol A% Purnping made:
communication via: Multipump comms [121] link: EFE
EFB Sernngs for this pump >
FBA [FMEA-DT) Shared settings -
Indietro 18:55 Avanti Indietro 18:55 Seleziona
Auto (™ ACHAB0 s00°C| |Auto (™ ACHA80 ~00°C
Settings for this pump —— | |Shared settings ——
Mome convertitore
Mumero noda: 1 : 1
B Can be master Always run at least: 1 pumps
Prefer this pump: Medium Mewver run more than: 1 pumps
Transition smoothing -

Indietro 1855 Modifica| |Indietro 1865 Seleziona
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Aura ™ ACHEBD #00°C| |Aum ™ ACHEED +0.0°C
Controllo multippmpa —— | |Controllo multipompa
A% Pumping mode: i A% Pumping mode:
Configure pump control 140 - Configure purmp control 170 -
Configure pump control - Configure pump control -
Configure Autochange  Mon selez Configure Autochange  Non selez »
Indietro 20:15 Seleziona Indietro 20:15 Seleziona
Autn ™ ACHESD F00°C| |Aut (™ ACHEED +0.0°C

Configure pump control 1/0 Configure pump control

Murnber of motars: i PC start, stop, reference

O Includi motore principale Configura PID processo -
Contactor delay: 050s Aux motors started at 48.00 Hz
Configure A:s - Aux motors stopped at; 25.00 Hz
Configure interlocks - Start delay: 10,00 s
Indietro 20:15 Modifica Indietro 20:15 Seleziona
Autn ™ ACHSR0 +0.0°C
Configura autoscambio

Autoscambio atvato da: Mon selez

Autoscambio consentto 5. 1000 %

Indietro 20:16 Modifica

| sistemi multipompa IPC (Intelligent Pump Control) permettono di collegare tra loro
fino a 8 convertitori di frequenza. Questo menu contiene delle funzioni di
programmazione guidata per la condivisione dei carichi, che bilanciano il tempo di
funzionamento tra le pompe e garantiscono il funzionamento ottimale delle singole
pompe.

Se le pompe attive non sono in grado di soddisfare la domanda, il sistema arresta o
avvia automaticamente le pompe una per una. L'ordine delle pompe puo essere
impostato in base alla classe di efficienza di ogni pompa (ad esempio vengono
principalmente utilizzate pompe a efficienza elevata) oppure per equilibrare meglio il
tempo di funzionamento (le pompe che sono rimaste meno in funzione iniziano per
prime). Questo prolunga la durata di vita delle pompe e permette di risparmiare
energia.

Vedere anche la sezione Controllo pompe e ventole a pag. 118.
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La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel
sottomenu Controllo multipompa.

Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

#Modo pompe

Seleziona la modalita di funzionamento delle
pompe.

+ OFF

+ Controllo pompe intelligente (IPC)

+ Controllo pompa singola (PC)

+ Controllo SPC (Soft Pump Control)

Si noti che qui PC significa PFC e SPC significa
SPFC.

76.21 Configurazione
PFC

Per controllo pompe |Numero di nodo: 76.22 N. nodo
intelligente (IPC): multipompa
N. nodo pompa

Per controllo pompe |Seleziona se per la comunicazione viene utilizzato |76.24 Porta

intelligente (IPC):
Configurazione 121 /
Link comunic.
multipompa (121)

EFB o FMBA-01 tramite FBA.

comunicazione IPC

Per controllo pompe
intelligente (IPC):

Impostazioni pompa

Nome convertitore
Numero nodo

Puo essere master
Pompa preferita

76.22 N. nodo
multipompa

76.23 Master abilitato
76.77 Priorita pompa

Per controllo pompe
intelligente (IPC):
Impostazioni
condivise

Almpostazioni sincronizzazione

N. totale pompe

Velocita efficiente

Attiva sempre almeno: 1 pompe (per IPC)
Non attivare mai oltre: 8 pompe (per IPC)

76.25 Numero di motori
76.26 Numero min
motori consentito

76.27 Numero max
motori consentito
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Voce Descrizione Parametro
corrispondente
Per controllo pompe |Velocita start/stop (per IPC)
inte”igente (IPC) Avvia 22 pompa a:
. 76.30 Velocita start 1
Impostazioni
condivise Avvia x@ pompa a: (ad esempio X = 4 = numero

totale di pompe)
Arresta x® pompa a:

Arresta 12 pompa a:
Transizione dolce (per IPC)
Ignora picchi domanda sotto
Ignora cali domanda sotto
Alternanza
Autoscambio attivato da: Usura uniforme
Squilibrio max usura: 10,00 h
Tempo attesa max: 0,0 h
Autoscambio solo sotto: 45 Hz (per IPC)
Controllo PID (per IPC)
vedere il sottomenu di controllo PID a pag. 69.

76.36 Velocita start 7
76.41 Velocita stop 1

76.47 Velocita stop 7

76.55 Ritardo
avviamento
76.56 Ritardo arresto

76.70 Autoscambio
76.72 Squilibrio max
usura

76.76 Tempo attesa
max

76.73 Livello
autoscambio

Per il controllo
pompa singola (PC):
Configura /O
controllo pompe

Numero di motori:
Includi motore principale
Ritardo contattori
Configura RO

PC2 é controllato da:

PC6 & controllato da:
Configura interblocchi
PC1 ¢ interbloccato da:

PC6 é interbloccato da:
Controlla configurazione I/0
Vedere il menu 1/O a pag. 90.

76.25 Numero di motori
76.59 Ritardo contattore
PFC

10.24 Sorgente RO1
10.27 Sorgente RO2
10.30 Sorgente RO3
15.07 Sorgente RO4
15.10 Sorgente RO5
15.13 Sorgente RO6

76.81 Interblocco PFC1
76.82 Interblocco PFC2
76.83 Interblocco PFC3
76.84 Interblocco PFC4
76.85 Interblocco PFC 5
76.86 Interblocco PFC 6

Per il controllo SPC
(Soft Pump Control):
Configura controllo
pompe

Marcia, arresto, riferimento PC
Postazione autoctrl secondaria
Marcia/arresto da:
Riferimento da:
Configura PID processo:
vedere il sottomenu di controllo PID a pag. 69.
Avviamento motori aus a:
Arresto motori aus a:
Ritardo avviamento:
Ritardo arresto:

76.55 Ritardo
avviamento

76.56 Ritardo arresto
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Voce Descrizione

Parametro
corrispondente

Per il controllo Autoscambio attivato da:

e il controllo SPC:

Configura
autoscambio

Autoscambio consentito sotto:

pompa singola (PC) |intervallo fisso: (per intervallo fisso)
Squilibrio max usura: (per usura uniforme)

76.70 Autoscambio
76.71 Intervallo
autoscambio

76.72 Squilibrio max
usura

Rampe
Auta ™ ACHSED 876 °C
Rampe

Tempo di decelerazione:
Modo arresto: Inerzia
Frequenza target tempo r...; 50.00 Hz
O Usa due set di rampe

Indictro 0855

Modifica

Il sottomenu Rampe permette di impostare I'accelerazione e la decelerazione.

Vedere anche la sezione Rampe a pag. 162.

Nota: per impostare le rampe, &€ necessario specificare anche il parametro 46.01
Adattam velocita (in modalita di controllo velocita) o 46.02 Adattam frequenza
(in modalita di controllo frequenza).

La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel

sottomenu Rampe.

utilizzano le rampe di default (set 1).

Voce Descrizione Parametro
corrispondente

Tempo di Questo valore rappresenta l'intervallo fra lo stato  23.72 Tempo

accelerazione: statico e la "velocita di adattamento" quando si accelerazione 1

utilizzano le rampe di default (set 1). 28.72 Tempo

accelerazione 1 freq

Tempo di Questo valore rappresenta l'intervallo fra lo stato  23.13 Tempo

decelerazione: statico e la "velocita di adattamento” quando si  |decelerazione 1
28.73 Tempo

decelerazione 1 freq

Modo arresto:

Imposta la modalita di arresto del motore da parte
del convertitore di frequenza.

21.03 Modo arresto

Frequenza target
tempo rampa:

Imposta la frequenza massima per l'accelerazione
= la frequenza iniziale per la decelerazione. Per la
modalita di controllo scalare.

46.02 Adattam
frequenza

Velocita target tempo
rampa:

Imposta la velocita massima per I'accelerazione =
la velocita iniziale per la decelerazione. Per la
modalita di controllo vettoriale

46.01 Adattam velocita
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Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

Usa due set di rampe

Imposta I'uso di un secondo set di rampe di
accelerazione/decelerazione. Se questa
impostazione non € selezionata, il convertitore
utilizza un solo set di rampe.

Se questa impostazione non ¢ selezionata, le
selezioni seguenti non sono disponibili.

Attiva set rampe 2

Per cambiare set di rampe & possibile:

« utilizzare un ingresso digitale (basso = set 1; alto
=set2),0

* passare automaticamente al set 2 al di sopra di
una certa velocita o frequenza.

23.11 Selezione set
rampe

28.71 Selezione set
rampe freq

Tempo di
accelerazione 2

Imposta l'intervallo fra lo stato statico e la "velocita
di adattamento" quando si utilizza il set di rampe 2.

23.14 Tempo
accelerazione 2

28.74 Tempo
accelerazione 2 freq

Tempo di
decelerazione 2

Imposta l'intervallo fra lo stato statico e la "velocita
di adattamento" quando si utilizza il set di rampe 2.

23.15 Tempo
decelerazione 2
28.75 Tempo
decelerazione 2 freq

Limiti
Auto ™ ACHS80 48.8 Hz
Limiti
nza MInima: 0.00 Hz
Frequenza massima: 50.00 Hz
Carrente massima: 306 A
Indietro 0839 Modifica

Il sottomenu Limiti permette di impostare il range operativo consentito. Questa
funzione protegge il motore, I'hardware collegato e i componenti meccanici. |l
convertitore di frequenza resta entro questi limiti, indipendentemente dal valore di

riferimento. Vedere

la sezione Comunicazione a pag. 77.

Vedere anche la sezione Limiti a pag. 169.

Nota: Questi parametri limite non hanno effetto sulle rampe.

La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel

sottomenu Limiti.

Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

Frequenza minima:

Imposta la frequenza minima di funzionamento.
Solo per il controllo scalare.

30.13 Frequenza
minima

Frequenza massima:

Imposta la frequenza massima di funzionamento.
Solo per il controllo scalare.

30.14 Frequenza
massima
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Voce Descrizione Parametro
corrispondente
Velocita minima: Imposta la velocita minima di funzionamento. Solo |30.71 Velocita minima
per il controllo vettoriale.
Velocita massima: Imposta la velocita massima di funzionamento. 30.12 Velocita massima
Solo per il controllo vettoriale.
Coppia minima: Imposta la coppia minima di funzionamento. Solo |30.79 Coppia minima 1
per il controllo vettoriale.
Coppia massima: Imposta la coppia massima di funzionamento. Solo |30.20 Coppia massima
per il controllo vettoriale. 1
Corrente massima: |Imposta la corrente di uscita massima. 30.17 Corrente
massima
Comunicazione
Auto (™ ACHAE0 488 Hz
Comunicazione
Bus di campo integrato
Adattatore bus di campo Mon utli. e
| /0 passthrough -
Indietro 08:25 Seleziona

Utilizzare il menu Comunicazione per impostare e visualizzare la comunicazione
attraverso il bus di campo integrato o I'adattatore bus di campo.

Bus di campo integrato
Auto (™ ACH5E0 488 Hz| |Auro (™ ACH5E0 48.8 Hz

Bus di campo integrato —— | |Ilmpostazione comunicazioni

ne comunicazion ezione EFE: Mon

Indietro na:22 Seleziona| |Indietro 0a:23 Modifica
Auto (™ ACHE30 48.8 Hz
Selezione EFB:
Man selez
Madhus RTU
Annulla 08:23 Salva

Utilizzare le impostazioni nel sottomenu Bus di campo integrato per utilizzare il
convertitore con i protocolli Modbus RTU e BACnet MS/TP.
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Tutte le impostazioni relative al bus di campo integrato si possono configurare anche
mediante parametri (gruppo 58 Bus campo integrato), ma con il sottomenu Bus di
campo integrato le configurazioni del protocollo sono piu semplici.

Per il protocollo N2, occorre eseguire la configurazione attraverso i parametri (gruppo
di parametri 58 Bus campo integrato).

Vedere anche i capitoli

» Controllo bus di campo tramite adattatore bus di campo a pag. 277

» Controllo BACnet MS/TP tramite l'interfaccia del bus di campo integrato (EFB) a
pag. 307

» Controllo N2 tramite l'interfaccia del bus di campo integrato (EFB) a pag. 339.

La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel
sottomenu Bus di campo integrato. Notare che alcune voci sono attive solo dopo
aver abilitato il bus di campo integrato.

Voce Descrizione Parametro
corrispondente
Selezione EFB Selezionare il protocollo da utilizzare. 58.01 Abilita protocollo
Impostazione Per impostare la comunicazione tra il convertitore e |58 Bus campo integrato
comunicazioni  |il master del bus di campo, definire queste 58.03 Indirizzo nodo (ID
impostazioni e poi selezionare Apply settings to [S2Z°ne)
58.04 Baud rate

embedded fieldbus module. Modbus RTU: 58.05 Parita

Modbus RTU: 58.25 Profilo
ctrl

58.40 ID oggetto dispositivo
58.41 Master max

58.42 Frame info max
58.43 Tentativi APDU max
58.14 Azione perdita
comunicaz

58.15 Modo perdita
comunicaz

58.16 Tempo perdita
comunicaz

58.06 Controllo
comunicazione

Diagnostica Esegue la diagnostica delle comunicazioni del bus |58.07 Diagnostica
di campo integrato (stato, carico di comunicazioni, |comunicazione
conteggio dei messaggi...).

* Stato effettivo: 58.08 Pacchetti ricevuti
» Valore stato: 58.11 Errori UART
- Dati EFB dal client 58.12 Errori CRC

. . . 3 . 58.13 Contatore token
Visualizza cio che I'EFB del convertitore riceve |55 18 Word controllo EFB

dal master del bus di campo (client BACnet, ad |03.09 Riferimento 1 EFB
esempio BMS).
« Dati EFB al client 58.09 Pacchetti trasmessi

] . L . L 58.19 Word stato EFB
Visualizza cid che I'EFB del convertitore invia al

master del bus di campo (client BACnet, ad
esempio BMS).
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Adattatore bus di campo

Autn (™ ACH5E] 48.8 Hz
Adattatore bus di campo

o Abilita FBA,

|mpostazione comunicazioni -
Diagnostica Offline »
Indietro 08:24 Deseleziona

Utilizzare le impostazioni nel menu Adattatore bus di campo per utilizzare il
convertitore con i seguenti protocolli bus di campo, mostrati con il modulo adattatore
bus di campo opzionale necessario:

+ BACnet/IP: adattatore FBIP-21

» CANopen: adattatore FCAN-01

+ ControlNet: adattatore FCNA-01

+ DeviceNet: adattatore FDNA-01

+ EtherCAT: adattatore FECA-01

+ Ethernet/IP: adattatore FEIP-21, adattatore FENA-21

» ETH Pwrlink (Ethernet Powerlink): adattatore FEPL-02
¢ ModbusTCP: adattatore FMBT-21, adattatore FENA-21
+ PROFIBUS-DB: adattatore FBPA-01

« PROFINET IO: adattatore FPNO-21, adattatore FENA-21
» Ethernet/IP: adattatore FENA-21

Verificare quali sono i moduli bus di campo supportati presso il rappresentante ABB
locale.

Tutte le impostazioni relative al bus di campo si possono configurare anche mediante
parametri (gruppi di parametri 50 Adattatore fieldbus (FBA), 51 Impostazioni FBA A,
52 Ingr dati FBA A, 53 Usc dati FBA A, 58 Bus campo integrato, ma con il sottomenu
Adattatore bus campo le configurazioni dei protocolli sono piu semplici.

Vedere anche il capitolo Controllo bus di campo tramite adattatore bus di campo a
pag. 353.

La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel
sottomenu Adattatore bus di campo. Notare che alcune voci sono attive solo dopo
aver abilitato il bus di campo.

Voce Descrizione Parametro
corrispondente
Adattatore bus di Abilita FBA: Selezionare questa voce se si 50.01 Abilita FBA A
campo desidera utilizzare il convertitore con un adattatore
bus di campo.
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Voce Descrizione Parametro
corrispondente
Impostazione Selezionare il modulo (protocollo). 51.01 Tipo FBA A

comunicazioni

Per impostare la comunicazione tra il convertitore e
il master del bus di campo, definire queste
impostazioni e poi selezionare Applica
impostazioni a modulo bus di campo.

58.01 Abilita protocollo
51 Impostazioni FBA A
51.01 Tipo FBA A
51.02 Par2 FBA A

51.27 Aggiorna par FBA
A

51.31 Stato comunic
D2FBA A

50.13 Word controllo
FBAA

50.16 Word stato FBA A

51.27 Aggiorna par FBA
A

Diagnostica Esegue la diagnostica delle comunicazioni del bus

di campo (stato, carico di comunicazioni, conteggio

dei messaggi...).

Informazioni sui dati di FBA A dal e verso il master.
Impost ctrl Imposta il controllo del convertitore da parte del 20.01 Comandi Est1
convertitore master del bus di campo e la risposta del 19.11 Selezione

convertitore in caso di perdita della comunicazione
con il bus di campo.

Definire queste impostazioni e selezionare Applica
impostazioni a modulo b.campo.

Est1/Est2

22.11 Rif vel 1 est1
28.11 Rif frequenza 1
est1

22.41 Rif velocita sicura
28.41 Rif freq sicuro
50.03 T-out perdita
comun FBA A

46.01 Adattam velocita
46.02 Adattam
frequenza

23.12 Tempo
accelerazione 1

23.13 Tempo
decelerazione 1

28.72 Tempo
accelerazione 1 freq
28.73 Tempo
decelerazione 1 freq
51.27 Aggiorna par FBA
A
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Cmd forzati

OFF¢ (™ ACHBED 0.0 Hz

OFF¢ (™ ACHBED

0.0 Hz

Cmd forzati

MNormale

Modo override:

Riferimento da:

Frequenze anti

segnale permesso marcia
® Usa interblocco marcia 1
™ Usa interhlocco marcia 2
O Usa interblocca marcia 3
O Usa interblocco marcia 4

Arva override da: DIG alto Al direttament

Riferimento da:  Frequenze costant Al? diretramente

Frequenze costanti L Frequenza forzata

selezione direzione; Ayant Yirgola mobile

Indietro 07:43 Modifica Annulla 0744 Salva
OFF¢ ™ ACH580 0.0 Hz CMD FOR. ™ ACHBR0  1000.0 rpm
Sicurezza override Allarme AFFE

Cadice Allx: 0000 0000
12:59:50
Converttore in modalits forzata

Cmd forzati attivi

Indietro 07:44  Deseleziona

MNascondi 12:54

Risoluzione

Il sottomenu Cmd forzati contiene le impostazioni della funzione di modalita forzata

Vedere anche la sezione Cmd forzati a pag. 170.

Riferimento da:

Frequenza forzata:
Selezione direzione:
Sicurezza override:

Voce Descrizione Parametro
corrispondente
Modo override 70.02 Abilita cmd forzati
Attiva override da: 70.02 Sorgente

attivazione cmd forzati
70.04 Sorgente
riferimento forzato

70.06 Frequenza forzata
70.05 Direzione forzata
70.10 Selezione abilitaz
cmd forzati

Tentativi max:

Usa autoreset per guasti critici
Attesa tra tentativi di reset:

70.20 Gestione guasti in
modalita forzata

70.22 Tempo autoreset

modalita forzata

70.21 Tentativi autoreset
modalita forzata
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Funzioni guasto

Aurn

¢ ACH5E0

48.8 Hz

Funzioni guasto
Autoreset guast

Reset da tastiera e

O Abilita nilevamento AI2 basso

QM w

D13 @

Indietro

0e:38

Deseleziona

Il sottomenu Funzioni guasto contiene impostazioni per resettare automaticamente
0 manualmente i guasti.

Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

Autoreset guasti

Reset automatico dei guasti. Per ulteriori
informazioni, vedere la sezione Funzione sleep e
booster per il controllo PID di processo a pag. 166.

31.12 Selez autoreset
31.14 Numero tentativi
31.15 Durata tot tentativi|
31.16 Tempo attesa

Reset altri guasti

E possibile resettare un guasto attivo tramite I/O: il
reset corrisponde a un impulso ascendente
dell'ingresso selezionato.

Anche se Reset guasti manuale non &
selezionato, & possibile resettare i guasti tramite |l
bus di campo.

31.11 Selez reset guasti

Reset da tastiera e...

Specifica da dove si intendono resettare i guasti
manualmente. Questo sottomenu € attivo solo se &
stata selezionata la voce Reset guasti manuale.

31.11 Selez reset guasti

Abilita rilevamento
Al2 basso

Abilita la supervisione del limite minimo di Al2 Al2
< MIN.

12.04 Selezione
supervisione Al, bit 2

Se rilevato un guasto
cavo

Definire I'azione da intraprendere quando viene
abilitato il rilevamento basso di Al2 e Al2 & inferiore
al limite minimo (Al2 < MIN).

12.03 Funzione
supervisione Al

Se manca Definire I'azione da intraprendere in caso di 58.14 Azione perdita

comunicazione EFB: |assenza di comunicazione EFB. comunicaz

If EFB Definire i tipi di messaggi che resettano il contatore |58.15 Modo perdita
comunicaz

communication
under monitoring:

del timeout per il rilevamento della perdita di
comunicazione con il bus di campo integrato.

Ignora guasti EFB
inferiori a:

Definire un timeout per la comunicazione con il bus
di campo integrato. Se la comunicazione si
interrompe per un tempo superiore al timeout,
viene eseguita |'azione specificata in Se manca
comunicazione EFB:.

58.16 Tempo perdita
comunicaz
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Auto

(™ ACHBED

87.6°C

ﬂ Sicurezza

' menu di sicurezza evita modifiche
non autorizzate della configurazione
del convertitare. MOTA:
selezionando "Disahilita download
file" non & possibile ripristinare |e
impostazion di sicurezza senza la

Indietro

(18:56

Avanti

Il sottomenu Sicurezza &€ un menu protetto che pud essere aperto con una
password. Il menu consente di bloccare azioni e funzionalita con il blocco utente. E
anche possibile impostare la password di blocco utente.

Vedere anche la sezione Blocco utente a pag. 233.

Blocca menu

password. La password di default & "10000000".
Quando il blocco utente & aperto, € attivo I'allarme
A6B0 Blocco utente aperto.

Dopo avere apportato le modifiche nel menu
selezionare la riga Blocca menu e premere
Seleziona.

Voce Descrizione Parametro
corrispondente
Sblocca menu / Per sbloccare il menu € necessario immettere la  [96.02 Password

Blocca parametri
Disabilita
backup+ripristino
Disabilita livello
accesso OEM
Disabilita livelli
accesso ABB

Disabilita download
file

96.102 Funzioni blocco
utente

ZCambia password

Nota: per garantire un elevato livello di
cybersicurezza & necessario cambiare la password
di default. Conservare la password in un luogo
sicuro: ABB NON E IN GRADO DI SBLOCCARE IL
CONVERTITORE UNA VOLTA CHE L'UTENTE HA
MODIFICATO LA PASSWORD.

Inserire la nuova password e quindi inserirla di

nuovo per confermarla.

96.02 Password
96.100 Cambia
password

96.101 Conferma
password
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Funzioni avanzate

Auro ¢ ACH5ED 48.8 Hz

Funzioni avanzate

Event i

Supervisione -
Funzioni nrmer Disahilitaro
Rilevamento somocarico -
Calcolo portata 0.00m*hw
Indietro 07.57 Seleziona

Il sottomenu Funzioni avanzate contiene le impostazioni delle funzioni avanzate,
come l'attivazione e il reset dei guasti personalizzati tramite I/O, la supervisione dei
segnali, I'utilizzo del convertitore con le funzioni timer e la commutazione tra set di
impostazioni complete. Da questo sottomenu & anche possibile avviare I'assistente

avviamento.

La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel

sottomenu Funzioni avanzate.

Voce Descrizione Parametro
corrispondente
Eventi esterni Permette di definire gli allarmi e i guasti 31.01 Sorgente evento

personalizzati da attivare tramite ingresso digitale. |
testi di questi messaggi sono personalizzabili.

Per ulteriori informazioni, vedere la sezione Eventi
esterni a pag. 159.

esterno 1

31.02 Tipo evento
esterno 1

31.03 Sorgente evento
esterno 2

31.04 Tipo evento
esterno 2

31.05 Sorgente evento
esterno 3

31.06 Tipo evento
esterno 3
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Voce Descrizione Parametro
corrispondente

Supervisione Si possono selezionare tre segnali da 32.01 Stato
supervisionare. Se il segnale supera i limiti Supervisione
predefiniti, viene generato un guasto o un allarme. giboeﬁv%’igif’;e
Per le |mposta2|on| complete, vedere il gruppo 32 39 06 Azione
Supervisione a pag. 537. supervisione 1
Per ulteriori informazioni, vedere la sezione 32.07 Segnale

Supervisione dei segnali a pag. 221.

supervisione 1

32.09 Supervisione 1
bassa

32.10 Supervisione 1
alta

32.11 Isteresi
supervisione 1...
32.25 Funzione
supervisione 3

32.26 Azione
supervisione 3

32.27 Segnale
supervisione 3

32.29 Supervisione 3
bassa

32.30 Supervisione 3
alta

32.31 Isteresi
supervisione 3

Funzioni timer

Consente di utilizzare il convertitore con le funzioni
timer. Per le impostazioni complete, vedere il
gruppo 34 Funzioni timer a pag. 549.

Per ulteriori informazioni, vedere la sezione
Funzioni timer a pag. 161.

34.100 Funzione timer 1
34.101 Funzione timer 2
34.102 Funzione timer 3
34.111 Sorgente
attivazione tempo extra
34.112 Durata tempo
extra

34.11 Abilita funzioni
timer

34.11 Configurazione
timer 1

34.12 Ora inizio timer 1
34.13 Durata timer 1 ...
34.44 Configurazione
timer 12

34.45 Ora inizio timer 12
34.46 Durata timer 12

Set utente

Questo sottomenu permette di salvare quattro set
di impostazioni, e di richiamarli rapidamente
all'occorrenza.

Per ulteriori informazioni sui set utente, vedere la
sezione Parametri di memorizzazione dati a

pag. 232.

96.11 Salva/carica set
utente

96.10 Stato set utente
96.12 In1 modo 1/O set
utente

96.13 In2 modo 1/0 set
utente
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Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

Confirmation for
HAND/OFF

Abilita la richiesta di conferma alla pressione dei
pulsanti Manuale e OFF, in modo che l'utente
debba premerli due volte entro cinque secondi per
attivarli. Il pannello di controllo visualizza un
messaggio relativo alla doppia pressione dopo la
prima pressione.

Questa selezione pud essere utilizzata per
impedire la pressione accidentale dei pulsanti
Manuale e OFF.

Questa impostazione non ha effetto se i pulsanti
Manuale e/o OFF sono disabilitati con i parametri
19.18 Sorgente disabilita MAN/OFF e 19.19 Azione
disabilita MAN/OFF.

Ottimizzazione
energetica:

Abilita/disabilita la funzione di ottimizzazione dei

consumi energetici.

45.11 Ottimizzazione
energia

Orologio, regione, display

Auta ™ ACH580 48 8 Hz
Orologio, regione, display
) ona convertitare >
Lingua -
Data e ora -
Unita [
Mome convertitore ACHERED
Indietro 08:16 Seleziona

Il sottomenu Orologio, regione, display contiene le impostazioni di lingua, data e
ora, display (es. luminosita) e modalita di visualizzazione delle informazioni sul

display.

La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel
sottomenu Orologio, regione, display.

Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

Selezione
convertitore

Questa voce richiede di selezionare il convertitore
che deve essere controllato, se al pannello di
controllo sono collegati piu convertitori.

Per visualizzare gli altri convertitori, impostare Bus
pannello su On e abilitare la comunicazione di rete
nei parametri di ciascun convertitore.
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Voce

Descrizione

Parametro
corrispondente

Lingua

Cambia la lingua utilizzata sullo schermo del
pannello di controllo. La lingua viene caricata dal
convertitore di frequenza, quindi richiede un tempo
di attesa.

Le lingue disponibili dipendono dal pacchetto
linguistico installato con il firmware del convertitore:
pacchetto standard, lingue europee o lingue
asiatiche. Il parametro 07.10 Set file lingue mostra
il pacchetto linguistico utilizzato.

96.01 Lingua

Data e ora

Imposta data, ora e i relativi formati.

Unita

Seleziona le unita utilizzate per potenza,
temperatura, coppia e valuta.

96.16 Selezione unita

Nome convertitore

Il nome del convertitore di frequenza definito in
questa impostazione viene visualizzato nel tool PC
e sulla barra di stato in alto sul display del pannello
di controllo quando si utilizza il convertitore. Il
nome serve a identificare piu facilmente le unita,
quando al pannello di controllo sono collegati piu
convertitori, e distingue i backup creati per ognuno
di essi.

Info contatti nella
vista dei guasti

Definisce un testo fisso da visualizzare in caso di
guasto (ad esempio chi contattare in caso di
guasto).

Se si verifica un guasto, queste informazioni
vengono visualizzate sul pannello di controllo (oltre
alle informazioni specifiche sul guasto).

Modifica testi

Per impostare il nome del convertitore, definire la
valuta e I'unita PID, e modificare interblocchi
marcia 1...4, permesso marcia, supervisioni
segnali 1...3, eventi esterni 1...3, info contatti.

Impostazioni display

Per regolare luminosita, contrasto e risparmio
energetico del display del pannello di controllo, e
invertire bianco e nero.

Mostra in elenchi:

Mostra o nasconde gli ID numerici di:

* parametri e gruppi

+ elementi degli elenchi delle opzioni

* bit

+ dispositivi in Opzioni > Seleziona convertitore

Modifica vista Home

Seleziona i parametri visualizzati nella vista Home,
con tipo di visualizzazione, decimali, nome, unita,
minimo e massimo.

Mostra pop-up
inibizione

Abilita/disabilita i pop-up contenenti le informazioni
sulle inibizioni, ad esempio se si cerca di avviare il
convertitore ma questa azione non € consentita.
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Ripristina predefiniti
Auto ™ ACHEE0 97 6°C

Ripristina predefiniti

WA Reset layout vista Hom

WA Reset parametri non HW

WA FReset impostaz fieldbus

WA Reset dat motore e risultat 1D run

Indietro . lDB:EB . Seleziona

Il sottomenu Ripristina predefiniti consente di resettare i parametri e altre

impostazioni.

Voce Descrizione

Parametro
corrispondente

Reset log guasti ed |Cancella tutti i guasti/eventi dai log del

96.51 Cancella log

controllo selezionata.

eventi convertitore. guasti/eventi
Reset layout vista Ripristina il layout della vista Home, mostrando i [96.06 Ripristino
Home valori dei parametri di default definiti dalla macro di |Parametri, selezione

Reset vista Home

Reset parametri non |Ripristina i valori di default di tutti i parametri
HW modificabili, a eccezione di

+ dati del motore e risultati dell'lD run

+ impostazioni del modulo di estensione degli /0

+ testi dell'utente finale, come allarmi e guasti
personalizzati, e il nome del convertitore di
frequenza

» impostazioni della comunicazione di pannello di
controllo/tool PC

» impostazioni degli adattatori bus di campo

» parametro 95.01 Tensione alimentaz

» parametri 95.20 Word opzioni HW 1 e 95.21
Word opzioni HW 2

» parametri di configurazione del blocco utente
96.700...96.102.

96.06 Ripristino
parametri, selezione
Ripristina default

Reset impostaz Ripristina i valori di default di tutte le impostazioni
fieldbus del bus di campo e delle relative impostazioni di
comunicazione.

Nota: durante il ripristino, la comunicazione di bus
di campo, pannello di controllo e tool PC viene

96.06 Ripristino
parametri, selezione
Reset impostaz fieldbus

interrotta.
Reset dati motore e [Ripristina i valori di default dei valori nominali del |96.06 Ripristino
risultati ID run motore e dei risultati dell'ID run del motore. parametri, selezione

Reset dati motore
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Voce Descrizione Parametro
corrispondente
Reset di tutti i Ripristina i valori di default di tutti i parametri 96.06 Ripristino

parametri

modificabili, a eccezione di

+ testi dell'utente finale, come allarmi e guasti
personalizzati, e il nome del convertitore di
frequenza

» impostazioni della comunicazione di pannello di
controllo/tool PC

» parametro 95.01 Tensione alimentaz

+ valori di default implementati dai parametri 95.20
Word opzioni HW 1 e 95.21 Word opzioni HW 2
e valori di default da questi implementati

+ parametri di configurazione del blocco utente
96.100...96.102

» parametri del gruppo 49 Comunicaz porta
pannello.

parametri, selezione
Cancella tutto

Reset testi utente

Ripristina i valori di default di tutti i testi dell'utente,
inclusi il nome del convertitore, le informazioni di
contatto, i testi personalizzati di allarmi e guasti,
I'unita PID e la valuta.

Nota: I'unitad PID viene resettata solo se & un testo
modificabile dall'utente, ovvero se il parametro
40.79 Unita set 1 &€ impostato su Testo utente.

96.06 Ripristino
parametri, selezione
Reset testi utente

Resetta assistente
avviam

Resetta I'assistente all'avviamento in modo che si
attivi alla successiva accensione del convertitore di
frequenza.

Ripristina default
fabbrica

Ripristina i valori di fabbrica iniziali di tutti i

parametri e le impostazioni del convertitore, a

eccezione di

+ parametri 95.20 Word opzioni HW 1 e 95.21
Word opzioni HW 2 e valori di default da questi
implementati.

96.06 Ripristino
parametri, selezione
Ripristina default
fabbrica
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Menu I/O
OFF¢ ™ ACHR80 0.0Hz
1/0
DI2: o Man utilizzato/a »
DI3: 0 Utlizzato in diverse ubicazi.. »
Di4: 0 Mon utilizzato 2 »
D5 o MNon utilizzato/a »
Indietro 16:08 Seleziona

Per richiamare il menu I/O dalla schermata Home, selezionare Menu > 1/0.

Il menu I/O permette di verificare che i collegamenti di I/O corrispondano all'uso degli
I/O nel programma di controllo. Risponde alle domande:

» Per che cosa ¢ utilizzato ogni ingresso?

* Qual ¢ il significato di ogni ingresso?

E inoltre possibile configurare, aggiungere e rimuovere I'uso di ingressi e uscite.

Nel menu I/0, ogni riga da le seguenti informazioni:
* Nome e numero del morsetto

+ Stato elettrico

+ Significato logico del convertitore di frequenza

Ogni fila contiene anche un sottomenu con ulteriori informazioni sulla voce di menu;
da qui si possono modificare i collegamenti di I/O.

La tabella seguente da informazioni dettagliate sui contenuti dei sottomenu disponibili
nel menu /0.

Voce Descrizione

DI1 Questo sottomenu elenca le funzioni che utilizzano DI1 come ingresso.

DI2 Questo sottomenu elenca le funzioni che utilizzano DI2 come ingresso.

DI3 Questo sottomenu elenca le funzioni che utilizzano DI3 come ingresso.

Dl4 Questo sottomenu elenca le funzioni che utilizzano DI4 come ingresso.

DI5 Questo sottomenu elenca le funzioni che utilizzano DI5 come ingresso.

DI6 Questo sottomenu elenca le funzioni che utilizzano DI6 o FI come
ingresso. Il connettore pud essere utilizzato come ingresso digitale o di
frequenza.

Al1 Questo sottomenu elenca le funzioni che utilizzano Al1 come ingresso.

Al2 Questo sottomenu elenca le funzioni che utilizzano Al2 come ingresso.

RO1 Questo sottomenu elenca le informazioni inviate all'uscita relé 1.

RO2 Questo sottomenu elenca le informazioni inviate all'uscita relé 2.

RO3 Questo sottomenu elenca le informazioni inviate all'uscita relé 3.

AO1 Questo sottomenu elenca le informazioni inviate a AO1.

AO2 Questo sottomenu elenca le informazioni inviate a AO2.

Estensione /O Questo sottomenu contiene i seguenti sottomenu:
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Voce Descrizione

RO4 Questo sottomenu elenca le informazioni inviate all'uscita relé 4.
RO5 Questo sottomenu elenca le informazioni inviate all'uscita relé 5.
RO6 Questo sottomenu elenca le informazioni inviate all'uscita relé 6.
RO7 Questo sottomenu elenca le informazioni inviate all'uscita relé 7.

DO1

Questo sottomenu elenca le informazioni inviate all'uscita digitale 1.
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Menu Diagnostica

Auro (™ ACHSED 48.8 Hz

Diagnostica
Valor effett

Seo., -
AR T

Log guast ed event

[ 3

Indietro 1837

Seleziona

Per richiamare il menu Diagnostica dalla schermata Home, selezionare Menu >

Diagnostica.

I menu Diagnostica fornisce informazioni per la diagnostica, come allarmi e guasti,
e aiuta a risolvere i potenziali problemi. Utilizzare questo menu per verificare che la
configurazione del convertitore funzioni correttamente.

Per cancellare il log dei guasti e degli eventi, selezionare Menu > Impostazioni
principali > Ripristina predefiniti > Reset log guasti ed eventi o impostare il
parametro 96.51 Cancella log guasti/eventi sul valore Reset.

La tabella seguente fornisce informazioni dettagliate sui contenuti delle schermate
disponibili nel menu Diagnostica.

Voce

Descrizione

Valori effettivi drive

Mostra i valori effettivi: 01.01 Vel motore utilizzata, 01.06 Frequenza uscita,
01.07 Corrente motore, 01.10 Coppia motore, 01.11 Tensione CC, 01.13 Tensione
di uscita, 01.14 Potenza uscita, 06.01 MCW, 06.11 MSW, 19.01 Mod operativa
effettiva, 05.01 Contatore tempo attiv, 05.02 Contaore funz, 05.04 Contatore tempo
att ventola, 05.10 Temp scheda controllo, 05.11 Temperatura inverter, 35.01
Temperatura stimata motore, 35.02 Temperatura misurata 1, 35.03 Temperatura
misurata 2, 40.01 Usc effettiva PID processo, 40.02 Retroaz eff PID processo,
40.03 Setpoint eff PID processo, 40.04 Deviazione eff PID processo, 40.07 Mod
operativa PID processo.

Guasti attivi Questa schermata mostra i guasti attivi e da istruzioni per risolverli e
resettarli.
Allarmi attivi Questa schermata mostra gli allarmi attivi e da istruzioni per risolverli.

Inibizioni attive

Questa schermata mostra fino a cinque inibizioni di avviamento attive
contemporanee e le modalita per risolverle.

Log guasti ed eventi

Qui sono elencati i guasti, gli allarmi e gli altri eventi verificatisi nel
convertitore di frequenza.

Premere Dettagli per visualizzare, per ogni guasto memorizzato, il
codice di guasto, I'ora e i valori di nove parametri (segnali effettivi e word
di stato) memorizzati al momento del guasto. | parametri 05.80...05.89
contengono i valori dell'ultimo guasto.
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Voce

Descrizione

Riepilogo
marcia/arresto/rif

Questa schermata mostra da dove provengono i comandi di marcia e
arresto e il riferimento del convertitore di frequenza. Le informazioni sono
aggiornate in tempo reale.

Se il convertitore non si avvia e non si ferma come previsto, o non utilizza
le velocita desiderate, questa schermata & utile per avere dettagli precisi
sul controllo.

Stato limiti

Questa schermata descrive i limiti imposti al funzionamento.

Se il convertitore non utilizza la velocita desiderata, questa schermata &
utile per avere dettagli precisi sui limiti attivi.

Profilo di carico

Questa schermata mostra i risultati dell'analizzatore di carico. | logger di
ampiezza mostrano i diagrammi di distribuzione del carico: il tempo in cui
il convertitore € rimasto in funzione a ciascun livello di carico. Il logger del
valore di picco elenca i livelli di carico momentaneo massimo.

Stato comunicazione

Questa schermata contiene informazioni sullo stato e i dati inviati e
ricevuti dal bus di campo per la risoluzione dei problemi.

Riepilogo motore

Questa schermata fornisce informazioni sul motore; valori nominali,
modalita di controllo e se I'ID run & stata completata.
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Menu Info sistema

Auto (™ ACHS80 97.6°C

Info sistema

Convertitare
Pannella di controlla
OF code

73 Mome slot opzionale 1 FBIP-21

Indietro 0856

Seleziona

Per richiamare il menu Info sistema dalla vista Home, selezionare Menu > Info

sistema.

Il menu Info sistema fornisce informazioni sul convertitore di frequenza e sul
pannello di controllo. In caso di problemi € possibile richiedere al convertitore di
generare un codice QR da inviare all'assistenza ABB, in modo da facilitare
l'intervento di assistenza.

La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel menu

Info sistema.

Voce Descrizione Parametro
corrispondente

Convertitore ID bus pannello:

Numero di serie:
Data di produzione:
nome del prodotto
Tipo prodotto:
Versione LP:
Versione backup
Versione FW:

Nota: se non sono stati caricati dati in fabbrica,
alcune informazioni (ad esempio, il numero di
serie) non verranno visualizzate nelle informazioni
del convertitore.

07.07 Versione
pacchetto
07.05 Versione firmware

Pannello di controllo

Tipo prodotto:
Versione HW:
Versione FW:
Numero di serie:
Data di produzione:

Codice QR

Il convertitore genera un codice QR (o una serie di
codici QR) che contiene i dati identificativi del
convertitore, le informazioni sugli ultimi eventi e i
valori dei parametri di stato e contatori. |l codice
QR puo essere letto da qualsiasi dispositivo mobile
ove sia installata I'applicazione ABB, che poi invia il
codice QR ad ABB per I'analisi.
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Menu Efficienza energetica
Auto ™ ACH520 48,8 Hz

Efficienza energetica

Uso, ultma ora 0.00 k\Whw
Uso, ulimo giorno 0.00 kWb w»
Usa, ulimo mese 0.00 kiWh w
Usa, totale 0.0 kWWh -
Indietro 0a:37 Seleziona

Per richiamare il menu Efficienza energetica dalla schermata Home, selezionare
Menu > Efficienza energetica.

Utilizzare il menu Efficienza energetica per visualizzare i valori relativi a energia e
alimentazione, visualizzare e modificare le impostazioni dell'analizzatore di carico (=
logger di ampiezza e dei valori di picco), ad esempio visualizzare la rappresentazione
grafica dei due logger di ampiezza nonché modificare le impostazioni relative al
calcolo dell'energia.

Vedere anche le sezioni Efficienza energetica a pag. 224 e Analizzatore di carico a
pag. 225.

La tabella seguente contiene informazioni dettagliate sulle voci disponibili nel menu
Efficienza energetica.

Voce Descrizione Parametro
corrispondente

Risparmio energetico|Energia risparmiata in kWh rispetto al 45.04 Energia

collegamento del motore direttamente in linea. risparmiata
. . . 45.07 Importo risparm

Risparmio monetario. 45.10 Totale CO2
Risparmio di CO,. risparmiata

Uso, ultima ora Energia utilizzata nel corso dell'ultima ora (gli ultimi [45.26 Energia totale
60 minuti). oraria (resettabile)

Potenza media nel corso dell'ultima ora (valore di
45.26 diviso per un'ora).

Uso, ultimo giorno  |Energia utilizzata il giorno appena trascorso, (tra la |45.30 Energia tot ultimo
mezzanotte del giorno precedente e la mezzanotte |9/0/110

del giorno in corso).

Potenza media nel corso dell'ultimo giorno (valore
di 45.30 diviso per 24 ore).

Uso, ultimo mese Energia utilizzata il mese appena trascorso (tra la |45.35 Energia tot ultimo
mezzanotte del primo giorno del mese precedente |7€S€

e la mezzanotte del primo giorno del mese in
Corso).

Potenza media nel corso dell'ultimo mese (valore
di 45.30 diviso per 732 ore).
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Voce Descrizione Parametro
corrispondente
Uso, totale All-time total used energy 01.54 Energia totale

Energia totale utilizzata resettabile

inverter
01.58 Energia totale
inverter (resettabile)

Picco potenza

Picco potenza orario (nel corso degli ultimi 60
minuti)

Ora del picco di potenza orario

Potenza di picco giornaliero (nel corso del giorno
precedente)

Ora del picco di potenza giornaliero

Potenza di picco mensile (nel corso del mese
precedente)

Ora del picco di potenza mensile

Data del picco di potenza mensile

Potenza di picco assoluto

Ora della potenza di picco assoluto

Data della potenza di picco assoluto

45.24 Valore picco pot
orario

45.25 Ora picco pot
orario

45.27 Valore picco pot
giornaliero (resettabile)
45.28 Ora picco pot
giornaliero

45.31 Valore picco pot
mensile (resettabile)
45.33 Ora picco pot
mensile

45.32 Data picco pot
mensile

45.36 Valore picco
potenza vita

45.38 Ora picco potenza
vita

45.37 Ora picco potenza
vita

Profilo di carico

Logger corrente motore (rappresentazione grafica)
Logger profilo di carico (rappresentazione grafica)

Questi logger mostrano i diagrammi di distribu-
zione del carico: il tempo in cui il convertitore &
rimasto in funzione a ciascun livello di carico.

Configurazione profilo di carico
Log valori di picco

Il logger del valore di picco elenca i livelli di carico
momentaneo massimo.

36.06 Sorgente segnali
AL2

36.07 Adattamento
segnali AL2

36.09 Reset logger
36.01 Sorgente segnali
PVL

36.02 Tempo filtro PVL
36.10 Valore picco PVL
36.11 Data picco PVL
36.12 Ora picco PVL
36.13 Corrente PVL al
picco

36.14 Tensione CC PVL
al picco

36.15 Velocita PVL al
picco

36.16 Data reset PVL
36.17 Ora reset PVL

Impostazioni calcolo

Ottimizzazione energetica
Tariffa energia 1

Tariffa energia 2
Seleziona tariffa
Conversione CO,
Potenza di rif

Reset contatori risp energetico

Reset contatore uso totale

45.11 Ottimizzazione
energia (Abilita o
Disabilita)

45.12 Tariffa energia 1
45.13 Tariffa energia 2
45.14 Seleziona tariffa
45.18 Fattore
conversione CO2
45.19 Potenza di rif
45.21 Reset calcoli
energetici

Inserire 0 in 01.58
Contatore kWh inverter

(resettabile)
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Ao (™ ACH5E0 488 Hz| |Aut (™ ACH580 48.8 Hz

Backup

Crea backup

& ACOG2016.05.2018 autobackup » aa Ripristing tutti parametri
[ ACHSB017.10.2019 . Seleziona gruppo ripristino par 3
g ACOSB014.08.2078 3 Seleziona set utents

ACH580 17.10.2019

Seleziona dat prodom

Indietro 0757

Seleziona Indietro 0757 Holeriona

Per accedere al menu Backup dalla schermata Home, selezionare Backup.

Per backup e ripristino, vedere la sezione Backup e ripristino a pag. 231.

Menu Opzioni

OFF ¢ ™ ACHAB0 00Hz| |Auta ™ ACHER0 0.0 Hz

Frequenza uscita
Hz

Lt
0.00 | gz

Motor current

<

Motor torque

%

Seleziona converttore
U. UU » Madifica vista Home

0.0

18:40

Menu Elsc.i — 1518 Seleziona

Per andare al menu Opzioni, premere il tasto software Opzioni ((—”) in una
qualsiasi delle schermate Home. La tabella seguente contiene informazioni sulle
diverse opzioni disponibili nel menu Opzioni.

Voce

Descrizione [Descrizione

Riferimento

E possibile modificare il riferimento, visibile nell'angolo in alto a destra
delle schermate del pannello.

Cambio direzione

Cambia il segno del riferimento attivo (se positivo diventa negativo e
viceversa). Il valore assoluto del riferimento non viene modificato.

Selezione
convertitore

E possibile definire un convertitore di frequenza da monitorare o
controllare selezionandolo dalla lista dei convertitori che mostra i
convertitori collegati sul bus del pannello. L'utente pud anche cancellare
questa lista.
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Voce Descrizione

|Descrizione
Modifica vista Home

E possibile modificare le schermate Home. Con i tasti freccia (<) e (»)),
selezionare la schermata Home che si intende modificare. Selezionare
l'intervallo di visualizzazione, ovvero i parametri che si desiderano
modificare (la schermata Home visualizza da uno a tre parametri).
Modificare il parametro e la relativa modalita di visualizzazione.

Auto (™ ACH5ED =0.0°C

I|i|r2.3quenza uscita UUU‘
Corrne 0.00]
Ealnre effettivo All UUUU

Fatto 2016 Modifica
Auto ™ ACHSE80 s00ec

Mostra campo

Mostra stile:

Mumerico
Mastra decimali: 2
Mome visualizz:  "Corrente motare"
Segnale min: 0.00A
Fatto 20:16 Maodifica
Guasti attivi Mostra i guasti attivi.
Allarmi attivi Mostra gli allarmi attivi.

Inibizioni attive Mostra le inibizioni attive.
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Configurazione di I/O default

Contenuto del capitolo

Questo capitolo descrive I'uso, il funzionamento e i collegamenti di controllo di default
delle macro di controllo.

Selezione di configurazioni di default

Le configurazioni di default vengono selezionate nel menu Impostazioni principali.

Per richiamare il menu Impostazioni principali dalla schermata Home, andare al
menu principale selezionando Menu, quindi selezionare Impostazioni principali.
Selezionando Marcia, arresto, riferimento e Modalita di controllo? vengono
mostrare le configurazioni predefinite (Controllo diretto con I/O indica la
configurazione HVAC di default)

Auro (™ ACHBED

48.8 Hz

OFF ¢

(™ ACHBED

0.0 rpm

Frequenza uscita
Hz

0.00

Corrente motare

\

0.00p

Valore effettivo Al
W

9.760

08:38

Opzioni

Menu

Menu principale

E] Impostazioni principali -

ig 1/0

EE Diagnostica
o .

[

[

Esci

16:18

Seleziona
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Auto ™ ACHS80 488 Hz| |[Aum ™ ACHEED 488 Hz
Impostazioni principali Marcia, arresto, riferimento
setup rapido HWAC . At Config funzionam hase
Marcia, arresto, riferimento 3 ;ﬁ |::|:|r|ﬁg ctrl bhase
Motore 3 Selezione ctrl autom.... Solo princip...
Rampe - Postazione autoctrl principale: -
Lirmiti 3 Interblocchi/permessi
Indietro 08:26 Seleziona| |Indietro 08:27 Seleziona
Auto ™ ACHEE0 48.8 Hz
Modalita di controllo —

Premera [7] per aiuto.
Controllo diretto con |/

Controllo diretto con com fieldhus
Controllo PID, motore singolo

Indietro 08:37 Avanti
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Default HVAC

Questa & la configurazione di default del sistema HVAC (impostazione di fabbrica).
La configurazione HVAC di default Controllo diretto con I/O viene utilizzata, ad
esempio, per applicazioni BMS tipiche controllate tramite 1/0.

Questa configurazione utilizza un riferimento di velocita diretto in modalita Auto, con
riferimento di velocita collegato all'ingresso analogico 1 (Al1). Il comando di
avviamento si impartisce mediante l'ingresso digitale 1 (DI1).

In modalita Manuale/OFF il riferimento di velocita e il comando di avviamento
vengono impartiti attraverso il pannello di controllo (tastierino operatore).

Nota: Le configurazioni di default vengono selezionate nel menu Impostazioni
principali, non con il parametro 96.04 Selezione macro. Questo parametro viene
utilizzato solo per il supporto Drive Customizer.

Auto ™ ACHSED 48.8 Hz
Modalita di controllo —
Premere [?] per aiuto.

Contralla diretto con 140 -«—— Default HVAC
Controllo diretto con com fieldbus
Controllo PID, motare singolo

Indietro 0837 Avanti

Segnali di ingresso

* Riferimento velocita/frequenza analogico (Al1)
* Selezione marcia/arresto (DI1)

* Selezione velocita/frequenza costante (DI3)

* Interblocco marcia 1 (DI4)

Segnali di uscita

Uscita analogica AO1: Frequenza di uscita
Uscita analogica AO2: Corrente motore
Uscita relé 1: Controllo serranda

Uscita relé 2: in marcia

Uscita relé 3: guasto (-1)

Dimensioni morsetti (vedere pag. 102):

R1...R5: 0.2...2.5 mm? (24...14 AWG): morsetti +24V, DGND, DCOM, B+, A-, DGND,
Ext. 24V
0.14...1.5 mm? (26...16 AWG): morsetti DI, Al, AO, AGND, RO, STO

R6...R11:0.14...2.5 mm? (tutti i morsetti)
Coppie di serraggio: 0.5...0.6 N-m (0.4 Ibf-ft)
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Collegamenti di controllo di default per HVAC

-]
1...10 kohm Rl
%. T

Attuatore serranda

In marcia

Stato di guasto

Note:

X

oSN RWN=S

X2 e X3

Ingressi e uscite analogici e tensione di riferimento

SCR Schermatura cavo segnali (SCReen)
Al1 Riferimento velocita/frequenza di uscita: 0...10 V
AGND Comune circuito ingressi analogici
+10V Tensione di riferimento 10 Vcc
Al2 Retroazione effettiva: 0...20 mA
AGND Comune circuito ingressi analogici
AO1 Frequenza di uscita: 0...10 V
AO2 Corrente motore: 0...20 mA
AGND Comune circuito uscite analogiche

Uscita tensione aus. e ingressi digitali programmabili

+24V Uscita tensione ausiliaria +24 Vcc, max. 250mA
DGND Comune uscite tensione aus.
DCOM Comune ingressi digitali per tutti
DI1 Arresto (0)/Avviamento (1)
DI2 Non configurato
DI3 Selezione frequenzalvelocita costante
DI4 Interblocco marcia 1 (1 = marcia consentita)
DI5 Non configurato
DI6 Non configurato
X8 Uscite relé

RO1C Controllo serranda| Eccitazione
:| 250 Vca /30 Vcc | smorzatore
— 2A 19 collegato a 21
In marcia In marcia
:| 250 Vca /30 Vce 22 collegato a 24
— 2A
Guasto (-1) Condizione di
:; 250 Vca /30 Vece | guasto
RO3B — 2A 25 collegato a 26
Bus di campo integrato
29 B+
30 A- Bus di campo integrato, EFB (EIA-485)
31 DGND
S4 TERM Interruttore terminazione
S5 BIAS Interruttore resistenza di polarizzazione
X4 Safe Torque Off
34 ouT1 Safe Torque Off. Collegamento di fabbrica. Per
35 ouT2 avviare il convertitore entrambi i circuiti devono
36 SGND essere chiusi. Vedere il capitolo Funzione Safe
37 IN1 Torque Off nel Manuale hardware del
38 IN2 convertitore di frequenza.
X10 24 Vcalcc

4 Vcalcc+ in | Solo R6...R11: alim. esterna 24 Vca/cc per I'unita di

Bl
3)

24 \/calcc- in | controllo quando I'alimentazione di rete € scollegata.

") Mettere a terra la schermatura esterna del cavo a 360° sotto il morsetto di terra sulla piastra di
messa a terra dei cavi di controllo.

2)

Collegati in fabbrica mediante ponticelli.

3) Solo i telai R6...R11 hanno i morsetti 40 e 41 per l'alimentazione esterna 24 Vcal/cc.
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Controllo PID, motore singolo

Questa configurazione offre un'impostazione rapida del controllo PID per mantenere costante il
flusso o la pressione. Richiede una retroazione di misurazione dal processo e il segnale di
retroazione deve essere collegato all'ingresso analogico 2 (Al2). E possibile specificare che il
setpoint provenga dall'ingresso analogico 1 (Al1) o dal pannello di controllo (tastierino
operatore) nella modalita Auto oppure € possibile selezionare un setpoint costante.

Nella modalita Manuale/OFF il riferimento di velocita e il comando di avviamento vengono
impartiti attraverso il pannello di controllo. In modalita Manuale il riferimento di velocita & il
riferimento di velocita diretto e un valore di setpoint PID.

Dopo avere messo in servizio il convertitore in modo che utilizzi il funzionamento tramite
controllo PID, motore singolo, € possibile regolare il PID di processo nel sottomenu Controllo
PID nel menu Impostazioni principali (vedere pag. 87).

Nota: Le configurazioni di default vengono selezionate nel menu Impostazioni principali, non
con il parametro 96.04 Selezione macro. Questo parametro viene utilizzato solo per il supporto
Drive Customizer.

Ao ™ ACHSED 488 Hz | |Auto ™ ACHSED 87.6°C

Modalita di controllo ———| |Controllo PID
A Assistente PID

Premere [?] per aiuto.

Controllo diremn con 140 ™ Usa controllo PID

Controllo diretto con com fieldbus Artiva controllo PID da; Sempre attivo

Cantrolla PID, matore singalo MarciaAarresto/dir da: MNaon selez
Unita: °C

Indietro 0a:37 Avanti| |Indietro 0843 Seleziona

Segnali di ingresso

* Setpoint selezionato da: setpoint pannello di controllo/setpoint costante/ingresso analogico
(A1)

Retroazione PID (Al2)

Selezione marcia/arresto (DI1)

Selezione velocita/frequenza costante (DI3)

Interblocco marcia 1 (DI4)

Segnali di uscita

Uscita analogica AO1: Frequenza di uscita
Uscita analogica AO2: Corrente motore
Uscita relé 1: Controllo serranda

Uscita relé 2: in marcia

Uscita relé 3: guasto (-1)

Dimensioni morsetti (vedere pag. 7104):

R1...R5: 0.2...2.5 mm? (24...14 AWG): morsetti +24V, DGND, DCOM, B+, A-, DGND,
Ext. 24V
0.14...1.5 mm? (26...16 AWG): morsetti DI, Al, AO, AGND, RO, STO

R6...R11:0.14...2.5 mm? (tutti i morsetti)
Coppie di serraggio: 0.5...0.6 N-m (0.4 Ibf-ft)
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Collegamenti di controllo di default per il controllo PID, motore

singolo

-]
1...10 kohm Rl
%. T

Attuatore serranda

Stato di guasto

Note:

In marcia

X

Ingressi e uscite analogici e tensione di riferimento

oSN RWN=S

SCR Schermatura cavo segnali (SCReen)
Al1 Rif. setpoint pannello/Setpoint costante: 0...10 V
AGND Comune circuito ingressi analogici
+10V Tensione di riferimento 10 Vcc
Al2 Retroazione PID: 0...20 mA
AGND Comune circuito ingressi analogici
AO1 Frequenza di uscita: 0...10 V
AO2 Corrente motore: 0...20 mA
AGND Comune circuito uscite analogiche

X2 e X3

Uscita tensione aus. e ingressi digitali programmabili

+24V Uscita tensione aus. +24 Vcc, max. 250 mA

DGND Comune uscite tensione aus.

DCOM Comune ingressi digitali per tutti
— DI1 Arresto (0)/Avviamento (1)
" DI2 Non configurato
— DI3 Selezione frequenzalvelocita costante
" DI4 Interblocco marcia 1 (1 = marcia consentita)
— DI5 Non configurato
—" DI6 Non configurato

. X8 Uscite relé

RO1C

Controllo serranda| Eccitazione
:| 250 Vca /30 Vcc | smorzatore
— 2A 19 collegato a 21

In marcia In marcia
:; 250 Vca /30 Vcc |22 collegato a 24
— 2A

RO3B

Guasto (-1) Condizione di
:1 250 Vca /30 Vce guasto
— 2A 25 collegato a 26

Bus di campo integrato

29 B+

30 A- Bus di campo integrato, EFB (EIA-485)

31 DGND

S4 TERM Interruttore terminazione

S5 BIAS Interruttore resistenza di polarizzazione

X4 Safe Torque Off

34 ouT1 Safe Torque Off. Collegamento di fabbrica. Per

35 ouT2 avviare il convertitore entrambi i circuiti devono
2) 2) 36 SGND _|essere chiusi. Vedere il capitolo Funzione Safe

37 IN1 Torque Off nel Manuale hardware del

38 IN2 convertitore di frequenza.

X10 24 Vcalcc

4 Vcalcc+ in | Solo R6...R11: alim. esterna 24 Vca/cc per I'unita di

Bl
3)

24 \/calcc- in | controllo quando I'alimentazione di rete € scollegata.

1) Mettere a terra la schermatura esterna del cavo a 360° sotto il morsetto di terra sulla piastra di
messa a terra dei cavi di controllo.

2)
3)

Collegati in fabbrica mediante ponticelli.
Solo i telai R6...R11 presentano i morsetti 40 e 41 per I'alimentazione esterna 24 Vcalcc.
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Funzionalita del programma

Contenuto del capitolo

Questo capitolo descrive alcune delle funzioni pit importanti del programma di
controllo, come utilizzarle e come programmarne il funzionamento. Spiega anche le
postazioni di controllo e le modalita operative.

Controllo locale e controllo esterno

L'ACH580 ha due postazioni di controllo principali: esterna e locale. Il controllo locale
prevede due diverse modalita operative: OFF e Manuale.

In modalita OFF, il convertitore & fermo. In modalita manuale, il convertitore & in
funzione. Il riferimento iniziale in modalitd Manuale viene copiato dal riferimento del
convertitore.

Lo schema seguente mostra le transizioni di stato quando si premono i pulsanti
Hand, OFF e Auto:

@ ‘ @

off i off Hand

TR = Ciiana

Hand

La postazione di controllo pud essere selezionata anche nel tool PC.

Nota: se l'errore 7081 Perdita pannello & attivo e il commutatore viene spento, la
modalita passa ad Auto quando viene ripristinata I'alimentazione.
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Nota: i comandi di funzionamento forzato prevalgono sulla modalita operativa attiva
al momento.

Convertitore

r---".-5 .- - = A
| Controllo esterno |

—} 10" PLC
& (= controllore a Iogi!
Fr— — — — — — - [ ca programmabile)l
| Controllo locale | P | |

[ |
— ¢ | Interfaccia bus di I L L |
I R I_ \ o campo integrato

I ey I 2 | (EFB) |

= m = N A |
| i I : | I
| | | Adattatore bus di campo |

e (Fxxx)

| Pannello di controllo o tool PC | | |
I Drive Composer (opzionale) | | |
A L o e — = d

D si possono aggiungere altri ingressi/uscite supplementari installando un modulo di

estensione degli I/0O opzionale (CMOD-01, CMOD-02, CHDI-01, CPTC-02 o CAIO-01)
nello slot del convertitore.

Controllo locale

Quando il convertitore & in modalita di controllo locale, i comandi di controllo si
impartiscono attraverso

* il pannello di controllo.
» un PC con il tool Drive Composer.

La modalita di controllo di velocita & disponibile con il controllo vettoriale del motore;
con il controllo scalare del motore & disponibile la modalita di controllo di frequenza.

Il controllo locale ¢ utilizzato principalmente durante la messa in servizio e la
manutenzione. |l pannello di controllo ha sempre la priorita sulle sorgenti dei segnali
di controllo esterno quando utilizzato in modalita di controllo locale. Il parametro
19.18 Sorgente disabilita MAN/OFF disabilita la possibilita di passare al controllo
locale.

L'utente pud selezionare mediante il parametro 49.05 Azione perdita comunicaz il
tipo di risposta del convertitore in caso di interruzione della comunicazione del
pannello di controllo o del tool PC. (Questo parametro non ha validita con il controllo
esterno.)
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Controllo esterno

Quando il convertitore & in modalita di controllo esterno, i comandi di controllo si
impartiscono attraverso

+ i morsetti di I/O (ingressi digitali e analogici) o i moduli opzionali di estensione
degli /0

» linterfaccia bus di campo (mediante l'interfaccia del bus di campo integrato o un
modulo adattatore bus di campo opzionale).

Sono disponibili due postazioni di controllo esterne, EST1 ed EST2. L'utente pud
selezionare le sorgenti dei comandi di avviamento e arresto individualmente per ogni
postazione con i parametri 20.07 Comandi Est1...20.10 Sorgente in3 Est2. Anche la
modalita operativa si seleziona separatamente per ogni postazione, cosicché &
possibile passare rapidamente da una modalita operativa all'altra, ad esempio dal
controllo di velocita al controllo PID di processo e viceversa. La selezione tra
EST1/EST2 si effettua attraverso qualsiasi sorgente binaria, come gli ingressi digitali
o la word di controllo del bus di campo (parametro 19.11 Selezione Est1/Est2). Per
ogni modalita operativa & possibile selezionare separatamente la sorgente del
riferimento.

Funzionalita di guasto comunicazione

La funzionalita di guasto comunicazione assicura la continuita del processo senza
interruzioni. In caso di perdita della comunicazione, il convertitore di frequenza passa
automaticamente dalla postazione di controllo EST1 a EST2. Questo permette di
controllare il processo, ad esempio, con il regolatore PID del convertitore. Quando
viene ripristinata la postazione di controllo originaria, il convertitore riassegna
automaticamente il controllo alla rete di comunicazione (EST1).
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Diagramma a blocchi: selezione EST1/EST2 per il controllo velocita

Ingresso 1 —
Ingresso 2 —
Ingresso 3 |

22.11 Rif vel 1
est1

Funzione

Ingresso 1 —
Ingresso 2 —
Ingresso 3 |

22.12 Rif vel 2
est1

Rif vel 1 est1o
una funzione
matematica di Rif
vel 1 est1 e Rif
vel 2 est1

22.13

Ingresso 1 —
Ingresso 2 —
Ingresso 3 |

22.18 Rif vel 1
est2

Funzione

Ingresso 1 —
Ingresso 2 —
Ingresso 3 |

22.19 Rif vel 2
est2

Rif vel 1 est2 o
una funzione
matematica di Rif
vel 1 est2 e Rif
vel 2 est2

22.20

EST1

Selez.

Default =
6 — EST1

19.11
Selezione Est1/Est2

EST2

Diagramma a blocchi: selezione EST1/EST2 per il controllo frequenza

Ingresso 1 —— 28.11 Rif Funzione
Ingresso 2 —{ frequenza 1 est1 Rif frequenza 1
Ingresso 3 —| est1 o una fun- EST1
zione matematica
- di Rif frequenza 1
Ingresso 1 — 28.12 Rif est1 e Rif fre-
Ingresso 2 —{ frequenza 2 est1 quenza 2 est1
Selez.
Ingresso 3 | 28.13
Default =
G — EST1
Ingresso 1 — 28.15 Rif Funzione
Ingresso 2 — frequenza 1 est2 Rif frequenza 1 19.11
Ingresso 3 __| est2 o una fun- Selezione
zione matematica Est1/Est2
- di Rif frequenza 1
Ingresso 1 — 28.16 Rif est2 e Rif fre- EST2
Ingresso 2 — frequenza 2 est2 quenza 2 est2
Ingresso 3 __| 28.17
Impostazioni

» Parametri 19.11 Selezione Est1/Est2 (pag. 463); 20.01 Comandi Est1...20.10

Sorgente in3 Est2 (pag. 464).
» Parametri 22.11 Rif vel 1 est1...22.20 Funzione velocita est2 (pag. 486)

» Parametri 28.11 Rif frequenza 1 est1...28.17 Funzione frequenza est2 (pag. 506).
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Modalita operative del convertitore

Il convertitore di frequenza ha diverse modalita di funzionamento con diversi tipi di
riferimenti. Per ciascuna postazione di controllo (locale, EST1 ed EST2), la modalita
si seleziona nel gruppo di parametri 19 Modalita operativa. Di seguito viene fornita
una panoramica dei diversi tipi di riferimenti e delle sequenze di controllo.

PID
I
| |

Riferimento velocita Riferimento frequenza

Gruppo di parametri 22 Gruppo parametri 28
Selezione rif velocita Sequenza rif frequenza
Controllo vettoriale del Controllo scalare del motore

motore
Regolatore velocita Regolatore frequenza
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Configurazione e programmazione del convertitore di
frequenza

Il programma di controllo del convertitore esegue le principali funzioni di controllo,
come il controllo di velocita e frequenza, la logica del convertitore (marcia/arresto), gli
I/0, la retroazione, la comunicazione e le funzioni di protezione. Le funzioni del
programma di controllo sono configurate e programmate mediante parametri.

Programma di controllo del
convertitore

Controllo velocita
Controllo frequenza
Logica convertitore
Interfaccia di /0
Interfaccia bus di campo
Protezioni

Configurazione attraverso le configurazioni di default

Le configurazioni di default sono configurazioni degli I/O predefinite. Vedere il
capitolo Configurazione di I/O default (pag. 99).

Configurazione tramite menu

Il convertitore puo essere configurato utilizzando il menu Impostazioni principali e
altri menu sul pannello di controllo. Modificano in modo efficace i parametri, guidando
l'utente con funzioni di assistenza, per cui non & necessario conoscere i nomi e i
numeri dei parametri. Vedere il capitolo Impostazioni, I/O e diagnostica dal pannello
di controllo (pag. 57).

Configurazione mediante parametri

| parametri configurano le funzioni standard del convertitore di frequenza. Si
impostano tramite

+ il pannello di controllo, come descritto nel capitolo Pannello di controllo (vedere
pag. 45)

* il tool PC Drive Composer, come descritto nel Manuale utente di Drive Composer
(3AUA0000094606 [inglese]), o

+ linterfaccia bus di campo come descritto nei capitoli Controllo Modbus RTU
tramite l'interfaccia del bus di campo integrato (EFB) (vedere pag. 277) e
Controllo bus di campo tramite adattatore bus di campo (vedere pag. 353).

Tutte le impostazioni parametriche vengono memorizzate automaticamente nella
memoria permanente del convertitore. Tuttavia, se viene utilizzata un'alimentazione
esterna a +24 Vcc per l'unita di controllo del convertitore, si raccomanda di forzare un
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salvataggio con il parametro 96.07 Salva parametri manuale prima di spegnere l'unita
di controllo dopo aver apportato modifiche ai parametri.

Se necessario, i valori di default dei parametri si ripristinano con il parametro 96.06
Ripristino parametri.

Programmazione adattiva

Convenzionalmente, I'utente puo controllare il funzionamento del convertitore di
frequenza mediante parametri. Tuttavia, i parametri standard prevedono un insieme
di scelte prefissato o un range di impostazioni. Per personalizzare ulteriormente il
funzionamento del convertitore, € possibile definire un programma adattivo con un
set di blocchi funzionali.

Il tool PC Drive Composer (disponibile separatamente) ha una funzionalita di
programmazione adattiva con un'interfaccia utente grafica che permette di costruire
programmi personalizzati. | blocchi funzionali includono le consuete funzioni
aritmetiche e logiche, oltre ad altri blocchi come selezione, confronto e timer.

Come input per il programma si possono utilizzare gli ingressi fisici, le informazioni di
stato del convertitore, i valori effettivi, le costanti e i parametri. L'uscita del
programma si puo utilizzare ad esempio come segnale di avviamento, evento
esterno o riferimento, oppure collegare alle uscite del convertitore. Nella tabella
seguente ¢ riportato un elenco degli ingressi e delle uscite disponibili.

Se si collega l'uscita del programma adattivo a un parametro di selezione che & un
parametro pointer, il parametro di selezione risulta protetto in scrittura.

Esempio:

Se il parametro 31.01 Sorgente evento esterno 1 € collegato all'uscita di un blocco di
programmazione adattiva, il valore del parametro viene mostrato come "Programma
adattivo" sul pannello di controllo o nel tool PC. Il parametro & protetto in scrittura (=
la selezione non puo essere modificata).

Lo stato del programma adattivo € indicato dal parametro 07.30 Stato programma
adattivo. |l programma adattivo si disabilita con 96.70 Disabilita programma adattivo.

Per ulteriori informazioni, vedere Adaptive Programming Application Guide
(3AXD50000028574 [inglese]).

Ingressi disponibili per il programma adattivo

Ingresso | Sorgente

/0

DI1 10.02 Stato ritardo DI, bit 0
DI2 10.02 Stato ritardo DI, bit 1
DI3 10.02 Stato ritardo DI, bit 2
Di4 10.02 Stato ritardo DI, bit 3
DI5 10.02 Stato ritardo DI, bit 4
DI6 10.02 Stato ritardo DI, bit 5
Al1 12.11 Valore effettivo Al1
A2 12.21 Valore effettivo Al2
Segnali effettivi
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Ingressi disponibili per il programma adattivo

Ingresso

Sorgente

Velocita motore

01.01 Vel motore utilizzata

Frequenza uscita

01.06 Frequenza uscita

Corrente motore

01.07 Corrente motore

Coppia motore

01.10 Coppia motore

Potenza albero motore

01.17 Potenza albero motore

Stato
Abilitato 06.16 Word stato 1 convertitore, bit 0
Inibito 06.16 Word stato 1 convertitore, bit 1

Pronto all'avviamento

06.16 Word stato 1 convertitore, bit 3

Scattato

06.11 MSW, bit 3

Al setpoint 06.11 MSW, bit 8

Limite 06.16 Word stato 1 convertitore, bit 7

Est1 attiva 06.16 Word stato 1 convertitore, bit 10
Est2 attiva 06.16 Word stato 1 convertitore, bit 11

Memoria dati

Memoria dati 1 real32

47.01 Memoria dati 1 real32

Memoria dati 2 real32

47.02 Memoria dati 2 real32

Memoria dati 3 real32

47.03 Memoria dati 3 real32

Memoria dati 4 real32

47.04 Memoria dati 4 real32

Uscite disponibili per il programma adattivo

Uscita Target

/0

RO1 10.24 Sorgente RO1
RO2 10.27 Sorgente RO2
RO3 10.30 Sorgente RO3
AO1 13.12 Sorgente AO1
AO2 13.22 Sorgente AO2

Controllo avviamento

Selezione Est1/Est2

19.11 Selezione Est1/Est2

Cmd in1 Est1 20.03 Sorgente in1 Est1
Cmd in2 Est1 20.04 Sorgente in2 Est1
Cmd in3 Est1 20.05 Sorgente in3 Est1
Cmd in1 Est2 20.08 Sorgente in1 Est2
Cmd in2 Est2 20.09 Sorgente in2 Est2
Cmd in3 Est2 20.10 Sorgente in3 Est2

Reset guasti

31.11 Selez reset guasti

Controllo velocita

Riferimento velocita Est1

22.11 Rif vel 1 est1

Guadagno proporz velocita

25.02 Guadagno proporz velocita

Tempo integraz velocita

25.03 Tempo integraz velocita

Tempo accelerazione 1

23.12 Tempo accelerazione 1

Tempo decelerazione 1

23.13 Tempo decelerazione 1

Controllo frequenza

Riferimento frequenza Est1

28.11 Rif frequenza 1 est1

Funzione limite

Coppia minima 2

30.21 Sorgente coppia min 2

Coppia massima 2

30.22 Sorgente coppia max 2
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Uscite disponibili per il programma adattivo

Uscita Target

Eventi

Evento esterno 1 31.01 Sorgente evento esterno 1
Evento esterno 2 31.03 Sorgente evento esterno 2
Evento esterno 3 31.05 Sorgente evento esterno 3
Evento esterno 4 31.07 Sorgente evento esterno 4
Evento esterno 5 31.09 Sorgente evento esterno 5
Memoria dati

Memoria dati 1 real32 47.01 Memoria dati 1 real32
Memoria dati 2 real32 47.02 Memoria dati 2 real32
Memoria dati 3 real32 47.03 Memoria dati 3 real32
Memoria dati 4 real32 47.04 Memoria dati 4 real32

PID di processo

Setpoint 1 set 1 40.16 Sorgente setpoint 1 set 1
Setpoint 2 set 1 40.17 Sorgente setpoint 2 set 1
Retroazione 1 set 1 40.08 Sorgente retroaz 1 set 1
Retroazione 1 set 2 40.09 Sorgente retroaz 2 set 1
Guadagno set 1 40.32 Guadagno set 1

Tempo integraz set 1 40.33 Tempo integraz set 1
Modo tracking set 1 40.49 Modo tracking set 1
Riferimento tracking set 1 40.50 Selez rif tracking set 1

Formati dei codici ausiliari e di guasto del programma adattivo

Formato del codice ausiliario:

Bt 24-31: numero stato | Bit 16-23: numero blocco |Bit 0-15: codice di errore |

Se il numero dello stato € zero ma il numero di blocco ha un valore, il guasto &
relativo a un blocco funzionale nel programma base. Se il numero dello stato e il
numero di blocco sono entrambi zero, il guasto & di tipo generico, non relativo a uno
specifico blocco.

Vedere il guasto 64A6 Programma adattivo a pag. 263.

Programma sequenziale

Un programma adattivo pud contenere una parte di programma base e una parte di
programma sequenziale. Il programma base € in costante esecuzione quando il
programma adattivo & in modalita di esecuzione. La funzionalita del programma base
si programma utilizzando i blocchi funzionali e gli ingressi e le uscite del sistema.

Un programma sequenziale € una macchina a stati. Questo significa che viene ese-
guito solo uno stato del programma sequenziale alla volta. L'utente pud creare un pro-
gramma sequenziale aggiungendo degli stati e programmando i programmi a stati con
gli stessi elementi di programmazione del programma base. L'utente pud programmare
le transizioni di stato aggiungendo delle uscite di transizione di stato ai programmi a
stati. Le regole di transizione di stato si programmano utilizzando i blocchi funzionali.

Il parametro 07.31 Stato sequenza AP indica il numero dello stato attivo del
programma sequenziale.
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Interfacce di controllo

Ingressi analogici programmabili

L'unita di controllo ha due ingressi analogici programmabili. Ogni ingresso pud
essere impostato, in modo del tutto indipendente dall'altro, come ingresso di tensione
(0/2...10 V) o di corrente (0/4...20 mA) mediante parametri. | due ingressi possono
essere filtrati, invertiti e scalati.

Impostazioni

» Gruppo di parametri 12 Al standard (pag. 427).

Uscite analogiche programmabili

L'unita di controllo ha due uscite analogiche di corrente (0...20 mA). L'uscita
analogica 1 pud essere impostata come uscita di tensione (0/2...10 V) o di corrente
(0/4...20 mA) mediante un parametro. L'uscita analogica 2 utilizza sempre la
corrente. Ogni uscita puo essere filtrata, invertita e scalata.

Impostazioni
* Gruppo di parametri 13 AO standard (pag. 432).

Ingressi e uscite digitali programmabili
L'unita di controllo ha sei ingressi digitali.
L'ingresso digitale DI5 pud essere utilizzato come ingresso di frequenza.
L'ingresso digitale DI6 pud essere utilizzato come ingresso termistori.

Con un modulo di estensione degli ingressi digitali CHDI-01 115/230 V & possibile
aggiungere sei ingressi digitali; con un modulo di estensione multifunzione CMOD-01
€ possibile aggiungere un'uscita digitale.

Impostazioni

* Gruppi di parametri 10 DI, RO standard (pag. 416) e 11 DIO, FI, FO standard

(pag. 425).
Ingresso e uscita di frequenza programmabile
L'ingresso digitale DI5 pud essere configurato come ingresso di frequenza.

Utilizzando un modulo di estensione multifunzione CMOD-01 & possibile
implementare un'uscita di frequenza.

Impostazioni

* Gruppi di parametri 70 DI, RO standard (pag. 416) e 11 DIO, Fl, FO standard
(pag. 425).
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Uscite relé programmabili

L'unita di controllo ha tre uscite relé. Il segnale indicato da queste uscite si seleziona
mediante parametri.

Con un modulo di estensione multifunzione CMOD-01 o un modulo di estensione
degli ingressi digitali CHDI-01 115/230 V & possibile aggiungere due uscite relé.

Impostazioni
» Gruppo di parametri 70 DI, RO standard (pag. 416).

Estensioni degli I/O programmabili

Con un modulo di estensione multifunzione CMOD-01 o CMOD-02, un modulo di
estensione degli ingressi digitali CHDI-01 da 115/230 V o un modulo di estensione di
ingressi e uscite analogiche CAIO-01, & possibile aggiungere ingressi e uscite. |l
modulo si monta nello slot delle opzioni 2 dell'unita di controllo.

La tabella seguente indica il numero degli I/O sull'unita di controllo e i moduli
CMOD-01, CMOD-02, CHDI-01 e CAIO-01 opzionali.

Ingressi Uscite Ingressi Uscite . |
.. s AT . X Uscite relé
Posizione digitali digitali analogici | analogiche (RO)
(DI) (DO) (Al) (AO)

Unita di controllo 6 - 2 2 3

CMOD-01 - 1 - - 2

CMOD-02 - - - - 1 (non
configurabile)

CHDI-01 6 (115/230 V) - - - 2

CAIO-01 - - 3 2 -

I moduli di estensione degli I/O si attivano e si configurano con i parametri del
gruppo 15.

Oltre all'uscita relé (non configurabile), il modulo CMOD-02 offre un ingresso
+24 Vcc/ca e un ingresso termistori.

Gli ingressi analogici CAIO-01 sono bipolari, mentre le uscite analogiche sono
unipolari.

Nota: il gruppo dei parametri di configurazione contiene i parametri che mostrano i
valori degli ingressi di uno specifico modulo di estensione. Questi parametri sono
I'unico modo per utilizzare gli ingressi sul modulo di estensione degli I/O come
sorgenti dei segnali. Per eseguire il collegamento a un ingresso, selezionare
l'impostazione Altro nel parametro di selezione della sorgente, poi specificare il
valore parametrico (e il bit per i segnali digitali) nel gruppo 15.

Nota: con il modulo CHDI & possibile utilizzare fino a sei ingressi digitali supplementari. Il
CHDI non interferisce in alcun modo con gli ingressi digitali fissi della scheda di controllo.
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Nota: con qualsiasi modulo di estensione 1/O collegato/selezionato nel parametro
15.01 (Tipo modulo di estensione), verranno visualizzati nel gruppo 15 solo i
parametri del modulo corrispondente.

Impostazioni

» Gruppo di parametri 75 Modulo di estensione I/O (pag. 438).15 Modulo di
estensione I/O (pag. 438)

Controllo tramite bus di campo

Il convertitore di frequenza puo essere collegato a diversi sistemi di automazione
attraverso le sue interfacce bus di campo. Vedere i capitoli Controllo Modbus RTU
tramite l'interfaccia del bus di campo integrato (EFB) (pag. 277) e Controllo bus di
campo tramite adattatore bus di campo (pag. 353).

Impostazioni

» Gruppi di parametri 50 Adattatore fieldbus (FBA) (pag. 607), 51 Impostazioni FBA
A (pag. 612), 52 Ingr dati FBA A (pag. 614), e 53 Usc dati FBA A (pag. 614) e
58 Bus campo integrato (pag. 615).

Controllo dell'unita di alimentazione LSU (Line Supply Unit)

Panoramica
Questa funzionalita € supportata solo dai convertitori ACH580-31 e ACH580-34.

| convertitori ACH580-31 e ACH580-34 sono costituiti da un'unita di alimentazione
LSU (Line Supply Unit) e da un'unita inverter (INU). Le unita di controllo dell'unita di
alimentazione e dell'unita inverter sono collegate per mezzo di un bus di
comunicazione interno

"Acwsso3tza 1
| mn}témlir_neﬁzit_)nﬂso)—l mn}témer{ermui T |
' (QCU) Unita di controllo Unita di controllo (CCU) |
| | o | |
i | [ | |
L — - L 1,
L. - _

L'unita di alimentazione puo essere controllata tramite I'unita inverter. Ad esempio,
l'unita inverter puo inviare una word di controllo e dei riferimenti all'unita di
alimentazione, permettendo all'utente di controllare entrambe le unita dalle interfacce
di un solo programma di controllo.
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E possibile inviare un riferimento di tensione in c.c. e/o di potenza reattiva all'unita di
alimentazione (se & presente capacita sufficiente) con i parametri dell'inverter del
gruppo 94 Controllo LSU. L'unita di alimentazione invia all'unita inverter dei segnali
effettivi che sono visibili nei parametri del gruppo 071 Valori effettivi.

Modalita forzata di LSU

Se la funzione di modalita forzata ¢ attivata nell'inverter lo € anche nell'unita di
alimentazione e resta attiva fino a che non viene disattivata.

Quando si verifica un guasto nell'unita di alimentazione, questa prova a resettarlo
automaticamente. Se il guasto non pud essere resettato entro 30 secondi, l'unita di
alimentazione viene riavviata e prosegue il funzionamento se il guasto non € attivo.
Se nell'unita di alimentazione si verifica un guasto permanente, ovvero un guasto che
non puo essere resettato, I'unita viene immediatamente riavviata. Se il guasto
persiste, l'unita di alimentazione continua a riavviarsi ogni 30 s fino a che il guasto
non scompare.

Gli errori che si verificano nell'unita di alimentazione durante il funzionamento in
modalita forzata vengono memorizzati nel log dei guasti in modalita forzata (vedere il
gruppo di parametri 70 Cmd forzati).

Se la modalita forzata & attiva nell'unita di alimentazione quando la comunicazione
tra l'inverter e le unita di alimentazione € scollegata, I'unita di alimentazione si riavvia
e, se possibile, continua il funzionamento fino a che non riceve un comando di
arresto o disattivazione dall'inverter.

Impostazioni
« Parametri dei gruppi:
» 01 Valori effettivi (pag. 393): 01.102...01.164
» 05 Diagnostica (pag. 400): 05.111...05.121
* 06 Word controllo e stato (pag. 403): 06.36...06.39, 06.116...06.118
» 07 Info sistema (pag. 413): 07.106...07.107
* 30 Limiti (pag. 515): 30.101...30.149
* 31 Funzioni guasto (pag. 526): 31.120...31.121
* 96 Sistema (pag. 676): 96.108 Avviam scheda controllo LSU.

» Gruppi di parametri 60 Comunicazione DDCS (pag. 624), 61 Dati trasmiss D2D e
DDCS (pag. 624) e 62 Dati ricez D2D e DDCS (pag. 625).

* Gruppo di parametri 70 Cmd forzati (pag. 625).
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Controllo pompe e ventole

Nota: per avere prestazioni ottimali, ABB raccomanda di leggere le istruzioni fornite
dal produttore della pompa.

Controllo pompe intelligente (IPC)

| sistemi multipompa/multiventola sono costituiti da diverse pompe o ventole, cia-
scuna collegata a un convertitore separato. Questa configurazione consente una
flessibilita elevata ai fini della condivisione dei carichi, bilanciando il tempo di funzio-
namento tra le pompe o le ventole e mantenendo ogni pompa o ventola in funzione in
modo ottimale. Se le pompe o le ventole attive non sono in grado di soddisfare la
domanda, il sistema avvia automaticamente le pompe o le ventole una per una. Allo
stesso modo, se la domanda diminuisce, il sistema arresta automaticamente le
pompe o i ventilatori uno alla volta per mantenere le pompe o i ventilatori rimanenti in
funzione all'efficienza ottimale.

Il sistema IPC inizialmente aumenta la velocita della prima pompa, o di quella
principale. Se questo non & sufficiente, I'lPC avviera le pompe secondarie in
sequenza per soddisfare le richieste di processo. Quando viene avviata una nuova
pompa, la velocita delle pompe gia in funzione si riduce per avere un flusso
omogeneo di liquido.

L'ordine delle pompe o ventole utilizzato puo essere definito per equilibrare meglio il
tempo di funzionamento (le pompe o le ventole che sono rimaste meno in funzione
iniziano per prime) o pud essere impostato in base alla classe di efficienza di ogni
pompa o ventola (ad esempio vengono principalmente utilizzate pompe o ventole a
efficienza elevata).

Nota: i numeri di nodo dei convertitori devono essere sequenziali a partire da 1.

| sistemi multipompa/multiventola sono caratterizzati da tempi di utilizzo e affidabilita
di livello elevato; se una pompa o ventola viene meno o richiede manutenzione, le
altre pompe o ventole possono farsi carico del funzionamento. Efficienza,
funzionamento continuo e facile manutenzione sono i motivi per cui i sistemi
multipompa sono comunemente utilizzati in diverse applicazioni nel settore della
gestione idrica e del trattamento acque nei settori HVAC e W/WW.

Nel sistema IPC, un convertitore alla volta assume il ruolo di master ed & possibile
utilizzare fino a sette convertitori follower. Con una strategia master mobile, ciascun
convertitore pud essere selezionato per essere eleggibile come master. Il
convertitore master controlla I'intero sistema multipompa e svolge i seguenti compiti:

» attivare e disattivare i convertitori follower

* regolare la velocita del sistema con il controllo ad anello PID interno, in base a un
setpoint interno

 elaborare i segnali di I/O (setpoint e retroazione).

Il sistema IPC puo essere attivato utilizzando le impostazioni principali o il parametro
76.21 Configurazione PFC.
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In un sistema IPC, il convertitore di frequenza comunica attraverso il collegamento
inverter-inverter sul bus di campo integrato. Ciascun convertitore nel sistema richiede
un comando di marcia affinché la logica IPC funzioni e utilizzi il convertitore se
necessario. Per impostazione predefinita in modalita automatica questo viene fatto
usando DI1. Le impostazioni relative a setpoint e valore effettivo non vengono
copiate sul collegamento inverter-inverter. Questi segnali devono essere inviati
esternamente a ciascun convertitore per garantire un sistema ridondante

Dati di controllo + stato convertitore

| V V \
EFB EFB EFB EFB

A M. )

[ [ I [

DI - 1 —|— & - —|— & L -t - — - . 4
I | | I

Al2 S Ll — L - — = 14— - — — ¢- — 4

Convertitore 1 Convertitore 2 Convertitore 3 Convertitore 8

Avviamento del sistema IPC

Il sistema IPC si attiva quando il convertitore di frequenza riceve un comando di
avviamento dalla postazione di controllo esterna EST2 (parametro 20.08 Sorgente
in1 Est2). Il comando di avviamento indica che la pompa é disponibile per il sistema
IPC. Il sistema, pero, invia I'effettivo comando di avviamento ai convertitori follower
sulla base dell'uscita richiesta dal sistema.

Se tutti i convertitori del sistema ricevono un comando di avviamento
contemporaneamente, di default, il convertitore con il tempo di funzionamento
inferiore e che & pronto per I'uso sara avviato come convertitore master. Vedere il
parametro 76.22 N. nodo multipompa.Per un'efficienza energetica ottimale, &
possibile combinare la funzione sleep PID con il sistema IPC.Per informazioni sulla
funzione sleep PID, vedere Funzione sleep e booster per il controllo PID di processo
(pag. 166).

Nota: il sistema IPC non ¢ attivo sulla postazione di controllo esterna EST1.
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Transizione lineare tra le pompe

La figura seguente mostra lo schema di transizione lineare tra pompe con diversi
tempi di rampa.

Frequenza (Hz) Uscita PID di processo
del master attuale
| I |
Livello avviamento
_________ | - _——— - = — e - — ———— -
Rampa

e S normale
! Tempo ac-
! cel lineare

Velocita ! IPC (76.62)

di avvia- '

mento !

(40.07) :
|
|
|
|
|
|
X -
._<—>|<—>| Tempo (1
Ritardo  Ritardo di ma- po ()
awvia- gnetizzazione
mento
(76.55)

Lo schema dei tempi di transizione lineare tra le pompe illustra le fasi di avviamento
delle pompe. In questo caso, l'uscita PID di processo del master attuale ha superato
il livello di avviamento (76.30...76.32).

1. Trascorso il tempo di ritardo (76.55 Ritardo avviamento), il sistema IPC avvia una
nuova pompa.
Dopo che il motore & stato magnetizzato e inizia a ruotare,
la nuova pompa accelera alla velocita master secondo il tempo di rampa lineare
IPC, definito con il parametro 76.62 Tempo accel lineare IPC.

2. Quando una nuova pompa accelera, le altre pompe decelerano per mantenere
stabile I'uscita del sistema, indicata come "rampa normale" nella figura.

3. Quando la nuova pompa ha raggiunto la velocita dell'attuale pompa master, la
nuova pompa diventa il nuovo master.

4. Il nuovo master e tutte le altre pompe rimanenti cominciano a seguire la velocita
del convertitore master definita dal PID di processo del convertitore master.
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Priorita delle pompe

Alle pompe viene assegnata una priorita sulla base dell'efficienza energetica e della
domanda del processo.

« Alta — pompe ad alta efficienza energetica
* Normale — pompe energeticamente meno efficienti
+ Bassa — pompe che entrano in funzione solo se lo richiede il processo

La priorita delle pompe si seleziona con il parametro 76.77 Priorita pompa. |l sistema
IPC privilegia le pompe ad alta priorita rispetto alle pompe con priorita normale e
bassa. E possibile limitare il tempo di mancato funzionamento della pompa con il
parametro 76.76 Tempo attesa max, in modo che anche le pompe a bassa priorita
vengano attivate abbastanza spesso da rimanere in condizioni operative. Le pompe
di mantenimento della pressione (pompe Jockey) devono essere controllate
separatamente per fornire il controllo necessario.

Principio di alternanza master-follower

1. Il master controlla il processo finché il follower non raggiunge il setpoint. Se il
setpoint non viene raggiunto, non c'€ scambio tra master e follower.

2. Se impostato, il sistema si attiene al tempo di attesa massimo.

Questa impostazione ha la massima priorita perché permette di mantenere le
pompe in condizioni ottimali, evitando tempi di inattivita.

3. Una volta rispettato il tempo di attesa massimo, il sistema segue le priorita delle
pompe.
Questo significa che le pompe con priorita piu elevata vengono utilizzate piu spesso.

4. Se non € impostata nessuna delle precedenti condizioni, il sistema cerca di
distribuire equamente il tempo di funzionamento tra tutte le pompe.

Sincronizzazione automatica dei parametri

La funzionalita di sincronizzazione automatica dei parametri riduce il numero di azioni
di configurazione nel sistema IPC.

| gruppi di parametri sincronizzati si selezionano con il parametro 76.702 Imposta-
zioni sincronizzazione IPC. Ci sono alcuni parametri dipendenti dal convertitore che
non vengono sincronizzati, come 76.22 N. nodo multipompa. Per attivare la sincroniz-
zazione di un gruppo di parametri tra due o piu convertitori di frequenza, la sincroniz-
zazione dei parametri deve essere abilitata in tutti i convertitori.

Il processo di sincronizzazione utilizza due meccanismi per fare in modo che i gruppi
di parametri siano sincronizzati. Quando viene modificato il valore di un parametro in
un convertitore di frequenza, quest'ultimo trasmette il valore del parametro modificato
sul collegamento inverter-inverter (121). Tutti i convertitori che hanno la sincronizza-
zione abilitata leggono il valore dal collegamento inverter-inverter (121) e impostano di
conseguenza il valore del proprio parametro.




122 Funzionalita del programma

Inoltre, i convertitori periodicamente trasmettono il gruppo CRC (Cyclic Redundancy
Check) al collegamento inverter-inverter (121), con I'indicazione dell'ora dell'ultima
modifica apportata al gruppo. In base a questa informazione i convertitori rilevano se
il gruppo & sincronizzato e quale convertitore ha i valori parametrici pitu aggiornati. In
caso di discrepanze con CRC, i convertitori richiedono i valori parametrici dal gruppo
di parametri e dal convertitore con i valori piu aggiornati.

L'utente pud monitorare le modifiche alla configurazione del convertitore con il
calcolo della checksum dei parametri; vedere la sezione Calcolo della checksum dei
parametri a pag. 232.

Autoscambio master IPC

Un sistema IPC & composto da diverse pompe (convertitori) ma ha solo una pompa
master attiva. La pompa master controlla il sistema IPC avviando e fermando le
pompe follower quando necessario, e inviando il riferimento a tutte le pompe follower
sulla rete IPC.

Di solito la pompa che ¢ stata avviata per prima € il primo master attivo. Se vengono
avviati piu convertitori contemporaneamente, la pompa con il numero di nodo piu
piccolo sara il master attivo. La funzione di autoscambio viene usata per trasferire
questo stato del master sul sistema IPC alla pompa successiva nella sequenza
specificata. In questo modo I'autoscambio influenzera anche l'ordine di partenza delle
pompe follower.

Nota: i numeri di nodo dei convertitori devono essere sequenziali a partire da 1.

L'autoscambio puo essere attivato in diversi modi. L'attivazione si seleziona con il
parametro 76.70 Autoscambio. Queste attivazioni includono ingressi digitali, funzioni
temporizzate, intervalli di tempo fissi, quando tutte le pompe sono ferme o quando la
logica dell'usura determina che & il momento di cambiare il master. Anche quando
questa attivazione ¢ attiva, la retroazione PID deve essere al set point e la velocita
della pompa deve essere inferiore al parametro 76.73 Livello autoscambio prima che
possa avvenire I'autoscambio.

Se l'autoscambio non & possibile a causa delle ragioni di cui sopra, il sistema
ricordera la richiesta ed eseguira I'autoscambio quando tutti i requisiti sono stati
soddisfatti.

L'autoscambio puo essere fatto con due possibili sequenze: o con usura uniforme o
con sequenza fissa.

Per IPC, il valore di default per il parametro 76.70 Autoscambio € Usura uniforme. Se
il valore del parametro & Non selez o Selez, il sistema seleziona automaticamente
Usura uniforme.

Se il valore di 76.70 Autoscambio & diverso da Non selez, Selez o Usura uniforme,
sara usata la sequenza fissa. |l tempo di intervallo fisso pud essere specificato con il
parametro 76.71 Intervallo autoscambio.
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"Usura uniforme" & il valore di default dopo aver selezionato la configurazione IPC.
Con un'usura uniforme, lo stato del master viene trasferito a una pompa follower che
soddisfa i requisiti necessari. Questi requisiti includono (dalla priorita piu alta alla piu
bassa):

» tempo attesa max (parametro 76.76)

 priorita della pompa (parametro 76.77)

» squilibrio max usura (parametro 76.72)

» tempo di funzionamento (parametri 77.10...77.18)
* numero di nodo (parametro 76.22).

La sequenza fissa trasferisce lo stato del master al numero di nodo successivo. Ad
esempio, se la pompa 1 & il master e I'ordine di avviamento & 1-2-3-4, allora dopo
l'autoscambio la pompa 2 sara il master e l'ordine di avviamento diventa 2-3-4-1. Se
la pompa master successiva non ¢ in funzione quando viene attivato l'autoscambio,
verra avviata e lo stato del master verra trasferito a quella pompa quando avra
completato la rampa di avviamento.

Si noti che l'autoscambio a sequenza fissa richiede che una pompa possa essere
avviata o che tutte le pompe (il numero di pompe & uguale al numero massimo di
pompe) siano in funzione prima che l'autoscambio possa essere effettuato. Per
esempio, se si hanno 8 pompe e il massimo € stato impostato a 3, e 3 pompe sono in
funzione, I'autoscambio non avverra finché la terza pompa non sara arrestata, perché
altrimenti I'ordine di avviamento non sarebbe corretto (non & possibile superare il
numero massimo di pompe). Tuttavia, in questo esempio, se il massimo é stato
impostato a 8 e tutte le 8 pompe sono in funzione, si verifichera I'autoscambio.

Se si vuole evitare che una pompa specifica sia un master (ad esempio se la pompa
non ha una retroazione di processo collegata), impostare il parametro 76.23 Master
abilitato per quella pompa su Falso. In questo modo la pompa sara bypassata
quando si trasferisce lo stato del master durante I'autoscambio.

Il parametro di abilitazione del master pud anche essere collegato ad altre sorgenti di
bit, ad esempio al supervisore, per evitare che la pompa sia un master dopo che si &
verificato qualche evento (se per esempio I'Al &€ guasto).

Se il master in funzione perde la sua capacita di essere il master, il sistema cerca di
recuperare il pil velocemente possibile selezionando il nuovo master e avviando
nuove pompe se necessario.

Il sistema IPC comunica tramite il bus 121 collegato all'EFB inviando riferimento, stato,
tempo di funzionamento e altre informazioni di sistema tra le pompe. Se si verifica
una perdita di comunicazione tra le pompe quando si usa la sequenza fissa, la
pompa con il numero di nodo piu basso diventa il nuovo master per un segmento di
rete che non aveva ancora un master attivo. Con un'usura uniforme, la successiva
selezione del master si basa sulla logica dell'usura uniforme. Quando le pompe
possono nuovamente comunicare tra loro, la pompa master con il numero di nodo piu
basso rimane il master mentre il master attivo dell'altro segmento di rete rilascia lo
stato di master con un certo ritardo.
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Se una pompa non vede altre pompe, attendera il tempo definito nel parametro 40.33
Tempo integraz set 1 prima di iniziare a pompare. Se il sistema €& al setpoint quando
allo scadere del tempo, la pompa singola non partira per non interferire con il
sistema.

Impostazioni

» Gruppo di parametri 76 Configurazione PFC (pag. 639)

» Gruppo di parametri 77 Manutenzione e monitoraggio PFC (pag. 650).
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Esempio di applicazione: sistema IPC con tre convertitori e tre pompe

In questo esempio, tre convertitori di frequenza sono collegati a tre pompe per
lavorare di concerto. L'esempio illustra come il sensore di pressione controlla il
sistema. Il sensore di pressione esterno, collegato al sistema, invia le informazioni al
convertitore di frequenza, che controlla il funzionamento della pompa e dei
convertitori follower.

Le singole pompe possono essere usato nella modalita manuale (controllo locale),
che permette di impostare la velocita dal pannello di controllo. | convertitori si
possono avviare e arrestare con i pulsanti Manuale e OFF sul pannello di controllo.

Per far funzionare il sistema IPC, il sistema deve essere azionato in modalita
automatica (controllo remoto) e con controllo PID ad anello chiuso. Il setpoint PID &
impostato come setpoint costante e il trasmettitore di pressione usato come
retroazione di processo € collegato all'ingresso analogico 2.

Per avviare il sistema si utilizzano i seguenti ingressi digitali: DI1 abilita I'avviamento
del sistema (marcia/arresto) e DI4 l'interblocco di marcia (collegamento del sensore
pompa a secco).

Note:

« Se un qualsiasi interblocco non & soddisfatto (vedere i parametri 20.40 Permesso
marcia ... 20.44 Interblocco marcia 4), il convertitore non potra funzionare.

* Nel sistema IPC, tutti i convertitori devono essere programmati con la stessa
versione firmware. | convertitori con una versione firmware diversa da quella del
master genereranno un avviso di mancata corrispondenza della versione IPC a
causa della mancata corrispondenza del checksum interno.

Schema elettrico
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Nota: se si utilizza un segnale di corrente, utilizzare uno splitter di segnali per
collegare il segnale del sensore a tutti i convertitori che possono assumere il ruolo di
master.

Il segnale di tensione puo essere utilizzato anche per la retroazione del sensore.
Questo permette il collegamento in sequenza del segnale del sensore. La distanza
deve essere presa in considerazione in base al tipo di segnale.

Procedura rapida — Sintesi della programmazione

Avviare normalmente i tre convertitori di frequenza (vedere la sezione Avviamento
del convertitore a pag. 26).

Configurazione IPC nel primo convertitore

Impostando il primo convertitore, &€ possibile replicare i parametri del convertitore
utilizzando la funzione di sincronizzazione Selezionare Impostazioni condivise
seguente. Questo accelera il processo di messa in servizio e aiuta a evitare errori

Menu — Impostazioni principali — Dati pompa

» Selezionare Controllo multipompa

» Selezionare e impostare Modo pompe: Controllo pompe intelligente (IPC)
* Premere Avanti

* Inserire il N. nodo: (Questo numero deve essere univoco per ciascun
convertitore nel sistema IPC. In questo esempio usiamo 1 per il primo
convertitore, 2 per il secondo e 3 per il terzo.)

* Premere Avanti
» Selezionare Impostazioni pompa

* Inserire il Nome convertitore: (Mantenere il nome predefinito o assegnare un
nome univoco.)

* Inserire il N. nodo: (Inserire il numero di nodo, se non é stato fatto al
passaggio precedente.)

» Selezionare IVl Puo essere master. (In questo esempio tutti e tre i
convertitori possono svolgere il ruolo di master. Per la ridondanza &
necessario alternare il ruolo di master. Se la voce non & selezionata, il
convertitore puo funzionare solo come follower.)

* Impostare Pompa preferita: Media. (Alle pompe viene assegnata una priorita
sulla base dell'efficienza energetica e della domanda del processo: Alta —
pompe ad alta efficienza energetica, Media — pompe energeticamente meno
efficienti, Bassa — pompe che entrano in funzione solo se lo richiede il
processo. Queste pompe sono raccomandate per le applicazioni ove sia
necessario incrementare la mandata.)

* Premere Indietro
» Selezionare Impostazioni condivise
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Selezionare Impostazioni sincronizzazione

Modificare Consentire la sincronizzazione delle impostazioni con altri
convertitori?: Si. (La sincronizzazione permette di ridurre nettamente |l
tempo dedicato alla configurazione generale del sistema e assicura che i
valori nei gruppi di parametri selezionati siano uguali e aggiornati in base
alle modifiche piu recenti.)

Premere Avanti

Impostare Selezionare le impostazioni da copiare in tutte le unita:
Selezionare ¥l Impostazioni Al

Selezionare Y] Impostazioni PID

Selezionare ¥l Impostazioni condivise IPC

Premere Avanti

Inserire N. totale pompe: 3

Impostare Attiva sempre almeno: 71 pompa

Impostare Non attivare mai oltre: 3 pompe (Questi tre dati vengono
sincronizzati fra tutti i convertitori sul collegamento inverter-inverter.)

Selezionare le Velocita start/stop (Per definire quando una pompa deve
essere avviata o arrestata dal sistema per rispondere alla domanda

mantenendo la pressione stabilita.) Esempi di valori:

Impostare Avvia 22 pompa a: 48 Hz
Impostare Avvia 32 pompa a: 48 Hz
Impostare Arresta 32 pompa a: 25 Hz
Impostare Arresta 22 pompa a: 25 Hz

Se la prima pompa non pud mantenere la pressione e supera 48 Hz, viene
attivata la seconda pompa. Se la domanda aumenta e le due pompe
superano 48 Hz, viene attivata la terza pompa.

Se la domanda diminuisce e le tre pompe attive scendono sotto i 25 Hz, la
terza pompa viene disattivata. Se la domanda resta bassa e le due pompe
rimanenti scendono sotto i 25 Hz, viene arrestata anche la seconda pompa.

Questi valori devono essere definiti in base al sistema. In molte
applicazioni le velocita di avviamento e arresto sono comprese in intervalli
molto ristretti, ad esempio 25...30 Hz e 40...45 Hz.

Premere Indietro

Selezionare Transizione dolce

Impostare Ignora picchi domanda sotto: 2,00 s (il tempo di picco indica
per quanto tempo la frequenza di uscita deve superare le impostazioni
degli Hz del punto di avviamento, in questo caso 48 Hz, prima che I'IPC
awvii il convertitore successivo).

Impostare Ignora cali domanda sotto: 3,00 s (Il tempo di calo indica per
quanto tempo la frequenza deve mantenersi inferiore a — in questo caso —
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25 Hz prima che I'IPC arresti un convertitore. Questo rende piu omogeneo il
comportamento dell'lPC ed evita inutili avviamenti/arresti dei convertitori.)

¢ Premere Indietro

* Selezionare Autoscambio. Questa funzione fa si che il tempo di
funzionamento di tutti i convertitori nel sistema sia bilanciato.

* Impostare Squilibrio max usura: 72 h. (Il valore indica la differenza
massima tra i tempi di funzionamento dei convertitori nel sistema IPC.)

* Impostare Tempo attesa max: 0,0 h. (In questo modo si garantisce un
uso sufficientemente frequente di tutte le pompe, evitando in particolare
che le pompe con bassa priorita siano soggette a blocchi. Il valore 0,0 h
disabilita il parametro.)

* Impostare Autoscambio solo sotto: 100%. (Il valore indica la massima
velocita a cui € consentito lo scambio delle pompe. L'impostazione 100%
permette lo scambio delle pompe ogni qualvolta & necessario.)

* Premere Indietro
» Selezionare Controllo PID (Riferimento secondario, EST2)
» Selezionare ¥l Usa controllo PID
* Impostare Attiva controllo PID da: Sempre attivo

* Impostare Marcia/arresto/dir da: D/1 marcia/arresto
* Impostare Unita: bar
* Visualizzare Stato PID: 0 hex
» Selezionare Retroazione
» Valore effettivo: 0.0 bar
* Impostare Sorgente: A/2 scalato
» Selezionare Adattamento Al2
* Impostare Range: 4...20 mA
* Impostare Min scalato: 0.000 bar
* Impostare Max scalato: 6.000 bar
* Premere Indietro
* Impostare Tempo di filtro: 0.000 s
* Premere Indietro
» Selezionare Setpoint
* Valore effettivo: 0.0 bar
» Impostare Sorgente: Setpoint costante
» Selezionare Setpoint costanti
* Impostare Setpoint costante 1: 4.00 bar
* Impostare Setpoint costante 2: 0.00 bar
* Impostare Minimo: 0.00 bar
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* Impostare Massimo: 6.00 bar
* Premere Indietro
» Selezionare Calibrazione
« Valore effettivo deviazione: 0.00 bar
* Impostare Guadagno: 1.00
* Impostare Tempo di derivazione: 0.000 s
* Impostare Tempo di filtro derivazione: 0.0 s
* Premere Indietro

* Impostare Aumenta uscita: Refroazione < Setpoint (Quando si riempie un
serbatoio o una pompa booster. "Retroazione > Setpoint" si utilizza, ad
esempio, per lo svuotamento dei serbatoi.) "Retroazione > Setpoint" si utilizza
anche nell'applicazione delle torri di raffreddamento.)

» Selezionare Uscita:
* Valore effettivo: 0.00
* Impostare Minimo: 0.00
* Impostare Massimo: 50.00 (US: 60.00) (Hz) o 100.0 (%)
* Premere Indietro
» Selezionare e impostare Funzione sleep: OFF
* Premere piu volte Indietro per tornare alle Impostazioni principali.

Configurazione degli altri convertitori

Dopo aver avviato e configurato I'lPC del primo convertitore nel sistema, & possibile
avviare gli altri convertitori (vedere la sezione Avviamento del convertitore a pag. 26).

Configurare ciascun convertitore come indicato di seguito.
Menu > Impostazioni principali > Dati pompa

* Selezionare Controllo multipompa
» Selezionare Modo pompaggio: Controllo pompe intelligente (IPC)
* Premere Avanti
» Inserire il N. nodo: (I convertitori restanti; in questo esempio 2...3.)
* Premere Avanti
» Selezionare Sorgente collegamento comunicazione
+ Selezionare EFB o FBA
*  Premere Avanti
» Selezionare Impostazioni pompa
* Inserire il Nome convertitore: (Assegnare un nhome univoco.)

* Inserire il N. nodo: (Inserire il numero di nodo, se non é stato fatto al
passaggio precedente.)
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» Selezionare Yl Pud essere master
* Impostare Pompa preferita: Media
* Premere Indietro
+ Selezionare Impostazioni condivise
» Selezionare Impostazioni sincronizzazione

* Impostare Consentire la sincronizzazione delle impostazioni con altri
convertitori?: Si.

* Premere Avanti
* Impostare Selezionare le impostazioni da copiare in tutte le unita:
» Selezionare ¥l Impostazioni Al
» Selezionare ¥l Impostazioni PID
» Selezionare ¥l Impostazioni condivise IPC
* Premere piu volte Indietro per tornare alle Impostazioni principali.
A questo punto tutte le impostazioni parametriche appena effettuate vengono copiate
in questo convertitore e il sistema & pronto al funzionamento.
Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Controllo multipompa (IPC)
* Gruppo di parametri 01 Valori effettivi (pag. 393)
»  Gruppo di parametri 40 Set 1 PID processo (pag. 576)

* Gruppi di parametri 76 Configurazione PFC (pag. 639) e 77 Manutenzione e
monitoraggio PFC (pag. 650).

Controllo PFC/SPFC (Single Pump and Fan Control)

Il controllo pompe e ventole singole (PFC) ¢ utilizzato in sistemi di pompe o ventole
composti da un convertitore e diverse pompe o ventole. Oltre a controllare la velocita
di una delle pompe/ventole, il convertitore collega (e scollega) le altre pompe/ventole
direttamente alla rete di alimentazione mediante contattori.

La logica di controllo PFC attiva e disattiva i motori ausiliari in base alle variazioni di
capacita durante il processo. Ad esempio, in un'applicazione di pompaggio, il
convertitore controlla il motore della prima pompa, variando la velocita del motore per
controllare la potenza in uscita della pompa. Questa pompa & regolata in base alla
velocita. Quando la domanda (rappresentata dal riferimento PID di processo) supera
la capacita della prima pompa (limite di frequenza/velocita definito dall'utente), la
logica PFC avvia automaticamente una pompa ausiliaria e riduce la velocita della
prima pompa, controllata dal convertitore, per tenere conto della pompa ausiliaria che
€ andata ad aggiungersi alla potenza totale del sistema. In questo caso, come prima,
il regolatore PID adegua la velocita/frequenza della prima pompa, in modo tale che
l'uscita del sistema sia conforme alle esigenze di processo. Se la domanda continua
crescere, la logica PFC aggiunge ulteriori pompe ausiliarie, in modo analogo a quello
descritto in precedenza.
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Quando la domanda si riduce, in modo tale che la velocita della prima pompa scenda
sotto un limite minimo (definito dall'utente come limite di frequenza/velocita), la logica
PFC arresta automaticamente una pompa ausiliaria e aumenta la velocita della prima
pompa controllata dal convertitore, per tenere conto della riduzione di potenza dovuta
all'arresto della pompa ausiliaria.

Il controllo pompe e ventole (PFC) singolo & supportato esclusivamente dalla
postazione di controllo esterna EST2.

Esempio: applicazione di fornitura d'acqua a pressione costante tramite tre pompe

Alimentazione di rete

N
N
N\

=

Motre VSD Motore aus. 1 Motore aus. 2

La pompa 1 & collegata al motore VSD (motore controllato dal convertitore).
La pompa 2 ¢ collegata al motore ausiliario 1.
La pompa 3 ¢ collegata al motore ausiliario 2.

Rapporto consumo flusso/stato pompa

Consumo Pompa 1 Pompa 2 Pompa 3
Basso VSD OFF OFF
J VSD DOL OFF
Alto VSD DOL DOL
NE VSD DOL OFF
Basso VSD OFF OFF

VSD = Controllato dal convertitore, con regolazione della velocita di uscita in base al controllo

DOL = Avviamento diretto. La pompa funziona alle velocita nominale fissa del motore.
OFF = Off-line. La pompa si arresta.
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Controllo SPFC (Soft Pump and fan Control)

La logica di controllo SPFC (Soft Pump and Fan Control) &€ una variante della logica
PFC utilizzata per applicazioni con alternanza di pompe e ventole, in cui si vogliono
avere picchi di pressione inferiori quando si avvia un nuovo motore ausiliario. La
logica SPFC & un modo semplice per ottenere I'avviamento dolce di motori (ausiliari)
collegati direttamente alla linea di alimentazione.

La differenza principale tra la logica PFC tradizionale e quella SPFC & il modo in cui
quest'ultima collega i motori ausiliari online. Una volta soddisfatti i criteri di
avviamento di un nuovo motore (vedere sopra), la logica SPFC scollega il motore
controllato dal convertitore dal convertitore stesso e collega immediatamente quel
motore alla rete di alimentazione con un avviamento al volo, ossia mentre il motore si
sta ancora arrestando per inerzia. Quindi il convertitore si collega alla successiva
unita pompa/ventola da avviare, controllandone la velocita, mentre la precedente
unita controllata viene ora collegata direttamente alla linea mediante un contattore.

Eventuali motori (ausiliari) supplementari vengono avviati in modo analogo. L'arresto
del motore avviene secondo la normale routine del controllo PFC.

In alcuni casi, con il controllo SPFC ¢ possibile attenuare la corrente di avviamento
quando si collegano motori ausiliari alla linea, riducendo fra l'altro i picchi di pressione
nei condotti e nelle pompe.

Esempio: applicazione di fornitura d'acqua a pressione costante tramite tre pompe

Alimentazione di rete

i,
>
.

Motore 3

Motore 1 Motore 2

La pompa 1 & collegata al motore 1.
La pompa 2 ¢ collegata al motore 2.
La pompa 3 ¢ collegata al motore 3.
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Consumo flusso e stato pompa
Consumo Pompa 1 Pompa 2 Pompa 3
Basso VSD OFF OFF
Np DOL VSD OFF
Alto DOL DOL VSD
f} N DOL OFF VSD
Basso OFF OFF VSD
) VSD OFF DOL
Alto DOL VSD DOL
Np DOL VSD OFF
Basso OFF VSD OFF
N VSD DOL OFF
g Alto DOL DOL VSD

VSD = Controllato dal convertitore, con regolazione della velocita di uscita in base al
controllo PID.

DOL = Avviamento diretto. La pompa funziona alle velocita nominale fissa del motore.
OFF = Off-line. La pompa si arresta.

Autoscambio

In numerose impostazioni del controllo PFC, l'autoscambio, ossia la rotazione
automatica dell'ordine di avviamento, assolve a due funzioni principali: mantenere
stabili i tempi di funzionamento di pompe/ventole per uniformarne l'usura ed evitare
che le pompe/ventole stiano ferme per periodi prolungati, causando il blocco
dell'unita. In alcuni casi & consigliabile ruotare I'ordine di avviamento solo quando
tutte le unita sono ferme, ad esempio per ridurre al minimo gli effetti sul processo.

L'autoscambio pud essere innescato anche dalla funzione timer (vedere pag. 1617).

Sono disponibili tre modalita di autoscambio a seconda del tipo di PFC e SPFC
implementato insieme a un circuito ausiliario.




134 Funzionalita del programma

1. Autoscambio PFC solo con motori ausiliari
Esempio: Applicazione di fornitura d'acqua a pressione costante tramite tre pompe.

Due pompe soddisfano il consumo di flusso per il funzionamento a lungo termine
mentre la terza pompa viene tenuta per lo scambio. In questa modalita solo due
motori ausiliari, la pompa 2 e la pompa 3, lavorano a turno.

Alimentazione di rete

1=

g
>

Motore VSD Motore aus. 1 Motore aus. 2

La pompa 1 ¢ collegata al motore VSD (motore controllato dal convertitore).
La pompa 2 ¢ collegata al motore ausiliario 1.
La pompa 3 & collegata al motore ausiliario 2.

Consumo flusso e stato pompa
Consumo Pompa 1 Pompa 2 Pompa 3
Basso VSD OFF OFF
Normale VSD DOL OFF
J VSD OFF DOL
J VSD DOL OFF
Normale VSD OFF DOL

VSD = Controllato dal convertitore, con regolazione della velocita di uscita in base al controllo

DOL = Avviamento diretto. La pompa funziona alle velocita nominale fissa del motore.
OFF = Off-line. La pompa si arresta.
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2. Autoscambio PFC con tutti i motori
Esempio: applicazione di fornitura d'acqua a pressione costante tramite tre pompe

Due pompe soddisfano il consumo di flusso per il funzionamento a lungo termine
mentre la terza pompa viene tenuta per lo scambio. Poiché tutti i motori verranno
scambiati per la routine di autoscambio, &€ necessario uno speciale circuito ausiliario,
che & lo stesso per il sistema SPFC.

In questa modalita il motore VSD si spostera alla pompa successiva una per una, ma
il motore ausiliario sara sempre messo in linea in modalita DOL. Tuttavia vengono
scambiate complessivamente tre pompe.

Alimentazione di rete

iy
>

S

Motore 1 Motore 2

La pompa 1 ¢ collegata al motore 1.
La pompa 2 ¢ collegata al motore 2.
La pompa 3 & collegata al motore 3.

Consumo flusso e stato pompa
Consumo Pompa 1 Pompa 2 Pompa 3
Basso VSD OFF OFF
Normale VSD DOL OFF
J OFF VSD DOL
J DOL OFF VSD
Normale VSD DOL OFF

VSD = Controllato dal convertitore, con regolazione della velocita di uscita in base al
controllo PID.

DOL = Avviamento diretto. La pompa funziona alle velocita nominale fissa del motore.
OFF = Off-line. La pompa si arresta.
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3. Autoscambio con SPFC

Il motore ausiliario non ha senso in SPFC, per cui non € importante se si seleziona
Tutti i motori o Solo motori aus.

Esempio: applicazione di fornitura d'acqua a pressione costante tramite tre pompe

Due pompe soddisfano il consumo di flusso per il funzionamento a lungo termine
mentre la terza pompa viene tenuta per lo scambio.

Il sistema SPFC supporta per natura I'autoscambio. Non sono necessari componenti
extra finché SPFC é gia in funzione. In questa modalita tutte le pompe sono gia
avviate dal convertitore mentre si trovano in funzionamento SPFC normale.

Alimentazione di rete

-

Motore 1 Motore 2 Motore 3

La pompa 1 ¢ collegata al motore 1.
La pompa 2 ¢ collegata al motore 2.
La pompa 3 & collegata al motore 3.

Consumo flusso e stato pompa
Consumo Pompa 1 Pompa 2 Pompa 3
Basso VSD OFF OFF
Normale DOL VSD OFF
NP OFF DOL VSD
N VSD OFF DOL
Normale DOL VSD OFF

VSD = Controllato dal convertitore, con regolazione della velocita di uscita in base al
controllo PID.

DOL = Avviamento diretto. La pompa funziona alle velocita nominale fissa del motore.
OFF = Off-line. La pompa si arresta.
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Interblocco

Un'opzione specifica consente di definire i segnali di interblocco per ciascun motore
del sistema di controllo PFC. Quando il segnale di interblocco di un motore &
disponibile, il motore partecipa alla sequenza di avviamento del controllo PFC. Se il
segnale é interbloccato, il motore € escluso da tale processo. Questa funzione pud
essere utilizzata per comunicare alla logica PFC che un motore non & disponibile
(ad esempio, in caso di interventi di manutenzione o di avviamento manuale diretto).

Impostazioni
» Gruppo di parametri 70 DI, RO standard (pag. 416)
* Gruppo di parametri 40 Set 1 PID processo (pag. 576)

» Gruppi di parametri 76 Configurazione PFC (pag. 639) e 77 Manutenzione e
monitoraggio PFC (pag. 650).
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Esempio di applicazione 1: ventola di base, inseguitore di velocita

di base

E disponibile una grande varieta di ingressi e schemi di controllo diversi che possono
essere applicati a un convertitore utilizzato su una ventola di alimentazione.
L'esempio seguente & costituito da una della configurazioni piu basiche. Le pagine
seguenti si baseranno su questo esempio e forniranno esempi piu avanzati.

L'esempio in basso & costituito da:

» Chiusura contatto avviamento/arresto dal sistema di building automation (BAS)
+ Segnale di comando velocita analogico 0...10 Vcc dal BAS
* Nessuna funzionalita di sicurezza al convertitore e nessuna retroazione di stato al

BAS

Schema elettrico

X

Ingressi e uscite analogici e tensione di riferimento

0...10 Vcc velocita

segnale riferimento

©WoO~NOOOREWN=

SCR Schermatura cavo segnali (SCReen)
Al1 Riferimento velocita/frequenza di uscita: 0...10 V
AGND Comune circuito ingressi analogici
+10V Tensione di riferimento 10 Vcc
Al2 Retroazione effettiva: 0...20 mA
AGND Comune circuito ingressi analogici
AO1 Frequenza di uscita: 0...10 V
AO2 Corrente motore: 0...20 mA
AGND Comune circuito uscite analogiche

X2 e X3 Uscita tensione aus. e ingressi digitali programmabili

Segnale di

avviamento/arresto

+24 V Uscita tensione ausiliaria +24 Vcc, max 250 mA
DGND Comune uscite tensione ausiliaria
DCOM Comune ingressi digitali per tutti

DI1 Arresto (0)/Avviamento (1)

DI2 Non configurato

DI3 Selezione frequenzalvelocita costante

D4 Non configurato

DI5 Non configurato

DI6 Non configurato

RO1C

Controllo serranda
:; 250 Vca /30 Vce
! 2A

Eccitazione
smorzatore
19 collegato a 21

In marcia
:; 250 Vca/ 30 Vee
—! 2A

In marcia
22 collegato a 24

Guasto (-1)
:1 250 Vca /30 Vce
— 2A

Condizione di
guasto
25 collegato a 26

Procedura rapida — Sintesi della programmazione

Le impostazioni elencate in basso vengono modificate rispetto alle impostazioni di
fabbrica del convertitore per soddisfare i requisiti dell'applicazione.

Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >

Interblocchi/permessi

* Deselezionare [J Usa interblocco marcia 1
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Esempio di applicazione 2: Ventola di alimentazione, inseguitore di
velocita di base con interblocco e stato

E disponibile una grande varieta di ingressi e schemi di controllo diversi che
possono essere applicati a un convertitore utilizzato come regolatore per una
ventola di alimentazione. L'esempio in basso €& costituito da:

» Chiusura contatto avviamento/arresto dal sistema di building automation (BAS)
» Segnale di comando velocita analogico 0...10 Vcc dal BAS
» Un contatto di sicurezza pressione statica elevata condotti (Sovrapressione)

collegato al convertitore

» Una retroazione dello stato di avviamento/arresto dal convertitore al BAS
» Una retroazione dello stato di guasto/non guasto dal convertitore al BAS

Schema elettrico

X

Ingressi e uscite analogici e tensione di riferimento

SCR

Schermatura cavo segnali (SCReen)

0...10 Vcc velocita Al

Riferimento velocita/frequenza di uscita: 0...10 V

AGND

segnale riferimento

Comune circuito ingressi analogici

+10V

Tensione di riferimento 10 Vcc

Al2

Retroazione effettiva: 0...20 mA

AGND

Comune circuito ingressi analogici

AO1

Frequenza di uscita: 0...10 V

AO2

Corrente motore: 0...20 mA

©oOo~NOOGaRWN=

AGND

Comune circuito uscite analogiche

X2 e X3 Uscita tensione aus. e ingressi digitali programmabili

Uscita tensione ausiliaria +24 Vcc, max 250 mA

Comune uscite tensione ausiliaria

Comune ingressi digitali per tutti

Arresto (0)/Avviamento (1)

Non configurato

Selezione frequenzalvelocita costante

Interblocco marcia 1 (1 = marcia consentita)

+24 V

DGND

DCOM
Segnale di DI1
avviamento/arresto DI2
DI3
Sicurezza statica Dl4
elevata DI5

Non configurato

(sovrapressione)

DI6

Non configurato

Controllo serranda| Eccitazione
:x 250 Vca/ 30 Vcc smorzatore
— 2A 19 collegato a 21

In marcia

In marcia In marcia
:1 250 Vca/ 30 Vcc 22 collegato a 24
— 2A

Stato di guasto

Guasto (-1) Condizione di
:1 250 Vca /30 Vce guasto
! 2A 25 collegato a 26
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Procedura rapida — Sintesi della programmazione

Le impostazioni elencate in basso vengono modificate rispetto alle impostazioni di
fabbrica del convertitore per soddisfare i requisiti dell'applicazione.

Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >
Interblocchi/permessi

. Usa interblocco marcia 1
* Modificare Testo descrittivo: Sovrapressione
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Esempio di applicazione 3: Ventola di alimentazione, integrazione
completa di inseguitore di velocita

E disponibile una grande varieta di ingressi e schemi di controllo diversi che possono
essere applicati a un convertitore utilizzato come regolatore per una ventola di
alimentazione. L'esempio in basso € costituito da:

» Chiusura contatto avviamento/arresto dal sistema di building automation (BAS)

» Segnale di comando velocita analogico 0...10 Vcc dal BAS

» Una chiusura contatto finecorsa smorzatore al convertitore per indicare lo stato
aperto/chiuso dello smorzatore

» Un contatto di sicurezza pressione statica elevata condotti (Sovrapressione)
collegato al convertitore

» Un contatto di sicurezza allarme fumo aria di alimentazione collegato al
convertitore

* Una retroazione dello stato di avviamento/arresto dal convertitore al BAS
» Una retroazione dello stato di guasto/non guasto dal convertitore al BAS

» Un'uscita relée al circuito di controllo dell'attuatore esterno per aprire uno
smorzatore di isolamento

» Un segnale di uscita analogico 0...10 Vcc dal convertitore a indicare la frequenza
di uscita del convertitore al BAS.
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Schema elettrico

0...10 Vcc velocita
segnale riferimento

0...10 Vcc
frequenza di uscita

Segnale di
avviamento/arrest

finecorsa
smorzatore—

Sicurezza statica
elevata—

(sovrapressione)
Funzione di
sicurezza allarme
antifumo

Attuatore serranda

In marcia

Stato di guasto

X

Ingressi e uscite analogici e tensione di riferimento

1 SCR Schermatura cavo segnali (SCReen)

2 Al1 Riferimento velocita/frequenza di uscita: 0...10 V
3 AGND Comune circuito ingressi analogici

4 +10V Tensione di riferimento 10 Vcc

5 Al2 Retroazione effettiva: 0...20 mA

6 AGND Comune circuito ingressi analogici

7 AO1 Frequenza di uscita: 0...10 V

8 AO2 Corrente motore: 0...20 mA

] AGND Comune circuito uscite analogiche

+24 V Uscita tensione ausiliaria +24 Vcc, max 250 mA
DGND Comune uscite tensione ausiliaria
DCOM Comune ingressi digitali per tutti
DI1 Arresto (0)/Avviamento (1)
DI2 Permesso marcia (1 = consenti marcia)
DI3 Selezione frequenzalvelocita costante
DI4 Interblocco marcia 1 (1 = marcia consentita)
DI5 Interblocco marcia 2 (1 = marcia consentita)

DI6

Non configurato

RO1C

Controllo serranda
:| 250 Vca/ 30 Vce
—! 2A

Eccitazione
smorzatore
19 collegato a 21

In marcia

22 collegato a 24

In marcia
:| 250 Vca /30 Vce
— 2A

Guasto (-1) Condizione di
:: 250 Vca / 30 Vce guasto
— 2A 25 collegato a 26

Procedura rapida — Sintesi della programmazione

Le impostazioni elencate in basso vengono modificate rispetto alle impostazioni di
fabbrica del convertitore per soddisfare i requisiti dell'applicazione.

Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento > Interblocchi/permessi

» Selezionare Usa segnale permesso marcia
* Modificare Marcia abilitata quando: D/2 alto
* Modificare Testo descrittivo: Finecorsa smorzatore
. Usa interblocco marcia 1
* Modificare Testo descrittivo: Sovrapressione
» Selezionare ¥l Usa interblocco marcia 2.
* Modificare Avviamento abilitato quando: D/5 alto
* Modificare Testo descrittivo: Allarme antifumo
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Esempio di applicazione 4: Ventola di alimentazione, controllio PID

Il convertitore pud essere utilizzato con una ventola di alimentazione per mantenere
la pressione del condotto d'aria statica. Il convertitore deve aumentare la velocita
quando la pressione ¢ troppo bassa e rallentare quando € troppo alta. L'esempio in

basso ¢ costituito da:

» Chiusura contatto avviamento/arresto dal sistema di building automation (BAS)
* Un segnale di comando di setpoint da 4...20 mA dal BAS

* 4mA=0,0kPa(00.0inWC)
« 20mA=0,5kPa (0 2.0 inWC)

* Un segnale di retroazione del trasduttore di pressione analogico da 4...20 mA
collegato al convertitore con un range di pressione di 0...1.25 kPa (0...5 inWC)

* 4mA=0.0kPa (0.0inWC)
+ 20 mA=1.25kPa (5.0 inWC)

» Un contatto di sicurezza pressione statica elevata condotti (Sovrapressione)

collegato al convertitore

* Un contatto di sicurezza congelamento collegato al convertitore
» Una retroazione dello stato di avviamento/arresto dal convertitore al BAS
» Una retroazione dello stato di guasto/non guasto dal convertitore al BAS

Schema elettrico

X

Ingressi e uscite analogici e tensione di riferimento

4..20 mA 1 SCR Schermatura cavo segnali (SCReen)
pressione 2 Al1 Riferimento velocita: 4...20 mA
segnale di comando 3 AGND Comune circuito ingressi analogici
4..20 mA 4 +10 V Tensione di riferimento 10 Vcc
pressione 5 Al2 Retroazione effettiva: 4...20 mA
segnale 6 AGND Comune circuito ingressi analogici
retroazione 7 AO1 Frequenza di uscita: 0...10 V.
8 AO2 Corrente motore: 0...20 mA
9 AGND Comune circuito uscite analogiche

+24 \/ Uscita tensione ausiliaria +24 Vcc, max 250 mA
DGND Comune uscite tensione ausiliaria
Segnale di DCOM Comune ingressi digitali per tutti
avviamento/arresto DI1 Arresto (0)/Avviamento (1)
Sicurezza statica DI2 Non configurato
elevata DI3 Selezione frequenzalvelocita costante
(sovrapressione) Dl4 Interblocco marcia 1 (1 = marcia consentita)
Sicurezza DI5 Interblocco marcia 2 (1 = marcia consentita)
congelamento DI6 Non configurato

In marcia

Stato di guasto

Controllo serranda| Eccitazione
:1 250 Vca /30 Vcc smorzatore
— 2A 19 collegato a 21
In marcia In marcia
:1 250 Vca /30 Vce 22 collegato a 24
— 2A
Guasto (-1) Condizione di
:1 250 Vca /30 Vce guasto
— 2A 25 collegato a 26
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Procedura rapida — Sintesi della programmazione

Le impostazioni elencate in basso vengono modificate rispetto alle impostazioni di
fabbrica del convertitore per soddisfare i requisiti dell'applicazione.

Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >
Interblocchi/permessi
. Usa interblocco marcia 1
* Modificare Testo descrittivo: Sovrapressione
» Selezionare Usa interblocco marcia 2
* Modificare Testo descrittivo: Congelamento

Menu > Impostazioni principali > Controllo PID

+ Selezionare Usa controllo PID

* Modificare Marcialarrestol/dir da: D/1 marcia/arresto

« Modifica ¥l Unita: kPa (o inWC)

Menu > Impostazioni principali > Controllo PID > Retroazione
* Modificare Sorgente: A/2 scalato

Menu > Impostazioni principali > Controllo PID > Adattamento Al2
* Modificare Range: 4...20 mA

* Modificare Min scalato: 0 kPa (o 0 inWC)

* Modificare Max scalato: 7.25 kPa (o 5.0 inWC)

Menu > Impostazioni principali > Controllo PID > Setpoint
* Modificare Sorgente: Al/1 scalato

Menu > Impostazioni principali > Controllo PID > Adattamento Al1
* Modificare Range: 4...20 mA

* Modificare Min scalato: 0.0 kPa (o 0.0 inWC)

» Modificare Max scalato: 0.5 kPa (o 2.0 inWC)

Menu > Impostazioni principali > Controllo PID

+ Calibrazione (regolazione del guadagno e del tempo di integrazione del PID,
come necessario per I'applicazione)
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Esempio di applicazione 5: ventola torre di raffreddamento,

inseguitore di velocita

E disponibile una grande varieta di ingressi e schemi di controllo diversi che possono
essere applicati a un convertitore utilizzato come regolatore per una torre di
raffreddamento. L'esempio in basso & costituito da:

» Chiusura contatto avviamento/arresto dal sistema di building automation (BAS)
» Segnale di comando velocita analogico 4...20 mA dal BAS

* Un contatto interruttore di sicurezza vibrazioni collegato al convertitore

» Una retroazione dello stato di avviamento/arresto dal convertitore al BAS

» Una retroazione dello stato di guasto/non guasto dal convertitore al BAS

» Frequenza minima programma su 30 Hz a causa delle esigenze di lubrificazione
di questa particolare scatola ingranaggi ad angolo retto della ventola.

Schema elettrico

X

Ingressi e uscite analogici e tensione di riferimento

SCR

Schermatura cavo segnali (SCReen)

4...20 mA velocita Al1

Riferimento velocita/frequenza di uscita: 4...20 mA

segnale di comando AGND

Comune circuito ingressi analogici

+10V

Tensione di riferimento 10 Vcc

Al2

Retroazione effettiva: 0...20 mA

AGND

Comune circuito ingressi analogici

AO1

Frequenza di uscita: 0...10 V

AO2

Corrente motore: 0...20 mA

©oo~NOOGORWN=

AGND

Comune circuito uscite analogiche

X2 e X3 Uscita tensione aus. e ingressi digitali programmabili

Uscita tensione ausiliaria +24 Vcc, max 250 mA

Comune uscite tensione ausiliaria

Comune ingressi digitali per tutti

Arresto (0)/Avviamento (1)

Non configurato

Selezione frequenzalvelocita costante

Interblocco marcia 1 (1 = marcia consentita)

+24 V

DGND

DCOM
Segnale di DI1
avviamento/arresto DI2
DI3
Interruttore Dl4
vibrazioni DI5

Non configurato

DI6

Non configurato

Controllo serranda| Eccitazione
:1 250 Vca /30 Vec | smorzatore
— 2A 19 collegato a 21

In marcia

In marcia In marcia
:| 250 Vca /30 Vcc
! 2A

Stato di guasto

Condizione di
guasto

22 collegato a 24
Guasto (-1)
: 250 Vca/ 30 Vce
— 2A 25 collegato a 26
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Procedura rapida — Sintesi della programmazione

Le impostazioni elencate in basso vengono modificate rispetto alle impostazioni di
fabbrica del convertitore per soddisfare i requisiti dell'applicazione.

Menu — Impostazioni principali — Marcia, arresto, riferimento > Postazione
autoctrl principale > Adattamento Al1
* Modificare Range: 4...20 mA

Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento > Interblocchi/permessi
. Usa interblocco marcia 1
* Modificare Testo descrittivo: Interruttore vibrazioni
Impostazioni principali > Limiti
» Modificare Frequenza minima: 30.00 Hz
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Esempio di applicazione 6: torre di raffreddamento, PID

E disponibile una grande varieta di ingressi e schemi di controllo diversi che possono
essere applicati a un convertitore utilizzato come regolatore per una torre di
raffreddamento. L'esempio in basso & costituito da:

Chiusura contatto avviamento/arresto dal sistema di building automation (BAS)

Setpoint temperatura acqua fissato a 24 °C (75 °F). L'unita incrementa la velocita
della ventola quando la temperatura & troppo calda e la rallenta quando la
temperatura & troppo fredda

Un segnale di retroazione del trasduttore di temperatura dell'acqua analogico da
4...20 mA collegato direttamente al convertitore con un range di temperatura di -
30...50 °C (-22...122 °F)

* 4mA=-30°C (-22 °F)

+ 20mA =50 °C (122 °F)

Un contatto interruttore di sicurezza vibrazioni collegato al convertitore
Una retroazione dello stato di avviamento/arresto dal convertitore al BAS
Una retroazione dello stato di guasto/non guasto dal convertitore al BAS

Frequenza minima programma su 20 Hz a causa delle esigenze di lubrificazione
di questa particolare scatola ingranaggi ad angolo retto della ventola.

Il convertitore arresta la ventola ed entra in modalita sleep quando la velocita del
motore scende sotto 25 Hz per piu di 30 secondi.

Il convertitore si risveglia dalla modalita sleep quando la temperatura dell'acqua
sale sopra i 26 °C (79 °F), il che & anche una deviazione di 2 °C (4 °F) sopra il
setpoint di 24 °C (75 °F).
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Schema elettrico

X

1 Ingressi e uscite analogici e tensione di riferimento

SCR

Schermatura cavo segnali (SCReen)

All

Riferimento velocita/frequenza di uscita: 0...10 V

AGND

Comune circuito ingressi analogici

+10V

Tensione di riferimento 10 Vcc

4...20 mA temp. Al2

Retroazione effettiva: 4...20 mA

segnale retroazione AGND

Comune circuito ingressi analogici

AO1

Frequenza di uscita: 0...10 V

AO2

Corrente motore: 0...20 mA

©WoOoONOOOAWN=

AGND

Comune circuito uscite analogiche

Uscita tensione ausiliaria +24 Vcc, max 250 mA

Comune uscite tensione ausiliaria

Comune ingressi digitali per tutti

Arresto (0)/Avviamento (1)

Non configurato

Selezione frequenzalvelocita costante

Interblocco marcia 1 (1 = marcia consentita)

+24 V

DGND

DCOM
Segnale di DI1
avviamento/arresto DI2
DI3
Interruttore Dl4
vibrazioni DI5

Non configurato

DI6

Non configurato

RO1C

Controllo serranda | Eccitazione
:| 250 Vca/ 30 Vce smorzatore
— 2A 19 collegato a 21

In marcia

In marcia In marcia
:| 250 Vca /30 Vce 22 collegato a 24
— 2A

Stato di guasto

Guasto (-1) Condizione di
:: 250 Vca / 30 Vce guasto
— 2A 25 collegato a 26

Procedura rapida — Sintesi della programmazione

Le impostazioni elencate in basso vengono modificate rispetto alle impostazioni di
fabbrica del convertitore per soddisfare i requisiti dell'applicazione.

Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >

Interblocchi/permessi
. Usa interblocco marcia 1

* Modificare Testo descrittivo: Interruttore vibrazioni

Menu > Impostazioni principali > Limiti
* Modificare Frequenza minima: 20 Hz

Menu > Impostazioni principali > Controllo PID

« Selezionare ¥l Usa controllo PID

* Modificare Marcialarresto/dir da: DI1 marcia/arresto

* Modificare Unita: °C (o °F)

Menu > Impostazioni principali > Controllo PID > Retroazione

* Modificare Sorgente: A/2 scalato
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Menu > Impostazioni principali > Controllo PID > Adattamento Al2
* Modificare Range: 4...20 mA

* Modificare Min scalato: -30.0 °C (o -22 °F)

* Modificare Max scalato: 50.0 °C (o 122 °F)

Menu > Impostazioni principali > Controllo PID > Setpoint
* Modificare Sorgente: Setpoint costante
* Modificare Setpoint costante 1: 24.0 °C (o 75.0 °F)

Menu > Impostazioni principali > Controllo PID >

+ Calibrazione (regolazione del guadagno e del tempo di integrazione del PID,
come necessario per I'applicazione)

* Modificare Aumenta uscita: Refroazione > setpoint

Menu > Impostazioni principali > Controllo PID > Funzione sleep
+ Selezionare Usa funzione sleep

* Modificare Livello attivazione: 25 Hz

* Modificare Ritardo: 30.0 s

* Modificare Deviazione riattivazione: 2 °C (o0 4 °F)
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Esempio di applicazione 7: pompa per acqua raffreddata

E disponibile una grande varieta di ingressi e schemi di controllo diversi che possono
essere applicati a un convertitore utilizzato su una pompa per acqua raffreddata.
L'esempio in basso & costituito da:

» Chiusura contatto avviamento/arresto dal sistema di building automation (BAS)

» Segnale di comando velocita analogico 0...10 Vcc dal BAS

* Una retroazione dello stato di avviamento/arresto dal convertitore al BAS

* Una retroazione dello stato di guasto/non guasto dal convertitore al BAS

* Un segnale di uscita analogica 4...20 mA dal convertitore a indicare la corrente di
uscita del convertitore al BAS.

* Quando viene ricevuto un comando di arresto il convertitore arrestera il motore
lungo una rampa per evitare colpi d'ariete

Schema elettrico

X1 Ingressi e uscite analogici e tensione di riferimento
1 SCR Schermatura cavo segnali (SCReen)
0...10 Vcc velocita 2 Al Riferimento velocita/frequenza di uscita: 0...10 V
segnale riferimento 3 AGND Comune circuito ingressi analogici
4 +10V Tensione di riferimento 10 Vcc
5 Al2 Retroazione effettiva: 0...20 mA
6 AGND Comune circuito ingressi analogici
7 AO1 Frequenza di uscita: 0...10 V
4...20 mA 8 AO2 Corrente motore: 4...20 mA
corrente di uscita 9 AGND Comune circuito uscite analogiche

+24 V Uscita tensione ausiliaria +24 Vcc, max 250 mA
DGND Comune uscite tensione ausiliaria
DCOM Comune ingressi digitali per tutti
Segnale di DI1 Arresto (0)/Avviamento (1)
avviamento/arresto DI2 Non configurato
DI3 Selezione frequenzalvelocita costante
Dl4 Non configurato
DI5 Non configurato
DI6 Non configurato
X6, X7, X8 Uscite relé
RO1C Controllo serranda | Eccitazione
RO1A :1 250 Vca/ 30 Vce smorzatore
RO1B —! 2A 19 collegato a 21
RO2C In marcia In marcia
In marcia RO2A :; 250 Vca /30 Vee 22 collegato a 24
— 2A

RO2B

N RO3C Guasto (-1) Condizione di
Stato di guasto ROSA 1 | 250Vca/30Vee  |guasto
RO3B — 2A 25 collegato a 26
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Procedura rapida — Sintesi della programmazione

Le impostazioni elencate in basso vengono modificate rispetto alle impostazioni di
fabbrica del convertitore per soddisfare i requisiti dell'applicazione.

Menu > 1/0 > AO2

* Modificare Range: 4...20 mA

Menu > Impostazioni principali > Rampe

* Modificare Modo arresto: Rampa

Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >
Interblocchi/permessi

» Deselezionare [ Usa interblocco marcia 1
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Esempio di applicazione 8: pompa acqua condensatore

E disponibile una grande varieta di ingressi e schemi di controllo diversi che possono
essere applicati a un convertitore utilizzato su una pompa dell'acqua per
condensatore. L'esempio in basso & costituito da:

» Chiusura contatto avviamento/arresto dal sistema di building automation (BAS)

» Segnale di comando velocita analogico 4...20 mA dal BAS

* Una retroazione dello stato di avviamento/arresto dal convertitore al BAS

* Una retroazione dello stato di guasto/non guasto dal convertitore al BAS

* Quando viene ricevuto un comando di arresto il convertitore arresta il motore
lungo una rampa per evitare colpi d'ariete.

» Frequenza minima impostata su 20 Hz.

Schema elettrico

x
o

Ingressi e uscite analogici e tensione di riferimento

1 SCR Schermatura cavo segnali (SCReen)
4...20 mA velocita + 2 Al1 Riferimento velocita/frequenza di uscita: 4...20 mA 0...10 Vcc
segnale riferimento = /] 3 AGND Comune circuito ingressi analogici
4 +10V Tensione di riferimento 10 Vcc
5 Al2 Retroazione effettiva: 0...20 mA
6 AGND Comune circuito ingressi analogici
7 AO1 Frequenza di uscita: 0...10 V
8 AO2 Corrente motore: 4...20 mA
9 AGND Comune circuito uscite analogiche

X2 e X3 Uscita tensione aus. e ingressi digitali programmabili

+24 V Uscita tensione ausiliaria +24 Vcc, max 250 mA
[ DGND Comune uscite tensione ausiliaria
DCOM Comune ingressi digitali per tutti
Segnale di DI1 Arresto (0)/Avviamento (1)
avviamento/arresto DI2 Non configurato

DI3 Selezione frequenzalvelocita costante
Dl4 Non configurato
DI5 Non configurato
DI6 Non configurato

RO1C Controllo serranda | Eccitazione
RO1A :: 250 Vca /30 Vce smorzatore
RO1B — 2A 19 collegato a 21

) RO2C In marcia In marcia
In marcia RO2A :; 250 Vca /30 Vee 22 collegato a 24
—

RO2B 2A

Stato di guasto

RO3C Guasto (-1) Condizione di
RO3A :1 250 Vca /30 Vce guasto
RO3B — 2A 25 collegato a 26
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Procedura rapida — Sintesi della programmazione

Le impostazioni elencate in basso vengono modificate rispetto alle impostazioni di
fabbrica del convertitore per soddisfare i requisiti dell'applicazione.

Menu — Impostazioni principali — Marcia, arresto, riferimento > Postazione
autoctrl principale > Adattamento Al1

* Modificare Range: 4...20 mA

Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >
Interblocchi/permessi

* Deselezionare [ Usa interblocco marcia 1

Menu > Impostazioni principali > Rampe
* Modificare Modo arresto: Rampa

Menu > Impostazioni principali > Limiti
* Modificare Frequenza minima: 20 Hz

Riempimento lento delle condotte

La funzione di riempimento lento delle condotte consente di riempire in maniera
graduale una condotta vuota, evitando un afflusso eccessivo di acqua e repentini
aumenti di pressione all'interno di valvole chiuse o ugelli all'estremita del sistema di
pompaggio.

La figura seguente illustra la funzione di riempimento lento delle condotte.

PID
A 40.14 Adattam setpoint set 1
Tbarrp — — — — — = = — — — — —
|
|
|
|
|
|
|
|
! » Tempo
0 40.28 Tempo aumento stpnt set 1

Se nel sistema di pompaggio ci sono perdite o guasti, il setpoint non viene
raggiunto nel tempo previsto. Per rilevare questa condizione, € possibile abilitare la
supervisione del riempimento lento delle condotte, in modo da generare un allarme o
un guasto. Il tempo é calcolato in base all'ultima variazione del riferimento nel
parametro 40.03 Setpoint eff PID processo.
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Impostazioni

* Menu — Impostazioni principali — Dati pompa — Riempim lento

» Gruppi di parametri 40 Set 1 PID processo (pag. 576) e 82 Protezioni pompa
(pag. 660).

Calcolo della portata senza sensore

La funzione di calcolo della portata esegue una stima ragionevolmente accurata (di
norma %3...6%) della portata, senza la necessita di installare un flussometro a parte.
La portata viene calcolata sulla base di dati parametrici come i diametri di ingresso e
uscita della pompa, la pressione all'ingresso e all'uscita della pompa, la differenza di
altezza dei sensori di pressione e le caratteristiche della pompa.

L'utente puo definire una curva di performance di tipo HQ (prevalenza/portata) o PQ
(potenza/portata) da utilizzare come base per il calcolo. E inoltre possibile utilizzare
la retroazione della portata basata sulla pressione differenziale. || metodo di calcolo
del flusso viene selezionato nelle impostazioni primarie o con il parametro 80.13
Funz. retroazione flusso.

La figura seguente mostra la curva di performance HQ della pompa per la funzione di
calcolo della portata.

H[m]orH [ft]

L Q[m’/n] orQ[gpm]
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La figura seguente mostra la curva di performance PQ della pompa per la funzione di
calcolo della portata.

P [kwW] or P [hp]
A

, Q[m’/hlor@lgpm]

La portata calcolata in base alla curva HQ o PQ viene adattata in base alla velocita
effettiva della pompa. La velocita di riferimento di adattamento & impostata nel
parametro 80.21 Velocita nominale pompa di flusso.

Per aumentare la precisione del calcolo del flusso, un fattore di correzione pud
essere inserito nel parametro 80. 74 Moltipl retroazione flusso.

Calcolo prevalenza senza sensore

Se queste due curve della pompa sono parametrizzate in modo corretto, & possibile utiliz-
zarle non solo per calcolare la portata senza un sensore, ma anche per calcolare la pre-
valenza senza un sensore. In termini piu semplici, la curva PQ puo essere utilizzata per
calcolare la portata, che puo essere usata nella curva QH per determinare la prevalenza.

La selezione Curve PQ e QH & disponibile dalla versione firmware 2.18.2.1 e
successive del convertitore ed € possibile selezionarla con il parametro 80.13 Funz.
retroazione flusso.

Note
» La funzione di calcolo della portata non puo essere utilizzata per la fatturazione
dei costi.

» La funzione di calcolo della portata non pud essere utilizzata al di fuori del
normale range operativo della pompa.

* Il punto di prevalenza H1 nella curva HQ deve essere definito a flusso zero.

» | punti di prevalenza nella curva HQ devono essere in ordine decrescente (H1 >
H2 > H3 > H4 > H5 e cosi via).

» Il punto di potenza P1 nella curva PQ deve essere definito a flusso zero.

» | punti di potenza nella curva PQ devono essere in ordine crescente (P1 < P2 <
P3 < P4 < P5 e cosi via).
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Il gruppo di parametri (80 Calcolo flusso (pag. 653) definisce HQ/PQ o la retroazione
della portata basata sulla pressione differenziale e il gruppo di parametri 81 Impostaz
sensori (pag. 659) definisce la selezione dell'ingresso e dell'uscita della pompa per il

calcolo di HQ.

Impostazioni

» Gruppo di parametri 80 Calcolo flusso (pag. 653) e 81 Impostaz sensori
(pag. 659).
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Protezione pompe a secco

La funzione di protezione delle pompe dal funzionamento a secco (protezione dal
funzionamento a secco) protegge la pompa da eventuali danni causati dall'assenza
di liquidi.

La figura seguente illustra la funzione di protezione delle pompe dal funzionamento a
Secco.

Coppia (%)
A
801
Normale funzionamento
60 Nessun flusso
40
Pompa a secco
20
. r r , . : r —» Velocita
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 (rom)

Il funzionamento a secco delle pompe si puo rilevare utilizzando la curva di
sottocarico, l'interruttore meccanico di minimo livello e il sensore di pressione.

» Curva di sottocarico — Rileva il rischio di funzionamento a secco della pompa e
attiva un allarme o un guasto.

* Interruttore meccanico di minimo/massimo livello — Indica il livello dell'acqua
nel sistema della pompa attraverso un ingresso digitale e genera un allarme o un
guasto.

+ Sensore di pressione — Collegato alla supervisione 1...3 mediante un ingresso
analogico. L'uscita della supervisione segnala il rischio di funzionamento a secco
dell'ingresso della pompa e genera un allarme o un guasto.

Impostazioni

* Menu -> Impostazioni principali -> Dati pompa -> Protezione pompe a secco

» Gruppo di parametri 82 Protezioni pompa (pag. 660).
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A= 82.05 1st quick ramp accel. time

B = 82.07 1st quick ramp accel. limit

C = 82.12 2nd quick ramp accel. limit

D = 46.01 Adattam velocita | 46.02 Adattam frequenza
E = 82.08 Final quick ramp decel. limit

F = 82.06 Final quick ramp decel. time

G = 82.10 2nd quick ramp accel. time

H = 82.14 Oper. quick ramp accel. time (3rd)

| = 82.15 Oper. quick ramp decel. time (1st)

Reset automatici dei guasti

Il convertitore di frequenza puo resettarsi automaticamente dopo un guasto per
sovracorrente, sovratensione, sottotensione o un guasto esterno. L'utente pud
specificare i guasti da resettare automaticamente.

Di default, i reset automatici sono disabilitati e devono essere specificamente attivati
dall'utente.

AVVERTENZA! Prima di attivare la funzione, accertarsi che non possano
verificarsi situazioni di pericolo. Dopo un guasto, la funzione riavvia
automaticamente il convertitore e il funzionamento continua.
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Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Funzioni avanzate > Autoreset guasti
» Parametri 31.12...31.16 (pag. 528).

Eventi esterni

Per generare scatti e allarmi per i macchinari azionati, & possibile collegare cinque
diversi segnali di eventi di processo a degli ingressi selezionabili. In caso di perdita del
segnale, si genera un evento esterno (guasto, allarme o semplicemente la registrazione
in un log). E possibile modificare il contenuto del messaggio sul pannello di controllo.

Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Funzioni avanzate > Eventi esterni
» Parametri 31.01...31.10 (pag. 526).

Velocita/frequenze costanti

Le velocita e le frequenze costanti sono riferimenti predefiniti attivabili rapidamente,
ad esempio mediante gli ingressi digitali. E possibile definire fino a 7 velocita costanti
per il controllo di velocita e 7 frequenze costanti per il controllo di frequenza.

AVVERTENZA: le velocita e le frequenze costanti prevalgono sul normale
L l \ riferimento, indipendentemente dalla provenienza del riferimento.

Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento > Velocita costanti

* Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento > Frequenze
costanti

» Gruppi di parametri 22 Selezione rif velocita (pag. 486) e 28 Sequenza rif
frequenza (pag. 505).

Velocita/frequenze critiche

E possibile predefinire delle velocita critiche (talvolta denominate "skip speed", velo-
cita da saltare) per le applicazioni nelle quali € necessario evitare determinate velo-
cita o range di velocita del motore, ad esempio per problemi di risonanza meccanica.

La funzione delle velocita critiche impedisce al riferimento di rimanere troppo a lungo
entro una banda critica. Quando un riferimento variabile (22.87 Rif velocita eff 7)
entra in un range critico, l'uscita della funzione (22.01 Rif velocita illimitato) viene
congelata finché il riferimento non esce dal range. Eventuali variazioni istantanee
dell'uscita vengono uniformate dalla funzione di rampa nella catena dei riferimenti.

Quando il convertitore di frequenza limita le velocita/frequenze di uscita consentite, le
limita alla velocita critica assoluta inferiore (velocita critica bassa o frequenza critica
bassa) nell'accelerazione dallo stato statico, a meno che il riferimento di velocita non
si trovi oltre il limite di velocita/frequenza critica superiore.
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La funzione & disponibile anche per il controllo scalare del motore con un riferimento
di frequenza. L'ingresso della funzione & indicato da 28.96 Rif frequenza eff 7, I'uscita
da 28.97 Rif frequenza no limite.

Esempio per velocita critiche:
Una ventola vibra negli intervalli da 540 a 690 rpm e da 1380 a 1560 rpm. Per fare in
modo che il convertitore di frequenza eviti questi range di velocita,

+ abilitare la funzione velocita critiche attivando il bit 0 del parametro 22.51
Funzione vel critiche, e

» impostare i range di velocita critica come nella figura seguente.

22.01 RIif velocita illimitato (rpm)
(uscita della funzione)

A 1 Par. 22.52 = 540 rpm

1560 |- - - 2 Par. 22.52 =690 rpm
3  Par. 22.54 = 1380 rpm
1380 |- P
4 Par. 22.55= 1560 rpm
690 |
540 |-

» 22.87 Rif velocita eff 7 (rpm)
1 2 3 4 (ingresso della funzione)

Esempio per frequenze critiche:
Le vibrazioni di una ventola sono comprese tra 18...23 Hz e 46...52 Hz. Per fare in
modo che il convertitore di frequenza eviti questi range di frequenza,

+ abilitare la funzione velocita critiche attivando il bit O del parametro 28.51
Funzione freq critiche, e

» impostare i range delle frequenze critiche come nella seguente figura.

28.97 Rif frequenza no limite (Hz)
(uscita della funzione)

A 1 Par. 2852=18Hz

50 | - 2 Par. 28.53=23Hz
3 Par. 28.54=46 Hz
46 |- - - - - - -
4 Par. 28.55=52Hz
23 |- - -
18 |- -,

» 28.96 Rif frequenza eff 7 (Hz)
1 2 3 4 (ingresso della funzione)
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Impostazioni

* Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento > Velocita
costanti

* Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento > Frequenze
costanti

» Velocita critiche: parametri 22.51...22.57 (pag. 492)
* Frequenza critiche: parametri 28.51...28.57 (pag. 512).

Funzioni timer

Le funzioni timer si basano su entita unitarie denominate "timer". Un timer puo
attivarsi in base all'ora del giorno, al giorno della settimana e alla stagione dell'anno.
Oltre a questi parametri temporali, I'attivazione di un timer pud avvenire in
corrispondenza di "eccezioni" (configurabili come giorni feriali o festivi). Ad esempio,
il 25.12 (25 dicembre) & un giorno festivo in molti Paesi. Il timer si pud impostare per
attivarsi o disattivarsi durante le "eccezioni".

A una funzione timer possono essere collegati diversi timer con la funzione OR. Se
uno dei timer collegati a una funzione timer ¢ attivo, anche la funzione timer & attiva.
La funzione timer, a sua volta, controlla le normali funzioni del convertitore di
frequenza, come l'avviamento del convertitore e la selezione della velocita o del
setpoint per il regolatore PID.

In molti casi, quando una funzione timer controlla una ventola, una pompa o altre
apparecchiature, & prevista la possibilita di escludere la programmazione del timer
per un breve intervallo di tempo. Questa funzionalita di esclusione & denominata
"booster". La modalita booster interviene direttamente sulla funzione o sulle funzioni
timer selezionate e le attiva per un intervallo di tempo predefinito. La modalita
booster normalmente viene attivata attraverso un ingresso digitale e il suo tempo di
funzionamento si imposta mediante parametri.
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Lo schema seguente illustra le relazioni fra gli elementi delle funzioni timer.

Controllo del convertitore, ad
esempio, avviamento, controllo
della velocita

Funzione timer (3)

! i

Timer (12) Booster

i i

Ora del giorno Eccezione

Festivo Feriale

i ! !

Ora del giorno Giorno della Stagione
settimana

Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Funzioni avanzate > Funzioni timer
» Gruppo di parametri 34 Funzioni timer (pag. 549).

Rampe

Panoramica

Le rampe si riferiscono ai tempi di accelerazione e decelerazione. La funzione rampe
regola la velocita alta/bassa a cui un convertitore varia la velocita del motore rispetto
a quella comandata. Le rampe devono essere configurate in base ai requisiti specifici
dell'applicazione.

Funzionalita

Le rampe di accelerazione sono consigliate per tutte le applicazioni. La rampa di
accelerazione € la quantita di tempo necessaria perché il convertitore faccia salire il
motore da 0 Hz all'impostazione della frequenza target del tempo di rampa.
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L'impostazione della frequenza target del tempo di rampa si trova in Menu >
Impostazioni principali > Rampe.

La rampa di decelerazione € la quantita di tempo necessaria perché il convertitore
faccia scendere il motore dalla frequenza target del tempo di rampa a 0 Hz. Le
impostazioni piu tipiche della frequenza target del tempo di rampa sono 50 Hz al di
fuori del Nord America e di 60 Hz per il Nord America. Notare che la funzione rampe
€ sempre attiva durante il funzionamento e non viene utilizzata solo per le modalita di
avviamento e arresto.

Nelle applicazioni di ventole, la modalita di arresto & tipicamente impostata
sull'inerzia, il che fa si che il convertitore ignori la rampa di decelerazione durante
I'arresto. In questo scenario il convertitore non sara piu in grado di controllare la
velocita del motore una volta che il comando di marcia viene rimosso. La figura
seguente mostra una curva di rampa per un'accelerazione di 90 secondi e nessuna
decelerazione.

21.03 Modo arresto: Inerzia

Frequenza uscita (Hz)

60 —

40 —|

20 —

t(s)

| I I
30 60 90

Curva di rampa per un'accelerazione di 90 secondi e nessuna decelerazione

Nelle applicazioni di pompe la modalita di arresto & generalmente impostata sulla
rampa e la rampa di decelerazione viene utilizzata durante l'arresto. L'arresto lungo
una rampa del motore di una pompa evita problemi come il colpo d'ariete ed & utile ai
fini della chiusura della valvola di controllo. La figura seguente mostra una curva di
rampa per un'accelerazione di 30 secondi e decelerazione.
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21.03 Modo arresto: Rampa

Frequenza uscita (Hz)

60 —

40 -

20

| i I 1)
30 60 90

curva di rampa per un'accelerazione di 30 secondi e decelerazione

Se il tempo di accelerazione & troppo breve, il convertitore potrebbe scattare per
sovracorrente. Se la rampa di decelerazione viene impostata sull'arresto troppo
rapidamente, il convertitore potrebbe scattare per sovratensione. Questi scenari sono
improbabili nella maggior parte delle applicazioni a causa della funzionalita di
limitazione della tensione e della corrente interna integrate nel convertitore. Tuttavia,
i tempi di rampa desiderati non saranno raggiunti in tali circostanze.

Ogni applicazione e ogni motore & unica/o. Come linea guida generale per le pompe
e le ventole HVAC, i tempi di rampa sono spesso impostati tra i 30 e i 90 secondi.
Generalmente un motore/convertitore di dimensioni maggiori ha un tempo di rampa
pit lungo. Tuttavia alcune applicazioni o tipi di pompa richiedono un tempo di rampa
piu rapido o piu lento.

Il convertitore supporta anche la possibilita di avere due set di rampe. Questa
funzionalita viene comunemente utilizzata in situazioni in cui € necessario un tempo
di accelerazione rapido a una certa velocita e quindi & necessario un tempo di
accelerazione piu lento sopra tale velocita. Questa funzionalita viene configurata con
Menu > Impostazioni principali > Rampe > Usa due set di rampe.

Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Rampe

* Rampe dei riferimenti di velocita: Parametri 23.11...23.15 e 46.01
(pagg. 496 e 602)

* Rampe dei riferimenti di frequenza: Parametri 28.71...28.75 e 46.02
(pagg. 513 e 602)

+ Controllo virgola mobile (Motopotenziometro): parametro 22.75 (pag. 495)

» Arresto di emergenza (modalita "OFF3"): Parametro 23.23 Tempo arresto emerg
(pag. 498).
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Esempi di applicazioni

Facendo riferimento a Esempio di applicazione 7: pompa per acqua raffreddata
(pag. 150) e Esempio di applicazione 8: pompa acqua condensatore (pag. 152), il
convertitore & programmato per portare il motore a un arresto lungo una rampa per
evitare il colpo d'ariete. Tutti gli esempi di applicazioni di ventole sono configurati per
arrestarsi per inerzia.

Nel caso degli esempi di applicazioni di ventole, non € necessario controllare la
ventola durante l'arresto in quanto le forze resistive non sono sufficientemente grandi
da provocare danni a componenti del sistema. La ventola arriva lentamente
all'arresto a causa dell'attrito e della resistenza dell'aria nel sistema. Se il convertitore
riceve un nuovo comando di marcia mentre la ventola sta ancora rallentando, il
convertitore pud raggiungere il motore rotante e applicare la rampa alla ventola alla
velocita di riferimento.

In esempi di applicazioni per pompe il fluido nei tubi crea forza sufficiente sulla
pompa per provocarne l'arresto molto rapidamente dopo che il convertitore smette di
controllare il motore. Questo arresto improvviso provochera una salita di pressione
nei tubi, spesso detta "colpo d'ariete". | problemi provocati dal colpo d'ariete
includono rumori e vibrazioni, ma possono anche provocare problemi piu grossi,
come il collasso dei tubi. Utilizzando il convertitore per controllare il rallentamento
della pompa in un periodo di tempo prolungato, il cambio di pressione non &
improvviso e il problema del colpo d'ariete & eliminato.
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Controllo PID di processo

Il convertitore di frequenza ha due regolatori PID di processo integrati (PID set 1 e
PID set 2). | regolatori possono essere utilizzati per controllare variabili di processo
come pressione o portata all'interno di condotti, o il livello dei liquidi nei serbatoi.

Nel controllo PID di processo, al convertitore di frequenza & collegato un riferimento
di processo (setpoint) anziché un riferimento di velocita. Al convertitore viene inoltre
rinviato un valore effettivo (retroazione di processo). Il controllo PID di processo
regola la velocita del convertitore per mantenere la quantita di processo misurata
(valore effettivo) al livello desiderato (setpoint). Questo significa che I'utente non deve
impostare un riferimento di velocita/frequenza/coppia per il convertitore, ma il
convertitore regola il proprio funzionamento in base al PID di processo.

Il seguente schema a blocchi illustra, in forma sempilificata, il controllo PID di
processo. Per uno schema a blocchi piu dettagliato, vedere pag. 382 e 384.

Setpoint ——

Al1l —p
Al2 —p

FBA —»|

Filtro

Valori [ C —
effettivi di

processo

PID di
processo

Limitazione

_>

7+

Sequenza
| riferimenti di
velocita, coppia

o frequenza

Il convertitore di frequenza contiene due set completi di impostazioni per il regolatore
PID di processo che possono essere utilizzati alternativamente quando occorre;
vedere il parametro 40.57 Selez set1/set2 PID.

Nota: il controllo PID di processo & disponibile solo con la postazione di controllo
esterna EST2; vedere la sezione Controllo locale e controllo esterno (pag. 105).

Funzione sleep e booster per il controllo PID di processo

La funzione sleep €& adatta ad applicazioni di controllo PID dove il consumo &
variabile, come ad esempio i sistemi di pompaggio delle acque chiare. La funzione
permette di arrestare completamente la pompa nei periodi di scarsa domanda, invece
di lasciarla funzionare lentamente, al di sotto del suo range operativo di efficienza.
L'esempio seguente illustra la logica di intervento della funzione sleep.

Esempio: Il convertitore di frequenza controlla una pompa di pressurizzazione. Di
notte il consumo di acqua diminuisce. Di conseguenza, il regolatore PID di processo
riduce la velocita del motore. Tuttavia, a causa delle perdite naturali nelle tubazioni e
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della scarsa efficienza della pompa centrifuga alle basse velocita, il motore non
smetterebbe mai ruotare. La funzione sleep rileva la rotazione lenta e interrompe
I'attivita di mandata in eccesso una volta trascorso il ritardo sleep. Il convertitore entra
in modalita sleep ma continua a monitorare la pressione. L'attivita della pompa
riprende quando la pressione scende sotto il livello minimo predefinito e dopo che &
trascorso il ritardo riattivazione.

L'utente pud prolungare la durata della modalita sleep del regolatore PID con la
funzione booster, che aumenta il setpoint di processo per un determinato tempo
prima che il convertitore entri nella modalita sleep.

Setpoint Tempo booster sleep (40.45)

Gradino booster sleep (40.46)_¢_ o

» Tempo

Ritardo di riattivazione
(40.48)

Valore effettivo

Non invertito
(40.31 = Senza inversione (Rif - Retroaz))

Livello di riattivazione da sleep

(setpoint - deviazione riattiv. [40.47])

» Tempo

Valore effettivo

Livello di riattivazione

» Tempo

Velocita motore

tsq = ritardo sleep (40.44)

Modo sleep

t<iyy fsq
-

Soglia sleep

START » Tempo
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Modo tracking

Nella modalita di tracking, I'uscita del blocco PID viene impostata direttamente nel
valore del parametro 40.50 (o 41.50) Selez rif tracking set 1. Il termine interno | del
regolatore PID viene impostato in modo da non lasciar passare nessun transitorio
verso l'uscita, cosicché, quando si esce dal tracking, si puo riprendere il normale
controllo di processo in maniera fluida e omogenea.

Impostazioni
*  Gruppi di parametri 40 Set 1 PID processo (pag. 576) e 41 Set 2 PID processo
(pag. 593).
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Limiti
Panoramica dei limiti

Per il convertitore possono essere impostati pit limiti per impedire che provochi danni
al motore o al sistema meccanico. E possibile applicare limiti a velocita, frequenza
massima e minima, o alla coppia o alla corrente massima. | limiti di frequenza
vengono utilizzati nella modalita di controllo scalare, mentre i limiti di velocita
vengono utilizzati nella modalita di controllo del motore vettoriale.

L'impostazione di una velocita/frequenza minima puo essere utilizzata per impedire il
surriscaldamento di una pompa o di un motore. Il funzionamento di un determinato
tipo di pompa o motore a una velocita troppo bassa ridurra la sua capacita di raffred-
darsi. Inoltre alcune torri di raffreddamento del tipo a ingranaggi richiedono un'impo-
stazione di velocita minima per fornire una lubrificazione adeguata della scatola degli
ingranaggi. Attrezzature che funzionano in condizioni di surriscaldamento o non ade-
guatamente lubrificate avranno una vita utile piu breve. Per le impostazioni di fre-
quenzalvelocita minima consultare il fabbricante dell'attrezzatura.

L'impostazione di una frequenza/velocita massima puo essere utilizzata per impedire
una sollecitazione meccanica eccessiva. La sollecitazione meccanica a livelli
superiori a quelli di progetto dell'attrezzatura con ogni probabilita accorcera la vita
utile dell'attrezzatura. Per stabilire la frequenza/velocita sicura massima consultare il
fabbricante dell'attrezzatura.

L'impostazione della corrente massima impedira il funzionamento stabile al di sopra di
un funzionamento con corrente specifica. Notare che questa impostazione non ha
alcuna correlazione con la protezione dal sovraccarico del motore, che viene configu-
rata in base alle informazioni sulla corrente effettiva del motore inserite nel convertitore.

Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Limiti
« Parametri del gruppo 30 Limiti.

Esempi di applicazioni

Facendo riferimento a Esempio di applicazione 5: ventola torre di raffreddamento,
inseguitore di velocita (pag. 145). Esempio di applicazione 6: torre di raffreddamento,
PID (pag. 147), la frequenza minima viene impostata in base alle limitazione sui
requisiti di lubrificazione della scatola degli ingranaggi della ventola. In questo caso il
limite si basa sulle informazioni fornite dal fabbricante dell'attrezzatura.

Anche se gli altri esempi alle pag. 138...7152 non utilizzano limitazioni, potrebbe esserci
un vantaggio. Ad esempio, in esempi di applicazioni di pompaggio un fabbricante di
pompe pud consigliare un flusso minimo del 25%. Il flusso & correlato in modo lineare
alla velocita del motore. In questo esempio, presupponendo un sistema di pompaggio a
60 Hz, la frequenza minima del convertitore viene impostata su 15 Hz.




170 Funzionalita del programma

Cmd forzati

Panoramica

La modalita forzata, un modo flessibile per configurare una risposta critica, &
generalmente utilizzata in applicazioni che richiedono una modalita di funzionamento
speciale a supporto del controllo della presenza di fumo e incendio. La modalita
forzata puo anche essere utilizzata in una serie di applicazioni diverse oltre al
controllo della sicurezza personale.

Nota: la sezione seguente descrive il funzionamento della modalita forzata per un
convertitore autonomo in modalita scalare. Vedere la sezione Controllo scalare del
motore (pag. 192).

Attivazione della modalita forzata

Quando la modalita forzata € attiva, il convertitore segue la funzionalita programmata
definita nel gruppo di parametri 70 Cmd forzati, utilizzando le impostazioni definite in
Menu > Impostazioni principali > Cmd forzati. La modalita forzata viene attivata
attraverso un ingresso digitale assegnato nel convertitore, che pud essere selezionato
nel menu Impostazioni principali > Cmd forzati > Attiva override da: L'ingresso
digitale funge inoltre da comando di avviamento per il convertitore in modalita forzata.

OFF < ™ ACHERD 0.0 Hz
Cmd forzati
Maormale
Artiva override da: DIE alto
Riferimento da: ~ Frequenze costanti
Frequenze costant 3
Selezione direzione: Ay ant]
Indietro 07.49 Modifica

Selezionare la modalita forzata Normale o Critica in Menu > Impostazioni principali
> Cmd forzati > Modo override:. Normale segue il numero programmato di reset di
guasti mentre & nella modalita forzata. Critico consente un numero infinito di reset dei
guasti. Disabilitato indica che la modalita forzata non viene utilizzata.

E importante che il sistema funzioni come programmato quando viene attivata la
modalita forzata. Proteggere le impostazioni della modalita forzata in modo che non
possano essere modificate:

1. Selezionare Menu > Impostazioni principali > Sicurezza.

2. Sbloccare il menu Sicurezza inserendo la password utente.

3. Selezionare Blocca impost override.

4. Al termine bloccare il menu Sicurezza.

Quando la modalita forzata € disattivata il convertitore torna alla modalita di
funzionamento programmata originale. Notare che se il convertitore si trovava in
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modalita Manuale prima della selezione della modalita forzata, torna alla modalita
OFF una volta disattivata la modalita forzata.

Riferimento per la frequenza forzata

E possibile configurare il convertitore in modo che funzioni in sette tipi di modalita
forzata diverse selezionando il riferimento per la frequenza forzata nel menu
Riferimento da:.

OFF ¢ (™ ACHBE0 0.0 Hz

Riferimento da:

AlZ diretramente

Frequenza forzata
Wirgola mobile

Annulla 0744 Salva

* Frequenze costanti consente di selezionare piu frequenze costanti in base a piu
ingressi digitali.
+ Al1 direttamente o Al2 direttamente ¢ il riferimento velocita nella modalita forzata.

* Frequenza forzata comanda la frequenza del convertitore su un unico valore
preprogrammato.

» Virgola mobile utilizza due ingressi digitali definiti per aumentare o ridurre la
frequenza del convertitore. E possibile configurare i valori iniziali nonché i valori
minimi e massimo e i tempi di rampa.

+ Arresto forzato arresta il convertitore in base alla modalita di arresto definito.

» PID, set1 controlla la frequenza del convertitore utilizzando il valore di uscita del
regolatore PID di processo per PID parameter set 1.

Funzioni della modalita forzata

Quando si trova in modalita forzata il convertitore mostra le funzioni e il
comportamento che seguono.

» Una volta in modalita forzata il convertitore ignora tutti i comandi di
comunicazione bus di campo per la marcia/arresto e il riferimento di velocita.

* In modalita forzata il convertitore ignora tutti i comandi dal pannello di controllo,
ad esempio le richieste Manuale/OFF/Auto, ed eventuali modifiche di parametri
che influirebbero sulla modalita forzata vengono ignorate. Se € collegato un tool
DriveWare tramite la porta USB, verra ignorato.

» L'attivazione della modalita forzata avvia inoltre un comando di avviamento. Non
€ necessario un secondo comando di avviamento quando ci si trova in modalita
forzata.
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+ |l segnale di permesso marcia e la sorgente del segnale per gli interblocchi
marcia che saranno seguiti durante la modalita forzata possono essere impostati
nel menu Impostazioni principali > Cmd forzati > Sicurezza override.

OFF¢ (™ ACHBED 0.0 Hz

Sicurezza override

B Us g
™ Usa interblocco marcia 1
™ Usa interbloceo marcia 2
O Usa interblocco marcia 3
O Usa interbloceco marcia 4

Indietro 0744 Deseleziona

* Quando ¢ abilitata la modalita forzata, il convertitore ignora tutti gli ingressi ad
eccezione dell'ingresso di attivazione/disattivazione della modalita forzata, gli
ingressi digitali che selezionano le frequenze o la frequenza costante e le funzioni
di sicurezza selezionate per essere valide nella modalita forzata. La selezione
dell'opzione che resta attiva viene effettuata nel menu Sicurezza override e pud
essere il segnale di permesso marcia e/o fino a quattro interblocchi marcia.

* Quando ¢ attiva la modalita forzata, il convertitore visualizza il messaggio di
allarme Cmd forzati attivi.

CMD FOR. ™ ACHSB0 10000 rpm

Allarme AFFE
Codice Allx: 0000 0000
Cmd forzati attivi 12:5%:50

Converttore in modalits forzata

MNascondi 12:54 Risoluzione

+ Il monitoraggio di parametri tramite la comunicazione bus di campo & sempre
disponibile durante la modalita forzata. | punti I/O passthrough (uscite analogiche,
uscite relé e ingressi digitali che sono controllati tramite un bus di campo)
funzioneranno normalmente e passeranno i dati tramite il convertitore.
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| guasti sono suddivisi in guasti ad alta priorita e guasti a bassa priorita. | guasti
ad alta prioritd vengono visualizzati e arresteranno il convertitore. Vedere il
gruppo di parametri 70 Cmd forzati (pag. 625) per la gestione dei guasti. Di
seguito viene riportato un elenco dei guasti ad alta priorita:

2310 Sovracorrente 5090 Guasto hardware STO
2330 Dispersione a terra 5091 Safe Torque Off

2340 Cortocircuito 7122 Sovraccarico motore
3210 DC link overvoltage FA81 Safe Torque Off 1
4981 Temperatura esterna 1 FA82 Safe Torque Off 2
4982 Temperatura esterna 2

A meno che siano elencati qui, tutti gli atri guasti sono a bassa priorita. | guasti a
bassa priorita attivi vengono resettati quando il convertitore entra nella modalita
forzata. | guasti a bassa priorita vengono ignorati quando il convertitore € in
modalita forzata.

E possibile selezionare se utilizzare oppure no I'autoreset in caso di guasti critici
( Usa autoreset per guasti critici) o richiedere un reset manuale dal pannello
di controllo o dall'ingresso digitale designato.

I numero di tentativi di reset dei guasti ad alta priorita & interessato dalla modalita
forzata. E possibile selezionare: Disabilitato, Normale o Critico Disabilitato
indica che la modalita forzata non viene utilizzata. Normale segue il numero
programmato di reset di guasti. Critico consente un numero infinito di reset dei
guasti.

Nota: L'uso della modalita forzata Critica potrebbe invalidare la garanzia se la
funzione non viene usata correttamente.

La configurazione della modalita forzata puo essere bloccata tramite la sicurezza
del livello di accesso del convertitore. Vedere il gruppo parametri 96 Sistema
(pag. 676) per le impostazioni della password e del livello di accesso.

La funzione di supervisione Al continua a funzionare per eventuali modalita
forzate che utilizzano un ingresso analogico. Pertanto se viene perso un segnale
di ingresso analogico, il convertitore funzionera in base alla configurazione del
gruppo di parametri 12 Al standard (page 427).

Se ¢ attivato Safe Torque Off (STO) quando il convertitore si trova in modalita for-
zata, il convertitore esce da questa modalita e segue il programma per la configu-
razione degli allarmi e dei guasti STO. Viene visualizzato un codice di guasto per
avvisare I'operatore che il convertitore si trova in una condizione STO. Quando
STO ¢ disabilitato, il convertitore non torna al funzionamento in modalita forzata.

Impostazioni

Menu > Impostazioni principali > Cmd forzati
Parametri del gruppo 70 Cmd forzati (pag. 625)
Parametri del gruppo 12 Al standard (pag. 427)
Parametri del gruppo 96 Sistema (pag. 676).
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Esempio di applicazione 1: modalita forzata per controllo di
frequenza forzata singola

L'unita di trattamento aria (AHU) che fornisce normalmente aria alla zona occupata
pud essere commutata alla modalita di controllo fumo tramite il sistema di allarme
antincendio. Gli smorzatori AHU sono generalmente configurati su percorsi e di aria
di scarico e di aria esterna nella modalita di controllo fumo. La ventola di
alimentazione e la ventola di ritorno/scarico sono controllate a velocita
predeterminate per fornire il flusso d'aria e la pressurizzazione dello spazio
specificati. Questo esempio & costituito da:

* Un comando di avviamento/arresto dal sistema di building automation (BAS) per il
funzionamento in modalita normale

* Un segnale di comando velocita analogico da 0 a 10 Vcc dal BAS per il
funzionamento in modalita normale

* Un comando di sicurezza congelamento configurato come interblocco di
sicurezza a bassa priorita che pud essere ignorato nella modalita forzata

» Una funzione di sicurezza della pressione statica elevata dei condotti
(sovrapressione) configurata come interblocco di sicurezza ad alta priorita che
funzionera nelle modalita normale e forzata

* Una funzione di sicurezza di allarme rivelatore fumo aria di alimentazione
configurata come interblocco di sicurezza ad alta priorita che funzionera nelle
modalita normale e forzata

» Nella modalita forzata il convertitore funzionera a una singola frequenza forzata
predefinita (preset di equilibrio dell'aria di 48 Hz)

* Nella modalita forzata le funzioni di sicurezza ad alta priorita verranno resettate
tutte le volte che sara necessario per accertarsi che il sistema resti in funzione

» La modalita forzata & abilitata dall'uscita relé dal sistema di allarme antincendio al
convertitore

* Una retroazione dello stato di avviamento/arresto dal convertitore al BAS
* Una retroazione dello stato di guasto/non guasto dal convertitore al BAS




Schema elettrico
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Ingressi e uscite analogici e tensione di riferimento

SCR

Schermatura cavo segnali (SCReen)

0...10 Vcc velocita Al1

Riferimento velocita/frequenza di uscita: 0...10 V

segnale riferimento AGND

Comune circuito ingressi analogici

+10V

Tensione di riferimento 10 Vcc

Al2

Retroazione effettiva: 0...20 mA

AGND

Comune circuito ingressi analogici

AO1

Frequenza di uscita: 0...10 V

AO2

Corrente motore: 0...20 mA

OWoOoO~NOOOAWN=

AGND

Comune circuito uscite analogiche

X2 e X3 Uscita tensione aus. e ingressi digitali programmabili

Uscita tensione ausiliaria +24 Vcc, max 250 mA

Comune uscite tensione ausiliaria

Comune ingressi digitali per tutti

Arresto (0)/Avviamento (1)

Non configurato

Interblocco marcia 3 (1 = marcia consentita)

Interblocco marcia 1 (1 = marcia consentita)

Interblocco marcia 2 (1 = marcia consentita)

+24 V

Segnale di DGND

avviamento/arresto\ DCOM
Sicurezza DI
congelamento DI2
Sicurezza statica DI3
elevata— Dl4
(sovrapressione) DI5
Sicurezza DI6

Cmd forzati

rivelatore fumo aria/

Modalita forzata
allarme incendio

RO1C

Controllo serranda
: 250 Vca/ 30 Vce
— 2A

Eccitazione
smorzatore
19 collegato a 21

In marcia

In marcia
:1 250 Vca/ 30 Vce
— 2A

In marcia
22 collegato a 24

Stato di guasto

Guasto (-1)
:| 250 Vca /30 Vce
— 2A

Condizione di
guasto
25 collegato a 26




176 Funzionalita del programma

Procedura rapida — Sintesi della programmazione

Salvo diversamente indicato, le impostazioni elencate in basso vengono modificate
rispetto alle impostazioni di fabbrica del convertitore per soddisfare i requisiti
dell'applicazione. Le impostazioni indicate in basso sono specifiche della
configurazione della modalita forzata e della configurazione del testo di interblocco e
non riguardano la configurazione in modalita normale completa.

Menu > Impostazioni principali > Cmd forzati

* Modificare Modo override: Critico
» Modificare Attiva override da: DI/6 alfo
* Modificare Riferimento da: Frequenza forzata
+ Modificare Frequenza forzata: 48.0 Hz
* Modificare Selezione direzione: Avanti (default)
» Selezionare Sicurezza override
. Usa interblocco di sicurezza/marcia 1
. Usa interblocco di sicurezza/marcia 2
+ Selezionare ¥l Usa autoreset per guasti critici

+ Modificare Attesa tra tentativi di reset: 5.0 s (default)
* Modificare Tentativi max: 5 (default)

Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >
Interblocchi/permessi
. Usa interblocco di sicurezza/marcia 1
* Modificare Testo descrittivo: Sovrapressione
» Selezionare ¥l Usa interblocco di sicurezza/marcia 2
* Modificare Avviamento abilitato quando: D/5 alto
* Modificare Testo descrittivo: Allarme antifumo
» Selezionare ¥l Usa interblocco di sicurezza/marcia 3
* Modificare Avviamento abilitato quando: D/3 alto
* Modificare Testo descrittivo: Congelamento
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Esempio di applicazione 2: modalita forzata per controllo PID

Nell'esempio di applicazione 1 il convertitore funzionava a una frequenza fissa
predeterminata. In questo esempio il convertitore utilizzera il suo ciclo PID interno per
controllare in base a una pressione fissa. Un'applicazione comune dello schema di
controllo utilizzato nell'esempio di applicazione 2 ¢ il controllo di una ventola di
pressurizzazione per pozzo di scale dedicata in edifici a piu piani durante un evento
di incendio o fumo. Il convertitore controlla la velocita della ventola di
pressurizzazione del pozzo delle scale per mantenere un livello specifico di
pressione positiva nel pozzo. La pressione positiva relativa allo spazio occupato aiuta
a ridurre la quantita di fumo che entra nel pozzo delle scale. Questo esempio &
costituito da:

» La ventola/convertitore funziona solo durante un evento di incendio o fumo

» Un sensore di pressione differenziale analogico che misura il differenziale di
pressione tra il pozzo delle scale e lo spazio occupato

* Uningresso forzato (marcia) dal sistema di allarme antincendio per avviare il
convertitore e posizionarlo nella modalita forzata

* Un comando di arresto dedicato dal sistema antincendio

» Un contatto di chiusura di finecorsa smorzatore di isolamento, collegato dallo
smorzatore al convertitore, per indicare lo stato aperto/chiuso dello smorzatore
(perché la ventola funzioni si deve dimostrare che lo smorzatore di isolamento &
aperto).

» Una funzione di sicurezza statica di alta pressione (sovrapressione)

» |l reset dei guasti ad alta priorita € Normale con due reset (non si tratta di un
"funzionamento fino alla distruzione".

* Una retroazione dello stato di marcia/arresto dal convertitore al sistema di
building automation (BAS)

» Una retroazione dello stato di guasto/non guasto dal convertitore al BAS
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Schema elettrico

X

Ingressi e uscite analogici e tensione di riferimento

1 SCR Schermatura cavo segnali (SCReen)
2 Al1 Riferimento velocita/frequenza di uscita: 0...10 V
3 AGND Comune circuito ingressi analogici
4..20 mA ——, 4 +10V Tensione di riferimento 10 Vcc
pressione 5 Al2 Retroazione effettiva: 4...20 mA
segnale 6 AGND Comune circuito ingressi analogici
retroazione 7 AO1 Frequenza di uscita: 0...10 V
8 AO2 Corrente motore: 0...20 mA
9 AGND Comune circuito uscite analogiche

+24 V Uscita tensione ausiliaria +24 Vcc, max 250 mA
: DGND Comune uscite tensione ausiliaria
sgﬁ'&%‘i{,ﬁi DCOM Comune ingressi digitali per tutti
Sicurezza statica\ DI1 Arresto (0)/Avviamento (1)
elevata (sovrapres- DI2 Permesso marcia (1 = consenti marcia)
~ sione) DI3 Non configurato
AIIarmte";r;?eegtcé[% Dl4 Interblocco marcia 1 (1 = marcia consentita)
AN DI5 Interblocco marcia 2 (1 = marcia consentita)

Modalita for-

DI6 Cmd forzati

zata/marcia—"
allarme antincen-

dio Controllo serranda | Eccitazione
Attuatore serranda :| 250 Vca/ 30 Vce smorzatore
— 2A 19 collegato a 21
In marcia In marcia
In marcia :| 250 Vca /30 Vce 22 collegato a 24
—! 2A

Stato di guasto

Guasto (-1) Condizione di
:: 250 Vca /30 Vce guasto
— 2A 25 collegato a 26




Funzionalita del programma 179

Procedura rapida — Sintesi della programmazione

Salvo diversamente indicato, le impostazioni elencate in basso vengono modificate
rispetto alle impostazioni di fabbrica del convertitore per soddisfare i requisiti
dell'applicazione. Le impostazioni indicate in basso sono specifiche della
configurazione della modalita forzata e della configurazione del testo di interblocco e
non riguardano l'impostazione completa della configurazione PID.

Impostazioni principali > Cmd forzati

* Modificare Modo override: Normale
* Modificare Attiva override da: DI6 alto
* Modificare Riferimento da: Set 1 PID
* Modificare Selezione direzione: Avanti (default)
» Selezionare Sicurezza override
+ Selezionare Y] Segnale permesso marcia
+ Selezionare VY| Sicurezza marcialinterblocco 1
+ Selezionare VY] Interblocco sicurezzal marcia 2
» Selezionare ¥l Usa autoreset per guasti critici

* Modificare Attesa tra tentativi di reset: 5.0 s (default)
* Modificare Tentativi max: 2
Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento > Interblocchi/permessi

» Selezionare Y| Segnale permesso marcia
* Modificare Testo descrittivo: Finecorsa smorzatore
+ Selezionare ¥l Usa interblocco di sicurezza/marcia 1
* Modificare Testo descrittivo: Sovrapressione
+ Selezionare ¥l Usa interblocco di sicurezza/marcia 2
* Modificare Avviamento abilitato quando: D/5 alto
* Modificare Testo descrittivo: Allarme antifumo

Frenatura attiva

Nota: la funzionalita della frenatura attiva & disponibile solo per i prodotti
ACH580-31/34 dotati di un codice "+" e un contratto di licenza separati.

La funzione della frenatura attiva consente ai prodotti ACH580-31/34 di soddisfare
esigenze specifiche dei sistemi di ventilazione a tunnel, come illustrato di seguito.

Casi d'uso
Sono due i casi d'uso specifici in cui € possibile utilizzare la frenatura attiva nella
ventilazione a tunnel:

* Quando il convertitore viene avviato in una situazione denominata autorotazione.
In questo caso, la ventola ruota liberamente in qualsiasi direzione, come imposto
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dal vento. L'avviamento del convertitore nella direzione corretta potrebbe
danneggiare la ventola. In questo caso, il convertitore deve recuperare il carico di
rotazione con il motore che potenzialmente gira nella direzione opposta alla
velocita di riferimento richiesta.

* Quando le ventole del tunnel sono in modalita di ventilazione normale e viene
rilevato un incendio. In questo caso, le ventole del tunnel possono funzionare
come aspiratori di fumo. Le ventole devono essere arrestate il prima possibile e
fatte quindi girare in direzione inversa alla massima velocita in meno di
30 secondi, in base alle dimensioni delle ventole. In queste condizioni, il
convertitore di solito funziona in modalita forzata critica e la frenatura attiva
necessaria per l'arresto e l'inversione di marcia del convertitore.

sq. "

(—),lc%,lc% — ¢

A = aria fresca

B = condotto di ventilazione
C = pozzetto di ventilazione
D = aspiratore di fumi

E = aria di scarico

F = fuoco

Panoramica della frenatura attiva

Per attivare la frenatura attiva, caricare un'apposita licenza nel convertitore. Se |l
convertitore si avvia con una licenza di frenatura attiva disponibile, i parametri 94.43
Active braking power limit e 94.44 Active braking disable saranno visibili e accessibili.

Il bit 15 del parametro 06.39 Internal state machine LSU CW consente di trasferire il
comando di frenatura attiva all'LSU.

La frenatura attiva viene attivata in due circostanze. La prima circostanza prevede
che il convertitore venga attivato in modalita forzata critica, con il parametro 70.02
Abilita cmd forzati impostato su On, critica e il parametro 70.03 Sorgente attivazione
cmd forzati impostato su TRUE. In questo caso, la frenatura attiva si disattivera non
appena il convertitore abbandonera la modalita forzata critica.

La seconda circostanza prevede che il convertitore inizi la modulazione. La frenatura
rigenerativa viene disattivata quando la velocita modifica la propria direzione. La
frenatura attiva viene inoltre disattivata se il convertitore arresta la modulazione o se
il parametro 94.44 Active braking disable & impostato su TRUE (in questo modo la
frenatura attiva viene disattivata immediatamente), il che pud anche impedire ulteriori
attivazioni nei casi in cui I'alimentazione primaria venga commutata in alimentazione
dal generatore di backup.
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Se la frenatura attiva ¢ disattivata, I'LSU continuera a utilizzare i limiti di
rigenerazione e potenza del convertitore.

Frenatura attiva all'avviamento del convertitore

Il seguente schema illustra una situazione in cui & presente un convertitore
ACH580-31/34 senza una licenza di frenatura attiva e il motore sta gia girando in una
direzione, ma l'utente richiede un riferimento di velocita nella direzione opposta.
L'utente non puo eseguire un inversione di marcia rapida, poiché I'LSU non consente
la rigenerazione, il che comportera I'aumento della tensione in c.c. fino al
raggiungimento del limite di sovratensione INU.

V. rpm, %

A

-
0a
[n]

a

A = riferimento

B = velocita motore

C = livello sovratensione

D = tensione in c.c.

E = coppia

F = alimentazione LSU

G = comando avviamento

H = bit 15 di 06.39 Internal state machine LSU CW
| = sovratensione

t = tempo

Non appena I'INU attiva il controllo di sovratensione, riduce la coppia per mantenere
la tensione in c.c. al livello di sovratensione fino a quando la velocita del motore non
raggiunge la regione di velocita zero. Un'inerzia elevata puo estendere in modo

significativo il tempo necessario per il raggiungimento della velocita di riferimento
richiesta.
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La situazione ¢ diversa se il convertitore ACH580-31/34 & stato ordinato con una
licenza di frenatura attiva. In questo caso, sara possibile la rigenerazione della
potenza verso la rete, che puo arrivare fino a -50% della potenza nominale dell'ISU.
Cio puo essere definito con il parametro 94.43 Active braking power limit
nell'intervallo -50...0%.

Con il parametro 94.44 Active braking disable impostato su OFF (il valore di default),
la frenatura attiva si attivera a ogni avviamento del convertitore, quando I'INU iniziera
la modulazione. La frenatura attiva si disattivera quando la potenza rigenerativa non
sara piu necessaria.

L'utente puo disabilitare la frenatura attiva con il parametro 94.44 Active braking
disable, ad esempio con un ingresso digitale. Cio disattivera immediatamente la
frenatura attiva ed evitera ulteriori attivazioni.

Lo schema seguente mostra il convertitore avviato con la frenatura attiva attivata
nella stessa situazione illustrata nello schema precedente. Il convertitore frenera
molto piu rapidamente, senza raggiungere il livello di sovratensione se la potenza

rigenerativa non supera il limite di potenza della frenatura attiva.
V. rpm. %
A

g

A = riferimento

B = velocita motore

C = livello sovratensione

D = tensione in c.c.

E = coppia

F = alimentazione LSU

G = limite di potenza della frenatura attiva
H = comando di avviamento

| = bit 15 di 06.39 Internal state machine LSU CW
J = sovratensione

t = tempo
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Frenatura attiva in modalita forzata critica

La rigenerazione della potenza verso la rete non & possibile se il convertitore non
dispone di una licenza per la frenatura attiva. Lo schema qui sotto illustra il
funzionamento di un convertitore ACH580-31/34 senza una licenza di frenatura
attiva, attivato in modalita forzata critica (con il parametro 70.02 Abilita cmd forzati
impostato su On, critica e il parametro 70.03 Sorgente attivazione cmd forzati
impostato su TRUE), quando l'utente richiede l'inversione nella direzione opposta
con il parametro 70.05 Direzione forzata.

/, rpm, %

A

R
NG A
H S - B

___________________ ~ U, —------ C

_ \\\ 1 — D
' haN
H Y E

o=

S

E—

o= 0O-=

- J L

A =70.07 Velocita forzata

B = velocita motore

C = livello sovratensione

D = tensione in c.c.

E = coppia

F = alimentazione LSU

G = 70.02 Abilita cmd forzati = ON, critico
H = 70.03 Sorgente attivazione cmd forzati
| = 70.05 Direzione forzata

J = bit 15 di 06.39 Internal state machine LSU CW
K = sovratensione

t = tempo

o=

La situazione cambia se una licenza di frenatura attiva & disponibile per un
convertitore ACH580-31/34. In questo caso, quando l'utente attiva la modalita forzata
critica nel convertitore (con il parametro 70.02 impostato su On, critica e il parametro
70.03 impostato su TRUE e il parametro 94.44 Active braking disable impostato su
OFF (il valore di default)), viene attivata la frenatura attiva, che consente la potenza
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rigenerativa fino al parametro 94.43 Active braking power limit. La frenatura attiva
restera attiva fino a quando il convertitore non abbandonera la modalita forzata critica

o fino alla richiesta di disabilitazione tramite il parametro 94.44 Active braking disable.
W, rpm, %

r

A
— B
"""" C
— D
E
F
------- G
] t
DH
11
0
Q 1]
]
1 K
0
E)L

A = 70.07 Velocita forzata

B = velocita motore

C = livello sovratensione

D = tensione in c.c.

E = coppia

F = alimentazione LSU

G = limite di potenza della frenatura attiva
H = 70.02 Abilita cmd forzati = ON, critico
| = 70.03 Sorgente attivazione cmd forzati
J = 70.05 Direzione forzata

K = bit 15 di 06.39 Internal state machine LSU CW
L = sovratensione

t =tempo

Impostazioni

* 06.39 Internal state machine LSU CW 06.39 CW LSU macchina stato interno

* 94.43 Active braking power limit 94.43 Limite potenza frenatura attiva e 94.44
Active braking disable 94.44 Disabilitazione frenatura attiva.
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Interblocchi

Panoramica

Gli interblocchi consentono di evitare il funzionamento del convertitore quando non
viene soddisfatto un ingresso. La funzione di interblocco del convertitore viene
spesso utilizzata per cablare le funzioni di sicurezza al convertitore. ABB non
consiglia di cablare interblocchi in serie tra loro, a meno che non siano piu di quattro.
Il cablaggio separato degli interblocchi consente una piu rapida risoluzione dei
problemi del sistema, in quanto il convertitore fornisce una rapida identificazione sul
singolo interblocco che non viene piu soddisfatto. Il monitoraggio dello stato di
ciascun interblocco & disponibile tramite la comunicazione bus di campo.

Gli interblocchi sono generalmente cablati agli ingressi digitali del convertitore (DI) da
DI1 a DI6. E anche possibile utilizzare alcune comunicazioni bus di campo per
controllare gli interblocchi, anche se generalmente non & consigliato per la maggior
parte delle applicazioni.

Configurazione

Gli interblocchi possono essere configurati sia tramite il menu Impostazioni
principali che tramite il gruppo di parametri 20 Marcia/arresto/direzione nel menu
Parametri. ABB consiglia la configurazione tramite il menu Impostazioni principali
(Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >
Interblocchi/permessi).

Gli interblocchi sono configurabili per la funzionalitda normalmente aperta o
normalmente chiusa.

* Ad esempio, in Impostazioni principali, la selezione di un interblocco per D14
alto indica che l'ingresso digitale 4 deve essere chiuso, o la logica 1, per
consentire il funzionamento del convertitore. Un'impostazione di DI4 basso indica
che l'ingresso digitale deve essere aperto, o logica 0, per consentire il
funzionamento del convertitore. Se l'interblocco non & in uno stato di logica che
permettera al convertitore di funzionare, non & soddisfatto. Se l'interblocco & in
uno stato di logica che permettera al convertitore di funzionare, € soddisfatto.

Un interblocco non soddisfatto viene indicato sul pannello di controllo del convertitore
da un LED verde lampeggiante e da un allarme lampeggiante sul display. E possibile
impostare il convertitore in modo che indichi un interblocco non soddisfatto in uno dei
due metodi (Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >
Interblocchi/permessi > Condizione allarme interblocco). Questa impostazione si
applica a tutti gli interblocchi.

* Indicare un allarme ogni volta che un interblocco non & soddisfatto,
indipendentemente da un comando di marcia.

* Indicare un allarme ogni volta che un interblocco non € soddisfatto ed & presente
un comando di marcia.
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E possibile configurare il convertitore per l'arresto per inerzia o lungo una rampa,
quando l'interblocco passa a uno stato non soddisfacente (Menu > Impostazioni
principali > Marcia, arresto, riferimento > Interblocchi/permessi > Modo arresto
interblocchi).

Collegamenti

Gli interblocchi funzionano nelle modalita di controllo Manuale e Auto. ABB consiglia
di collegare gli interblocchi del sistema direttamente al convertitore e non a un
regolatore del sistema di building automation (BAS) esterno.

Se gli interblocchi non vengono collegati direttamente al convertitore, si puo attivare
accidentalmente il funzionamento in modalita Manuale quando un interblocco non &
soddisfatto.

Funzionalita

Il convertitore consente di associare in modo indipendente un testo descrittivo
predefinito e un testo etichetta (testo libero) a ciascuno dei quattro diversi
interblocchi. Sul display del pannello di controllo verra visualizzato quel testo
specifico quando l'interblocco non & soddisfatto.

E possibile configurare (selezionare) il testo descrittivo predefinito in Menu >
Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento > Interblocchi/permessi >
Descriptive text.

E possibile configurare (modificare) il testo dell'etichetta in Menu > Impostazioni princi-
pali > Marcia, arresto, riferimento > Interblocchi/permessi > Testo etichetta.

Impostazioni e diagnostica

* Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >
Interblocchi/permessi

» Parametro 20.41 Interblocco marcia 1 (pag. 473)

« Allarmi AFEE Interblocco marcia 1, AFEF Interblocco marcia 2, AFFO Interblocco
marcia 3, AFF1 Interblocco marcia 4 e AFF3 Start interlock forced warning.

Esempi di applicazione di interblocchi

Di seguito vengono forniti esempi di applicazione di interblocchi che possono essere
collegati al convertitore. Il convertitore ha un testo predefinito disponibile per tutti
questi esempi.

1. Sovrapressione. Questo interblocco viene generalmente utilizzato con unita di
trattamento aria per la protezione di condotti d'aria. L'interblocco arresta il
funzionamento quando la pressione misurata supera una soglia, per evitare danni
alle condutture. Per esempi di integrazione vedere Esempio di applicazione 2:
Ventola di alimentazione, inseguitore di velocita di base con interblocco e stato
(pag. 139) e Esempio di applicazione 3: Ventola di alimentazione, integrazione
completa di inseguitore di velocita (pag. 141).
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2. Sezionatore motore aperto. Questo interblocco viene utilizzato in una serie di
applicazioni che hanno un sezionatore tra il convertitore e il motore, per indicare
che il sezionatore é stato aperto. Questo interblocco impedisce al convertitore di
azionare un motore con il sezionatore aperto. Notare che senza questo
interblocco collegato al convertitore in certe condizioni di funzionamento il motore
tentera di assorbire una quantita elevata di corrente di spunto una volta chiuso il
sezionatore. L'elevata quantita di corrente pud provocare un guasto del
convertitore dovuto ad autoprotezione.

3. Distacco per vibrazioni. Questo interblocco viene generalmente utilizzato con
torri di raffreddamento per la protezione dalle vibrazioni. L'interblocco arresta il
funzionamento quando la vibrazione misurata supera una soglia, per evitare
danni alla torre.

Un interruttore vibrazioni collegato al setup di ingresso digitale del convertitore
come interblocco deve essere un interruttore vibrazione di tipo bloccante. Un
interruttore vibrazioni di tipo bloccante richiede il reset manuale per consentire al
convertitore di mettere di nuovo in funzione il motore. Se l'interruttore vibrazioni &
del tipo a reset automatico, l'ingresso digitale del convertitore deve essere
impostato come evento esterno per generare un guasto del convertitore. Cid puo
essere fatto in Menu > Impostazioni principali > Funzioni avanzate > Eventi
esterni.

Per esempi di integrazione vedere Esempio di applicazione 5: ventola torre di
raffreddamento, inseguitore di velocita (pag. 145) e Esempio di applicazione 6:
torre di raffreddamento, PID (pag. 147).

4. Allarme antifumo. Questo interblocco viene generalmente utilizzato con unita di
trattamento dell'aria per arrestare la propagazione di fumo attraverso i condotti
dell'aria. Questo interblocco interrompe il funzionamento quando il fumo misurato
supera una soglia per limitare la diffusione del fumo nel sistema. Per un esempio
di integrazione, vedere Esempio di applicazione 3: Ventola di alimentazione,
integrazione completa di inseguitore di velocita (pag. 141).

5. Congelamento. Questo interblocco viene generalmente utilizzato con unita di
trattamento dell'aria per la protezione di serpentine. Questo interblocco
interrompe il funzionamento quando la temperatura misurata scende al di sotto di
una soglia per evitare il congelamento e il conseguente danno della serpentina.
Per un esempio di integrazione, vedere Esempio di applicazione 4: Ventola di
alimentazione, controllo PID (pag. 143).

6. Accensione Questo interblocco viene generalmente utilizzato con unita di
trattamento dell'aria Questo interblocco interrompe il funzionamento quando la
temperatura misura supera un soglia, indicando la possibilita di un incendio
nell'edificio.

7. Bassa aspirazione o bassa pressione. Questo interblocco viene generalmente
utilizzato con pompe per la loro protezione. L'interblocco interrompe il funziona-
mento quando la pressione misurata sul lato aspirazione della pompa €& al di sotto
di una soglia, per evitare danni alla pompa dovuto al funzionamento a secco.
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10.

1.

12.

Porta di accesso. Questo interblocco viene utilizzato con una serie di
applicazioni che presentano una porta di accesso. L'interblocco arresta il
funzionamento quando la porta di accesso viene aperta. Notare che un
interblocco non € un'alternativa accettabile all'osservanza di procedure di
sicurezza adeguate.

Ausiliari aperti. Questo testo di interblocco € un termine generico utilizzato in
una serie di applicazioni caratterizzate da contatti ausiliari che devono
interrompere il funzionamento del convertitore. L'interblocco arresta il
funzionamento quando il contatto ausiliario € stato aperto.

Scarico pressione. Questo interblocco viene utilizzato in una serie di
applicazioni caratterizzate da un metodo di scarico della pressione, ad esempio
una valvola di scarico della pressione, che ha anche un interblocco collegato a
questo metodo di scarico. Questo interblocco arresta il funzionamento quando la
pressione supera una soglia e la pressione viene scaricata meccanicamente.

Interblocco marcia 1, Interblocco marcia 2, Interblocco marcia 3 e
Interblocco marcia 4. Questo testo di interblocco € un termine generico utilizzato
in una serie di applicazioni caratterizzate da interblocchi. L'interblocco arresta il
funzionamento quando ¢ stato aperto o chiuso a seconda dell'impostazione. ABB
consiglia di utilizzare il testo descrittivo predefinito e/o il testo etichetta
personalizzato quando possibile, in quanto cid semplifichera qualsiasi futura
esigenza di risoluzione di problemi legati agli interblocchi.

Testo Etichetta. Fornisce fino a 35 caratteri di testo libero/personalizzato che
descrive l'interblocco. Questo testo verra visualizzato sul pannello di controllo del
convertitore quando l'interblocco non viene piu soddisfatto. Il testo pud essere
utilizzato per descrivere meglio lo stesso interblocco o la sua posizione fisica. Il
testo pud anche essere utilizzato per l'inserimento di un numero di telefono per
I'assistenza in loco dell'attrezzatura. Notare che I'opzione di testo Etichetta &
separata dal testo predefinito, pertanto le due possono essere utilizzate
congiuntamente. Ad esempio il testo predefinito puo essere selezionato per
Sovrapressione, mentre il testo Etichetta puo riportare "Interruttore di reset
ubicato nel pannello di controllo”.
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Permessi di marcia

Panoramica

La funzione di permesso marcia fornisce un modo per evitare che il convertitore
eroghi energia a un motore quando un ingresso non € soddisfatto. Questa funzione
viene utilizzata per supportare applicazioni che richiedono che il convertitore attivi
innanzitutto un evento esterno prima di iniziare ad avviare la rampa del motore. |
permesso di marcia viene spesso utilizzato insieme a un finecorsa collegato al
convertitore. Questo finecorsa puo fare parte di uno smorzatore o di uno schema di
controllo valvole. Il monitoraggio dello stato del permesso marcia & disponibile
tramite la comunicazione bus di campo.

Il permesso marcia € diverso dall'interblocco marcia:

* Un permesso marcia consente al convertitore di entrare in uno stato di
funzionamento ma non fornisce energia al motore.

» Uningresso di permesso marcia non soddisfatto indichera solo un allarme sul
display del pannello di controllo se viene fornito anche un comando di
avviamento. Non verra fornito alcun allarme in caso di assenza del comando di
avviamento. L'interblocco marcia & configurabile in modo da riconoscere o
ignorare lo stato del comando di marcia al momento di determinare se deve
essere indicato un allarme.

Il permesso marcia & generalmente collegato a uno degli ingressi digitali del
convertitore (DI), da DI1 a DI6. DI2 & quello utilizzato piti comunemente. E anche
possibile utilizzare alcune comunicazioni bus di campo per controllare il permesso
marcia, anche se generalmente non & consigliato per la maggior parte delle
applicazioni.

Configurazione

| permessi marcia possono essere configurati sia tramite il menu Impostazioni
principali che tramite il gruppo di parametri 20 Marcia/arresto/direzione nel menu
Parametri. ABB consiglia la configurazione tramite il menu Impostazioni principali
(Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >
Interblocchi/permessi). || permesso di marcia & configurabile per la funzionalita
normalmente aperta o normalmente chiusa.

Collegamenti

Il permesso marcia funziona sia nella modalita di controllo Manuale che Auto. ABB
consiglia di collegare il permesso di marcia del sistema direttamente al convertitore e
non a un regolatore del sistema di building automation (BAS) esterno.

Se i permessi marcia non vengono collegati direttamente al convertitore, si puo
attivare accidentalmente il funzionamento in modalita Manuale quando un permesso
non e soddisfatto.
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Funzionalita

Il convertitore consente di associare un testo descrittivo predefinito e un testo
etichetta (testo libero) al permesso marcia. Sul display del pannello di controllo verra
visualizzato quel testo specifico quando il permesso non & soddisfatto.

E possibile configurare (selezionare) il testo descrittivo predefinito in Menu >
Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >
Interblocchi/permessi > Descriptive text.

E possibile configurare (modificare) il testo dell'etichetta in Menu > Impostazioni
principali > Marcia, arresto, riferimento > Interblocchi/permessi > Testo
etichetta.

Le funzioni di permesso marcia includono quanto segue:

Con nessun comando di marcia emesso e il permesso marcia non soddisfatto
non vengono visualizzati allarmi.

Con un comando di avviamento emesso e un permesso marcia non soddisfatto, il
convertitore visualizzera un allarme di permesso marcia assente, il LED di stato
lampeggera in verde e la freccia direzionale del pannello di controllo verra
visualizzata a trattini e rotante. Il convertitore resta in modalita di funzionamento,
ma non invia energia al motore fino a che il permesso marcia non viene
soddisfatto.

Durante il funzionamento normale del motore, se il permesso marcia cambia
stato,il convertitore giungera a un arresto per inerzia e visualizzera un allarme che
segnala che il permesso marcia impedisce al convertitore di trasmettere energia
al motore.

Le impostazioni relé non interessate dall'ingresso del permesso marcia non
soddisfatto includono: Pronto marcia, Abilitato, Avviato, In marcia e Controllo
serranda. Le impostazioni dei relé interessate dal permesso marcia includono:
Allarme e Guasto/Allarme.

Impostazioni e diagnostica

Menu > Impostazioni principali > Marcia, arresto, riferimento >
Interblocchi/permessi

Parametro 20.40 Permesso marcia (pag. 472)
Allarmi AFED Permesso marcia e AFF2 Run permissive forced warning.
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Esempio di applicazione 1: finecorsa smorzatore

La funzione di permesso marcia viene utilizzata nel controllo dello smorzatore per
monitorarne lo stato tramite il finecorsa dello smorzatore. Sequenza di
funzionamento:

1.
2.

Il convertitore riceve il comando di avviamento tramite sorgente Manuale o Auto.

Il convertitore verifica che siano soddisfatte le funzioni di sicurezza e che il
finecorsa non sia ancora stato soddisfatto.

Il convertitore attiva un rele di uscita che era stato programmato sul controllo
smorzatore. Questo relé consente di alimentare I'attuatore.

Una volta che il finecorsa dello smorzatore si chiude, il permesso marcia &
soddisfatto e il convertitore trasferisce energia al motore.

Vedere la figura a pag. 422 e Esempio di applicazione 3: Ventola di alimentazione,
integrazione completa di inseguitore di velocita (pag. 141).

La funzione di permesso marcia viene utilizzata nel controllo valvole per impedire il
funzionamento della pompa fino a che la valvola non & aperta. Sequenza di

Esempio di applicazione 2: apertura valvola

funzionamento:

1.
2.

Il convertitore riceve il comando di avviamento tramite sorgente Manuale o Auto.

Il convertitore verifica che siano soddisfate le funzioni di sicurezza e che la
posizione della valvola non sia ancora stata soddisfatta.

Il convertitore attiva un'uscita valvole programmata per I'apertura valvole (poteva
anche essere programmata per Avviato o In marcia). Questo relé consente di
alimentare I'attuatore.

Una volta che la valvola & aperta, il permesso marcia & soddisfatto e il
convertitore trasferisce energia al motore.
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Controllo del motore

Controllo di frequenza

Il motore segue un riferimento di frequenza impartito al convertitore. Il controllo di
frequenza & disponibile sia nel controllo locale che esterno ed & supportato
unicamente con il controllo scalare del motore.

Il controllo di frequenza utilizza la sequenza dei riferimenti di frequenza. | riferimenti
di frequenza si selezionano con i parametri del gruppo 28 Sequenza rif frequenza a
pag. 505.

Controllo scalare del motore

Il controllo scalare € il metodo di controllo di default del motore. Nella modalita di
controllo scalare, il convertitore & controllato con un riferimento di frequenza. ||
controllo scalare, tuttavia, non raggiunge gli elevati livelli di performance del metodo
vettoriale.

Si raccomanda di attivare la modalita di controllo scalare nelle seguenti situazioni:

» Se i valori nominali esatti del motore non sono disponibili o se il convertitore deve
azionare un motore diverso dopo la fase di messa in servizio

+ Se é necessario un tempo di messa in servizio breve o non € richiesta alcuna
ID run

» Con sistemi multimotore: 1) se il carico non & diviso equamente tra i motori, 2) se
i motori sono di taglie diverse, o 3) se i motori dovranno essere sostituiti dopo la
routine di identificazione (ID run)

» Se la corrente nominale del motore € inferiore a 1/6 della corrente nominale di
uscita del convertitore di frequenza

» Se il convertitore viene utilizzato senza collegare un motore (ad esempio nei
collaudi)

» Se il convertitore & dotato di filtro sinusoidale.
Nella modalita di controllo scalare, alcune funzioni standard non sono disponibili.

Vedere anche la sezione Modalita operative del convertitore (pag. 109).

Compensazione IR per il controllo scalare del motore

La compensazione R (definita anche "incremento di tensione") € disponibile solo
quando la modalita di controllo del motore € scalare. Quando la compensazione IR &
attiva, il convertitore di frequenza alle basse velocita impartisce un ulteriore
incremento di tensione al motore. La funzione di compensazione IR & utile per le
applicazioni che richiedono un'elevata coppia di spunto, come le pompe a
dislocamento positivo.
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Nel controllo vettoriale la compensazione IR non & possibile né necessaria, poiché
viene applicata automaticamente.

Tensione motore (V)

A

Compensazione IR

/

<— Senza compensazione

> f(Hz)

Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Motore > Compensazione IR

» Parametri 97.13 Compensazione IR (pag. 692), 97.94 Freq max comp IR
(pag. 693) e 99.04 Modo controllo motore (pag. 696)

» Gruppo di parametri 28 Sequenza rif frequenza (pag. 505).

Controllo di velocita

Il motore segue un riferimento di velocita impartito al convertitore di frequenza.
Questa modalita pud essere utilizzata con la velocita stimata utilizzata come
retroazione.

La modalita di controllo di velocita & disponibile sia nel controllo locale che esterno ed
€ supportata unicamente con il controllo vettoriale del motore.

Il controllo di velocita utilizza la sequenza dei riferimenti di velocita. | riferimenti di
velocita si selezionano con i parametri del gruppo 22 Selezione rif velocita a
pag. 486.

Controllo vettoriale del motore

La modalita di controllo vettoriale del motore € adatta alle applicazioni che richiedono
un elevato grado di precisione nel controllo. Offre un migliore controllo sull'intero
range di velocita, in particolare nelle applicazioni dove € richiesta bassa velocita con
coppia elevata. Richiede I'esecuzione di una routine di identificazione (ID run)
all'avviamento. Il controllo vettoriale non pud essere utilizzato in tutte le applicazioni,
ad esempio, quando si utilizzano filtri sinusoidali o quando a un convertitore di
frequenza sono collegati piu motori.

La commutazione dei semiconduttori di uscita viene controllata per ottenere il flusso
statorico e la coppia motrice richiesti. Il valore di riferimento per il regolatore di coppia
proviene dal regolatore di velocita.
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Il flusso statorico si calcola integrando la tensione del motore nello spazio vettoriale. Il
flusso del rotore puo essere calcolato dal flusso statorico e dal modello del motore.
La coppia motrice viene prodotta controllando la corrente a 90° dal flusso del rotore.
Utilizzando il modello di motore identificato € possibile ottimizzare la stima del flusso
del rotore. Per il controllo del motore non & necessario conoscere la velocita effettiva
dell'albero motore.

Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Motore > Modalita di controllo

» Parametri 99.04 Modo controllo motore (pag. 696) e 99.13 Richiesta ID-run
(pag. 698)

Autofasatura

L’autofasatura & una routine di misurazione automatica che serve a determinare la
posizione angolare del flusso magnetico di un motore sincrono a magneti
permanenti. Il controllo del motore richiede la posizione assoluta del flusso del rotore
per controllare con precisione la coppia del motore.

N
A

Rotore 9

Angolo rotore

La routine di autofasatura viene eseguita con i motori sincroni a magneti permanenti
per determinare I'angolo del rotore a ogni avviamento:

Nota: il motore ruota sempre all'avviamento perché I'albero ruota verso il flusso residuo.

Sono disponibili due modalita di autofasatura, vedere il parametro 271.13 Modo
autofasatura (pag. 481).

Se la routine di autofasatura fallisce, il convertitore scatta per il guasto di autofasatura
(3385 Autofasatura, pag. 259).

Impostazioni e diagnostica
» Parametri: 21.13 Modo autofasatura (pag. 481), 99.13 Richiesta ID-run (pag. 698)
* Guasto 3385 Autofasatura a pag. 259.
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Tipi di motore

Il convertitore di frequenza supporta motori a induzione in c.a. asincroni, motori a
magneti permanenti (PM) e motori a riluttanza sincroni (SynRM).

Identificazione del motore

L'esecuzione del controllo vettoriale si basa su un modello di motore accurato,
determinato in fase di avviamento del motore.

La prima volta che viene impartito un comando di marcia viene automaticamente
eseguita una magnetizzazione di identificazione del motore. Durante questo primo
avviamento, il motore viene magnetizzato a velocita zero per diversi secondi e viene
misurata la resistenza del motore e del cavo motore allo scopo di consentire la
creazione di un modello del motore. Questo metodo di identificazione € adatto per la
maggior parte delle applicazioni.

Per particolari applicazioni pud essere eseguita una routine di identificazione (ID run)
a parte.
Impostazioni

* Menu > Impostazioni principali > Motore > Modalita di controllo > Controllo
vettoriale

» Parametro 99.13 Richiesta ID-run (pag. 698).

Rapporto U/f

La funzione UI/f & disponibile solo nella modalita di controllo scalare del motore, che
utilizza il controllo di frequenza.

La funzione ha due modalita: lineare e quadratica.

Nella modalita lineare, il rapporto tensione/frequenza & costante al di sotto del punto
di indebolimento di campo. Questa modalita viene utilizzata nelle applicazioni a
coppia costante, dove pud essere necessario produrre una coppia prossima o uguale
alla coppia nominale del motore nell'intero range di frequenze

Nella modalita quadratica (di default), il rapporto tensione/frequenza aumenta in
modo proporzionale al quadrato della frequenza al di sotto del punto di indebolimento
di campo. Si utilizza tipicamente nella applicazioni con pompe centrifughe e ventole.
In queste applicazioni, la coppia richiesta segue il rapporto quadratico con la
frequenza. Quindi, se la tensione varia in base al rapporto quadratico, il motore
aumenta l'efficienza e riduce la rumorosita in queste applicazioni. La modalita
quadratica consente quindi di risparmiare energia.

La funzione U/f non si pu0 utilizzare con l'ottimizzazione energetica; se il parametro
45.11 Ottimizzazione energia & impostato su Abilita, il parametro 97.20 Rapporto U/F
viene ignorato.
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Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Motore > Rapporto U/f
» Parametro 97.20 Rapporto U/F (pag. 693).

Frenatura flusso

Il convertitore pué aumentare la decelerazione alzando il livello di magnetizzazione
del motore. Aumentando il flusso del motore, I'energia generata dal motore durante la
frenatura & convertita in energia termica motore.

Velocita Toar
motore ' (%)
A NA Ty, = coppia di frenatura

Senza frenatura Ty = 100 Nm

flusso 60,

s 40

20
1 Senza frenatura flusso
L o t(S) T T T T > f(HZ)

Frenatura flusso

el

Frenatura flusso

Il convertitore controlla continuamente lo stato del motore, anche durante la frenatura
flusso. Pertanto la frenatura flusso pud essere utilizzata per arrestare il motore e per
modificarne la velocita. Gli altri vantaggi della frenatura flusso sono:

» La frenatura inizia immediatamente dopo che & stato impartito un comando di
arresto. La funzione non deve attendere una riduzione del flusso prima di poter
attivare la frenatura.

+ Il raffreddamento del motore a induzione é efficiente. La corrente dello statore del
motore aumenta durante la frenatura flusso, mentre non aumenta la corrente del
rotore. Lo statore si raffredda in modo molto piu efficiente del rotore.

» La frenatura flusso puo essere utilizzata con motori a induzione e motori sincroni
a magneti permanenti.

Sono disponibili due modalita di frenatura:

+ La frenatura moderata assicura una decelerazione piu rapida rispetto a una
situazione in cui la frenatura flusso sia disabilitata. Il livello di flusso del motore
viene limitato per impedire un eccessivo surriscaldamento del motore.

» La frenatura completa sfrutta quasi tutta la corrente disponibile per trasformare
I'energia della frenatura meccanica in energia termica del motore. Il tempo di
frenatura & piu breve rispetto alla frenatura moderata. Nell'uso ciclico, il motore si
surriscalda notevolmente.

AVVERTENZA: il motore deve essere ai valori nominali per assorbire I'energia
termica generata dalla frenatura flusso.
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Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Motore > Frenatura flusso
» Parametro 97.05 Frenatura flusso (pag. 690).

Metodi di avviamento — Magnetizzazione in c.c.

Il convertitore ha diverse funzioni di magnetizzazione per le varie fasi di
avviamento/rotazione/arresto del motore: preriscaldamento (riscaldamento del
motore), premagnetizzazione, mantenimento in c.c. e post-magnetizzazione.

Preriscaldamento (riscaldamento del motore)

La funzione di preriscaldamento mantiene caldo il motore ed evita la formazione di
condensa al suo interno alimentando corrente in c.c. nel motore dopo l'arresto del
convertitore. Il riscaldamento pud essere attivato solo a convertitore fermo; se si
avvia il convertitore, si interrompe il riscaldamento.

Quando ¢ attivo il preriscaldamento e viene impartito il comando di arresto, il
preriscaldamento inizia immediatamente se il convertitore sta funzionando al di sotto
del limite di velocita zero (vedere il bit 0 del parametro 06.79 Word stato controllo
velocita). Se il convertitore funziona al di sopra del limite di velocita zero, il
preriscaldamento viene ritardato del tempo definito dal parametro 217.75 Ritardo
tempo pre-riscaldamento per evitare una corrente eccessiva.

E possibile impostare questa funzione come "sempre attiva" quando il convertitore &
fermo, oppure attivabile tramite ingresso digitale, bus di campo, timer o un'altra
funzione di supervisione. Ad esempio, con l'aiuto di una funzione di supervisione dei
segnali, il riscaldamento pud essere attivato da un segnale di misurazione termica
proveniente dal motore.

La corrente di preriscaldamento alimentata al motore si pu6 impostare tra lo 0% e il
30% della corrente nominale del motore.

Note:

* Nelle applicazioni dove il motore resta a lungo in rotazione dopo l'arresto della
modulazione, si raccomanda di utilizzare I'arresto con rampa con il
preriscaldamento per evitare una sollecitazione eccessiva del rotore quando
viene attivato il preriscaldamento.

« Per attivare la funzione di riscaldamento, & necessario che il circuito STO sia
chiuso o non innescato.

» Per utilizzare la funzione di preriscaldamento, il convertitore non deve essere in
guasto.

« La funzione di riscaldamento viene consentita anche in caso di assenza del
segnale di permesso marcia.

« La funzione di riscaldamento viene consentita anche in caso di assenza di uno o
pit segnali di interblocco marcia.

» |l preriscaldamento utilizza il mantenimento in c.c. per produrre corrente.
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Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Motor > Corrente preriscald

» Parametri 21.14 Sorgente ingresso preriscaldamento, 21.15 Ritardo tempo pre-
riscaldamento e 21.16 Corrente di preriscaldamento (pag. 481).

Premagnetizzazione

Con il termine "premagnetizzazione" si indica la magnetizzazione in c.c. del motore
prima dell'avviamento. In base alla modalita di avviamento selezionata (27.01
Modalita marcia o 21.19 Modo avviamento scalare), si puo applicare la
premagnetizzazione per garantire la massima coppia di spunto, fino al 200% della
coppia nominale del motore. Regolando il tempo di premagnetizzazione (21.02
Tempo magnetizzazione), & possibile sincronizzare I'avviamento del motore e, ad
esempio, il rilascio di un freno meccanico.

Impostazioni

» Parametri 21.01 Modalita marcia, 21.19 Modo avviamento scalare, 21.02 Tempo
magnetizzazione.

Mantenimento in c.c.

Questa funzione permette di bloccare il rotore a velocita (quasi) zero durante il
normale funzionamento. Il mantenimento in c.c. si attiva con il parametro 271.08
Controllo corrente CC. Quando sia il riferimento che la velocita del motore scendono
al di sotto di un determinato livello (parametro 27.09 Vel mantenim CC), il
convertitore di frequenza arresta la generazione di corrente sinusoidale e avvia
I'iniezione di c.c. nel motore. La corrente si imposta con il parametro 21.10 Rif
corrente CC. Quando il riferimento supera il parametro 21.09 Vel mantenim CC,
prosegue il normale funzionamento del convertitore.

Velocita motore Manten. c.c.

Riferimento

21.09 Vel mantenim CC

Impostazioni
« Parametri 21.08 Controllo corrente CC e 21.09 Vel mantenim CC.
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Frenaturain c.c.

Questa funzione abilita la frenatura con iniezione in c.c. quando € trascorso un tempo
predefinito (21.11 Tempo post-magnetizz) dopo il termine della modulazione. La
frenatura con iniezione in c.c. serve ad arrestare rapidamente il motore senza
utilizzare un freno meccanico. La frenatura in c.c. si attiva con il parametro 27.08
Controllo corrente CC. La corrente di frenatura in c.c. si imposta con il parametro
21.10 Rif corrente CC.

Post-magnetizzazione

Questa funzione prolunga la magnetizzazione del motore per un determinato
intervallo di tempo (parametro 21.11 Tempo post-magnetizz) dopo l'arresto. Serve a
impedire il movimento delle macchine in condizioni di carico, ad esempio prima che
venga applicato un freno meccanico. La post-magnetizzazione si attiva con il
parametro 21.08 Controllo corrente CC. La corrente di magnetizzazione si imposta
con il parametro 21.10 Rif corrente CC.

Nota: la post-magnetizzazione & disponibile solo se & stata selezionata la modalita di
arresto con rampa (vedere il parametro 21.03 Modo arresto).

Impostazioni

» Parametri 21.03 Modo arresto (pag. 477), 21.08 Controllo corrente CC e 21.11
Tempo post-magnetizz.

Frequenza di commutazione

Il convertitore ha due frequenze di commutazione: la frequenza di commutazione di
riferimento e la frequenza di commutazione minima. Il convertitore cerca di mante-
nere la frequenza di commutazione piu elevata possibile (= frequenza di commuta-
zione di riferimento), se consentito dalle condizioni termiche; si ha quindi una
regolazione dinamica tra la frequenza di commutazione di riferimento e la frequenza
di commutazione minima, in base alla temperatura del convertitore. Quando il con-
vertitore raggiunge la frequenza di commutazione minima (= il valore piu basso con-
sentito), inizia a limitare la corrente di uscita mentre prosegue il riscaldamento.

Per il declassamento, vedere il capitolo Dati tecnici, sezione Declassamento per
frequenza di commutazione, nel Manuale hardware del convertitore.

Esempio 1: se & necessario fissare la frequenza di commutazione a un determinato
valore, ad esempio con filtri esterni, come filtri EMC C1 o sinusoidali (vedere il Manuale
hardware del convertitore), impostare i due valori di frequenza minima e di riferimento su
questo valore; il convertitore manterra questa frequenza di commutazione.

Esempio 2: se la frequenza di commutazione di riferimento € impostata su 8 kHz e la
frequenza di commutazione minima € impostata sul valore minimo disponibile, il
convertitore mantiene il valore piu elevato possibile tra i due, per ridurre la rumorosita
del motore. Il convertitore ridurra la frequenza di commutazione solo quando
comincera a surriscaldarsi. Questo ¢ utile ad esempio nelle applicazioni che




200 Funzionalita del programma

richiedono una bassa rumorosita del motore, ma tollerano anche rumorosita piu
elevate se occorre la massima corrente di uscita.

Impostazioni

Menu > Impostazioni principali > Motore > Freq commutazione

Parametri 97.01 Rif frequenza commutazione e 97.02 Freq commutazione min
(pag. 672).

Protezione termica del motore

Il programma di controllo ha due funzioni separate per il monitoraggio della
temperatura del motore. Per ogni funzione si possono impostare in maniera
indipendente le sorgenti dei dati di temperatura e i limiti di allarme/scatto.

La temperatura del motore viene monitorata utilizzando

il modello di protezione termica del motore (temperatura stimata, ricavata
all'interno del convertitore), o

appositi sensori installati negli avvolgimenti. In questo modo si ha un modello del
motore piu accurato.

Modello di protezione termica del motore

Il convertitore di frequenza calcola la temperatura del motore sulla base dei seguenti
presupposti:

1.

Quando viene applicata per la prima volta I'alimentazione al convertitore, si
presume che il motore si trovi a temperatura ambiente (definita dal parametro
35.50 Temp ambiente motore). Dopodiché, alle successive accensioni del
convertitore, si presume che il motore si trovi alla temperatura stimata.

La temperatura del motore viene calcolata utilizzando il tempo termico e la curva
di carico del motore regolabili dall'utente. La curva di carico va regolata qualora la
temperatura ambiente superi i 30 °C.

Nota: il modello termico del motore si puo utilizzare quando al convertitore &
collegato un solo motore.

Isolamento

AVVERTENZA! La norma IEC 60664 richiede l'installazione di un isolamento
doppio o rinforzato tra le parti sotto tensione e la superficie delle parti

accessibili dei dispositivi elettrici non conduttivi o conduttivi ma non collegati alla
protezione di terra.

Per soddisfare questo requisito, collegare un termistore ai morsetti di controllo del
convertitore di frequenza, utilizzando una delle seguenti alternative:

Separare il termistore dalle parti sotto tensione del motore con un isolamento
doppio rinforzato.
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« Proteggere tutti i circuiti collegati agli ingressi digitali e analogici del convertitore.
Proteggere dal contatto e isolare da altri circuiti in bassa tensione con un
isolamento base (idoneo per lo stesso livello di tensione del circuito principale
del convertitore).

« Utilizzare un relé a termistori esterno. L'isolamento del relé deve essere idoneo
per lo stesso livello di tensione del circuito principale del convertitore.

Quando viene utilizzato un modulo CMOD-02 o CPTC-02, questo provvede a
garantire un isolamento sufficiente.

Monitoraggio della temperatura con sensori PTC

| sensori PTC sono collegati tramite un modulo multifunzione CMOD-02 (vedere il
capitolo Moduli di estensione degli I/O opzionali, sezione Modulo di estensione
multifunzione CMOD-02 (interfaccia PTC isolati e alimentazione esterna 24 Vca/cc)
nel Manuale hardware del convertitore di frequenza).

1)
T%/_/_/ _— | 60 |PTCIN
— 1 61 |PTCIN
Yo cwonoz

) Uno o 3...6 termistori PTC collegati in serie.

La resistenza del sensore PTC aumenta all'aumentare della sua temperatura.
L'aumento della resistenza del sensore fa diminuire la tensione all'ingresso, finché il
suo stato non passa da 1 a 0, indicando una sovratemperatura.

E possibile collegare in serie 1...3 sensori PTC a un ingresso analogico o a un'uscita
analogica. L'uscita analogica alimenta una corrente di eccitazione costante di 1.6 mA
attraverso il sensore. La resistenza del sensore aumenta con |'aumento della
temperatura del motore, analogamente alla tensione sul sensore. La funzione di
misurazione delle temperatura calcola la resistenza del sensore e genera
un'indicazione se rileva una sovratemperatura.

Per il collegamento del sensore, vedere il Manuale hardware del convertitore di
frequenza.




202 Funzionalita del programma

La figura seguente mostra i valori di resistenza tipici di un sensore PTC espressi
come funzione della temperatura.

ohm

4000 T

1330 +

550

100 1

» T

Un sensore PTC isolato pud inoltre essere collegato direttamente all'ingresso digitale
DI6. Sul lato motore la schermatura del cavo deve essere messa a terra mediante un
condensatore. Se non fosse possibile, lasciare la schermatura scollegata.

Vedere la sezione Isolamento a pag. 200.

Scheda di controllo

— —— DI6
— 1 +24 Vce

T e )

@“ 5 9

Per il collegamento del sensore, vedere il Manuale hardware del convertitore di
frequenza.

Monitoraggio della temperatura con sensori Pt100

E possibile collegare in serie 1...3 sensori Pt100 a un ingresso analogico o a
un'uscita analogica.

L'uscita analogica alimenta una corrente di eccitazione costante di 9.1 mA attraverso
il sensore. La resistenza del sensore aumenta con I'aumento della temperatura del
motore, analogamente alla tensione sul sensore. La funzione di misurazione della
temperatura legge la tensione attraverso l'ingresso analogico e la converte in

gradi Celsius.

E possibile regolare i limiti di supervisione della temperatura del motore e selezionare
il tipo di risposta del convertitore al rilevamento di una sovratemperatura.




Funzionalita del programma 203

Vedere la sezione Isolamento a pag. 200.

Per il collegamento del sensore, vedere Al1 e Al2 come ingressi dei sensori Pt100,
Pt1000, Ni1000, KTY83 e KTY84 (X1) a pag. 205.

Monitoraggio della temperatura con sensori Pt1000

E possibile collegare in serie 1...3 sensori Pt1000 a un ingresso analogico e a
un'uscita analogica.

L'uscita analogica alimenta una corrente di eccitazione costante di 0.1 mA attraverso
il sensore. La resistenza del sensore aumenta con l'aumento della temperatura del
motore, analogamente alla tensione sul sensore. La funzione di misurazione della
temperatura legge la tensione attraverso l'ingresso analogico e la converte in

gradi Celsius.

Vedere la sezione /solamento a pag. 200.

Per il collegamento del sensore, vedere Al1 e Al2 come ingressi dei sensori Pt100,
Pt1000, Ni1000, KTY83 e KTY84 (X1) a pag. 205.

Monitoraggio della temperatura con sensori Ni1000

E possibile collegare un sensore Ni1000 a un ingresso analogico e a un'uscita
analogica sull'unita di controllo.

L'uscita analogica alimenta una corrente di eccitazione costante di 9.1 mA attraverso
il sensore. La resistenza del sensore aumenta con |'aumento della temperatura del
motore, analogamente alla tensione sul sensore. La resistenza a 100 °C & 1618 ohm
e il tasso di variazione & 6180 ppm/°C. La funzione di misurazione della temperatura
legge la tensione attraverso l'ingresso analogico e la converte in gradi Celsius.

Vedere la sezione Isolamento a pag. 200.

Per il collegamento del sensore, vedere la sezione Al1 e Al2 come ingressi dei
sensori Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 e KTY84 (X1) a pag. 205.

Monitoraggio della temperatura con sensori KTY84

E possibile collegare un sensore KTY84 a un ingresso analogico e a un'uscita
analogica sull'unita di controllo.

L'uscita analogica alimenta una corrente di eccitazione costante di 2.0 mA attraverso
il sensore. La resistenza del sensore aumenta con l'aumento della temperatura del
motore, analogamente alla tensione sul sensore. La funzione di misurazione della
temperatura legge la tensione attraverso l'ingresso analogico e la converte in gradi
Celsius.

La figura e la tabella a pag. 204 mostrano i valori di resistenza tipici di un sensore
KTY84 espressi come funzione della temperatura operativa del motore.

Vedere la sezione Isolamento a pag. 200.
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Per il collegamento del sensore, vedere la sezione Al1 e Al2 come ingressi dei
sensori Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 e KTY84 (X1) a pag. 205.

Monitoraggio della temperatura con sensori KTY83

E possibile collegare un sensore KTY83 a un ingresso analogico e a un'uscita
analogica sull'unita di controllo.

L'uscita analogica alimenta una corrente di eccitazione costante di 1.0 mA attraverso
il sensore. La resistenza del sensore aumenta con I'aumento della temperatura del
motore, analogamente alla tensione sul sensore. La funzione di misurazione della
temperatura legge la tensione attraverso l'ingresso analogico e la converte in

gradi Celsius.

La figura e la tabella seguenti mostrano i valori di resistenza tipici di un sensore
KTY83 espressi come funzione della temperatura operativa del motore.

ohm
Adattamento 3000 A
KTY84 KTY83
°C ohm ohm

9 936 1569
110 1063 1774
130 1197 1993 2000~ - - -
150 1340 2225

-100

E possibile regolare i limiti di supervisione della temperatura del motore e selezionare
il tipo di risposta del convertitore al rilevamento di una sovratemperatura.

Vedere la sezione Isolamento a pag. 200.

Per il collegamento del sensore, vedere la sezione Al1 e Al2 come ingressi dei
sensori Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 e KTY84 (X1) a pag. 205.
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Al1 e Al2 come ingressi dei sensori Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 e KTY84 (X1)

Tra un ingresso e un'uscita analogici possono essere collegati uno, due o tre sensori
Pt100; uno, due o tre sensori Pt1000; o un sensore Ni1000, KTY83 o KTY84 per la
misurazione della temperatura del motore, come illustrato di seguito. Non collegare
entrambe le estremita delle schermature dei cavi direttamente a terra. Se non &
possibile utilizzare un condensatore a un'estremita della schermatura, lasciare
quell'estremita scollegata.

An_](2)
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1 [1...3 x (Pt100 o Pt1000) o 1 x (Ni1000 o0 KTY83 o KTY84)

2 | Impostare il tipo di ingresso su "tensione" per l'ingresso analogico Al1 o Al2 con i
parametri. Impostare I'unita dell'ingresso analogico su V (volt) nel gruppo di parametri 12
Al standard.

3 | Selezionare la modalita di eccitazione nel gruppo di parametri 13 AO standard.

AVVERTENZA! Poiché gli ingressi illustrati precedentemente non sono isolati secondo la

norma IEC 60664, il collegamento del sensore di temperatura del motore richiede un
isolamento doppio o rinforzato tra le parti sotto tensione del motore e il sensore stesso. Se il
gruppo non soddisfa il requisito, i morsetti della scheda degli I/O devono essere protetti dal
contatto e non devono essere collegati ad altre apparecchiature, oppure il sensore di
temperatura deve essere isolato dai morsetti di 1/0.
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Monitoraggio della temperatura con relé a termistori

E possibile collegare un relé a termistori normalmente chiuso o normalmente aperto
all'ingresso digitale DI6.

Vedere la sezione Isolamento a pag. 200.

Relé a

termistori Scheda di controllo

¢ ~_|DI6

- 1 [ +24 vee

Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Motore > Protezione termica stimata

* Menu > Impostazioni principali > Motore > Protezione termica misurata
» Gruppo di parametri 35 Protezione termica motore (pag. 557).

Protezione dal sovraccarico del motore

Questa sezione descrive la protezione dal sovraccarico del motore senza utilizzare il
modello di protezione termica del motore, con temperatura stimata o misurata. Per la
protezione con il modello di protezione termica del motore, vedere la sezione
Protezione termica del motore a pag. 200.

La protezione dal sovraccarico del motore € richiesta e specificata da piu standard,
tra cui il National Electric Code (NEC) statunitense, UL 508C e lo standard comune
UL\IEC 61800-5-1 unitamente a IEC 60947-4-1. Gli standard consentono la
protezione da sovraccarico del motore senza sensori di temperatura esterni.

La funzionalita di protezione consente all'utente di specificare la classe di
funzionamento nello stesso modo in cui vengono specificati i relé di sovraccarico
nelle norme IEC 60947-4-1 e NEMA ICS 2.

La protezione da sovraccarico del motore richiede che l'utente specifichi un livello di
scatto della corrente del motore. Questo viene definito da una curva, utilizzando i
parametri 35.51 Curva carico motore, 35.52 Carico vel zero e 35.53 Breakpoint. |l
livello di scatto € la corrente del motore a cui la protezione dal sovraccarico scattera
in ultima analisi se la corrente del motore resta a questo livello in modo continuo.

La classe di sovraccarico del motore (classe di funzionamento), parametro 35.57
Classe sovraccarico del motore, & definita come il tempo necessario affinché il relé di
sovraccarico scatti durante il funzionamento a 7,2 volte il livello di scatto secondo la
norma |IEC 60947-4-1 e a 6 volte il livello di scatto secondo la norma NEMA ICS 2.
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Gli standard specificano inoltre il tempo di scatto per i livelli di corrente tra il livello di
scatto e 6 volte il livello di scatto. Il convertitore soddisfa i tempi di scatto degli
standard IEC e NEMA.

L'uso della classe 20 soddisfa i requisiti UL 508C.

L'algoritmo di sovraccarico del motore monitora il rapporto quadratico (corrente
motore/livello di scatto)2 e lo accumula nel tempo. Talvolta & definito protezione 12t 11
valore complessivo & indicato dal parametro 35.05 Livello sovraccarico del motore.

E possibile definire con il parametro 35.56 Azione sovraccarico motore che, quando
35.05 Livello sovraccarico del motore raggiunge '88%, verra generato un allarme di
sovraccarico motore, e quando raggiunge il 100%, il convertitore scattera per guasto
sovraccarico motore. La velocita a cui questo valore interno viene incrementato
dipende dalla corrente effettiva, dalla corrente del livello di scatto e dalla classe di
sovraccarico selezionata.

| parametri 35.51 Curva carico motore, 35.52 Carico vel zero e 35.53 Breakpoint
hanno una doppia funzione. Determinano la curva di carico per la stima della
temperatura quando si utilizza il modello di protezione termica del motore e
specificano il livello di scatto del sovraccarico.

La protezione termica del motore & conforme ai requisiti della norma

IEC/EN 61800-5-1 ed. 2,1 per la memoria dei dati temici e l'uso di sensori di velocita.
Lo stato di sovraccarico del motore resta memorizzato anche in caso di spegnimento.
La relazione di dipendenza dalla velocita si imposta con i parametri 35.57 Curva
carico motore, 35.52 Carico vel zero e 35.53 Breakpoint.

Impostazioni

» Parametri comuni alla protezione termica del motore e alla protezione dal
sovraccarico del motore 35.57 Curva carico motore (pag. 567), 35.52 Carico vel

zero (pag. 567) e 35.53 Breakpoint (pag. 567).

» Parametri specifici per la protezione dal sovraccarico motore: 35.05 Livello
sovraccarico del motore (pag. 558), 35.56 Azione sovraccarico motore (pag. 569)

e 35.57 Classe sovraccarico del motore (pag. 569).
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Dati prestazionali del controllo di velocita

La tabella seguente mostra i dati tipici di performance per il controllo di velocita.

Controllo velocita Performance T (%)A
Precisione statica 20% dello scorrimento N T
nominale motore 100 & carico

Precisione dinamica < 10% s con gradino di
coppia del 100% (con
calibrazione di default

del regolatore di tis)
velocita) v o
Precisione dinamica < 2% s con gradino di Net-rif 1 Area<10% s
con regolatore di coppia del 100% NN
velocita calibrato Ty = coppia nominale motore

ny = velocita nominale motore
nef = velocita effettiva
ngs = riferimento di velocita

Controllo virgola mobile (Motopotenziometro)

Il controllo della virgola mobile (i parametri si chiamano motopotenziometro) &, a tutti
gli effetti, un contatore il cui valore pud essere aumentato (su) o diminuito (giu)
utilizzando due segnali digitali selezionati con i parametri 22.73 Sorgente motopotenz
su e 22.74 Sorgente motopotenz git.Quando il controllo della virgola mobile &
abilitato da 22.71 Funzione motopotenziometro, il contatore assume il valore
impostato da 22.72 Valore iniziale motopotenz. In base alla modalita selezionata da
22.71, il valore del contatore viene conservato in memoria o resettato allo
spegnhimento.

Il tasso di variazione ¢ definito in 22.75 Tempo rampa motopotenz come il tempo che
occorre al valore per passare dal minimo (22.76 Valore min motopotenz) al massimo
(22.77 Valore max motopotenz) o viceversa. Se il segnali "su" e "giu" sono attivi
contemporaneamente, il valore del contatore non cambia.

L'uscita del contatore di controllo della virgola mobile & indicata da 22.80 Rif eff
motopotenziometro, che pud essere impostato direttamente come sorgente del
riferimento nei parametri selettori principali, o utilizzato come ingresso da altri
parametri selettori delle sorgenti, in modalita di controllo vettoriale e scalare.

Nota: il parametro 22.70 Motor potentiometer reference enable deve essere
impostato correttamente (vedere la descrizione del parametro) per garantire che il
parametro 22.80 Rif eff motopotenziometro venga aumentato/diminuito da 22.73
Sorgente motopotenz su o 22.74 Sorgente motopotenz giu.
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L'esempio seguente mostra il comportamento del valore del contatore del controllo
virgola mobile.

1
22.73 f
0

1
22.74 ¢
0

22.77

22.80 0

22.76

22.75

| parametri 22.73 Sorgente motopotenz su e 22.74 Sorgente motopotenz giu
controllano la velocita o la frequenza da zero alla massima velocita/frequenza. La
direzione di marcia si pud modificare con il parametro 20.04 Sorgente in2 Est1.
Vedere 'esempio seguente.

20.03 1
Sorgente J
in1 Est1 0
20.04

Sorgente
in2 Est1 0

1

22.73 f
0

1 f
22.74 |
0 !

* La velocita o la frequenza di uscita ha raggiunto il valore di riferimento.

'
'
'
'
1
'
'
'
'
'
!
'
'
'
'
'
'
'
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Impostazioni
» Parametri 22.71 Funzione motopotenziometro...22.80
+ 22.80 Rif eff motopotenziometro (pag. 493).

Autocalibrazione del regolatore di velocita

E possibile regolare automaticamente il regolatore di velocita con la funzione di
autocalibrazione. L'autocalibrazione si basa su una stima della costante di tempo
meccanica (inerzia) del motore e della macchina.

La routine di autocalibrazione fa eseguire al motore una serie di cicli di
accelerazione/decelerazione Il numero di cicli pud essere impostato con il parametro
25.40 Ripetizioni autocalib. Con valori piu elevati si ottengono risultati piu precisi,
soprattutto se la differenza tra la velocita iniziale e la velocita massima € molto
piccola.

Il riferimento di coppia massimo utilizzato durante I'autocalibrazione sara la coppia
iniziale (ovvero la coppia al momento dell'attivazione della routine) piu il valore del
parametro 25.38 Gradino di coppia di autocalibrazione, a meno che non sia limitato
dal limite di coppia massimo (parametri del gruppo 30 Limiti) o dalla coppia nominale
del motore (99 Dati motore). La velocita massima calcolata durante la routine € la
velocita iniziale (cioe la velocita al momento dell'attivazione della routine) + il valore
del parametro 25.39 Gradino di velocita di autocalibrazione, a meno che non sia
limitata dal parametro 30.12 Velocita massima o 99.09 Velocita nomin motore.

La figura seguente mostra il comportamento della velocita e della coppia durante la
routine di autocalibrazione. In questo esempio il parametro 25.40 Ripetizioni
autocalib & impostato su 2.

Coppia iniziale + [25.38]

Coppia iniziale

Velocita iniziale + [25.39]

Velocita iniziale
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Note

» Se il convertitore di frequenza non puo produrre la potenza di frenatura richiesta
durante la routine, i risultati saranno basati solo sugli stadi di accelerazione, e
quindi meno precisi rispetto a quando & disponibile la piena potenza di frenatura.

» Alla fine di ogni stadio di accelerazione, il motore superera lievemente la velocita
massima calcolata.

Prima della routine di autocalibrazione

Nota: L'autocalibrazione del regolatore di velocita funziona solo se la velocita rimane

all'interno di una finestra specifica durante la sequenza:

» La velocita € al massimo il 90% della velocita massima o della velocita nominale
del motore (gruppo di parametri 30 Limiti), qualunque sia il valore inferiore.

» La velocita & al massimo il 10% della velocita minima o della velocita nominale
del motore (gruppo di parametri 30 Limiti), qualunque sia il valore superiore.

| prerequisiti per I'esecuzione della routine di autocalibrazione sono i seguenti:

» La routine di identificazione del motore (ID run) & stata completata correttamente

« | limiti di velocita e di coppia (parametri del gruppo 30 Limiti) sono stati impostati

» La retroazione di velocita € stata monitorata per individuare eventuali rumori,
vibrazioni e disturbi causati dalla meccanica del sistema, e il filtraggio dell'errore
di velocita (24 Condizionamento rif velocita) e la velocita zero (parametri 271.06 e
21.07) sono stati impostati per eliminare queste anomalie.

« |l convertitore & stato avviato e funziona in modalita di controllo velocita.

Se queste condizioni sono soddisfatte, & possibile attivare la routine di autocalibra-
zione con il parametro 25.33 Autocalibrazione regolatore di velocita (o con la sor-
gente del segnale che questo seleziona).

Modalita di autocalibrazione

L'autocalibrazione pud essere eseguita in tre modi diversi, a seconda dell'imposta-
zione del parametro 25.34 Preimpostazione di controllo autocalibrazione. Le sele-
zioni Lento, Normale e Rapido definiscono la risposta del riferimento di coppia del
convertitore a un gradino del riferimento di velocita dopo la calibrazione. La selezione
Lento produce una risposta lenta ma affidabile; Rapido produce una risposta rapida,
ma con valori di guadagno verosimilmente troppo alti per alcune applicazioni. La
figura seguente mostra le risposte di velocita a un gradino del riferimento di velocita
(normalmente 1...20%).
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A: sottocompensato
B: calibrazione normale (autocalibrazione)

C: calibrazione normale (manuale). Performance dinamiche migliori rispetto a B
D: regolatore di velocita sovracompensato

Risultati dell'autocalibrazione

Per i parametri, vedere FW, parte 2.
Al termine della routine di autocalibrazione, i risultati vengono automaticamente
registrati nei seguenti parametri:

+ 25.02 Guadagno proporz velocita (guadagno proporzionale del regolatore di
velocita)

» 25.03 Tempo integraz velocita (tempo di integrazione del regolatore di velocita)
» 25.37 Costante tempo meccanica (costante di tempo meccanica del motore e
della macchina).

E possibile comunque regolare manualmente il guadagno del regolatore, il tempo di
integrazione e il tempo di derivazione.
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Nella figura seguente viene illustrato uno schema a blocchi semplificato del regolatore
di velocita. L'uscita del regolatore funge da riferimento per il regolatore di coppia.

1&@
@ RO, K@ :
A

)

Riferimento velocita

g
©

Velocita effettiva

Valore errore

Compensazione accelerazione derivativa

Proporzionale, intero

Derivata

N O[O A~ W[N] -

Riferimento di coppia

Segnalazioni di allarme

Se la routine di autocalibrazione non viene eseguita con successo si genera l'allarme
AF90 Autocalibrazione regolatore velocita. Vedere il capitolo Ricerca dei guasti a
pag. 237 per ulteriori informazioni.

Impostazioni

« Parametri 25.33 Autocalibrazione regolatore di velocita...25.40 Ripetizioni
autocalib (FW Parte 2)

» Evento: AF90 Autocalibrazione regolatore velocita.
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Controllo della tensione in c.c.

Controllo sovratensione

Il controllo di sovratensione del collegamento intermedio in c.c. normalmente va
attuato quando il motore & in modalita generatore. |l motore pud generare quando
decelera o quando il carico supera l'albero motore, innescando una rotazione
dell'albero superiore alla velocita o alla frequenza applicata. Per evitare che la ten-
sione in c.c. superi il limite di controllo sovratensione, il regolatore di sovratensione fa
diminuire automaticamente la coppia generatrice quando viene raggiunto il limite. Se
viene raggiunto il limite, inoltre, il regolatore di sovratensione fa aumentare i tempi di
decelerazione eventualmente programmati; per avere tempi di decelerazione piu
brevi pud essere necessario installare un chopper e una resistenza di frenatura.

Controllo di sottotensione (autoalimentazione in mancanza di rete)

Se la tensione di alimentazione viene interrotta, il convertitore continua a funzionare
sfruttando I'energia cinetica del motore in rotazione. Finché il motore continua a
ruotare e genera energia per il convertitore, quest'ultimo funziona a regime. Il
convertitore pud continuare a funzionare in seguito all'interruzione, purché il
contattore principale (se presente) rimanga chiuso.

Nota: le unita provviste di contattore principale devono essere dotate di un circuito di
mantenimento (ad esempio gruppo di continuita UPS) per tenere il circuito di
controllo del contattore chiuso in caso di brevi interruzioni dell'alimentazione.

i O
o WANVAYVIRVAVAVTASIAR ...
M out DC
(N-m) (Hz) (Vcc) Upd

160 80 520

120 60 390

80 40 260 7///‘- fou

L~ N\
—T
40 20 130 e ~Ly T
e
L~
t(s)
1.6 5.8 8 11.2 15.4

Upc = tensione del circuito intermedio del convertitore, f,+ = frequenza di uscita del
convertitore,

Ty = coppia motore

Perdita della tensione di alimentazione al carico nominale (f,; = 40 Hz). La tensione in c.c.
del circuito intermedio scende al livello minimo. Il regolatore mantiene stabile la tensione per
tutto il periodo di interruzione dell'alimentazione. Il convertitore fa funzionare il motore in
modalita generatore. La velocita del motore diminuisce ma il convertitore rimane in funzione
fino a quando il motore ha sufficiente energia cinetica.
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Implementazione del controllo della sottotensione (autoalimentazione in
mancanza di rete)

Implementare la funzione di controllo della sottotensione come segue:

« Verificare che la funzione di controllo della sottotensione del convertitore sia
abilitata con il parametro 30.37 Controllo sottotensione.

» Per abilitare I'avviamento al volo (avviamento verso un motore in rotazione),
impostare il parametro 21.07 Modalita marcia su Automatico (in modalita
vettoriale) o il parametro 271.19 Modo avviamento scalare su Automatico (in
modalita scalare).

Se l'installazione € dotata di un contattore principale, impedirne lo scatto
all'interruzione della potenza di ingresso. Utilizzare ad esempio un relé di ritardo
(mantenimento) nel circuito di controllo del contattore.

AVVERTENZA! Assicurarsi che il riavviamento al volo del motore non
determini situazioni di pericolo. In caso di dubbio, non implementare la
funzione di controllo della sottotensione.

Riavviamento automatico

La funzione di riavviamento automatico consente di riavviare automaticamente il
convertitore di frequenza dopo una breve interruzione dell'alimentazione (max. 10
secondi), purché sia ammissibile che il convertitore funzioni per 10 secondi con le
ventole di raffreddamento ferme.

Quando é abilitata, la funzione esegue le seguenti azioni per riavviare il convertitore
dopo un'interruzione dell'alimentazione:

« Eliminazione del guasto per sottotensione (viene generato invece un allarme).

» Blocco della modulazione e del raffreddamento per risparmiare energia.

» Abilitazione della precarica del circuito in c.c.

Se la tensione in c.c. viene ripristinata prima che sia trascorso il tempo definito dal
parametro 21.18 Tempo riavviam automatico e il segnale di marcia & ancora ON,

prosegue il normale funzionamento.Se pero la tensione in c.c. rimane troppo bassa a
quel punto, il convertitore scatta per il guasto 3220 Sottotens colleg CC.

Se il parametro 21.34 Forza riavviam auto & impostato su Abilita, il convertitore non
scatta mai per il guasto di sottotensione e il segnale di marcia &€ sempre ON. Quando
viene ripristinata la tensione in c.c., prosegue il normale funzionamento.

AVVERTENZA! Prima di attivare la funzione, accertarsi che non possano
verificarsi situazioni di pericolo. Dopo un'interruzione dell'alimentazione, la
funzione riavvia automaticamente il convertitore e il funzionamento continua.
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Controllo di tensione e limiti di scatto

Il controllo e i limiti di scatto del regolatore di tensione in c.c. del circuito intermedio
dipendono dalla tensione di alimentazione e/o dal tipo di convertitore/inverter. La
tensione in c.c. (Upc) € circa 1,41 volte la tensione di linea e il suo valore & indicato
dal parametro 01.711 Tensione CC.

Il sistema calcola i limiti in c.c. del convertitore necessari dai parametri 95.01
Tensione alimentaz e 95.02 Limiti tensione adattiva).

Livelli di tensione in c.c. per i tipi di convertitore -01 e -04

La tabella seguente riporta i valori dei livelli di tensione in c.c. selezionati. Si noti che
le tensioni assolute variano in base al tipo di convertitore/inverter e al range della
tensione di alimentazione in c.a.
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Limite di tensione adattiva abilitato dal parametro 95.02 Limiti tensione adattiva

Livello di tensione in

95.01 Tensione alimentaz

Range Range Range Range ten-
c.c. [V] ) tensione di tensione di tensione di | sione di ali- | Automatico/
Vedere 95.01 Tensione | alimentazione | alimentazione | alimentazione| mentazione Non
alimentaz. c.a. [V] c.a. [V] c.a.[V] c.a.[V] selezionato
208...240 380...415 440...480 525...600
Limite guasto per 421 842 842 1053 842
sovratensione
Limite controllo di 389 779 779 974 779
sovratensione
Limite di attivazione del
chopper di frenatura 389 779 779 974 779
interno
Limite di interruzione del
chopper di frenatura 379 759 759 949 759
interno
Limite allarme per 372 745 745 931 745
sovratensione
o 0,85x141x | 085%x1,41x | 0,85%x1,41x | 0,85x1,41x]|0,85x 1,41 x
I;glgteei!?;nmee valore par. valore par. valore par. valore par. valore par.
95.03 95.03 95.03 95.03 95.03
Limite controllo 0,78x1,41x | 0,78%x1,41x | 0,78 % 1,41 x | 0,78 % 1,41 x| 0,78 x 1,41 x
sottotensione valore par. valore par. valore par. valore par. valore par.
95.03 95.03 95.03 95.03 95.03
Limite chiusura relé di 0,78x1,41x | 0,78%x1,41x | 0,78 %x 1,41 x | 0,78 x 1,41 x| 0,78 x 1,41 x
carica/disattivazione valore par. valore par. valore par. valore par. valore par.
carica 95.03 95.03 95.03 95.03 95.03
L . 0,73x1,41x | 0,73x1,41x | 0,73x1,41x | 0,73x 1,41 x| 0,73 x 1,41 x
I;';:igz 723:'\5[;'3;5?;:“08 valore par. valore par. valore par. valore par. valore par.
95.03 95.03 95.03 95.03 95.03
Tensione in c.c. al valore
superiore del range di 324 560 648 810 (variabile)
tensione di alimentazione
(Uncmax)
Tensione in c.c. al valore
inferiore del range di 281 513 504 709 (variabile)
tensione di alimentazione
(Uncmin)
0,73x1,41x | 0,73x1,41x | 0,73x1,41x | 0,73x 1,41 x| 0,73 x 1,41 x
Limite di standby 3) valore par. valore par. valore par. valore par. valore par.
95.03 95.03 95.03 95.03 95.03
Limite apertura relé di 0,73x141x | 0,73x1,41x | 0,73%x1,41x | 0,73x 1,41 x| 0,73 x 1,41 x
carica / gttivazione carica valore par. valore par. valore par. valore par. valore par.
95.03 95.03 95.03 95.03 95.03

Nota: il parametro 95.03 Tensione alimentazione AC stimata € la tensione di alimentazione in c.a. stimata

durante I'accensione del convertitore; il valore non viene costantemente aggiornato durante il

funzionamento.
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Limite di tensione adattiva disabilitato dal parametro 95.02 Limiti tensione adattiva

95.01 Tensione alimentaz

Livello di tensione

; Range Range Range ten- | Range ten- Automatico/

inc.c. [V] tensione di | tensione di | sione di ali-| sione di ali- Non selezionato

Vedere 95.01 alimentazione|alimentazione| mentazione | mentazione

Tensione alimentaz. c.a. [V] c.a. [V] c.a. [V] c.a. [V] se 95.03 se 95.03
208...240 380...415 | 440..480 | 525..600 | <456Vca | >456 Vca

Limite guasto per 421 842 842 1053 842 842

sovratensione

Limite controllo di 389 779 779 974 779 779

sovratensione

Limite di attivazione

del chopper di 389 779 779 974 779 779

frenatura interno

Limite di

interruzione del

chopper di frenatura 379 759 759 949 759 759

interno

Limite allarme per 372 745 745 931 745 745

sovratensione

Limite allarme 0,85x1,35x | 0,85x1,35% (0,85%1,35%|0,85x1,35x|0,85%x1,35%|0,85x% 1,35

sottotensione 208 =239 380 =436 440 = 504 525 =602 380 =436 |x440=505

Limite controllo 0,78x1,35x | 0,78 x 1,35 % (0,78%1,35%|0,78x1,35x|0,78x1,35% (0,78 % 1,35

sottotensione 208 =219 380 =400 440 = 463 525 = 553 380 =400 |x440 =463

Limite chiusura relé
di carica/Disattiva-
zione carica

0,78x1,35x | 0,78 x1,35x% |0,78x1,35%|0,78x 1,35x (0,78 1,35% (0,78 x 1,35
208 =219 380 =400 440 =463 | 525 =553 380 =400 |x440=463

Limite apertura rele
di carica /
attivazione carica

0,73x1,35x | 0,73x1,35x|0,73x1,35x|0,73x1,35x|0,73%x1,35x (0,73 % 1,35
208 = 205 380 =374 440 =433 | 525=517 380 =374 |x440=433

Tensione in c.c. al
valore superiore del
range di tensione di 324 560 648 810 (variabile) | (variabile)
alimentazione
(UDCmax)
Tensione in c.c. al
valore inferiore del
range di tensione di 281 513 594 709 (variabile) | (variabile)
alimentazione
(Upcmin)

0,73x1,35x | 0,73 x1,35x|0,73%x1,35%|0,73x1,35x|0,73x1,35x (0,73 x 1,35
208 = 205 380 =374 440 =433 | 525=517 380 =374 |x440=433

Limite guasto per 0,73x1,35x | 0,73x1,35%|0,73%x1,35%|0,73x1,35x(0,73%x1,35%(0,73x 1,35
sottotensione ") 208 = 205 380 =374 440 = 433 525 =517 380 =374 |x440=433

1) Vedere la sezione Attivazione guasto di sottotensione a pag. 220.

Limite di standby
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Livelli di tensione in c.c. per i tipi di convertitore -31 e -34

Tutti i livelli sono relativi al range di tensione di alimentazione selezionato con il
parametro 95.01 Tensione alimentaz. La tabella seguente mostra i valori dei livelli di
tensione in c.c. selezionati, in volt e in percentuale di Upcmax (12 tensione in c.c. al
valore superiore del range di tensione di alimentazione).

Range di tensione di alimentazione [Vca]

Livello [Vcc (% di UDCmax)] (vedere 95.01 Tensione alimentaz)
208...240 | 380...415| 440...480 500 525...600 | 660...690
Limite guasto per sovratensione | 489/440* 800 878 880 1113 1218

Limite controllo di

Sovratonsione 405 (125) | 700 (125) | 810 (125) | 810 (120) | 1013 (125)| 1167 (125)

Chopper di frenatura interno

allo 100% dell'ampiezza di 403 (124) | 697 (124) | 806 (124) | 806 (119) | 1008 (124)| 1159 (124)
impulso

Chopper di frenatura interno

allo 0% dell'ampiezza di 375 (116) | 648 (116) | 749 (116) | 780 (116) | 936 (116) | 1077 (116)
impulso

Limite allarme per 373 (115) | 644 (115) | 745 (115) | 776 (115) | 932 (115) | 1071 (115)

sovratensione

Upcmax = tensione in c.c. al
valore superiore del range di 324 (100) | 560 (100) | 648 (100) | 675 (100) | 810 (100) | 932 (100)
tensione di alimentazione

Tensione in c.c. al valore
inferiore del range di tensione di 281 513 594 675 709 891
alimentazione

Controllo di sottotensione e
limite di allarme 239 (85) | 436(85) | 505 (85) | 574 (85) | 602 (85) 757 (85)

Limite attivazione
carica/standby 225(80) | 410(80) | 475(80) | 540 (80) 567 (80) 713 (80)

Limite guasto per sottotensione | 168 (60) | 308 (60) | 356 (60) | 405 (60) 425 (60) 535 (60)
*489 V con telai R1...R3, 440 V con telai R4...R8.

Attivazione dell'allarme di sottotensione

L'allarme di sottotensione A3A2 si attiva se & verificata una delle condizioni in basso:

» Se la tensione del collegamento in c.c. scende sotto il limite di allarme di
sottotensione quando il convertitore non sta modulando.

» Se la tensione del collegamento in c.c. scende sotto il limite di standby quando il
convertitore sta modulando, e il riavviamento automatico € abilitato (ovvero,
parametro 21.18 Tempo riavviam automatico > 0,0 s). L'allarme continua a
comparire se la tensione effettiva del collegamento in c.c. resta costantemente
sotto il limite di standby e finché non & trascorso il tempo di riavviamento
automatico. La scheda di controllo del convertitore deve essere alimentata
esternamente a 24 Vcc affinché questa funzione sia attiva; in caso contrario la
scheda potrebbe essere spenta se la tensione & inferiore al limite hardware.
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Attivazione guasto di sottotensione

Il guasto di sottotensione 3220 si attiva se il convertitore sta modulando e si &
verificata una delle seguenti condizioni:

» Se la tensione del collegamento in c.c. scende sotto il limite di scatto per
sottotensione e il riavviamento automatico non & abilitato (ovvero il parametro
21.18 Tempo riavviam automatico = 0,0 s).

» Se la tensione del collegamento in c.c. scende sotto il limite di scatto per
sottotensione e il riavviamento automatico & abilitato (ovvero il parametro 21.18
Tempo riavviam automatico > 0,0 s), lo scatto per sottotensione si verifica se la
tensione del collegamento in c.c. si mantiene costantemente sotto il limite di
scatto per sottotensione e una volta trascorso il tempo di riavviamento
automatico. La scheda di controllo del convertitore deve essere alimentata
esternamente a 24 Vcc perché questa funzione sia attiva, altrimenti la scheda
pud essere spenta per ricevere solo l'allarme di sottotensione.

Impostazioni

» Parametri 01.11 Tensione CC (pag. 393), 30.30 Controllo sovratensione
(pag. 521), 30.31 Controllo sottotensione (pag. 522), 95.01 Tensione alimentaz
(pag. 672) e 95.02 Limiti tensione adattiva (pag. 673).

+ Allarme A3A2 Softtotens colleg CC (pag. 241) e guasto 3220 Sottotens colleg CC
(pag. 259).

Chopper di frenatura

Per gestire I'energia generata da un motore in fase di decelerazione puo essere
utilizzato un chopper di frenatura. Quando la tensione in c.c. supera un determinato
valore, il chopper collega il circuito in c.c. a una resistenza di frenatura esterna. ||
funzionamento del chopper si basa sul principio della modulazione d'ampiezza degli
impulsi.

Il chopper di frenatura interno del convertitore di frequenza (nei telai R1...R3) inizia a
condurre quando la tensione del collegamento in c.c. arriva a circa 1,15 x Upcmax- Il
100% dell'ampiezza massima degli impulsi viene raggiunto a circa 1.2 x Upcmax-
(Upcmax € la tensione in c.c. corrispondente al valore massimo del range della
tensione di alimentazione in c.a.) Per informazioni sui chopper di frenatura esterni si
rimanda alla relativa documentazione.

Nota: per il funzionamento del chopper &€ necessario disabilitare il controllo di
sovratensione.

Impostazioni

» Parametro 01.11 Tensione CC (pag. 393)

» Gruppo di parametri 43 Chopper frenatura (pag. 595).
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Supervisione

Supervisione dei segnali

Questa funzione permette di selezionare sei segnali da supervisionare. Quando un
segnale supervisionato supera o scende al di sotto dei limiti predefiniti, si attiva un bit
di 32.01 Stato supervisione e viene generato un allarme o un guasto.

Il segnale supervisionato € filtrato con un filtro passa basso.

Impostazioni
* Gruppo di parametri 32 Supervisione (pag. 537).

Esempio di applicazione 1: filtro sporco

La funzione di supervisione pu0 essere utilizzata per indicare un filtro sporco. Poiché
la caduta di pressione nel filtro dell'aria aumenta via via che il filtro si sporca, &
possibile installare un trasduttore che misuri la pressione differenziale nel filtro. Il
segnale di uscita del traduttore & un valore analogico che viene inviato a un ingresso
analogico sul convertitore. La funzione di supervisione nel convertitore & configurata
per monitorare il valore analogico.

Ad esempio, l'utente vuole essere avvisato quando il filtro di un'unita di trattamento
dell'aria deve essere sostituito. A partire da un valore pubblicato per la caduta in un
filtro pulito, viene definito un valore che corrisponde a uno scenario di filtro sporco. Il
convertitore viene quindi configurato per monitorare il segnale di uscita analogica del
trasduttore. Questo include un livello di supervisione per indicare quando e stata
superata la soglia per un filtro sporco. Per utilizzare questo stato & possibile utilizzare
un'uscita relé del convertitore anziché un relé separato a indicare lo stato del filtro.
Queste informazioni possono anche essere monitorate tramite comunicazioni bus di
campo, ad esempio BACnet.

Il vantaggio di utilizzare il convertitore per espletare questa funzione consiste nel fatto
che si elimina I'esigenza di un ingresso analogico (traduttore) sul regolatore, il che
comporta un costo ridotto del regolatore di building automation per l'unita di
trattamento dell'aria.

Esempio di applicazione 2: corrente elevata

La funzione di supervisione pud essere utilizzata per monitorare la corrente del
motore allo scopo di rilevare un carico in aumento o eccessivo. Questo incremento
nel carico puo essere dovuto a usura/guasto meccanico. Una singola soglia di
corrente elevata pu0 essere utilizzata con la funzione di supervisione. In alternativa &
possibile utilizzare il gruppo parametri 37 Curva di carico utente (pag. 573) per
rilevare questo scenario in tutto il range di velocita, come mostrato in Curva di carico
dell'utente (pag. 222).

Ad esempio, il cuscinetto di una ventola sta iniziando a dare segni di cedimento a
causa della mancanza di lubrificazione. Le superfici del cuscinetto iniziano a
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mostrare segni di grippaggio, provocando il superamento del livello normale di
assorbimento della corrente del motore. La funzione di supervisione indica che il
carico assorbe una corrente piu elevata del solito. Di conseguenza il personale
addetto all'assistenza pud investigare sul problema. L'obiettivo & quello di individuare
il problema prima che si verifichi un guasto catastrofico.

Curva di carico dell'utente

La curva di carico dell'utente rappresenta una funzione di supervisione che esegue il
monitoraggio del segnale di ingresso come funzione della velocita o della frequenza,
e del carico. Mostra lo stato del segnale monitorato e pud attivare un allarme o un
guasto se non viene rispettato il profilo definito dall'utente.

La curva di carico dell'utente & composta da una curva di sovraccarico e da una
curva di sottocarico, o da una sola di queste due. Ogni curva & formata da cinque
punti che rappresentano il segnale monitorato come funzione della velocita o della
frequenza.

Nell'esempio seguente, la curva di carico dell'utente viene costruita a partire dalla
coppia nominale del motore, a cui si aggiunge e si sottrae un margine del 10%. La
curva cosi costruita definisce I'area di lavoro del motore; & quindi possibile
supervisionare, rilevare e misurare eventuali escursioni al di fuori di quest'area.

Coppia motore/Coppia nominale

1.2

1.0 /
0.8 //
0.6 /

0.2

00 ———@—

1....................................................................................r
1 = curva di sovraccarico (5 punti) Frequenza di uscita (Hz)
2 = curva di carico nominale di processo

3 = curva di sottocarico (5 punti)

Se il segnale monitorato resta al di sopra della curva di sovraccarico per un
determinato tempo, & possibile impostare I'attivazione di un allarme e/o di un guasto
per sovraccarico. Se il segnale monitorato resta al di sotto della curva di sottocarico
per un determinato tempo, € possibile impostare I'attivazione di un allarme e/o di un
guasto per sottocarico.
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Il sovraccarico, ad esempio, pud essere utilizzato per monitorare che il profilo di
carico di una ventola non diventi troppo alto.

Il sottocarico puo essere utilizzato invece per monitorare i cali del carico e le rotture di
nastri trasportatori o cinghie di ventole.

Impostazioni
» Gruppo di parametri 37 Curva di carico utente (pag. 573).

Esempio di applicazione: prova di flusso

La funzione di curva di carico utente pud essere utilizzata per indicare la prova di
flusso La prova di flusso viene comunemente utilizzata per indicare una cinghia rotta
su una ventola azionata a cinghia. Questa funzione del convertitore elimina I'esi-
genza e il costo di un relé di rilevamento della corrente esterno ed & piu affidabile. |
relé di rilevamento della corrente esterni dipendono dalla differenza nell'assorbi-
mento della corrente del motore tra una velocita massima, una condizione di nessun
carico (cinghia rotta) e una velocita lenta con carico. La differenza € minima, in
quanto la corrente di magnetizzazione del motore costituisce la maggior parte del
consumo di corrente del motore, che non & legato al carico. La curva di carico
dell'utente del convertitore & regolabile e ideale per applicazioni a velocita variabile,
coppia variabile e prova di flusso.

Ad esempio, durante la messa in servizio della ventola la coppia del motore viene
registrata con la cinghia installata e la ventola funzionante a una velocita del 50%. Il
pannello di controllo del convertitore € in grado di visualizzare la coppia del motore.
Vedere il parametro 07.70 Coppia motore (pag. 393). Utilizzando questo valore come
punto di riferimento viene determinata una soglia di coppia bassa per fornire
un'indicazione di cinghia rotta. Questa tecnica verifica che non solo il convertitore
azioni il motore, ma che il motore venga anche caricato dall'applicazione. E
disponibile e configurabile un valore di ritardo di tempo per consentire variabili di
sistema. E possibile configurare un'uscita relé per lo stato di carico della curva di
carico utente (prova di flusso).
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Efficienza energetica

Ottimizzazione dei consumi energetici

La funzione ottimizza il flusso del motore in modo tale da ridurre i consumi energetici
totali e il livello di rumorosita del motore quando il convertitore di frequenza opera al
di sotto del carico nominale. Il rendimento complessivo (motore e convertitore) pud
essere migliorato dall'1% al 20%, in base alla velocita e alla coppia di carico.
L'ottimizzazione energetica € abilitata di default.

Nota: con i motori a magneti permanenti e i motori a riluttanza sincroni,
I'ottimizzazione energetica & sempre abilitata.

Impostazioni

* Menu > Efficienza energetica

» Parametro 45.11 Ottimizzazione energia (pag. 599).

Calcolatori di risparmio energetico

Questa funzione si basa sui seguenti principi:

» Ottimizzatore energetico che regola il flusso del motore in modo da massimizzare
il rendimento totale del sistema

» Contatore che misura I'energia utilizzata e risparmiata dal motore, visualizzando i
valori in kWh, unita valutarie o emissioni di CO,, e

* Analizzatore di carico che mostra il profilo di carico del convertitore (vedere la
sezione a pag. 225).

Ci sono inoltre dei contatori che indicano i consumi energetici in kWh dell'ora attuale
e dell'ora precedente, e del giorno attuale e del giorno precedente.

La quantita di energia che passa attraverso il convertitore di frequenza (in entrambe
le direzioni) viene misurata e indicata in GWh, MWh e kWh. Viene indicata anche
I'energia totale in kWh. Tutti questi contatori sono resettabili.

Nota: la precisione dei calcoli del risparmio energetico € direttamente proporzionale
alla precisione della potenza del motore di riferimento indicata dal parametro 45.79
Potenza di rif.

Impostazioni
* Menu > Efficienza energetica
» Gruppo di parametri 45 Efficienza energetica (pag. 597)

» Parametri 01.50 kWh ora attuale, 01.51 kWh ora precedente, 01.52 kWh giorno
attuale e 01.563 kWh giorno precedente (a pag. 394)

» Parametri 01.55 Contatore GWh inverter (resettabile), 01.56 Contatore MWh
inverter (resettabile), 01.57 Contatore kWh inverter (resettabile) e 01.58 Energia
totale inverter (resettabile) (a pag. 395).
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Analizzatore di carico

Log valori di picco

L'utente pud selezionare un segnale da monitorare con il log dei valori di picco. Il log
registra il valore di picco del segnale, con I'ora in cui si & verificato il picco, € la
corrente del motore, la tensione in c.c. e la velocita del motore al momento del picco.
Il valore di picco & campionato a intervalli di 2 ms.

Log di ampiezza
Il programma di controllo ha due log di ampiezza.

Per il log di ampiezza 2, I'utente puo selezionare un segnale che verra campionato a
intervalli di 200 ms e specificare un valore che corrisponde al 100%. | campioni
raccolti vengono ordinati in 10 parametri di sola lettura in base alla loro ampiezza.
Ogni parametro rappresenta un range di ampiezza largo 10 punti percentuali, e
mostra la percentuale di campioni raccolti che rientra in quel range.

Il pannello di controllo Assistant e il tool PC Drive Composer offrono una
rappresentazione grafica dei campionamenti.

Percentuale di campioni
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Range di ampiezza (parametri 36.40...36.49)

Il log di ampiezza 1 & dedicato al monitoraggio della corrente del motore e non pud
essere resettato. Per il log di ampiezza 1, il 100% corrisponde alla corrente di uscita
massima del convertitore di frequenza (/,,ax), indicata nel Manuale hardware del
convertitore. La corrente misurata viene registrata senza interruzione nel relativo log.
La distribuzione dei campioni viene mostrata dai parametri 36.20...36.29.

Impostazioni
* Menu > Diagnostica > Profilo di carico
» Gruppo di parametri 36 Analizzatore di carico (pag. 569).
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Set di parametri utente

Il convertitore di frequenza supporta quattro set di parametri utente che possono
essere salvati nella memoria permanente e richiamati utilizzando i parametri del
convertitore. E possibile utilizzare gli ingressi digitali per passare da un set di
parametri utente a un altro.

Un set di parametri utente contiene tutti i valori modificabili dei parametri dei gruppi
10...99, tranne

 ivalori di I/O forzati, come i parametri 70.03 Selezione forzata DI e 10.04 Dati
forzati DI

* le impostazioni dei moduli di estensione degli I/O (gruppo 15)
* i parametri di memorizzazione dati (gruppo 47)

* il parametro di abilitazione della comunicazione dei bus di campo (50.01 Abilita
FBA A)

+ altre impostazioni della comunicazione dei bus di campo (gruppi 51...53 e 58)

+ alcune impostazioni hardware del gruppo 95 Configurazione HW (ad esempio il
parametro 95.01 Tensione alimentaz)

» i parametri di selezione dei set utente 96.77...96.13.

Dato che le impostazioni del motore sono incluse nei set di parametri utente,
verificare che le impostazioni corrispondano al motore utilizzato nell'applicazione
prima di richiamare un set utente. Se un'applicazione richiede I'impiego di diversi
motori con il convertitore di frequenza, si esegue I'ID run per ogni motore e si salvano
i risultati in diversi set di parametri utente. Dopodiché, ogni volta che si cambiera
motore, si richiamera il set di parametri corrispondente.

Se non é stato salvato alcun set di parametri, quando si tenta di caricare un set tutti i
set saranno creati a partire dalle impostazioni parametriche attive al momento.

La commutazione tra set & possibile solo con il convertitore arrestato.

Impostazioni
* Menu > Impostazioni principali > Funzioni avanzate > Set utente
» Parametri 96.70...96.13 (pag. 680).
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Sicurezza e protezioni del sistema

Protezioni fisse/standard

Sovracorrente

Se la corrente di uscita supera il limite di sovracorrente interno, gli IGBT vengono
immediatamente interdetti per proteggere il convertitore.

Sovratensione in c.c.

Vedere la sezione Controllo sovratensione a pag. 214.

Sottotensione in c.c.

Vedere la sezione Controllo di sottotensione (autoalimentazione in mancanza di rete)
a pag. 214.

Temperatura del convertitore

Se la temperatura aumenta, il convertitore, per autoproteggersi, limita dapprima la
frequenza di commutazione e poi la corrente. Se il surriscaldamento continua, ad
esempio perché una ventola & guasta, viene generato un allarme per
sovratemperatura.

Cortocircuito
In caso di cortocircuito, gli IGBT vengono immediatamente interdetti per proteggere il
convertitore.

Funzioni di protezione programmabili

Rilevamento perdita di fase del motore (parametro 31.19)

Questo parametro seleziona la risposta del convertitore al rilevamento della perdita di
una fase del motore.

Rilevamento perdita di fase dell'alimentazione (parametro 31.21)

Questo parametro seleziona la risposta del convertitore al rilevamento della perdita di
una fase dell'alimentazione.

Rilevamento Safe Torque Off (parametro 31.22)

Il convertitore esegue il monitoraggio dello stato dell'ingresso della funzione Safe
Torque Off e questo parametro seleziona le indicazioni da dare in caso di perdita dei
segnali. (Il parametro non ha alcuna influenza sul funzionamento della funzione Safe
Torque Off) Per ulteriori informazioni sulla funzione Safe Torque Off, vedere il capitolo
Pianificazione dell'installazione elettrica, sezione Implementazione della funzione
Safe Torque Off nel Manuale hardware del convertitore di frequenza.
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Cablaggi alimentazione e motore scambiati (parametro 31.23)

Il convertitore di frequenza & in grado di rilevare se i cavi di alimentazione e del
motore sono stati accidentalmente scambiati (se, ad esempio, I'alimentazione &
collegata al collegamento del motore sul convertitore). Tramite questo parametro,
l'utente decide se generare un guasto oppure no.

Protezione dallo stallo (parametri 37.24...31.28)

Il convertitore di frequenza protegge il motore in caso di stallo. E possibile
selezionare i limiti di supervisione (corrente, frequenza e tempo) e scegliere la
risposta del convertitore a una condizione di stallo del motore.

Protezione da sovravelocita (parametro 31.30...31.317)

L'utente pud impostare i limiti di sovravelocita e sovrafrequenza specificando un margine
che viene sommato alle velocita o alle frequenze minima e massima utilizzate.

Rilevamento perdita controllo locale (parametro 49.05)

Questo parametro seleziona la risposta del convertitore in caso di interruzione della
comunicazione del pannello di controllo o del tool PC.

Supervisione Al (parametri 72.03...12.04)

| parametri selezionano la modalita di risposta del convertitore quando un segnale di
ingresso analogico supera i limiti minimo e/o massimo specificati per l'ingresso. Cio
pud essere dovuto a un guasto del sensore o del collegamento di I/O.

Arresto di emergenza

Il segnale di arresto di emergenza é collegato all'ingresso selezionato con il
parametro 21.05 Sorgente arresto emerg. E inoltre possibile generare un arresto di
emergenza tramite bus di campo (parametro 06.07 MCW, bit 0...2).

La modalita di arresto di emergenza si seleziona con il parametro 21.04 Modo arresto
emerg. Sono disponibili le seguenti modalita:

» OFF1: arresto lungo la rampa di decelerazione standard definita per lo specifico
tipo di riferimento in uso

» OFF2: arresto per inerzia

» OFF3: arresto lungo la rampa di arresto di emergenza definita dal parametro
23.23 Tempo arresto emerg.

Con le modalita di arresto di emergenza OFF1 e OFF3, la decelerazione del motore
lungo una rampa puo essere supervisionata dai parametri 31.32 Supervisione rampa
di emergenza e 31.33 Ritardo superv ramp emergenza.

Note:

» L'installatore delle apparecchiature ha la responsabilita di installare i dispositivi di
arresto di emergenza e qualsiasi apparato necessario all'arresto di emergenza
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per ottemperare ai requisiti previsti dalla relativa categoria di arresto di
emergenza. Per ulteriori informazioni, contattare il rappresentante ABB locale.

* Quando viene rilevato un segnale di arresto di emergenza, non & possibile
annullare la funzione di arresto di emergenza anche se il segnale viene
cancellato.

+ Se il limite minimo (o0 massimo) di coppia & impostato sullo 0%, pu® accadere che
la funzione di arresto di emergenza non arresti il convertitore.

* Mentre la rampa di discesa della velocita del motore € in corso a causa
dell'arresto di emergenza con la modalita Off1, un'improvvisa attivazione della
modalita forzata causera l'immediata rampa del motore alla selezione della
velocita forzata.

Impostazioni

» Parametri 21.04 Modo arresto emerg (pag. 477), 21.05 Sorgente arresto emerg
(pag. 477), 23.23 Tempo arresto emerg (pag. 498), 31.32 Supervisione rampa di
emergenza (pag. 534) e 31.33 Ritardo superv ramp emergenza (pag. 535).
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Diagnostica

Menu Diagnostica

Il menu Diagnostica fornisce una panoramica dei guasti attivi, degli allarmi e delle
inibizioni del convertitore, una breve descrizione delle relative modalita di risoluzione
e ripristino e altre informazioni utili per risolvere eventuali problemi di mancato
avviamento, arresto o funzionamento alla velocita desiderata.

Ao ™ ACH58D 48.8 Hz

Diagnostica

iy S

Log guast ed event -

Indietro EIE:SFI" . Seleziona

* Valori effettivi drive

» Guasti attivi: utilizzare questa schermata per visualizzare i guasti attivi e le
modalita per risolverli e resettarli.

+ Allarmi attivi: utilizzare questa schermata per visualizzare gli allarmi attivi e le
modalita per risolverli.

* Inibizioni attive: utilizzare questa schermata per visualizzare le inibizioni attive e
le modalita per risolverle. Inoltre, nel menu Orologio, regione, display &
possibile disabilitare (I'impostazione di default & "abilitati") i pop-up contenenti
informazioni sulle inibizioni qualora si tentasse di avviare il convertitore quando
non € consentito.

* Log guasti ed eventi: mostra gli elenchi di guasti e altri eventi.

* Riepilogo marcial/arresto/riferimenti: se il convertitore si avvia o si arresta in
modo imprevisto, o non utilizza la velocita desiderata, utilizzare questa schermata
per avere maggiori informazioni sul controllo.

« Stato limiti: se il convertitore non utilizza la velocita desiderata, utilizzare questa
schermata per avere maggiori informazioni su eventuali limiti attivi.

+ Stato comunicazione: utilizzare questa schermata per visualizzare le
informazioni di stato e i dati inviati e ricevuti dal bus di campo.

* Riepilogo motore: utilizzare questa schermata per visualizzare i valori nominali
del motore, la modalita di controllo e se I'ID run € stata completata.

Impostazioni

* Menu > Diagnostica

* Menu > Impostazioni principali > Orologio, regione, display > Mostra pop-up
inibizione
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Altre procedure

Backup e ripristino

E possibile eseguire backup manuali delle impostazioni nel pannello di controllo
Assistant. Il pannello di controllo Assistant effettua anche un backup automatico.
L'utente puo ripristinare il backup in un altro convertitore, ad esempio se sostituisce
una vecchia unita con una nuova. Backup e ripristini si eseguono dal pannello di
controllo Assistant o dal tool PC Drive Composer.

Backup

Backup manuale

Eseguire un backup quando necessario (ad esempio dopo I'avviamento del
convertitore o per copiare le impostazioni in un altro convertitore).

Le modifiche ai parametri effettuate dalle interfacce dei bus di campo vengono
ignorate, a meno che l'utente non forzi il salvataggio dei parametri con il parametro
96.07 Salva parametri manuale.

Backup automatico

Il pannello di controllo Assistant ha uno spazio dedicato per il backup automatico. Il
backup automatico viene eseguito due ore dopo I'ultima modifica parametrica.
Terminato il backup, il pannello di controllo attende 24 ore prima di verificare se sono
state effettuate altre modifiche dei parametri. In caso positivo, crea un nuovo backup
sovrascrivendo il precedente dopo due ore dall'ultima modifica.

L'utente non pud modificare questo intervallo di tempo né disabilitare la funzione di
backup automatico.

Le modifiche ai parametri effettuate dalle interfacce dei bus di campo vengono
ignorate, a meno che l'utente non forzi il salvataggio dei parametri con il parametro
96.07 Salva parametri manuale.

Ripristino

Il pannello di controllo mostra i backup effettuati. | backup automatici sono
contrassegnati dall'icona [8] e i backup manuali con [1. Per ripristinare un backup,
selezionarlo e premere (). Nelle schermate seguenti si possono visualizzare i
contenuti dei backup e ripristinare i parametri (tutti o solo un sottogruppo).

Nota: il ripristino di un backup si pud eseguire solo con il convertitore di frequenza in
modalita di controllo locale.
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Nota: se il backup di un convertitore con vecchio firmware o vecchio firmware del
pannello di controllo viene ripristinato su un convertitore con nuovo firmware (ottobre
2014 o successivo), si rischia di eliminare definitivamente la voce Codice QR dal

menu.
Auta ™ ACHERD 00Hz| [Auro ™ ACHERD 0.0 Hz
Backup ACH580 05.02.2016
Crea hackup - Filki
[a7 ACH580 [2) 08.09.2015 autoha.. » aa Ripristina tutti parametri
[y ACH580 05.02.2076 - Seleziona gruppo ripristing par -
[ ACHS80 08.09.20715 - Seleziona set utente
Seleziona dat prodotu
Indietro 16:06 Seleziona Indietro 16:07 Salariona

Impostazioni
* Menu > Backup
» Parametro 96.07 Salva parametri manuale (pag. 679).

Parametri di memorizzazione dati

Dodici parametri (otto di 32 bit, quattro di 16 bit) sono riservati alla memorizzazione
dei dati. Di default questi parametri non sono collegati e possono essere utilizzati a
scopo di collegamento, test e messa in servizio. Possono essere scritti e letti
utilizzando le selezioni di sorgenti o destinazioni di altri parametri.

Impostazioni

* Gruppo di parametri 47 Memoria dati (pag. 605).

Calcolo della checksum dei parametri

Per monitorare le modifiche della configurazione del convertitore & possibile calcolare
due checksum parametriche, A e B, a partire da un set di parametri. | set sono diversi
per le checksum A e B. Ognuna di queste checksum viene confrontata con la
corrispondente checksum di riferimento; in caso di discrepanza, viene generato un
evento (evento puro, allarme o guasto). La checksum calcolata puo essere impostata
come nuova checksum di riferimento.

Il set di parametri per la checksum A non include le impostazioni dei bus di campo.

| parametri inclusi nel calcolo della checksum A sono i parametri modificabili
dall'utente nei gruppi 10...13, 15, 19...25, 28, 30...32, 34...37, 40...41, 43, 45...46,
70...74, 76, 80, 94...99.

Il set di parametri per la checksum B non include

* impostazioni dei bus di campo

» impostazioni dei dati del motore

* impostazioni dei dati energetici.
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| parametri inclusi nel calcolo della checksum B sono i parametri modificabili
dall'utente nei gruppi 10...13, 15, 19...25, 28, 30...32, 34, 35...37, 40...41, 43, 46,
70...74, 76, 80, 94...97.

Impostazioni
» Parametri 96.54...96.69, 96.71...96.72 (pag. 684).

Blocco utente

Per migliorare la cybersicurezza, si raccomanda di impostare una "password master"
per impedire, ad esempio, la modifica dei valori parametrici e/o la possibilita di
caricare firmware e altri file.

AVVERTENZA! ABB declina qualsiasi responsabilita per danni o perdite
L l \ causati dalla mancata attivazione del blocco utente con una nuova
password. Vedere Esclusione di responsabilita per la cybersicurezza (pag. 24).

« Per attivare il blocco utente per la prima volta:

* Inserire la password di default, 10000000, in 96.02 Password. In questo modo si
rendono visibili i parametri 96.100...96.102.

* Inserire una nuova password in 96.700 Cambia password. Utilizzare sempre otto
cifre; con il tool PC Drive Composer, terminare con Invio.

» Confermare la nuova password in 96.701 Conferma password.

AVVERTENZA! Conservare la password in un luogo sicuro: se la
assword viene smarrita, il blocco utente non puo essere disabilitato

neppure da ABB.

» Definire le azioni che si intendono bloccare al parametro 96.702 Funzioni blocco
utente (si raccomanda di selezionare tutte le azioni, a meno che |'applicazione
non imponga requisiti diversi).

* Inserire una password non valida in 96.02 Password.

« Attivare 96.08 Avviam scheda controllo o spegnere e riaccendere il convertitore.

» Controllare che i parametri 96.7100...96.102 siano nascosti. Se non lo sono,
inserire un'altra password casuale in 96.02.

Per riaprire il blocco, inserire la password corretta in 96.02 Password. | parametri
96.100...96.102 tornano a essere visibili.

Impostazioni
» Parametri 96.02 (pag. 678) e 96.100...96.102 (pag. 686).
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Supporto di filtri sinusoidali

Quando all'uscita del convertitore & collegato un filtro sinusoidale, il convertitore deve
utilizzare la modalita di controllo scalare del motore e limitare le frequenze di
commutazione e di uscita per

+ impedire il funzionamento del convertitore alle frequenze di risonanza del filtro, e
» proteggere il filtro dal surriscaldamento.

Quando si utilizzano filtri sinusoidali ABB (disponibili separatamente), questo avviene
automaticamente attivando il bit 1 di 95.15 Impostazioni HW speciali.

Contattare il rappresentante locale ABB prima di collegare un filtro sinusoidale di
un'altra marca.

Impostazioni

» Parametro 95.15 Impostazioni HW speciali (pag. 672).

Banda morta Al

Il valore della banda morta Al viene impostato nel parametro 12.110 (Al dead band)
come percentuale di 10 V in caso di tensione, 20 mA in caso di corrente ed &
applicabile ad Al1 e Al2. Inoltre, il 10% del valore della banda morta viene aggiunto
come isteresi di banda morta positiva e negativa.

* In caso di tensione: valore della banda morta Al = 10 * banda morta Al (parametro
12.110) * 0,01

* In caso di corrente: valore della banda morta Al = 20 * banda morta Al (parametro
12.110) * 0,01

Quindi, il valore della banda morta Al viene moltiplicato per il valore dell'isteresi

(fissato al 10%):

+ valore isteresi Al = valore banda morta Al * 0,1

Esempio
Il parametro 12.110 (Al dead band) & impostato al 50%.

In caso di tensione:

» Selezione unita Al =V

* Al max nell'intervallofra0 Ve 10V

» Valore della banda morta Al=10*50*0,01 =5V

* Valore dell'isteresiAl=5*0,1=0,5V

» Valore positivo dell'isteresi=5+0,5=5,5V

» Valore negativo dell'isteresi=5-0,5=4,5V

Quando la tensione di ingresso Al aumenta fino a 5,5 V, I'Al effettivo mostra 0. Non

appena la tensione di ingresso Al raggiunge 5,5 V, I'Al effettivo mostra 5,5V e
continua a rilevare la tensione di ingresso Al fino al valore massimo di Al (compreso
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nellintervallo fra 0 V e 10 V). Quando la tensione di ingresso Al diminuisce, I'Al
effettivo mostra I'Al effettivo applicato fino a 4,5 V. Non appena l'ingresso Al scende
sotto 4,5V, I'Al effettivo mostra O finché la tensione di ingresso non raggiunge 0 V.

In caso di corrente:

Selezione unita Al = mA

Al max nell'intervallo fra 0 mA e 20 mA

Valore della banda morta Al = 20 * 50 * 0,01 = 10 mA
Valore dell'isteresi Al =10 * 0,1 =1,0 mA

Valore positivo dell'isteresi = 10 + 1,0 = 11,0 mA
Valore negativo dell'isteresi = 10 - 1,0 = 9,0 mA

Quando la corrente di ingresso Al aumenta fino a 11 mA, I'Al effettivo mostra 0 mA.
Non appena la corrente di ingresso Al raggiunge 11,0 mA, I'Al effettivo mostra 11,0 mA
e continua a rilevare la tensione di ingresso Al fino al valore massimo di Al (compreso
nell'intervallo fra 0 mA e 20 mA). Quando la corrente di ingresso Al diminuisce, I'Al

effettivo mostra I'Al effettivo applicato fino a 9,0 mA. Non appena l'ingresso Al scende
sotto 9,0 mA, I'Al effettivo mostra 0 finché la corrente di ingresso non raggiunge 0 mA.

,’/I <T>§
<
Y, >
fe———
1 = Al max effettivo
2 = Al effettivo
3 =Alindicato

4 = Al max
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Nello schema di cui sopra, a € il valore della banda morta. | valori b e ¢ sono
rispettivamente i valori di isteresi di -10% e +10%. | valori di isteresi sono impostati
internamente nel firmware e non sono modificabili dall'utente.
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Ricerca dei guasti

Contenuto del capitolo

Questo capitolo elenca i messaggi di allarme e di guasto con le possibili cause e le
azioni correttive. Le informazioni contenute in questo capitolo permettono di risalire
alle cause di gran parte degli allarmi e dei guasti. In caso contrario, contattare il
servizio di assistenza di ABB. Se si utilizza il tool PC Drive Composer, inviare
all'assistenza ABB il pacchetto di supporto creato da Drive Composer.

Allarmi e guasti sono elencati qui di seguito, in tabelle separate. Ciascuna tabella
riporta i codici di allarmi e guasti.

Sicurezza

AVVERTENZA! Gli interventi di manutenzione sul convertitore di frequenza

devono essere eseguiti solo da elettricisti qualificati. Leggere attentamente le
norme contenute nel capitolo Norme di sicurezza all'inizio del Manuale hardware del
convertitore di frequenza prima di intervenire sull'unita.

Indicazioni

Allarmi e guasti

Allarmi e guasti indicano anomalie dello stato del convertitore di frequenza. | codici e i
nomi di allarmi/guasti attivi vengono visualizzati sul pannello di controllo del
convertitore e nel tool PC Drive Composer. Attraverso il bus di campo sono disponibili
solo i codici di allarmi e guasti.
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Gli allarmi non devono essere resettati; I'indicazione scompare da sé una volta
eliminata la causa dell'allarme. Gli allarmi non fanno scattare il convertitore, che
continua ad azionare il motore.

| guasti bloccano il convertitore, che scatta e ferma il motore. Una volta eliminata la
causa di un guasto, € possibile resettare il guasto dal pannello di controllo o da una
sorgente selezionabile (parametro 31.17 Selez reset guasti), ad esempio gli ingressi
digitali del convertitore.ll reset di un guasto crea un evento 64FF Reset guasto.Dopo
il reset si puo riavviare il convertitore.

Alcuni guasti richiedono il riavviamento dell'unita di controllo spegnendo/riaccen-
dendo l'alimentazione o con il parametro 96.08 Avviam scheda controllo: questi casi
sono indicati nell'elenco dei guasti.

Eventi puri

Oltre ad allarmi e guasti, esistono gli eventi "puri" che vengono esclusivamente
registrati nel log degli eventi del convertitore. | codici di questi eventi sono riportati
nella tabella dei Messaggqi di allarme a pag. 240.

Messaggi di testo modificabili

Per gli eventi esterni & possibile modificare 'azione (allarme o guasto), il nome e il
messaggio. Per specificare gli eventi esterni, selezionare Menu > Impostazioni
principali > Funzioni avanzate > Eventi esterni.

E possibile modificare il testo e aggiungere istruzioni e recapiti da contattare. Per
inserire le informazioni di contatto, selezionare Menu > Impostazioni principali >
Orologio, regione, display > Info contatti.

Cronologia di allarmi e guasti

Log degli eventi

Il convertitore di frequenza ha due log degli eventi: uno contiene i guasti e i reset
dei guasti; I'altro contiene allarmi, eventi puri e i reset di questi eventi. Ciascun log
contiene i 32 eventi piu recenti. Tutte le segnalazioni vengono registrate nel log degli
eventi con l'indicazione dell'ora e altre informazioni. Vedere la sezione
Visualizzazione delle informazioni su allarmi e guasti a pag. 239.

Per cancellare il log dei guasti e degli eventi, selezionare Menu > Impostazioni
principali > Ripristina predefiniti > Reset log guasti ed eventi o impostare il
parametro 96.51 Cancella log guasti/eventi su Cancella.

Codici ausiliari

Alcuni eventi generano un codice ausiliario che pu6 aiutare a risalire alla causa del
problema. Sul pannello di controllo, il codice ausiliario viene registrato insieme ai dati
dell'evento; nel tool PC Drive Composer, il codice ausiliario compare nell'elenco degli
eventi.
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Visualizzazione delle informazioni su allarmi e guasti

Il convertitore di frequenza pud memorizzare un elenco di guasti attivi che hanno
causato lo scatto del convertitore nel momento presente. Il convertitore registra
anche un elenco di allarmi e guasti verificatisi in precedenza.

Per ogni guasto memorizzato, il pannello di controllo mostra il codice di guasto, l'ora
e i valori di nove parametri (segnali effettivi e word di stato) memorizzati al momento
del guasto. | parametri 05.80...05.89 contengono i valori dell'ultimo guasto.

Per gli allarmi e i guasti attivi, vedere

* Menu > Diagnostica > Guasti attivi

* Menu > Diagnostica > Allarmi attivi

« parametri nel gruppo 04 Allarmi e guasti (pag. 398).

Per gli allarmi e i guasti verificatisi in precedenza, vedere
* Menu > Diagnostica > Log guasti ed eventi
» parametri nel gruppo 04 Allarmi e guasti (pag. 398).

Il log degli eventi puod essere consultato (e resettato) anche dal tool PC Drive Composer.
Vedere Drive Composer PC Tool User's Manual (3AUA0000094606 [inglese]).

Generazione di codici QR per I'applicazione di assistenza
mobile

Il convertitore di frequenza pud generare un codice QR (o una serie di codici QR) e
visualizzarlo sul pannello di controllo. Il codice QR contiene i dati identificativi del
convertitore, le informazioni sugli ultimi eventi e i valori dei parametri di stato e
contatori. Il codice puo essere letto da qualsiasi dispositivo mobile ove sia installata
I'applicazione di assistenza di ABB, che poi invia i dati ad ABB per l'analisi. Per
ulteriori informazioni sull'applicazione, contattare il rappresentante ABB locale.

Per generare il codice QR, selezionare Menu > Info sistema > Codice QR.

Nota: se si utilizza un pannello di controllo che non supporta la generazione di codici
QR (versione precedente a v.6.4x), la voce di menu Codice QR viene totalmente
disabilitata e non sara piu disponibile neppure con pannelli di controllo che
supportano la generazione di codici QR.

Nota: se il backup di un convertitore con vecchio firmware o vecchio firmware del
pannello viene ripristinato su un convertitore con nuovo firmware (ottobre 2014 o
successivo), si rischia di eliminare definitivamente 'opzione Codice QR dal menu.
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Messaggi di allarme

Nota: I'elenco contiene anche gli eventi che compaiono solo nel log degli eventi.

Cod.
(esa)

Allarme / Codice
aus.

Causa

Azione correttiva

A2B1

Sovracorrente

La corrente di uscita ha
superato il limite di guasto
interno.

Oltre a un'effettiva
situazione di sovracorrente,
questo allarme pud essere
causato anche da un
guasto a terra o dalla
perdita di una fase di
alimentazione.

Verificare il carico del motore.

Verificare i tempi di accelerazione nei parametri
del gruppo 23 Rampa rif velocita (controllo
velocita) o 28 Sequenza rif frequenza (controllo
frequenza). Controllare anche i parametri 46.01
Adattam velocita, 46.02 Adattam frequenza e
46.03 Adattam coppia.

Verificare il motore e il cavo motore (inclusi
fasatura e collegamento a stella/triangolo).
Verificare che non vi sia un guasto a terra nel
motore o nei cavi motore misurando le
resistenze di isolamento di motore e cavo
motore. Vedere il capitolo Installazione
elettrica, sezione Controllo dell'isolamento del
gruppo, nel Manuale hardware del convertitore
di frequenza.

Verificare che non vi siano contattori che si
aprono e si chiudono nel cavo motore.
Verificare che i dati di avviamento nei parametri
del gruppo 99 Dati motore corrispondano ai
valori nominali sulla targa del motore.
Verificare che non vi siano condensatori di
compensazione del fattore di potenza o
dispositivi di protezione da sovratensione nel
cavo motore.

A2B3

Dispersione a terra

Il convertitore ha rilevato
uno squilibrio di carico
solitamente dovuto a un
guasto a terra nel motore o
nel cavo motore.

Verificare che non vi siano condensatori di
compensazione del fattore di potenza o
dispositivi di protezione da sovratensione nel
cavo motore.

Verificare che non vi sia un guasto a terra nel
motore o nei cavi motore misurando le
resistenze di isolamento di motore e cavo
motore. Vedere il capitolo Installazione
elettrica, sezione Controllo dell'isolamento del
gruppo, nel Manuale hardware del convertitore
di frequenza. In caso di guasto a terra, riparare
o sostituire il cavo del motore e/o il motore. Se
non vengono rilevati guasti a terra, contattare il
rappresentante ABB locale.

A2B4

Cortocircuito

Cortocircuito nel cavo (o
nei cavi) del motore o nel
motore.

Verificare che non vi siano errori di cablaggio
nel motore e nel cavo motore.

Verificare il motore e il cavo motore (inclusi
fasatura e collegamento a stella/triangolo).
Verificare che non vi sia un guasto a terra nel
motore o nei cavi motore misurando le resi-
stenze di isolamento di motore e cavo motore.
Vedere il capitolo Installazione elettrica, sezione
Controllo dell'isolamento del gruppo, nel
Manuale hardware del convertitore di frequenza.
Verificare che non vi siano condensatori di
compensazione del fattore di potenza o dispo-
sitivi di protezione da sovratensione nel cavo
motore.
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Cod. | Allarme / Codice . .
Causa Azione correttiva
(esa) |aus.
0001 | Cortocircuito nel transistor
superiore della fase U.
Telai da R6 a R11.
0002 | Cortocircuito nel transistor
inferiore della fase U.
Telai da R6 a R11.
0004 | Cortocircuito nel transistor
superiore della fase V.
Telai da R6 a R11.
0008 | Cortocircuito nel transistor
inferiore della fase V.
Telai da R6 a R11.
0010 | Cortocircuito nel transistor
superiore della fase W.
Telai da R6 a R11.
0020 | Cortocircuito nel transistor
inferiore della fase W.
Telai da R6 a R11.
0040 | Cortocircuito condensatore
inc.c.
Telai da R6 a R11.
0080 | La retroazione dello stato
dalle fasi di uscita non
corrisponde ai segnali di
controllo.
Per telai R6 e R7.
A2BA | Sovraccarico IGBT | Eccessiva temperatura Verificare il cavo motore.
giunzione IGBT-scatola. | Verificare le condizioni ambientali.
Questo allarme protegge gli | verificare il flusso aria e il funzionamento delle
IGBT e puo essere attivato | yentole.
da un cortocircuito nel cavo | verificare che non vi sia un eccessivo
motore. accumulo di polvere sulle alette del dissipatore.
Verificare la potenza del motore a fronte della
potenza del convertitore.
A3A1 | Sovratens colleg Tensione in c.c. del circuito | Controllare I'impostazione della tensione di rete
CcC intermedio troppo elevata (parametro 95.01 Tensione alimentaz).
(a convertitore fermo). Un'impostazione scorretta del parametro puo
A3A2 | Sottotens colleg CC | Tensione in c.c. del circuito darte Iuogola uno spunto |g‘cor:1trollato del
intermedio troppo bassa (a | Motore 0 a §cf>vraccar|co i chopper o
convertitore fermo). rCeSIStte:;za dll :ena.tura.d. ‘
A3AA | CC non carica La tensione del circuito inter- or? rotare 'a enspne |.re °: .
o A Se il problema persiste, rivolgersi al
medio in c.c. non € ancora
f I . rappresentante ABB locale.
salita al livello operativo.
A490 | Impost non corretta | Non & possibile eseguire la | Verificare le impostazioni dei parametri della
sensore temp supervisione della tempera- | sorgente di temperatura 35.77 e 35.21.
tura perché I'adattatore non
€ impostato correttamente.
A491 | Temperatura La temperatura misurata 1 | Controllare il valore del parametro 35.02
esterna 1 ha superato il limite di Temperatura misurata 1.
(testo del messaggio allarme. Verificare il raffreddamento del motore (o di
modificabile) altre apparecchiature di cui viene misurata la

temperatura).
Controllare il valore di 35.13 Limite allarme
temperatura 1.
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Cod.
(esa)

Allarme / Codice
aus.

Causa

Azione correttiva

A492

Temperatura
esterna 2

(testo del messaggio
modificabile)

La temperatura misurata 2
ha superato il limite di
allarme.

Controllare il valore del parametro 35.03
Temperatura misurata 2.

Verificare il raffreddamento del motore (o di
altre apparecchiature di cui viene misurata la
temperatura).

Controllare il valore di 35.23 Limite allarme
temperatura 2.

A4A0

Temp scheda
controllo

Temperatura eccessiva
della scheda di controllo.

Controllare il codice ausiliario. Per ciascun
codice, vedere le azioni riportate qui di seguito.

(nessuno)

Temperatura superiore al
limite di allarme.

Verificare le condizioni ambientali.

Verificare il flusso aria e il funzionamento delle
ventole.

Verificare che non vi sia un eccessivo
accumulo di polvere sulle alette del dissipatore.

0001

Termistore guasto.

Rivolgersi al servizio di manutenzione ABB per
la sostituzione della scheda di controllo.

A4A1

Sovratemperatura
IGBT

Eccessiva temperatura
stimata degli IGBT del
convertitore.

Verificare le condizioni ambientali.

Verificare il flusso aria e il funzionamento delle
ventole.

Verificare che non vi sia un eccessivo
accumulo di polvere sulle alette del dissipatore.
Verificare la potenza del motore a fronte della
potenza del convertitore.

A4A9

Raffreddamento

Temperatura eccessiva del
modulo convertitore.

Verificare la temperatura ambiente. Se supera
40 °C/104 °F (telai IP21 R4...R9) o se supera
50 °C/122 °F (telai IP21 R1...R9), assicurarsi
che la corrente di carico non sia superiore alla
capacita di carico declassata del convertitore di
frequenza. Per tutti i telai IP55, verificare le
temperature di declassamento. Vedere il
capitolo Dati tecnici, sezione Declassamento,
nel Manuale hardware del convertitore.
Verificare il flusso dell'aria di raffreddamento
del modulo convertitore e il funzionamento
delle ventole.

Verificare che non vi sia un eccessivo accu-
mulo di polvere all'interno dell'armadio e sul
dissipatore del modulo convertitore. Pulire se
necessario.

A4BO

Temperatura
eccessiva

La temperatura del modulo
di alimentazione &
eccessiva.

Verificare le condizioni ambientali.

Verificare il flusso aria e il funzionamento delle
ventole.

Verificare che non vi sia un eccessivo
accumulo di polvere sulle alette del dissipatore.
Verificare la potenza del motore a fronte della
potenza del convertitore.

Controllare il codice ausiliario.

FA

Temperatura ambiente

A4B1

Differ temp
eccessiva

Differenza di temperatura
eccessiva tra gli IGBT di
fasi diverse.

Controllare i cavi motore.
Controllare il raffreddamento del/i modulo/i
convertitore.
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Cod.
(esa)

Allarme / Codice
aus.

Causa

Azione correttiva

A4F6

Temperatura IGBT

Temperatura eccessiva

degli IGBT del convertitore.

Verificare le condizioni ambientali.

Verificare il flusso aria e il funzionamento delle
ventole.

Verificare che non vi sia un eccessivo
accumulo di polvere sulle alette del dissipatore.
Verificare la potenza del motore a fronte della
potenza del convertitore.

A581

Ventola

Manca la retroazione della
ventola di raffreddamento.

Controllare il codice ausiliario per identificare la
ventola. Il codice 0 corrisponde alla ventola
principale 1. Altri codici (formato XYZ): "X"
indica il codice di stato (1: ID run, 2: normale).
"Y" =0, "Z" & I'indice della ventola (1: ventola
principale 1, 2: ventola principale 2, 3: ventola
principale 3).

Verificare il funzionamento della ventola e il
collegamento.

Sostituire la ventola, se guasta.

A582

Ventola aus
assente

Una ventola di
raffreddamento ausiliaria
(ventola interna IP55) &
bloccata o scollegata.

Controllare il codice ausiliario.

Controllare la ventola ausiliaria e i relativi
collegamenti.

Sostituire la ventola guasta.

Verificare che il coperchio anteriore del
convertitore sia installato e ben fissato. Se la
messa in servizio del convertitore richiede la
rimozione del coperchio,impostare il parametro
31.36 Funzione guasto ventola ausiliaria
temporaneamente sul valore Nessuna azione
entro due minuti dall'accensione.

A5A0

Safe Torque Off
Allarme
programmabile: 31.22
Marcia/arresto indicaz
STO

La funzione Safe Torque
Off € attiva, ossia si verifica
la perdita del segnale (o dei
segnali) del circuito di
sicurezza collegato al
connettore STO.

Verificare i collegamenti del circuito di
sicurezza. Per ulteriori informazioni, vedere il
capitolo Funzione Safe Torque Off nel Manuale
hardware del convertitore e la descrizione del
parametro 31.22 Marcia/arresto indicaz STO.
Controllare il valore del parametro 95.04
Alimentaz scheda ctrl.

ASEA

Temperatura
circuito misura

Problema nella
misurazione della
temperatura interna del
convertitore.

Controllare il codice ausiliario. Dipendono dal
tipo di unita di controllo.

Telai R1...R5

0000 0000

Temperatura IGBT

0000 0003

Temperatura scheda

0000 0006

Temperatura unita
alimentazione

Rivolgersi al rappresentante ABB locale.
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Cod.

Allarme / Codice

Causa Azione correttiva
(esa) |aus.
Telai R6...R11 e telaio R3 Rivolgersi al rappresentante ABB locale.
ACx580-31
0000 0001 | IGBT fase U
0000 0002 | IGBT fase V
0000 0003 | IGBT fase W
0000 0004 | Temperatura scheda
0000 0005 | Chopper di frenatura
0000 0006 | Ingresso aria (TEMP3)
0000 0007 | Temperatura unita
alimentazione
0000 0008 | du/dt (TEMP2)
0000 0009 | TEMP1
FAh =1111 1010 | Temperatura ambiente
A5EB | No alim scheda alim | Guasto all'alimentazione Rivolgersi al rappresentante ABB locale.
dell'unita di alimentazione.
A5ED | ADC circuito misura | Guasto del circuito di Rivolgersi al rappresentante ABB locale.
misurazione.
AS5EE | DFF circuito misura | Guasto del circuito di Rivolgersi al rappresentante ABB locale.
misurazione.
AS5EF | Retroazione stato La retroazione dello stato Rivolgersi al rappresentante ABB locale.
PU dalle fasi di uscita non
corrisponde ai segnali di
controllo.
A5F0 | Retroazione carica | Mancanza del segnale di Controllare il segnale di retroazione
retroazione della carica. proveniente dal sistema di carica.
AB82 | Superamento vel La memoria flash (nell'unita | Se non strettamente necessario, evitare di
cancell Flash di memoria) é stata forzare salvataggi dei parametri con il
cancellata con eccessiva parametro 96.07 o scritture cicliche dei
frequenza, riducendo la parametri (come |'attivazione dei logger utente
durata di vita della mediante parametri).
memoria. Controllare il codice ausiliario (formato XYYY
YZzZ). "X" indica la sorgente dell'allarme
(1: supervisione generica cancellazione flash).
"ZZZ" indica il numero di sottosettore flash che
ha generato I'allarme.
AB86 | Checksum La checksum calcolata per | Verificare che tutte le necessarie checksum (di
incoerente i parametri non corrisponde | riferimento) approvate (96.71...96.72) siano
Allarme a nessuna checksum di abilitate in 96.55 Word controllo checksum.
programmabile: 96.54 | riferimento abilitata. Verificare la configurazione dei parametri. Con
Azione checksum 96.55 Word controllo checksum, abilitare un
parametro di checksum e copiare la checksum
effettiva in quel parametro.
AB87 | Configurazione E stata definita un'azione da | Contattare il rappresentante ABB locale per
checksum intraprendere in caso di configurare la funzionalita o disabilitare la
incoerenza della checksum | funzionalita in 96.54 Azione checksum.
dei parametri, ma la funzio-
nalita non & configurata.
ABA4 | Valore nominale | parametri del motore non | Controllare il codice ausiliario. Per ciascun

motore

sono impostati
correttamente.

Il convertitore non &
dimensionato
correttamente.

codice, vedere le azioni riportate qui di seguito.
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Cod. | Allarme / Codice . .
Causa Azione correttiva
(esa) | aus.
0001 | Frequenza di scorrimento | Verificare le impostazioni dei parametri di
troppo bassa. configurazione del motore nei gruppi 98 e 99.
0002 | Differenza eccessiva tra Verificare che il convertitore sia
velocita sincrona e adeguatamente dimensionato per il motore.
nominale.
0003 | Velocita nominale supe-
riore alla velocita sincrona
con 1 coppia di poli.
0004 | Corrente nominale oltre i
limiti.
0005 | Tensione nominale oltre i
limiti.
0006 | Potenza nominale
superiore alla potenza
apparente.
0007 | Potenza nominale
incoerente con velocita e
coppia nominali.
0008 | Il fattore di potenza
nominale del motore non
rientra nei limiti dei motori
asincroni (0,5...0,97).

ABA5 | Mancano dati | parametri del gruppo 99 Verificare che tutti i parametri richiesti nel
motore non sono stati impostati. gruppo 99 siano stati impostati.

Nota: & normale che questo allarme compaia in
fase di avviamento finché non vengono inseriti i
dati del motore.

ABA6 | Categoria della Non é stata definita la Impostare la categoria della tensione nel
tensione non categoria della tensione. parametro 95.01 Tensione alimentaz.
selezionata

ABA7 | Ora sistema non L'ora del sistema non & Impostare manualmente I'ora del sistema o
impostata stata impostata. Non & collegare il pannello di controllo al convertitore

possibile utilizzare le di frequenza per sincronizzare l'orologio. Se si

funzioni timer e le date del | utilizza il pannello di controllo Base,

log dei guasti non sono sincronizzare I'orologio mediante il bus di

corrette. campo integrato o un modulo bus di campo.
Impostare il parametro 34.10 Abilita funzioni
timer su Disabilitato per disabilitare le funzioni
timer, se non vengono utilizzate.

A6B0 | Blocco utente Il blocco utente & aperto, Chiudere il blocco inserendo una password non
aperto cioe i parametri di valida nel parametro 96.02 Password.Vedere la

configurazione del blocco | sezione Calcolo della checksum dei parametri
utente 96.700...96.102 (pag. 232).
sono visibili.
A6B1 | Password utente E stata inserita una nuova | Confermare la nuova password inserendo la
non confermata password nel parametro stessa password in 96.7017.Per annullare,
96.700 ma non & stata chiudere il blocco utente senza confermare la
confermata in 96.7017. nuova password.Vedere la sezione Calcolo
della checksum dei parametri (pag. 232).
A6D1 Il convertitore non ha la Verificare la programmazione del PLC.

Conflitto param FBA
A

funzionalita richiesta da un
PLC, o la funzionalita

richiesta non é stata attivata.

Verificare le impostazioni dei parametri del
gruppo 50 Adattatore fieldbus (FBA).
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Cod.

Allarme / Codice

Causa Azione correttiva

(esa) |aus.

ABES | Parametri Al L'impostazione hardware di | Controllare il codice ausiliario nel log degli
corrente/tensione di un eventi. Il codice identifica I'ingresso analogico
ingresso analogico non le cui impostazioni sono in conflitto.
corrisponde alle Modificare I'impostazione hardware (sull'unita
impostazioni parametriche. | di controllo del convertitore) o il parametro

12.15/12.25.

Nota: se vengono modificate le impostazioni
hardware & necessario riavviare la scheda di
controllo (spegnendo e accendendo
I'alimentazione o mediante il parametro 96.08
Awviam scheda controllo).

ABEG6 | Configurazione Errore di configurazione Controllare il codice ausiliario. Per ciascun

ULC della curva di carico utente. | codice, vedere le azioni riportate qui di seguito.
0000 | Incoerenza punti di Controllare che ogni punto di velocita
velocita. (parametri 37.11...37.15) abbia un valore
superiore al precedente.
0001 | Incoerenza punti di Controllare che ogni punto di frequenza
frequenza. (parametri 37.20...37.16) abbia un valore
superiore al precedente.
0002 | Punto di sottocarico supe- | Controllare che ogni punto di sovraccarico
riore al punto di sovracca- | (parametri 37.317...37.35 abbia un valore
rico. superiore al corrispondente punto di
0003 | Punto di sovraccarico infe- | Settocarico (37.21...37.25).
riore al punto di sottocarico.
AGE7 | Allarme Errore di configurazione Controllare il codice ausiliario. Per ciascun
configurazione IPC | IPC. codice, vedere le azioni riportate qui di seguito.
0001 | IPC non correttamente Verificare che se il parametro 76.21
configurato per EFB. Configurazione PFC & impostato su IPC, il
parametro 58.01 Abilita protocollo sia
impostato su Nessuno / comunicazione IPC.
Controllare che se 58.01 Abilita protocollo &
impostato su Nessuno / comunicazione IPC,
76.21 Configurazione PFC sia impostato su
IPC, e 76.24 Porta comunicazione IPC sia
impostato su EFB.
0002 | IPC non correttamente Verificare che se il parametro 76.21
configurato per FBA. Configurazione PFC & impostato su valori
diversi da IPC, il parametro 50.01 Abilita FBA A
sia impostato su Disabilita.

A6E8 | Mancata Master e follower non pre- | Controllare 07.05 Versione firmware di tutti i
corrispondenza sentano la stessa versione | convertitori sulla rete IPC e caricare i converti-
versione IPC IPC e non funzioneranno in | tori con la versione del firmware desiderata.

modalita IPC.

A780 | Stallo motore Il motore opera nella Verificare il carico del motore e i valori nominali
Allarme regione di stallo, ad del convertitore.
programmabile: 31.24 | esempio per carico Verificare i parametri della funzione di guasto.
Funzione stallo eccessivo o potenza

motore insufficiente.

A783 | Sovraccarico La corrente del motore & Verificare che il motore non sia sovraccaricato.

motore troppo elevata. Regolare i parametri utilizzati per la funzione di

sovraccarico del motore (35.57...35.53) e
35.55...35.56.
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Cod. | Allarme / Codice . .
Causa Azione correttiva
(esa) | aus.
A784 | Motor disconnect Tutte e tre le fasi di uscita | Controllare che gli interruttori tra il convertitore
sono scollegate dal motore. | e il motore siano chiusi.
Controllare che tutti i cavi tra il convertitore e il
motore siano collegati e fissati.
Se non si rileva alcun problema e l'uscita del
convertitore risulta effettivamente collegata al
motore, contattare ABB.
A792 | Cablaggio res Cortocircuito della resi- Verificare il collegamento del chopper e della
frenat stenza di frenatura o guasto | resistenza di frenatura.
del controllo del chopper di | Accertarsi che la resistenza di frenatura non sia
frenatura. Per convertitori danneggiata.
con telaio R6 e superiori.
A793 | Temp eccess res La temperatura della Arrestare il convertitore. Lasciare raffreddare la
fren resistenza di frenatura ha resistenza.
superato il limite di allarme | Verificare le impostazioni della funzione di
definito dal parametro protezione contro il sovraccarico della
43.12 Limite allarme resist | resistenza (parametri del gruppo 43 Chopper
fren. frenatura).
Verificare I'impostazione del limite di allarme,
parametro 43.12 Limite allarme resist fren.
Verificare che la resistenza sia stata
dimensionata correttamente.
Verificare che il ciclo di frenatura rispetti i limiti
consentiti.
A794 | Dati Resist. Mancano i dati della Una o piu impostazioni dei dati della resistenza
frenatura resistenza di frenatura. (parametri 43.08...43.10) non sono corrette. Il
parametro € indicato dal codice ausiliario.
0000 0001 | Valore della resistenza Controllare il valore di 43.10 Resistenza
troppo basso. frenatura.
0000 0002 | Costante di tempo termica | Controllare il valore di 43.08 Cost t term
non definita. resistenza fren.
0000 0003 | Potenza massima continua | Controllare il valore di 43.09 Pmax cont
non definita. resistenza fren.
A79C | T eccess IGBT La temperatura degli IGBT | Lasciare raffreddare il chopper.
chop del chopper di frenatura ha | Verificare che la temperatura ambiente non sia
superato il limite di allarme | eccessiva.
interno. Controllare che la ventola di raffreddamento
non sia guasta.
Controllare che non vi siano ostruzioni nel
flusso dell'aria.
Verificare il dimensionamento e il
raffreddamento dell'armadio.
Verificare le impostazioni della funzione di
protezione contro il sovraccarico della
resistenza (parametri 43.06...43.10).
Verificare il valore minimo consentito per la
resistenza in relazione al chopper utilizzato.
Verificare che il ciclo di frenatura rispetti i limiti
consentiti.
Verificare che la tensione di alimentazione in c.a.
del convertitore non sia eccessiva.
A7AB | Guasto Il modulo di estensione Verificare che il modulo di estensione installato
configurazione installato non corrisponde | (indicato dal parametro 75.02 Modulo di

estensione 1/0

ai dati di configurazione.

estensione rilevato) corrisponda a quello
selezionato nel parametro 75.07 Tipo modulo
di estensione.
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Cod. | Allarme / Codice Causa Azione correttiva
(esa) |aus.
A7C1 | Comunicazione Perdita della Verificare lo stato delle comunicazioni con il
FBAA comunicazione ciclica tra il | bus di campo. Vedere la documentazione
Allarme convertitore e il modulo fornita con l'interfaccia bus di campo.
programmabile: 50.02 | adattatore bus di campo A | Verificare le impostazioni dei parametri dei
Funz perdita comun | o tra il PLC e il modulo gruppi 50 Adattatore fieldbus (FBA), 51
FBAA adattatore bus di campo A. | Impostazioni FBA A, 52 Ingr dati FBAA e 53
Usc dati FBA A.
Verificare i collegamenti dei cavi.
Verificare che il master sia in grado di
comunicare.
A7CE | Perdita Interruzione della Verificare lo stato del master del bus di campo
comunicazione EFB | comunicazione del bus di (online/offline/errore ecc.).
Allarme campo integrato (EFB). Controllare i collegamenti dei cavi ai morsetti
programmabile: 58.74 EIA-485/X5 29, 30 e 31 sull'unita di controllo.
Azione perdita
comunicaz
ATEE | Perdita pannello Il pannello di controllo o il Verificare il collegamento del tool PC o del
Allarme tool PC selezionato come | pannello di controllo.
programmabile: postazione di controllo Verificare il connettore del pannello di controllo.
zg}ginfczg"e perdita | attiva per il convertitore ha | Controllare la piastra di fissaggio, se utilizzata.
interrotto le comunicazioni. | g¢jegare e ricollegare il pannello di controllo.
A88F | Ventola raffredd E stato superato il limite del | Controllare se la ventola di raffreddamento
timer di manutenzione. deve essere sostituita. Il parametro 05.04
Contatore tempo att ventola indica il tempo di
funzionamento della ventola di raffreddamento.
AB8AQ | Allarme Un segnale analogico ha Controllare il livello del segnale all'ingresso
supervisione Al superato i limiti specificati | analogico.
Allarme per l'ingresso analogico. Controllare i cavi collegati all'ingresso.
F;rzoggagmiglg Controllare i limiti minimo e massimo
supervisione Al dell'ingresso nei parametri del gruppo 72 Al
standard.
A8A1 | Allarme tempo vita | Il relé ha cambiato stato per | Sostituire la scheda di controllo o non utilizzare
funzionamento RO | un numero di volte piu l'uscita rele.
superiore al numero Controllare il codice ausiliario che identifica
raccomandato. l'uscita relé.
0001 | Uscita relé 1 Sostituire la scheda di controllo o non utilizzare
piu l'uscita rele 1.
0002 | Uscita relé 2 Sostituire la scheda di controllo o non utilizzare
piu l'uscita rele 2.
0003 | Uscita relé 3 Sostituire la scheda di controllo o non utilizzare
piu l'uscita relé 3.
AB8A2 | Allarme limite L'uscita rele sta cambiando | Sostituire il segnale collegato alla sorgente

commutaz RO

stato troppo velocemente,
ad esempio perché & con-
nessa a un segnale di fre-
quenza che varia molto
rapidamente. E vicina al
numero massimo di pas-

saggi di stato raccomandati.

dell'uscita relé con un segnale meno variabile.
Controllare il codice ausiliario, che identifica il
parametro della sorgente dell'uscita del relé.

0001 | Uscita relé 1 Selezionare un altro segnale con il parametro
10.24 Sorgente RO1.

0002 | Uscita relé 2 Selezionare un altro segnale con il parametro
10.27 Sorgente RO2.

0003 | Uscita relé 3 Selezionare un altro segnale con il parametro

10.30 Sorgente RO3.
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Cod.
(esa)

Allarme / Codice
aus.

Causa

Azione correttiva

A8BO

ABB Supervisione
segnali 1

(testo del messaggio
modificabile)
Allarme
programmabile:
32.06 Azione
supervisione 1

Allarme generato dalla
funzione di supervisione
dei segnali 1.

Controllare la sorgente dell'allarme (parametro
32.07 Segnale supervisione 1).

A8B1

ABB Supervisione
segnali 2

(testo del messaggio
modificabile)

Allarme
programmabile:
32.16 Azione
supervisione 2

Allarme generato dalla
funzione di supervisione
dei segnali 2.

Controllare la sorgente dell'allarme (parametro
32.17 Segnale supervisione 2).

A8B2

ABB Supervisione
segnali 3

(testo del messaggio
maodificabile)

Allarme
programmabile:
32.26 Azione
supervisione 3

Allarme generato dalla
funzione di supervisione
dei segnali 3.

Controllare la sorgente dell'allarme (parametro
32.27 Segnale supervisione 3).

A8B3

ABB Supervisione
segnali 4

(testo del messaggio
modificabile)

Allarme
programmabile:
32.36 Azione
supervisione 4

Allarme generato dalla
funzione di supervisione
dei segnali 4.

Controllare la sorgente dell'allarme (parametro
32.37 Segnale supervisione 4).

A8B4

ABB Supervisione
segnali 5

(testo del messaggio
modificabile)
Allarme
programmabile:
32.46 Azione
supervisione 5

Allarme generato dalla
funzione di supervisione
dei segnali 5.

Controllare la sorgente dell'allarme (parametro
32.47 Segnale supervisione 5).

A8B5

ABB Supervisione
segnali 6

(testo del messaggio
maodificabile)
Allarme
programmabile:
32.56 Azione
supervisione 6

Allarme generato dalla
funzione di supervisione
dei segnali 6.

Controllare la sorgente dell'allarme (parametro
32.57 Segnale supervisione 6).

A8BE

Allarme per
sovraccarico ULC

Guasto programmabile:

37.03 Azioni
sovraccarico ULC

Il segnale selezionato ha
superato la curva di
sovraccarico utente.

Verificare le condizioni operative che possono
incrementare il segnale monitorato (ad
esempio il carico del motore, se viene
monitorata la coppia o la corrente).
Controllare la definizione della curva di carico
(parametri del gruppo 37 Curva di carico
utente).

A8BF

Allarme per
sottocarico ULC

Guasto programmabile:

37.04 Azioni
sottocarico ULC

Il segnale selezionato &
sceso sotto la curva di
sottocarico utente.

Verificare le condizioni operative che possono
ridurre il segnale monitorato (ad esempio la
perdita di carico, se viene monitorata la coppia
o la corrente).

Controllare la definizione della curva di carico
(parametri del gruppo 37 Curva di carico
utente).




250 Ricerca dei guasti

Cod.
(esa)

Allarme / Codice
aus.

Causa

Azione correttiva

A981

Allarme esterno 1
(testo del messaggio
modificabile)

Allarme
programmabile:

31.01 Sorgente evento
esterno 1

31.02 Tipo evento
esterno 1

Guasto nel dispositivo
esterno 1.

Controllare il dispositivo esterno.
Verificare l'impostazione del parametro 37.01
Sorgente evento esterno 1.

A982

Allarme esterno 2
(testo del messaggio
modificabile)

Allarme
programmabile:

31.03 Sorgente evento
esterno 2

31.04 Tipo evento
esterno 2

Guasto nel dispositivo
esterno 2.

Controllare il dispositivo esterno.
Verificare I'impostazione del parametro 37.03
Sorgente evento esterno 2.

A983

Allarme esterno 3
(testo del messaggio
modificabile)

Allarme
programmabile:

31.05 Sorgente evento
esterno 3

31.06 Tipo evento
esterno 3

Guasto nel dispositivo
esterno 3.

Controllare il dispositivo esterno.
Verificare I'impostazione del parametro 31.05
Sorgente evento esterno 3.

A984

Allarme esterno 4
(testo del messaggio
modificabile)

Allarme
programmabile:

31.07 Sorgente evento
esterno 4

31.08 Tipo evento
esterno 4

Guasto nel dispositivo
esterno 4.

Controllare il dispositivo esterno.
Verificare l'impostazione del parametro 37.07
Sorgente evento esterno 4.

A985

Allarme esterno 5
(testo del messaggio
modificabile)

Allarme
programmabile:

31.09 Sorgente evento
esterno 5

31.10 Tipo evento
esterno 5

Guasto nel dispositivo
esterno 5.

Controllare il dispositivo esterno.
Verificare l'impostazione del parametro 37.09
Sorgente evento esterno 5.

AF80

No com INU-LSU
Allarme
programmabile: 60.79
INU-LSU comm loss
function

Perdita della comunica-
zione DDCS (fibra ottica)
tra convertitori (ad esem-
pio tra unita inverter e unita
di alimentazione).

L'unita inverter continua a
funzionare sulla base delle
ultime informazioni di stato
ricevute dall'altro
convertitore.

Solo per i convertitori ACH580-31 e ACH580-34.
Controllare lo stato dell'altro convertitore
(parametri 06.36 e 06.39).

Verificare le impostazioni dei parametri del
gruppo 60 Comunicazione DDCS.

Verificare le impostazioni corrispondenti nel
programma di controllo dell'altro convertitore.
Verificare i collegamenti dei cavi. Se
necessario, sostituire i cavi.
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Cod. | Allarme / Codice . .
Causa Azione correttiva

(esa) | aus.

AF85 | Allarme unita lato L'unita di alimentazione (o | Solo per i convertitori ACH580-31 e ACH580-34.
linea I'altro convertitore) ha Il codice ausiliario indica il codice di allarme

generato un allarme. originario nel programma di controllo dell'unita
di alimentazione. | codici ausiliari piu comuni
sono reperibili nella sezione Codici ausiliari per
gli allarmi di alimentazione LSU a pag. 273.
Per le informazioni complete, vedere il capitolo
Fault Tracing (Ricerca dei guasti) in ACS880
IGBT Supply Control Program Firmware
Manual (3AUA0000131562 [inglese]).

AF88 | Allarme L'utente ha configurato una | Configurare le stagioni prestando attenzione
configurazione della | stagione che inizia prima all'ordine cronologico delle date; vedere i
stagione della stagione precedente. | parametri 34.60 Data inizio stagione 1...34.63

Data inizio stagione 4.
AF90 | Autocalibrazione La routine di autocalibra- Controllare il codice ausiliario. Per ciascun

regolatore velocita

zione del regolatore di velo-
cita non ¢ stata completata
CON SUCCESSO.

codice, vedere le azioni riportate qui di seguito.

0000

Il convertitore & stato
fermato prima del
completamento
dell'autocalibrazione.

Avviare il convertitore e ripetere
l'autocalibrazione fino al corretto
completamento.

0001

Il convertitore & stato
avviato e non era pronto a
seguire il comando di
autocalibrazione.

Accertarsi che i prerequisiti per 'autocalibra-
zione siano soddisfatti. Vedere la sezione
Prima della routine di autocalibrazione

(pag. 211).

0002

Non é stato possibile
raggiungere il riferimento di
coppia richiesto prima che
il convertitore raggiungesse
la velocita massima.

Ridurre il gradino di coppia (parametro 25.38) o
aumentare il gradino di velocita (parametro
25.39).

0003

Il motore non ha accelerato
alla velocita massima.

Aumentare il gradino di coppia (parametro
25.38) oridurre il gradino di velocita (parametro
25.39).

0004

Il motore non ha decelerato
alla velocita minima.

Aumentare il gradino di coppia (parametro
25.38) o ridurre il gradino di velocita (parametro
25.39).

0005

Il motore non ha decelerato
con la coppia di
autocalibrazione completa.

Ridurre il gradino di coppia (parametro 25.38) o
il gradino di velocita (parametro 25.39).

0006

L'autocalibrazione non ha
potuto scrivere un
parametro.

Azionare il convertitore ancora una volta.

0007

Il convertitore stava iniziando
la rampa discendente
quando l'autocalibrazione &
stata attivata.

Azionare il convertitore fino al set point e
avviare l'autocalibrazione ancora una volta.

0008

Il convertitore stava iniziando
la rampa ascendente
quando l'autocalibrazione &
stata attivata.

Attendere che il convertitore raggiunga il set
point e avviare 'autocalibrazione.

0009

Il convertitore funzionava al
di fuori dei limiti di velocita
dell'autocalibrazione
durante I'attivazione
dell'autocalibrazione.

Verificare i limiti, impostare il setpoint corretto e
ripetere I'autocalibrazione.
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Cod. | Allarme / Codice Causa Azione correttiva

(esa) |aus.

AFAA | Autoreset Il sistema sta per resettare | Allarme informativo. Vedere le impostazioni dei
automaticamente un parametri del gruppo 31 Funzioni guasto.
guasto.

AFE1 | Stop emergenza Il convertitore ha ricevuto Verificare che sussistano le condizioni per pro-

(OFF2) un comando di arresto di seguire il funzionamento in sicurezza. Ripor-
emergenza (selezione tare il pulsante di arresto di emergenza nella
modalita OFF2). posizione normale. Riavviare il convertitore.

AFE2 | Stop emergenza Il convertitore ha ricevuto | S€ l'arresto di emergenza non é stato

(OFF1 0 OFF3) un comando di arresto di intenzionale, controllare la sorgente
emergenza (selezione selezionata con il parametro 21.05 Sorgente
modalita OFF1 0 OFF3). | arresto emerg.

AFE9 | Ritardo avviamento | Il ritardo avviamento & Allarme informativo. Vedere il parametro 271.22
attivo e il convertitore Ritardo avviamento.
azionera il motore dopo un
tempo di attesa predefinito.

AFED | Permesso marcia Il permesso marcia Controllare I'impostazione del (e la sorgente
impedisce al convertitore di | selezionata dal) parametro 20.40 Permesso
azionare il motore. marcia.

AFEE | Interblocco marcia | L'interblocco marcia 1 Controllare la sorgente del segnale selezionata

1 impedisce I'avviamento del | per il parametro 20.41 Interblocco marcia 1.
convertitore.

AFEF | Interblocco marcia | L'interblocco marcia 2 Controllare la sorgente del segnale selezionata

2 impedisce I'avviamento del | per il parametro 20.42 Interblocco marcia 2.
convertitore.

AFFO | Interblocco marcia | L'interblocco marcia 3 Controllare la sorgente del segnale selezionata

3 impedisce I'avviamento del | per il parametro 20.43 Interblocco marcia 3.
convertitore.

AFF1 | Interblocco marcia | L'interblocco marcia 4 Controllare la sorgente del segnale selezionata

4 impedisce I'avviamento del | per il parametro 20.44 Interblocco marcia 4.
convertitore.

AFF2 | Run permissive Un DI forzato € stato Se 20.40 Permesso marcia utilizza DIx come

forced warning utilizzato come sorgente sorgente, controllare se il bit corrispondente a
per il parametro 20.40 DIx nel parametro 10.03 Selezione forzata DI &
Permesso marcia. uguale a 1.
AFF3 | Start interlock Uno o piu DI forzati Controllare tutti i parametri 20.41 Interblocco
forced warning vengono utilizzati come marcia 1 ... 20.44 Interblocco marcia 4. Se uno
sorgente per uno o piu di questi parametri utilizza DIx come sorgente,
parametri 20.41 Interblocco | controllare se il bit corrispondente a DIx nel
marcia 1 ... 20.44 parametro 10.03 Selezione forzata DI & uguale
Interblocco marcia 4. al.
AFF5 | Cmd forzati, La funzione Safe Torque Per riavviare il convertitore & richiesto un nuovo
richiesto nuovo Off era attiva ed & stata segnale di avviamento.
avviamento resettata in modalita
forzata.
AFF6 | Routine di Al prossimo avviamento Allarme informativo.
identificazione sara eseguita la routine di
identificazione (ID run) del
motore.
AFF8 | Riscaldamento E in corso il Allarme informativo.
motore attivo preriscaldamento. II preriscaldamento del motore & attivo.
Attraverso il motore passa la corrente indicata
dal parametro 21.16 Corrente di
preriscaldamento.
AFFE | Cmd forzati attivi Il convertitore € in modalita | Allarme informativo.

forzata.
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Cod. | Allarme / Codice . .
Causa Azione correttiva
(esa) |aus.
B5A0 | Evento STO La funzione Safe Torque Allarme informativo.
Evento programmabile: | Off & attiva, ossia si verifica | Verificare i collegamenti del circuito di
31.22 Marcia/arresto | la perdita del segnale (o dei | sicurezza. Per ulteriori informazioni, vedere il
indicaz STO segnali) del circuito di capitolo Funzione Safe Torque Off nel Manuale
sicurezza collegato al hardware del convertitore e la descrizione del
connettore STO. parametro 31.22 Marcia/arresto indicaz STO
(pag. 530).
B5A2 | Power applied Il convertitore & stato Evento informativo.
avviato o la scheda di
controllo & stata riavviata
correttamente.
B681 | Modalita manuale Il convertitore & stato Evento informativo. Controllare il pannello di
selezionata impostato in modalita controllo per assicurarsi che la postazione di
manuale. controllo attuale sia corretta.
B682 | Modalita OFF Il convertitore & stato Evento informativo. Controllare il pannello di
selezionata impostato in modalita OFF. | controllo per assicurarsi che la postazione di
controllo attuale sia corretta.
B683 | Modalitaautomatica | Il convertitore € stato Evento informativo. Controllare il pannello di
selezionata impostato in modalita Auto. | controllo per assicurarsi che la postazione di
controllo attuale sia corretta.
B686 | Checksum La checksum calcolata per | Vedere A686 Checksum incoerente (pag. 244).
incoerente i parametri non corrisponde
Evento programmabile: | @ nessuna checksum di
96.54 Azione riferimento abilitata.
checksum
B687 | Auto start command | Il convertitore ha ricevuto Evento informativo.
un comando di avviamento
mentre era impostato in
modalita automatica.
B688 | Auto stop command | Il convertitore ha ricevuto Evento informativo.
un comando di arresto
mentre era impostato in
modalita automatica.
B689 | Modulating started | Il convertitore di frequenza | Evento informativo.
ha avviato la modulazione.
B68A | Modulating stopped | Il convertitore di frequenza | Evento informativo.
ha arrestato la
modulazione.
D501 | Nessun motore Non é possibile avviare altri | Verificare che non ci siano motori PFC
PFC disponibile motori PFC perché sono interbloccati; vedere i parametri 76.81...76.84.
interbloccati o in modalita | Se tutti i motori sono in funzione, il sistema
manuale. PFC non & adeguatamente dimensionato per
gestire la domanda.
D502 | Tutti i motori Tutti i motori del sistema Verificare che non ci siano motori PFC
interbloccati PFC sono interbloccati. interbloccati; vedere i parametri 76.81...76.84.
D503 | Il motore PFC Il motore collegato al Il motore collegato al convertitore &
collegato al convertitore & interbloccato | interbloccato e non pud essere avviato.
convertitore & (non disponibile). Rimuovere l'interblocco per poter avviare il
interbloccato motore PFC controllato dal convertitore.
Vedere i parametri 76.81...76.84.
D504 | Timeout della Si & verificato un timeout Controllare il codice ausiliario che identifica il

serranda

della serranda dell'aria di
scarico o dell'aria esterna.

parametro da verificare
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Cod. | Allarme / Codice Causa Azione correttiva
(esa) |aus.
0001 | E stato eseguito un Vedere il parametro 84.05.
comando di apertura della
serranda dell'aria di scarico
e durante l'apertura si &
verificato un timeout.
0002 | E stato eseguito un Vedere il parametro 84.08.
comando di chiusura della
serranda dell'aria di scarico
e durante la chiusura si &
verificato un timeout.
0003 | E stato eseguito un Vedere il parametro 84.15.
comando di apertura della
serranda dell'aria esterna e
durante I'apertura si &
verificato un timeout.
0004 | E stato eseguito un Vedere il parametro 84.18.
comando di chiusura della
serranda dell'aria esterna e
durante la chiusura si &
verificato un timeout.
D50A | Funzionamento a La protezione dal Verificare che il livello dell'acqua sia sufficiente
secco funzionamento a secco & all'ingresso della pompa.
Allarme attivata. Verificare le impostazioni della protezione dal
programmabile: funzionamento a secco nei parametri 82.20
62.20 Protezione funz Protezione funz a secco e 82.21 Sorgente funz
asecco a secco.
D50B | Timeout Il iempimento lento delle Verificare che nelle condotte non ci siano
riempimento condotte ha raggiunto il perdite.
Allarme limite di timeout. L'uscita Vedere i parametri 82.25 Supervisione riempim
programmabile: PID non ha raggiunto il lento e 82.26 Limite timeout.
82.25 Supervisione setpoint al termine della
riempim lento rampa di riferimento e una
volta trascorso il limite di
timeout.
D50C | Protezione La portata effettiva ha Controllare che non ci siano perdite nel
massima portata superato il livello di allarme | sistema.
Allarme definito. Verificare le impostazioni della protezione dalla
programmabile: minima portata nei parametri 80.15 Flusso
80.17 Protezione max, 80.17 Protezione massima portata e
massima portata 80.19 Rit verif port.
D50D | Protezione minima | La portata effettiva e al di Controllare che le valvole di ingresso e di uscita
portata sotto del livello di allarme siano aperte.
Allarme definito. Verificare le impostazioni della protezione dalla
programmabile: minima portata nei parametri 80.76 Portata
80.18 Protezione minima, 80.18 Protezione minima portata e
minima portata 80.19 Rit verif port.
D50E | Pressione minima La pressione di uscita Controllare che non ci siano perdite all'uscita

uscita

Allarme
programmabile:
82.30 Protezione
pressione minima
uscita

misurata € inferiore al limite
di allarme definito.

della pompa. Verificare la configurazione della
protezione dalla pressione in uscita.

Vedere i parametri 82.30 Protezione pressione
minima uscita e 82.31 Livello allarme pressione
minima uscita.
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Cod. | Allarme / Codice . .
Causa Azione correttiva

(esa) | aus.

D50F | Pressione massima | La pressione di uscita Verificare che I'uscita della pompa non sia
uscita misurata & superiore al intasata e che la valvola non sia chiusa.
Allarme limite di allarme definito. Verificare la configurazione della protezione
programmabile: dalla pressione in uscita.
62.35 Protezione Vedere i parametri 82.35 Protezione pressione
pressione massima . . .
uscita massima uscita e 82.37 Livello allarme

pressione massima uscita

D510 | Pressione minima La pressione di ingresso Verificare che l'ingresso della pompa non sia
ingresso misurata € inferiore al limite | intasato e che la valvola non sia chiusa.
Allarme di allarme definito. Verificare la configurazione della protezione
gfzo%afpf‘mtab'_'ei dalla pressione in ingresso.

-40 Protezione Vedere i parametri 82.40 Protezione pressione
pressione minima .. B 82.41 Livell m
ingresso minima ingresso e 82. ivello allarme
pressione minima ingresso.
D590 | Ritardo di Il ritardo di riavviamento &€ | Verificare il parametro 271.40 Restart delay. Non

riavviamento

attivo.

sara possibile avviare il convertitore fino alla
scadenza del ritardo di riavviamento. E
possibile bypassare il ritardo di riavviamento
impostando il parametro 271.42 Restart delay
remaining su 0.

0000

0001

Rivolgersi al rappresentante ABB locale.

0002

Protezione cortocircuito
pompa
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Messaggi di guasto

((::') Guasto / Codice aus. | Causa Azione correttiva
1080 | Timeout Il pannello di controllo o il tool | Ripetere la richiesta di esecuzione del
backup/ripristino PC non ha comunicato con il backup/ripristino.
convertitore durante
I'esecuzione o il ripristino del
backup.
1081 | Guasto ID Il software del convertitore non | Resettare il guasto e cercare di far
€ riuscito a leggere I'ID del rileggere I'ID al convertitore.
convertitore. Se il guasto si ripresenta, spegnere e
riaccendere il convertitore. Se
necessario, ripetere piu volte. Se il
guasto persiste, rivolgersi al
rappresentante ABB locale.
2281 | Calibrazione L'offset rilevato nella misura- Provare a eseguire nuovamente la

zione delle correnti di fase in
uscita, oppure la differenza tra
le misurazioni della corrente di
fase U2 e W2 in uscita,
troppo elevato/a (i valori ven-
gono aggiornati durante la cali-
brazione della corrente).

calibrazione della corrente (selezionare
Calibrazione misura corrente al
parametro 99.13 Richiesta ID-run). Se il
guasto persiste, rivolgersi al
rappresentante ABB locale.

Di seguito sono indicati i codici ausiliari.

0001

Errore di offset troppo elevato
nella fase U di corrente.

0002

Errore di offset troppo elevato
nella fase V di corrente.

0003

Errore di offset troppo elevato
nella fase W di corrente.

0004

Differenza di guadagno troppo
elevata tra le misure delle fasi
di corrente.
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Cod.
(esa)

Guasto / Codice aus.

Causa

Azione correttiva

2310

Sovracorrente

La corrente di uscita ha
superato il limite di guasto
interno.

Oltre a un'effettiva situazione
di sovracorrente, questo
guasto puo essere causato
anche da un guasto a terra o
dalla perdita di una fase di
alimentazione.

Controllare il codice ausiliario ricevuto
(formato XXXYYYZZ). La parte ZZ indica
il tipo di sovracorrente e la fase che ha
attivato il guasto:

* bit0 = Fase U

« bit1 =Fase V

* bit2 = Fase W

Il bit7 pari a 1 indica una sovracorrente
SW.

Ad esempio, un codice ausiliario 0x83
indica una sovracorrente SW della fase
Ue V.

In assenza di codici ausiliari, & stata
attivata una sovracorrente HW.

Verificare il carico del motore.

Verificare i tempi di accelerazione nei
parametri del gruppo 23 Rampa rif
velocita (controllo velocita) o 28
Sequenza rif frequenza (controllo
frequenza). Controllare anche i parametri
46.01 Adattam velocita, 46.02 Adattam
frequenza e 46.03 Adattam coppia.
Verificare il motore e il cavo motore
(inclusi fasatura e collegamento a
stella/triangolo).

Verificare che non vi siano contattori che
si aprono e si chiudono nel cavo motore.
Verificare che i dati di avviamento nei
parametri del gruppo 99 Dati motore
corrispondano ai valori nominali sulla
targa del motore.

Verificare che non vi siano condensatori
di compensazione del fattore di potenza
o dispositivi di protezione da
sovratensione nel cavo motore.
Verificare che non vi sia un guasto a terra
nel motore o nei cavi motore misurando
le resistenze di isolamento di motore e
cavo motore. Vedere il capitolo
Installazione elettrica, sezione Controllo
dell'isolamento del gruppo, nel Manuale
hardware del convertitore di frequenza.

2330

Dispersione a terra

Il convertitore ha rilevato uno
squilibrio di carico solitamente
dovuto a un guasto a terra nel
motore o nel cavo motore.

Verificare che non vi siano condensatori
di compensazione del fattore di potenza
o dispositivi di protezione da
sovratensione nel cavo motore.
Verificare che non vi sia un guasto a terra
nel motore o nei cavi motore misurando
le resistenze di isolamento di motore e
cavo motore.

Provare a far funzionare il motore in
modalita di controllo scalare, se
consentito. (Vedere il parametro 99.04
Modo controllo motore.)

Se non vengono rilevati guasti a terra,
contattare il rappresentante ABB locale.
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8:;:') Guasto / Codice aus. | Causa Azione correttiva
2340 | Cortocircuito Cortocircuito nel cavo (o nei Verificare che non vi siano errori di
cavi) del motore o nel motore. | cablaggio nel motore e nel cavo motore.
Verificare che non vi siano condensatori
di compensazione del fattore di potenza
o dispositivi di protezione da
sovratensione nel cavo motore.
Spegnere e riaccendere il convertitore.
Di seguito sono indicati i codici ausiliari.
0001 | Cortocircuito nel transistor
superiore della fase U.
Telai da R6 a R11.
0002 | Cortocircuito nel transistor
inferiore della fase U.
Telai da R6 a R11.
0004 | Cortocircuito nel transistor
superiore della fase V.
Telai da R6 a R11.
0008 | Cortocircuito nel transistor
inferiore della fase V.
Telai da R6 a R11.
0010 | Cortocircuito nel transistor
superiore della fase W.
Telai da R6 a R11.
0020 | Cortocircuito nel transistor
inferiore della fase W.
Telai da R6 a R11.
0040 | Cortocircuito condensatore in
c.c.
Telai da R6 a R11.
0080 | La retroazione dello stato dalle
fasi di uscita non corrisponde
ai segnali di controllo.
Per telai R6 e R7.
2381 | Sovracc IGBT Eccessiva temperatura Verificare il cavo motore.
giunzione IGBT-scatola. Verificare le condizioni ambientali.
Questo guasto protegge gli Verificare il flusso aria e il funzionamento
IGBT e puo essere attivato da | delle ventole.
un cortocircuito nel cavo Verificare che non vi sia un eccessivo
motore. accumulo di polvere sulle alette del
dissipatore.
Verificare la potenza del motore a fronte
della potenza del convertitore.
3130 | Perdita fase ingresso | La tensione in c.c. del circuito | Verificare i fusibili della linea di potenza
Guasto programmabile: intermedio oscilla per via della | di ingresso.
31.21 Perdita fase mancanza di fase della linea di | Controllare che non vi siano collegamenti
alimentaz potenza di ingresso o di un laschi nei cavi di alimentazione.
fusibile bruciato. Controllare eventuali squilibri
nell’alimentazione.
3181 | Guasto cablaggio o Collegamento non corretto Verificare i collegamenti della potenza di
terra della potenza di ingresso e del | ingresso.
Guasto programmabile: cavo motore (ossia il cavo della
31.23 Guasto cablaggio o | potenza di ingresso e collegato
terra al collegamento del motore del
convertitore di frequenza).
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f:;:') Guasto / Codice aus. | Causa Azione correttiva
3210 | DC link overvoltage Eccessiva tensione in c.c. del | Verificare che il controllo di
circuito intermedio. sovratensione sia attivo (parametro
30.30 Controllo sovratensione).
Verificare che la tensione di
alimentazione corrisponda alla tensione
di ingresso nominale del convertitore.
Verificare la presenza di sovratensioni
statiche o transitorie nella linea di
potenza di ingresso.
Verificare il chopper e la resistenza di
frenatura (se utilizzati).
Verificare il tempo di decelerazione.
Utilizzare la funzione di arresto per
inerzia (se applicabile).
Dotare il convertitore di frequenza di
chopper e resistenza di frenatura.
Controllare che la resistenza di frenatura
sia correttamente dimensionata e il
valore di resistenza compreso nel range
ammissibile per il convertitore.
3220 | Sottotens colleg CC La tensione in c.c. del circuito | Controllare cavi, fusibili e quadro di
intermedio €& insufficiente a alimentazione.
causa di: mancanza di una
fase di alimentazione, fusibile
bruciato o guasto nel ponte di
raddrizzatori.
3385 | Autofasatura Routine di autofasatura Se possibile, provare con altre modalita
(vedere la sezione di autofasatura (vedere il parametro
Autofasatura a pag. 194) non | 21.13 Modo autofasatura).
andata a buon fine. Verificare che I'ID run del motore sia
stata completata con successo.
Controllare che il motore non sia gia in
rotazione quando si avvia la routine di
autofasatura.
Controllare che I'impostazione del
parametro 99.03 Tipo motore sia Motore
a magneti permanenti.
3381 | Perdita fase uscita Guasto al circuito del motore Collegare il cavo del motore.
Guasto programmabile: dovuto a un collegamento
31.19 Perdita fase motore | mancante del motore (non
sono collegate tutte e tre le
fasi).
4110 | Temp scheda controllo | Temperatura eccessiva della Verificare che il raffreddamento del
scheda di controllo. convertitore sia adeguato.
Controllare la ventola di raffreddamento
ausiliaria.
4210 | Sovratemperatura Eccessiva temperatura stimata | Verificare le condizioni ambientali.
IGBT degli IGBT del convertitore. Verificare il flusso aria e il funzionamento

delle ventole.

Verificare che non vi sia un eccessivo
accumulo di polvere sulle alette del
dissipatore.

Verificare la potenza del motore a fronte
della potenza del convertitore.
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Cod.

Guasto / Codice aus.
(esa)

Causa

Azione correttiva

4290 | Raffreddamento

Temperatura eccessiva del
modulo convertitore.

Verificare la temperatura ambiente. Se
supera 40 °C/104 °F (telai IP21 R4...R9)
o se supera 50 °C/122 °F (telai IP21
R1...R9), assicurarsi che la corrente di
carico non sia superiore alla capacita di
carico declassata del convertitore di fre-
quenza. Per tutti i telai IP55, verificare le
temperature di declassamento. Vedere il
capitolo Dati tecnici, sezione Declassa-
mento, nel Manuale hardware del con-
vertitore.

Verificare il flusso dell'aria di
raffreddamento del modulo convertitore e
il funzionamento delle ventole.

Verificare che non vi sia un eccessivo
accumulo di polvere all'interno
dell'armadio e sul dissipatore del modulo
convertitore. Pulire se necessario.

42F1 | Temperatura IGBT

Temperatura eccessiva degli
IGBT del convertitore.

Verificare le condizioni ambientali.
Verificare il flusso aria e il funzionamento
delle ventole.

Verificare che non vi sia un eccessivo
accumulo di polvere sulle alette del
dissipatore.

Verificare la potenza del motore a fronte
della potenza del convertitore.

4310 | Temperatura

eccessiva

La temperatura del modulo di
alimentazione & eccessiva.

Verificare le condizioni ambientali.
Verificare il flusso aria e il funzionamento
delle ventole.

Verificare che non vi sia un eccessivo
accumulo di polvere sulle alette del
dissipatore.

Verificare la potenza del motore a fronte
della potenza del convertitore.
Controllare il codice ausiliario.

FA

Temperatura ambiente

4380 | Differ temp eccessiva

Differenza di temperatura
eccessiva tra gli IGBT di fasi
diverse.

Controllare i cavi motore.
Controllare il raffreddamento del/i
modulo/i convertitore.

4981 | Temperatura esterna 1
(testo del messaggio

modificabile)

La temperatura misurata 1 ha
superato il limite di guasto.

Controllare il valore del parametro 35.02
Temperatura misurata 1.

Verificare il raffreddamento del motore (o
di altre apparecchiature di cui viene
misurata la temperatura).

4982 | Temperatura esterna 2
(testo del messaggio

modificabile)

La temperatura misurata 2 ha
superato il limite di guasto.

Controllare il valore del parametro 35.03
Temperatura misurata 2.

Verificare il raffreddamento del motore
(o di altre apparecchiature di cui viene
misurata la temperatura).

4990 | CPTC-02 non trovato

Modulo di estensione CPTC-
02 non rilevato nello slot per
opzioni 2.

Spegnere il convertitore di frequenza e
verificare che il modulo sia ben inserito
nello slot per opzioni 2. Vedere anche
CPTC-02 ATEX-certified Thermistor
Protection Module, Ex Il (2) GD
(+L537+Q971) User's Manual
(3AXD50000030058 [inglese]).
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Cod.

(esa) Guasto / Codice aus. | Causa Azione correttiva
4991 | Temperatura motore I modulo CPTC-02 indica una | Verificare il raffreddamento del motore.
sicura sovratemperatura: Verificare il carico del motore e i valori
« Temperatura motore troppo | nominali del convertitore.
elevgta o o Controllare il cablaggio del sensore di
« termistore in cortocircuito o | temperatura. Riparare il cablaggio, se
scollegato. guasto.
Misurare la resistenza del sensore.
Sostituire il sensore, se guasto.

5080 | Ventola Manca la retroazione della Vedere A581 Ventola (pag. 243).
ventola di raffreddamento.

5081 | Guasto ventola aux Una ventola di raffreddamento | Controllare il codice ausiliario che
ausiliaria (collegata ai identifica la ventola rotta.
connettori delle ventole Controllare le ventole ausiliarie e i relativi
sull'unita di controllo) & collegamenti.
bloccata o scollegata. Sostituire la ventola, se guasta.

Verificare che il coperchio anteriore del
convertitore sia installato e ben fissato.
Se la messa in servizio del convertitore
richiede la rimozione del
coperchio,impostare il parametro 37.36
Funzione guasto ventola ausiliaria
temporaneamente sul valore Nessuna
azione entro due minuti dall'accensione.
Riavviare I'unita di controllo (con il
parametro 96.08 Avviam scheda
controllo o spegnendo e riaccendendo).
0001 | Guasto ventola aus 1.
0002 | Guasto ventola aus 2.
5089 | Malfunzionamento Viene generato il guasto 4991 | Verificare il collegamento tra I'uscita relé
circuito SMT Temperatura motore sicurama | del modulo CPTC-02 e il morsetto STO.
la funzione STO del Controllare il modulo CPTC-02.
convertitore non € attivata. Sostituire se guasto.
Nota: se & aperto unsolo | Vedere anche CPTC-02 ATEX-certified
canale STO, viene generato il | Thermistor Protection Module, Ex Il (2)
guasto FA81 Safe Torque Off 1 | GD (+L537+Q971) User's Manual
0 FA82 Safe Torque Off 2. (3AXD50000030058 [inglese]).

5090 | Guasto hardware STO | La diagnostica dell'hardware Contattare il rappresentante ABB locale
STO ha rilevato un guasto per la sostituzione dell'hardware.
hardware.

5091 | Safe Torque Off La funzione Safe Torque Off & | Verificare i collegamenti del circuito di

Guasto programmabile: attiva, ossia si verifica la sicurezza. Per ulteriori informazioni,
31.22 Marcia/arresto perdita del segnale (o dei vedere il capitolo Funzione Safe Torque
indicaz STO segnali) del circuito di Off nel Manuale hardware del
sicurezza collegato al convertitore e la descrizione del
connettore STO durante parametro 31.22 Marcia/arresto indicaz
I'avviamento o la marcia. STO (pag. 530).
Controllare il valore del parametro 95.04
Alimentaz scheda ctrl.

5092 | Errore logico PU La memoria dell'unita di Rivolgersi al rappresentante ABB locale.
alimentazione si € cancellata.

5093 | ID non corrispond L'hardware del convertitore Spegnere e riaccendere il convertitore.

non corrisponde alle
informazioni contenute nella
memoria. Questo pud
accadere, ad esempio, dopo
un aggiornamento firmware.

Se necessario, ripetere piu volte.
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8:;:') Guasto / Codice aus. | Causa Azione correttiva
5094 | Temperatura circuito Problema nella misurazione Rivolgersi al rappresentante ABB locale.
misura della temperatura interna del
convertitore.
5098 | Perditacomunicazione | Guasto di comunicazione degli | Tentare di resettare il guasto o riavviare il
110 1/0 standard interni. convertitore.
50A0 | Ventola Ventola di raffreddamento Verificare il funzionamento della ventola
bloccata o scollegata. e il collegamento.
Sostituire la ventola, se guasta.

5681 | Comunic u.poten Errori di comunicazione rilevati | Verificare i collegamenti tra I'unita di
tra l'unita di controllo del controllo del convertitore e I'unita di
convertitore e l'unita di alimentazione. Controllare il valore del
alimentazione. parametro 95.04 Alimentaz scheda ctrl.

5682 | Perdita PU Perdita del collegamento tra Verificare i collegamenti tra l'unita di

I'unita di controllo del converti- | controllo e I'unita di alimentazione.
tore e I'unita di alimentazione.

5691 | ADC circuito misura Guasto del circuito di Rivolgersi al rappresentante ABB locale.

misurazione.

5692 | No alim scheda alim Guasto all'alimentazione Rivolgersi al rappresentante ABB locale.

dell'unita di alimentazione.

5693 | DFF circuito misura Guasto del circuito di Rivolgersi al rappresentante ABB locale.

misurazione.

5697 | Retroazione carica Mancanza del segnale di Controllare il segnale di retroazione

retroazione della carica. proveniente dal sistema di carica.

5698 | Guasto ignoto PU La logica dell'unita di alimenta- | Verificare la compatibilita tra logica e

zione ha generato un guasto software.
che il software non riconosce.

5E1A | Charging circuit failure | Il circuito di carica non & Solo per convertitori ACH580-31.

operativo. Rivolgersi al rappresentante ABB locale.

6181 | Vers FPGA Le versioni di firmware e FPGA | Riavviare I'unita di controllo (con il

incompatibile sono incompatibili. parametro 96.08 Avviam scheda
controllo o spegnendo e riaccendendo).
Se il problema persiste, rivolgersi al
rappresentante ABB locale.

6200 | Checksum incoerente | La checksum calcolata per i Vedere A686 Checksum incoerente

Guasto programmabile: parametri non corrisponde a (pag. 244).
96.54 Azione checksum nessuna checksum di
riferimento abilitata.
6306 | File mappatura FBAA | Errore di lettura del file di Rivolgersi al rappresentante ABB locale.
mappatura dell'adattatore bus
di campo A.

6481 | Sovraccarico task Guasto interno. Riavviare I'unita di controllo (con il
parametro 96.08 Avviam scheda
controllo o spegnendo e riaccendendo).
Se il problema persiste, rivolgersi al
rappresentante ABB locale.

6487 | Overflow stack Guasto interno. Riavviare |'unita di controllo (con il
parametro 96.08 Avviam scheda
controllo o spegnendo e riaccendendo).
Se il problema persiste, rivolgersi al
rappresentante ABB locale.

64A1 | Caricam file interno Errore nella lettura del file. Riavviare |'unita di controllo (con il
parametro 96.08 Avviam scheda
controllo o spegnendo e riaccendendo).
Se il problema persiste, rivolgersi al
rappresentante ABB locale.
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f(::;:) Guasto / Codice aus. | Causa Azione correttiva
64A4 | Guasto ID Errore di caricamento ID. Rivolgersi al rappresentante ABB locale.
64A6 | Programma adattivo Errore nell'esecuzione del Controllare il codice ausiliario (formato
programma adattivo. XXYY 2272).
"XX" indica il numero dello stato (00 =
programma base) e "YY" & il numero del
blocco funzionale (0000 = errore
generico).
"ZZZZ" indica il problema.
000A | Programma corrotto o blocco | Ripristinare il programma modello o
inesistente scaricare il programma nel convertitore.
000C | Manca ingresso del blocco Controllare gli ingressi del blocco.
richiesto
000E | Programma corrotto o blocco | Ripristinare il programma modello o
inesistente scaricare il programma nel convertitore.
0011 | Programma troppo grande. Rimuovere blocchi finché I'errore non
viene eliminato.
0012 | Programma vuoto. Correggere il programma e scaricarlo nel
convertitore.
001C | Nel programma ¢ utilizzato un | Modificare il programma correggendo il
parametro o un blocco riferimento del parametro o utilizzare un
inesistente. blocco esistente.
001D | Tipo di parametro non valido Modificare il programma correggendo il
per il pin selezionato. riferimento del parametro.
001E | Fallita l'uscita verso il Controllare il riferimento del parametro
parametro perché il parametro | nel programma.
& protetto in scrittura. Verificare altre sorgenti che influiscono
sul parametro target.
0023 | File del programma Adattare il programma alle attuali
0024 incompatibile con I'attuale versioni di libreria blocchi e firmware.
versione firmware.
Altro | - Rivolgersi al rappresentante ABB locale
riportando il codice ausiliario.
64B1 | Guasto SSW interno Guasto interno. Riavviare I'unita di controllo (con il
parametro 96.08 Avviam scheda
controllo o spegnendo e riaccendendo).
Se il problema persiste, rivolgersi al
rappresentante ABB locale.
64B2 | Guasto set utente Il caricamento del set di Assicurarsi che il set di parametri utente
parametri utente non é riuscito | richiesto esista. Ricaricare in caso di
perché incertezza.
« il set richiesto non esiste
« il set non & compatibile con
il programma di controllo
« il convertitore € stato spento
durante il caricamento.
64B3 | Errore parametri Il caricamento del set di Riavviare I'unita di controllo (con il

macro

parametri macro non & andato
a buon fine.

parametro 96.08 Avviam scheda
controllo o spegnendo e riaccendendo).
Se il problema persiste, rivolgersi al
rappresentante ABB locale.
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8:::') Guasto / Codice aus. | Causa Azione correttiva
64E1 | Sovraccarico kernel Errore del sistema operativo. Riavviare |'unita di controllo (con il
parametro 96.08 Avviam scheda
controllo o spegnendo e riaccendendo).
Se il problema persiste, rivolgersi al
rappresentante ABB locale.
64FF | Reset guasto E stato resettato un guasto dal | Evento. Solo informativo.
pannello di controllo, dal tool
PC Drive Composer, dal bus di
campo o dagli I/O.
6581 | Sistema parametri Caricamento o salvataggio Forzare un salvataggio utilizzando il
parametri fallito. parametro 96.07 Salva parametri
manuale. Riprovare.
6591 | Timeout Durante la creazione o il ripri- | Verificare la comunicazione del pannello
backup/ripristino stino di un backup, un pannello | di controllo o del tool PC e se I'elemento
di controllo o un tool PC ha si trova ancora in stato di
interrotto la comunicazione backup/ripristino.
con il convertitore nel corso
dell'operazione.
65A1 | Conflitto param FBAA | Il convertitore non ha la Verificare la programmazione del PLC.
funzionalita richiesta dal PLC, | Verificare le impostazioni dei parametri
o la funzionalita richiesta non & | dei gruppi 50 Adattatore fieldbus (FBA) e
stata attivata. 51 Impostazioni FBA A.
6681 | Perditacomunicazione | Interruzione della Verificare lo stato del master del bus di
EFB comunicazione del bus di campo (online/offline/errore ecc.).
Guasto programmabile: campo integrato (EFB). Controllare i collegamenti dei cavi ai
58.14 Azione perdita morsetti EIA-485/X5 29, 30 e 31 sull'unita
comunicaz di controllo.
6682 | File config EFB Impossibile leggere il file di Rivolgersi al rappresentante ABB locale.
configurazione del bus di
campo integrato (EFB).
6683 | Param EFB non validi | Le impostazioni parametriche | Verificare le impostazioni dei parametri
del bus di campo integrato del gruppo 58 Bus campo integrato.
(EFB) sono incoerenti o
incompatibili con il protocollo
selezionato.
6684 | Guasto carico EFB Impossibile caricare il firmware | Rivolgersi al rappresentante ABB locale.
del protocollo del bus di campo
integrato (EFB).
Incompatibilita tra le versioni
firmware del protocollo EFB e
del convertitore di frequenza.
6685 | Guasto 2 EFB Guasto riservato all'applica- Consu