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1 Introduktion

1.1 Sdadan laeses Design Guiden

Design Guiden indeholder oplysninger, der er ngdvendige
til integrering af frekvensomformeren i forskellige applika-
tioner.

Yderligere tilgaengelige ressourcer
- Betjeningsvejledning MGO4F for oplysninger, der er
ngdvendige til montering og idriftseetning af
frekvensomformeren.

- Programming Guide, MG04G, for programmering
af apparatet, herunder komplette parameterbe-
skrivelser.

- Modbus RTU-betjeningsvejledning, MG92B, for
oplysninger, der er ngdvendige for styring,
overvagning og programmering af frekvensom-
formeren via den indbyggede Modbus-Fieldbus.

- Profibus-betjeningsvejledning, MG34N, Ethernet-
betjeningsvejledning, MG90J og ProfiNet-
betjeningsvejledning, MG90U, for oplysninger, der
er ngdvendige for styring, overvagning og
programmering af frekvensomformeren via en
Fieldbus.

- MCB 102-manual.

- VLT Automation Drive FC 300-resolveroption MCB
103, MI33l.

- Vejledning til sikker PLC-greensefladeoption MCB
108, MI33J.

- Design Guide for bremsemodstand, MG900.
- Godkendelser.

Teknisk litteratur og godkendelser findes online pa
www.danfoss.com/BusinessAreas/DrivesSolutions/Documen-
tations/Technical+Documentation.

1.1.1 Definitioner

Frekvensomformer:
Frileb
Motorakslen er i free mode. Intet moment pa motoren.

IMAKS
Den maksimale udgangsstrem.

I
Den nominelle udgangsstrem leveret af frekvensom-
formeren.

Umaks
Den maksimale udgangsspaending.

Indgang:

Styrekommando

Start og stands den tilsluttede motor ved hjalp af LCP og
de digitale indgange.

Funktionerne er opdelt i to grupper.

Funktionerne i gruppe 1 har hgjere prioritet end
funktionerne i gruppe 2.

Gruppe | Nulstilling, Frilobsstop, Nulstilling og Frilobsstop,
1 Hurtigt stop, DC-bremsning, Stop og "Off"-tasten.

Gruppe |Start, Pulsstart, Reversering, Start reversering, Jog og
2 Fastfrys udgang

Tabel 1.1 Styrekommandofunktioner

Motor:

fioc

Motorfrekvensen, nar jog-funktionen er aktiveret (via
digitale klemmer).

fm

Motorfrekvens. Udgang fra frekvensomformeren. Udgangs-
frekvensen er relevant for akslens hastighed i motoren
afhaengigt af antallet af poler og slipfrekvensen.

fMAKS

Den maksimale udgangsfrekvens, som frekvensomformeren
kan péfere pad udgangen. Den maksimale udgangsfrekvens
indstilles i graensepar. 4-12, 4-13 og 4-19.

fmin
Den minimale motorfrekvens fra frekvensomformeren.
Fabriksindstillingen er 0 Hz.

fmN
Den nominelle motorfrekvens (typeskiltdata).

Im
Motorstremmen.

IMN
Den nominelle motorstrem (typeskiltdata).

NMN
Den nominelle motorhastighed (typeskiltdata).

Ns
Synkron motorhastighed

n _2Xpar.1 -23x60s
s par. 1 — 39

PmN
Den nominelle motoreffekt (typeskiltdata).

TMN
Det nominelle moment (motor).

Um
Den aktuelle motorspaending.
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UmN
Den nominelle motorspaending (typeskiltdata).

Startmoment

Moment

Kipgreense

175ZA078.10

o/min

lllustration 1.1 Startmoment

n
Frekvensomformerens virkningsgrad defineres som

forholdet mellem den afgivne og den modtagne effekt.

Start-deaktivér-kommando
En stopkommando, der tilhgrer styrekommandoerne i
gruppe 1. Se denne gruppe.

Stopkommando
Se styrekommandoer.

Referencer:

Analog reference

Et analogt signal, der pafgres indgang 53 eller 54. Signalet
kan enten veere spaending 0-10 V eller -10 -+10 V.
Stremsignal er 0-20 mA eller 4-10 mA.

Binaer reference
Et signal, der paferes den serielle kommunikationsport
(RS-485 klemme 68-69).

Preset-reference

En defineret preset-reference, der er indstillet mellem
-100% til +100% af referenceomradet. Vaelg otte preset-
referencer via de digitale klemmer.

Pulsreference

En pulsreference, der paferes klemme 29 eller 33 og
veelges med parameter 5-13 eller 5-15 [32]. Skalering i par.-
gruppe 5-5*.

Refmaks

Viser forholdet mellem referenceindgangen ved 100% fuld
skalaveerdi (typisk 10 V, 20 mA) og den resulterende
reference. Indstil maksimumreferencevaerdien i 3-03
Maksimumreference.

Refmin

Bestemmer forholdet mellem referenceindgangen ved 0%
veerdi (typisk 0 V, 0 mA, 4 mA) og den resulterende
reference. Indstil maksimumreferencevaerdien i 3-02
Minimumreference.

Diverse:

Analoge indgange

De analoge indgange kan bruges til at styre forskellige
funktioner i en frekvensomformer.

Der findes to typer analoge indgange:

Stremindgang, 0-20 mA og 4-20 mA
Spaendingsindgang, 0-10 V DC

Spaendingsindgang, -10 til +10 V DC.

Analoge udgange
De analoge udgange kan levere et signal pa 0-20 mA, 4-20
mA.

Automatisk motortilpasning, AMA
AMA-algoritmen bestemmer de elektriske parametre for
den tilsluttede motor ved stilstand.

Bremsemodstand

Bremsemodstand er et modul, der kan absorbere den
bremseeffekt, der genereres ved regenerativ bremsning.
Denne regenerative bremseeffekt gger mellemkredsspaen-
dingen, og en bremsechopper sgrger for at afsette
effekten i bremsemodstanden.

CT-karakteristik

Konstant momentkarakteristik anvendes til alle applika-
tioner, f.eks. transportband, fortreengningspumper og
kraner.

Digitale indgange
De digitale indgange kan bruges til styring af forskellige

funktioner i frekvensomformeren.

Digitale udgange
Frekvensomformeren er forsynet med solid state-udgange,

der kan levere et 24 V DC-signal (maks. 40 mA).

DsP
Digital signalprocessor.

ETR

Elektronisk termisk relee er en beregning af termisk
belastning baseret pa aktuel belastning og tid. Den har til
formal at beregne motortemperaturen.

Hiperface’
Hiperface® er et registreret varemarke tilhgrende
Stegmann.

Initialisering
Ved initialisering (74-22 Diriftstilstand) vender frekvensom-
formeren tilbage til fabriksindstillingen.

Periodisk driftscyklus

En klassificering for periodisk drift angiver en sekvens af
driftscyklusser. Hver cyklus bestar af en periode med og en
periode uden belastning. Driften kan vaere enten periodisk
drift eller ikke-periodisk drift.
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LCP

LCP-betjeningspanelet udger en komplet graenseflade til
styring og programmering af frekvensomformeren. LCP'et
er aftageligt og kan monteres op til 3 meter fra frekvens-
omformeren, f.eks. i et frontpanel ved hjzelp af
installationssaetoptionen.

Isb
Mindst betydende bit.

msb
Mest betydende bit.

MCM
Forkortelse for Mille Circular Mil, som er en amerikansk
enhed for méling af kabelareal. 1 MCM = 0,5067 mm?.

Online-/offlineparametre

Andringer af onlineparametre aktiveres, umiddelbart efter
at dataveerdien er aendret. Andringer af offlineparametre
aktiveres, nar der trykkes pa [OK] pd LCP'et.

Process PID

PID-regulatoren opretholder den gnskede hastighed,
temperatur, det gnskede tryk osv. ved at tilpasse udgangs-
frekvensen efter den varierende belastning.

PCD
Procesdata

Pulsindgang/trinvis encoder

En ekstern, digital feler, der anvendes til feedbackoplys-
ninger om motorhastighed og -retning. Der anvendes
encodere til ngjagtig hejhastighedsfeedback og i
hgjdynamiske applikationer. Encodertilslutningen foregar
via klemme 32 og 33 eller encoderoptionen MCB 102.

RCD
Fejlstremsafbryder.

Opseetning
Der kan gemmes parameterindstillinger i fire opsaetninger.

Skift mellem de fire parameteropsaetninger, og redigér en
af opsaetningerne, mens en anden er aktiv.

SFAVM
Et switchmenster kaldet Stator Flux-orienteret asynkron
vektormodulering (74-00 Koblingsmanster).

Slipkompensering
Frekvensomformeren kompenserer for motorslippet ved at

give frekvensen et tilskud, der fglger den malte motorbe-
lastning, sdledes at motorhastigheden holdes naesten
konstant.

Smart Logic Control (SLC)

SLC er en raekke brugerdefinerede handlinger, som afvikles,
nar de tilknyttede brugerdefinerede haendelser evalueres
som sande af Smart Logic Controller. (Par.-gruppe 13-**
Smart Logic Control (SLC)).

STW
statusord

FC-standardbus 1
Omfatter RS-485-bus med FC-protokol eller MC-protokol.
Se 8-30 Protokol.

Termistor:

Temperaturafhaengig modstand, der placeres, hvor
temperaturen @nskes overvdget (frekvensomformer eller
motor).

THD
Total harmonisk forvraengning. Angiver det samlede bidrag
fra harmoniske stremme.

Trip
Tilstand, der skiftes til i fejlsituationer, f.eks. hvis frekvens-
omformeren udsattes for en overtemperatur, eller nar
frekvensomformeren beskytter motoren, processen eller
mekanismen. Genstart forhindres, indtil arsagen til fejlen er
forsvundet, og trip-tilstanden annulleres ved at aktivere
nulstilling, eller i nogle tilfelde ved at nulstilling er
programmeret til at blive udfert automatisk. Trip ma ikke
benyttes i forbindelse med personsikkerhed.

Triplast

En tilstand, der skiftes til i fejlsituationer, hvor en frekvens-
omformer beskytter sig selv og kraever fysisk indgriben,
f.eks. hvis frekvensomformeren udsaettes for kortslutning
pa udgangen. En triplas kan kun annulleres ved at afbryde
netforsyningen, fjerne arsagen til fejlen og tilslutte
frekvensomformeren igen. Genstart forhindres, indtil trip-
tilstanden annulleres ved at aktivere nulstilling, eller i
nogle tilfelde ved at nulstilling er programmeret til at
blive udfert automatisk. Trip ma ikke benyttes i forbindelse
med personsikkerhed.

VT-karakteristik
Variabel momentkarakteristik anvendes til pumper og
ventilatorer.

VVC plus

Sammenlignet med almindelig spaendings-/frekvensfor-
holdsstyring giver Voltage Vector Control (VVCP'Ys)
forbedret dynamik og stabilitet bade ved @ndring af
hastighedsreference og i forhold til belastningsmomentet.

60° AVM
Switchmenster kaldet 60° asynkron vektormodulering
(14-00 Koblingsmenster).

Effektfaktor
Effektfaktoren er forholdet mellem |1 og Irms.

A3 x U x I} cosp

Effekt faktor = ————F——
V3 X U X Ipys

Effektfaktoren til 3-faset styring:

_ N xcospl _
 rms "Rms

Effektfaktoren angiver, i hvilken grad frekvensomformeren
belaster netforsyningen.

eftersom cospl = 1

MGO4H101 - VLT® er et registreret varemaerke tilhgrende Danfoss 7
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En lavere effektfaktor betyder hgjere Irms for den samme
kW-ydelse.

lems =\l + 12 +13 + . + 12

Derudover indikerer en hgj effektfaktor, at de forskellige
harmoniske streamme er lave.

Indbyggede DC-spoler i DC-linket giver en hgj effektfaktor
og reducerer THD pa hovedforsyningen.

1.1.2 Symboler

Folgende symboler anvendes i denne manual.

AADVARSEL|

Angiver en potentielt farlig situation, som, hvis den ikke
undgas, kan medfere dedsfald eller alvorlig personskade.

AFORSIGTIG

Angiver en potentielt farlig situation, som, hvis den ikke
undgas, kan medfgre mindre eller moderat personskade.

Kan ogsa bruges til at advare mod usikre fremgangsmader.

FORSIGTIG

Angiver en situation, som kan medfere ulykker, der kun
beskadiger udstyr eller ejendom.

BEMARK!

Angiver fremhavede oplysninger, der skal tages hensyn til
for at undga fejl eller for at undga at bruge udstyret pa en
made, sa det ikke fungerer optimailt.

* Angiver en fabriksindstilling

1.2 Sikkerhedsforanstaltninger

AADVARSEL|

Frekvensomformerens spaending er farlig, nar den er
tilsluttet netforsyningen. Montering af motor, frekvensom-
former og Fieldbus skal planlegges korrekt. Folg
instruktionerne i denne manual samt lokale og nationale
bestemmelser og sikkerhedsforskrifter. Hvis anbefalingerne
for konstruktionen ikke fglges, kan det medfgre dedsfald,
alvorlige personskader eller skader pa udstyr, nar det er i
drift.

AADVARSEL|

Hgjspaending

Det kan vzere forbundet med livsfare at bergre de
elektriske komponenter, ogsa efter at udstyret er koblet fra
netforsyningen.

Under planlzegningen skal det kontrolleres, at andre
speendingsindgange kan afbrydes, f.eks. en ekstern
forsyning pa 24 V DC, belastningsfordeling (sammen-
kobling af DC-mellemkredse) og motortilslutning til
kinetisk back-up.

Anlaeg, hvor der er monteret frekvensomformere, skal, hvis
det er ngdvendigt, veere udstyret med yderligere
overvagnings- og beskyttelsesanordninger i overens-
stemmelse med geeldende sikkerhedsforskrifter, f.eks.
lovgivning om mekaniske veerktgjer, bestemmelser om
forebyggelse af ulykker osv. Det er tilladt at foretage
andringer pa frekvensomformere ved hjeelp af drifts-
software.

Hvis anbefalingerne for konstruktionen ikke felges, kan det
resultere i dgd eller alvorlig personskade.

BEMARK!

Farlige situationer skal identificeres af maskinproducenten/
integratoren, som er ansvarlig for at tage de ngdvendige
forebyggende tiltag i betragtning. Yderligere overvagnings-
og beskyttelsesanordninger kan veere omfattet, altid i
overensstemmelse med gzeldende nationale sikkerheds-
forskrifter, f.eks. lovgivning om mekaniske vaerktgjer,
bestemmelser om forebyggelse af ulykker.

BEMARK!

Kraner, lifte og hejseveerker:

Styring af de eksterne bremser skal altid veere konstrueret
med et reservesystem. Frekvensomformeren kan under
ingen omstendigheder fungere som den primaere
sikringskreds. Opfylder de relevante standarder, f.eks.
Hejseveerker og kraner: IEC 60204-32

Lifte: EN 81

Beskyttelsestilstand

Nar en hardwaregraense for motorstrgm eller DC-
linkspaending er overskredet, skifter frekvensomformeren til
"beskyttelsestilstand". "Beskyttelsestilstand" betyder en
andring af PWM-moduleringsstrategien og en lav switch-
frekvens for at minimere tab. Dette fortseaetter 10 sek. efter
den seneste fejl og gger driftssikkerheden og robustheden
for frekvensomformeren, mens fuld kontrol over motoren
genoprettes.

| haeve-/saenkeapplikationer er "beskyttelsestilstand" ikke
anvendelig, fordi frekvensomformeren normalt ikke vil
vaere i stand til at forlade denne tilstand igen, og den vil
derfor forlaenge tiden inden aktivering af bremsen, hvilket
ikke anbefales.
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"Beskyttelsestilstanden" kan deaktiveres ved at indstille
14-26 Tripforsinkelse ved vekselretterfejl til nul, hvilket
betyder, at frekvensomformeren straks vil trippe, hvis en af
hardwaregraenserne overskrides.

BEMARK!

Det anbefales at deaktivere beskyttelsestilstand i haeve-/
saenkeapplikationer (14-26 Tripforsinkelse ved vekselret-
terfejl= 0)

1.3 Softwareversion

Kontrollér softwareversionen i 15-43 Softwareversion.

1.4 CE-meerkning

1.4.1 Overensstemmelse

Maskindirektivet (2006/42/EF)

Frekvensomformere omfattes ikke af maskindirektivet. Hvis
en frekvensomformer leveres til brug med en maskine, kan
Danfoss imidlertid tilbyde oplysninger om sikkerhedsa-
spekter angaende frekvensomformeren.

Hvad er CE-overensstemmelse og -maerkning?

Formalet med CE-maerkningen er at undga tekniske
handelsbarrierer inden for EFTA og EU. EU har indfert CE-
maerket, som er en enkel metode til at vise, hvorvidt et
produkt overholder de relevante EU-direktiver. CE-maerket
angiver ikke oplysninger om produktets specifikationer
eller kvalitet. Frekvensomformere er underlagt to EU-
direktiver:

Lavspaendingsdirektivet (2006/95/EF)

Frekvensomformere skal CE-maerkes i overensstemmelse
med lavspaendingsdirektivet af 1. januar 1997. Direktivet
finder anvendelse for alt elektrisk udstyr og apparater, der
anvendes i spaendingsomraderne 50-1.000 V AC og
75-1.500 V DC. Danfoss udferer CE-maerkning i overens-
stemmelse med direktivet og udsteder ved anmodning en
overensstemmelseserkleering.

EMC-direktivet (2004/108/EF)

EMC star for elektromagnetisk kompatibilitet (electrom-

agnetic compatibility). Tilstedevaerelsen af elektromagnetisk

kompatibilitet betyder, at den gensidige forstyrrelse
mellem forskellige komponenter/apparater ikke pavirker
apparaternes funktion.

EMC-direktivet tradte i kraft den 1. januar 1996.Danfoss
udfgrer CE-maerkning i overensstemmelse med direktivet
og udsteder ved anmodning en overensstemmelseser-
klzering. Se vejledningen i denne Design Guide for at
gennemfgre en EMC-korrekt montering. Danfoss angiver
0gsa, hvilke standarder vores produkter overholder.
Danfoss tilbyder de filtre, vi angiver i specifikationerne, og
vi kan tilbyde andre former for assistance for at sikre
optimale EMC-resultater.

Frekvensomformeren bruges oftest af fagfolk inden for 1
branchen som en kompleks komponent, der udger en del
af et sterre apparat eller system eller en stgrre installation.

1.4.2 Hvad er daekket?

| EU's "Retningslinjer for anvendelse af Rddets direktiv
2004/108/EF" uddybes tre typiske situationer for brug af en
frekvensomformer. Nedenfor findes oplysninger om
omfanget af EMC-direktivet og CE-maerkningen.

1. Frekvensomformeren seelges direkte til
slutbrugeren. Frekvensomformeren szelges f.eks.
til et byggemarked. Slutbrugeren er en leegmand,
der monterer frekvensomformeren med henblik
pa brug med en hobbymaskine, en kgkken-
maskine osv. For disse applikationer skal
frekvensomformeren CE-meerkes i overens-
stemmelse med EMC-direktivet.

2. Frekvensomformeren salges til montering i et
anlaeg. Installationen er konstrueret af fagfolk fra
branchen. Det kan f.eks. veere et produkti-
onsanlaeg eller et varme-/ventilationsanleeg, der
er bygget og monteret af fagfolk. Hverken
frekvensomformeren eller den faerdige installation
behgver at blive CE-maerket i henhold til EMC-
direktivet. Apparatet skal imidlertid overholde de
grundlaeggende EMC-krav i direktivet. Dette sikres
ved brug af komponenter, apparater og systemer,
der er CE-maerket i henhold til EMC-direktivet.

3. Frekvensomformeren szelges som en del af et
fuldsteendigt system. Systemet markedsfgres som
en helhed, f.eks. et luftkonditioneringssystem. Det
komplette system skal CE-maerkes i henhold til
EMC-direktivet. Fabrikanten kan sikre, at enheden
er CE-maerket i henhold til EMC-direktivet enten
ved at bruge CE-maerkede komponenter eller ved
at teste EMC i systemet. Hvis der kun anvendes
CE-mzerkede komponenter, er det ikke
ngdvendigt at teste hele systemet.

MGO4H101 - VLT® er et registreret varemaerke tilhgrende Danfoss 9
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1.4.3 CE-maerkning 1.4.5 Overensstemmelse

CE-maerkning er positivt, nar det bliver brugt til sit
egentlige formal, som er at forenkle samhandlen inden for
EU og EFTA. c us

CE-maerkning kan dog daekke mange forskellige specifika-
tioner. Undersgg, preecist hvad en given CE-maerkning
daekker.

Tabel 1.2 FCD 302-godkendelser

1.5 Bortskaffelse

Specifikationerne kan variere meget. Et CE-maerke kan

derfor give montaren en falsk tryghed, nar en frekvensom-
former anvendes som en komponent i et system eller et
apparat.

Udstyr, der indeholder elektriske
komponenter, ma ikke smides ud sammen
med almindeligt affald.

Det skal samles separat som elektrisk og
Danfoss CE-maerker frekvensomformerne i henhold til

lavspaendingsdirektivet. Det vil sige, at hvis frekvensom-

elektronisk affald i overensstemmelse med

lokale regler og gaeldende lovgivning.

formeren installeres korrekt, garanterer vi, at den
overholder lavspaendingsdirektivet. Danfoss udsteder en Tabel 1.3 Bortskaffelsesinstruktion
overensstemmelseserklaering, som bekrzefter vores CE-

meerkning i overensstemmelse med

lavspaendingsdirektivet.

CE-maerket geelder ogsa for EMC-direktivet, under
forudsaetning af at instruktionerne til EMC-korrekt instal-
lation og filtrering folges. Pa dette grundlag er en
overensstemmelseserkleering i henhold til EMC-direktivet
udstedt.

Design Guiden indeholder en detaljeret installationsvej-
ledning, som sikrer EMC-korrekt installation.

1.4.4 Overholder EMC-direktivet
2004/108/EF

Frekvensomformeren anvendes hovedsageligt af fagfolk fra
branchen som en kompleks komponent, der udggr en del
af et stgrre apparat, system eller en installation.

BEMARK!

Ansvaret for de endelige EMC-egenskaber i apparatet,
systemet eller installationen ligger hos montgren.

Danfoss har som en hjalp til montgren udarbejdet EMC-
monteringsretningslinjer til Power Drive-systemet.
Standarderne og testniveauerne for frekvensomformersy-
stemer overholdes, forudsat at de EMC-korrekte
instruktioner for monteringen folges. Se 3.4.4 EMC.
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Produktoversigt

VLT®Decentral Drive FCD 302 Design Guide

2 Produktoversigt
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2.1 Styring

En frekvensomformer ensretter AC-spaendingen fra netfor-
syningen til DC-spaending. Denne DC-spaending omformes
til AC-stram med variabel amplitude og frekvens.

Motoren forsynes med variabel spaending, strem og
frekvens, hvilket muligger trinlgs hastighedsstyring af
trefasede AC-standardmotorer og synkrone motorer med
permanent magnet.

FCD 302-frekvensomformeren er konstrueret til installa-
tioner med flere mindre frekvensomformere, iseer pa
transportgrapplikationer - f.eks. i fadevareindustrien og
materialehandtering. | installationer, hvor flere motorer er
placeret flere steder i et anleeg, som f.eks. tappehaller,
anlzeg til tilberedning og emballering af fedevarer samt
installationer til bagagehandtering i lufthavne, kan der
veere dusinvis, maske hundredvis af frekvensomformere,
der arbejder sammen, men er fordelt over et stort fysisk

omrade. | disse tilfeelde vejer kabelfgringen alene tungere
end omkostningerne for de enkelte frekvensomformer, og
det giver mening at fa styringen taettere pa motorerne.

Frekvensomformeren kan styre enten hastigheden eller
momentet pa motorakslen.

Hastighedsstyring

Der findes to typer hastighedsstyring:
. Hastighed, aben slgjfe, som ikke kraever feedback
fra motoren (sensorless).

. PID-styring af hastighed med lukket slgjfe kraever
hastighedsfeedback til en indgang. Korrekt
optimeret hastighedsstyring med lukket slgjfe er
mere ngjagtig end hastighedsstyring med dben
slgjfe.

Momentstyring

Momentstyringsfunktionen bruges i applikationer, hvor
momentet pa motorens udgangsaksel styrer applikationen
som spaendingsstyring.

B Lukket slgjfe i Flux mode med encoderfeedback
indeholder motorstyring baseret pa feedback-
signaler fra systemet. Det forbedrer ydelsen i alle
fire kvadranter og ved alle motorhastigheder.

e Aben slgjfe i VVCPIus-tilstand. Funktionen
anvendes i mekaniske robuste applikationer, men
ngjagtigheden er begraenset. Momentfunktionen
med aben slgjfe fungerer kun i én hastigheds-
retning. Momentet beregnes pa basis af
strammalingen indvendigt i frekvensomformeren.
Se applikationseksemplet 4.5.1 Styringsstruktur for
VVCPIUs Avanceret vektorstyring.

Hastigheds-/momentreference

Referencen til disse styreenheder kan enten vzere en enkelt
reference eller summen af forskellige referencer, herunder
relativt skalerede referencer. Handteringen af referencer
uddybes naermere i 2.3 Referencehdndtering.
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2.1.1 Styreprincip

Frekvensomformeren er kompatibel med forskellige motorstyringsprincipper, som f.eks. speciel U/f-motortilstand, VVCP!us
eller Flux Vector-motorstyring.

Derudover er frekvensomformeren funktionsdygtig med synkrone motorer med permanent magnet (bgrstelgse
servomotorer) samt almindelige asynkrone kortslutningsmotorer.

Kortslutningsadfeerden afhaenger af de 3 stremtransducere i motorfaserne og afmaetningsbeskyttelsen med feedback fra

bremsen.
oy . T g e, §
1292 u - H . 8 gi} o
1393 ! T e l Jj] JE]' Jg} : U P
. v 97
J l 1 1 Rinr /lnrush : e
1T | ] ;
B .- Jy JV
1T 1 L N Jq} q} W}
P 14-50 l
l 1
lllustration 2.3 Styreprincip
21.2 Intern StmmStWing i VVCp'US-tiIstand Par. 13-51 oo 1351

SL Controller Event SL Controller Action

130BB671.10

Frekvensomformeren er forsynet med en integreret

strgmgraensestyring, som aktiveres, ndr motorstrgmmen, Running Coast.
. Warning Start timer
og dermed momentet, er hgjere end momentgraenserne, Torque limit Set Do X low

der er indstillet i 4-16 Momentgraense for motordrift,

4-17 Momentgreense for generatordrift og 4-18 Stremgraense.
Nar frekvensomformeren har naet stremgraensen under
motordrift eller regenerativ drift, reducerer den momentet
under de forhandsindstillede momentgraenser sa hurtigt
som muligt uden at miste kontrollen over motoren.

Smart Logic Control (SLC) er grundlaeggende en sekvens af
brugerdefinerede handlinger (se 13-52 SL styreenh.-handling
[x]), som afvikles af SLC, nar den tilknyttede brugerdefi-
nerede handelse (se 13-51 SL styreenhed.-haendelse [x])
evalueres som SAND af SLC.

Betingelsen for en handelse kan vaere en sarlig status,
eller at resultatet af en logisk regel eller en sammenligne-
roperand bliver SAND. Dette medfgrer en associeret
handling som illustreret i lllustration 2.4:

Digital inpute X 30/2

Par. 13-43
Logic Rule Operator 2

D
D

Par. 13-43
Comparator Operator

<

TRUE longer than..

Select set-up 2

lllustration 2.4 Aktuel styrestatus/Heendelse og handling
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Hver handling og haendelse nummereres og sammenkades Par. 13-41 Par. 13-43 e

i par (tilstande). Dette betyder, at nar [0] haendelse opfyldes Par. 13-40 Logic Rule Operator 1 Logic Rule Operator 2 {5

(opnér veerdien SAND), udfares [0] handling. Derefter vil Logic Rule Boolean1 | D Ec%
betingelserne for [1] haendelse blive evalueret, og hvis de Eg;igjlze Boolean 2 %)4) $ B 2
evalueres som SAND, vil [1] handling blive udfert osv. Der [

evalueres kun én haendelse ad gangen. Hvis en haendelse [

evalueres som FALSK, sker der ingenting (i SLC) i lgbet af Par. 13-44

det aktuelle scanningsinterval, og der evalueres ingen Logic Rule Boolean 3

andre haendelser. Dette betyder, at SLC ved start evaluerer lllustration 2.7 Logiske regler

[0] haendelse (og kun [0] haendelse) ved hvert scanningsin-
terval. Kun nar [0] haendelse evalueres som SAND, vil SLC
afvikle [0] handling og begynde at evaluere haendelse. Der
kan programmeres 1 til 20 haendelser og [1] handlinger.
Nar den sidste haendelse/handling er blevet afviklet, vil
sekvensen begynde forfra fra [0] haendelse/[0] handling.
lustration 2.5 viser et eksempel med tre haendelser/
handlinger.

Start- 130BA062.13
event P13-01

Tilstand 1

Heendelse 1/
Handling 1

Tilstand 2
Haendelse 2/
Stop- Handling 2
event P13-02

~ ~
~
\\ Stop-
\event P13-02

|

AN
AN

Tilstand 4

Hzendelse 4/
Handling 4

Tilstand 3

Haendelse 3/
Handling 3

/
/s
Ve

-~ stop-
event P13-02

lllustration 2.5 Eksempel - Intern stremstyring

Sammenlignere

Sammenlignere bruges til sammenligning af kontinuerlige
variabler (dvs. udgangsfrekvens, udgangsstrem, analog
indgang osv.) med faste preset-veerdier.

Par.13-11 2

Comparator Operator Q
Par.13-10 S
Comparator Operand < §
Par.13-12 TRUE longer than. [

Comparator Value

lllustration 2.6 Sammenlignere

Logiske regler

Kombinerer op til tre booleske indgange (SAND-/FALSK-
indgange) fra timere, sammenlignere, digitale indgange,
status-bits og haendelser ved hjeelp af de logiske
operatgrer OG, ELLER og IKKE.
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Applikationseksempel

Parametre

Funktion Indstilling
4-30 Motorfeed-
backtabfunktion [[1] Advarsel
4-31 Motorfeed- [100 O/MIN
backhastighedsf
ejl
4-32 Timeout for |5 s
motorfeed-
backtab
7-00 Hastighed, |[[2] MCB 102
PID-
feedbackkilde
17-11 Oplesning | 1024*
(PPR)
13-00 SL [1] Aktiv
styreenh.-tilstand
13-01 Starthaend |[19] Advarsel

130BB839.10

else
13-02 Stophaend |[44] Reset-
else tast

13-10 Sammen- |[21]
ligner, operand | Advarsels-
nummer
13-11 Sammen- |[1]=*
ligner, operator
13-12 Sammen- |90

ligner, veerdi

13-51 SL [22]
styreenhed.- Sammen-
haendelse ligner 0
13-52 SL [32] Indst.
styreenh.- dig. udg. A
handling lav

5-40 Funkti- [80] SL digital
onsrelae udgang A

*=Standardvaeerdi

Bemaerkninger/kommentarer:
Hvis greensen i feedbackover-
vagningen overskrides,
udstedes advarsel 90. SLC'en
overvager advarsel 90, og rele
1 udlgses, hvis advarsel 90
bliver SAND.

Eksternt udstyr kan angive, at
det er ngdvendigt med service.
Hvis feedbackfejlen falder til
under graensen inden for 5 sek.,
fortsaetter frekvensomformeren,
og advarslen forsvinder. Relae 1
er stadig trukket, indtil der
trykkes pa [Reset] pa LCP'et.

Tabel 2.1 Brug af SLC til indstilling af et relae
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2.2 EMC

2.2.1 Generelle forhold vedr. EMC-emission

Elektriske forstyrrelser i omradet 150 kHz til 30 MHz er normalt kabelbérne. Luftbarne forstyrrelser fra frekvensomformersy-
stemet i omradet 30 MHz til 1 GHz genereres af vekselretteren, motorkablet og motoren.

Som vist i lllustration 2.8 vil kapacitive stramme i motorkablet sammen med hgj dU/dt fra motorspeendingen generere
leekstremme.

Brug af et skeermet motorkabel forgger leekstrommen (se lllustration 2.8), fordi skeermede kabler har hgjere kapacitans til jord
end uskaermede kabler. Hvis leekstrammen ikke filtreres, vil det forarsage egede forstyrrelser pa netforsyningen i radiofre-
kvensomradet under ca. 5 MHz. Eftersom laeekstreammen (1) fores tilbage til apparatet gennem skaermen (13), vil der i
princippet kun veere et lille elektromagnetisk felt (l4) fra det skeermede motorkabel som vist nedenfor.

Skaermen reducerer de udstralede forstyrrelser, men @ger den lavfrekvente forstyrrelse pa netforsyningen. Tilslut motorkabel-
skaermen til kapslingerne pa frekvensomformeren og motoren. Anvend indbyggede skaermbagijler for at undga snoede
skaermender (pigtails). Snoede skeermender gger skaeermimpedansen ved hgjere frekvenser, hvilket reducerer skeermeffekten
og oger lekstreammen (l4).

Nar der anvendes et skaermet kabel til Fieldbusrelae, styrekabel, signalinterface eller bremse, skal skeermen monteres pa
kapslingen i begge ender. | visse situationer vil det dog veere ngdvendigt at bryde skaermen for at undga stremslajfer.

o
C -
: z L1 Gy ) L g
I1 ﬁ
>—(: )—D—ez 2 r v L—» —— i
: z L3 % w \ I N :U
Zpg PE < <7|2 = Cs
— > TTT 1
LB 2 =
J: Cs l Cs Cs T
1 I4 |4 J J
=
| | | |
3 R 5 e

lllustration 2.8 Eksempel - Leekstram

Hvis der anvendes monteringsplader, skal disse vaere lavet af metal for at sikre, at skeermstremmene fares tilbage til
apparatet. Der skal sikres god elektrisk kontakt fra monteringspladen gennem monteringsskruerne til frekvensomformerens
chassis.

Hvis der benyttes uskaermede kabler, overholdes enkelte emissionskrav ikke. Immunitetskravene overholdes dog.

For at begraense forstyrrelsesniveauet fra hele systemet (apparat+installation) skal motor- og bremsekabler ggres sé korte
som muligt. Undga at placere falsomme signalkabler langs med motor- og bremsekabler. Radiofrekvensforstyrrelse over 50
MHz (luftbarne) genereres isaer af styreelektronikken.
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2.2.2 EMC-testresultater

Folgende testresultater er fremkommet ved brug af et system med en frekvensomformer (med optioner i de relevante

tilfelde), et skaermet styrekabel, en styreboks med potentiometer samt en motor og et skaermet motorkabel.

RFl-filtertype

Kabelbaret emission

Udstralet emission

Standarder og krav |EN 55011

Klasse B

Klasse A gruppe 1

Klasse A gruppe 2

Klasse B

Klasse A gruppe
1

Boliger, butikker | Industrimiljo Industrimilje Boliger, butikker Industrimilje
og let industri og let industri
EN/IEC 61800-3 Kategori C1 Kategori C2 Kategori C3 Kategori C1 Kategori C2
First First environment |Second environment | First environment | First
environment bolig og kontor industri bolig og kontor  |environment
bolig og kontor bolig og kontor
H1
FCD302 | Nej 10 m 10 m Nej Ja

Tabel 2.2 EMC-testresultater (emission, immunitet)
2.2.3 Emissionskrav

I henhold til EMC-produktstandarden for frekvensomformere med justerbar hastighed EN/IEC 61800-3:2004 afheenger EMC-
kravene af den planlagte brug af frekvensomformeren. Der er defineret fire kategorier i EMC-produktstandarden.
Definitionerne af de 4 kategorier og kravene til kabelbaret emission for netforsyningsspaendingen findes i Tabel 2.3.

i . Krav til kabelbaret emission i henhold
Kategori | Definition i .
til de graenser, der angives i EN55011
(@] Frekvensomformere monteret i first environment (bolig og kontor) med en Klasse B
forsyningsspaending mindre end 1.000 V.
2 Frekvensomformere monteret i first environment (bolig og kontor) med forsynings- Klasse A gruppe 1
spaending mindre end 1.000 V, som hverken er flytbare eller af typen plug-in, og
som skal monteres og idriftsaettes af en professionel.
C3 Frekvensomformere monteret i second environment (industri) med en forsynings- Klasse A gruppe 2
spaending mindre end 1.000 V.
C4 Frekvensomformere monteret i second environment med en forsyningsspaending lig Ingen begraensningslinje.
med eller over 1.000 V eller nominel spaending lig med eller over 400 A eller med Der skal udarbejdes en EMC-plan.
henblik pa brug i komplekse installationer.

Tabel 2.3 Emissionskrav

Nar de generiske emissionsstandarder anvendes, skal frekvensomformerne overholde graenserne i Tabel 2.4

- X Krav til kabelbaret emission i henhold til
Milje Generisk standard o
de greenser, der angives i EN55011

First environment EN/IEC 61000-6-3 emissionsstandard for beboelses- og erhvervs- Klasse B

(bolig og kontor) miljeer samt lette industrimiljoer.

Second environment EN/IEC 61000-6-4 emissionsstandard for industrimiljger. Klasse A gruppe 1

(industrimiljo)

Tabel 2.4 Emissionsgreenseklasser
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2.2.4 Immunitetskrav

Immunitetskravene til frekvensomformere afthaenger af det
milje, de monteres i. Kravene til industrimiljoer er hgjere
end kravene til bolig- og kontormiljger. Alle Danfoss
frekvensomformere overholder kravene til industrimiljger
og overholder derfor ogsa de lavere krav til bolig- og
kontormiljger med en stor sikkerhedsmargin.

For at dokumentere immunitet mod elektrisk forstyrrelse
fra elektriske feenomener er fglgende test blevet udfert pa
et system, der bestar af en frekvensomformer (med
optioner, hvis det er relevant), et skeermet styrekabel og en
styreboks med potentiometer, motorkabel og motor.
Testene blev udfert i overensstemmelse med folgende

simulering af pavirkninger fra bade radar- og
radiokommunikationsudstyr og mobilt kommuni-
kationsudstyr.

. EN 61000-4-4 (IEC 61000-4-4): Burst-transienter:
Simulering af forstyrrelse fordrsaget af kobling af
en kontaktor, et relee eller lignende apparater.

o EN 61000-4-5 (IEC 61000-4-5): Surge-transienter:
Simulering af forbigdende streamme forarsaget af
eksempelvis lynnedslag i naerheden af installa-
tionerne.

. EN 61000-4-6 (IEC 61000-4-6): RF Common mode:
simulering af pavirkningen fra udstyr til
radiotransmission, som er forbundet til tilslut-
ningskablerne.

grundlaeggende standarder: Se Tabel 2.5.
. EN 61000-4-2 (IEC 61000-4-2): Elektrostatiske
udladninger (ESD): Simulering af elektrostatiske
udladninger fra mennesker.
. EN 61000-4-3 (IEC 61000-4-3): Indgdende elektro-
magnetisk feltudstraling, amplitudemoduleret
Spaendingsomrade: 200-240 V, 380-480 V
Grundleeggende standard Burst Surge ESD Udstralet elektromagnetisk RF-common
IEC 61000-4-4 IEC 61000-4-5 IEC felt mode-spaending
61000-4-2 IEC 61000-4-3 IEC 61000-4-6
Godkendelseskriterier B B B A A
Net 2 kv/2 Q DM
4 kv CM — — 10 VRms
4kV/12 Q CM
Motor 4 kV CM 4 kv2 QY — — 10 Vrvs
Bremse 4kvCM 4 kv/2 QY — — 10 Vems
Belastningsfordeling 4 kV CM 4 kv/2 QY — — 10 Vems
Styrekabler 2kvCM 2 kv/2 QY — — 10 VRwms
Standardbus 2 kv CM 2 kv/2 QY — — 10 Vewms
Releeledninger 2kvCM 2 kv/2 QY — — 10 VRms
Applikations- og Fieldbus- 2kvCMm
optioner 2kv/2 Q" - — 10 Verms
LCP-kabel 2 kvCM 2 kv/2 QY — — 10 Vrms
Ekstern 24 V DC 0,5 kv/2 Q DM
2VCM — — 10 VRrms
1kv/12 Q CM
Kapsling . . : tz ég 10 V/m .

Tabel 2.5 EMC-immunitet

1) Stromtilforsel pa kabelafskeermning
AD: Luftafladning

CD: Kontaktafladning

CM: Common mode

DM: Differential mode
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2.3 Referencehandtering

Lokal reference
Den lokale reference er aktiv, nar frekvensomformeren betjenes, mens knappen "Hand on" er aktiv. Justér referencen med
henholdsvis [A]/[ V] og [«]/[»]-pilene.

Fjernreference
Referencehdndteringssystemet for beregning af fjernreferencen vises i lllustration 2.9.

T

L
| o | 130BA244.11
| £ | Ingen funktion -

] g

© Analog ref. ——
I |
o > Pulsref. — |
Iz & | |
[SI Lokalbus-ref. ¥

& J Digipot — H

(S

[p33a- — — 7 7]
Preset relativ ref.
] )
P 1-00
~ [0 - P 3-00 Konfigurationsfunktion
[0] J] Ref./feedbackomride
- T 1T
|_ —l 21 o
_— P 5-1x[19]/P 5-1x[20] | |
| "u-,' | 31 | Indgangskommando: | | Hastighed 8ben/
| 5 | 41 H Fastfrys ref. | | lukket slgjfe
@ i | | | Skaler i
| g | 51 maks.ref; | | —{o/MN
a (6] § P 5-1x[28]/P 5-1x[29] | +maks. ref. | | eller Hz
I_ J — } Indgangskommando: | | |
- 71§ Catch up/ slow down | | :
- = I : : | Moment P 16-01
Y = Auto-
)4 P 3-04 Reletiy | Loteh up/ | Skaler til refy,
CED_—[O] X 3| /100 _ Nm
'y I maks. ref.
|_ —I P3-12 | "/
- Ingen funktion —— R o7 [1] Catchup Slowdown
| ] | Analog ref. P 5-1x[15] — Proces
; 9 ret B’ff’t ",;), min. ref. Skaler ti
| 2 | Pulsref. —_— stern e
0 +100%
|,”_'? $ | Lokalbus-ref. ——
M - 8
Ii g Digipot —
I
P 5-1x[21]/P 5-1x[22]
Hast. op/ hast. ned
,_ _| Ingen funktion —— v
~ y 6-02
| g | Analog rer. ] Y &z Ref 5
| g | Pulsref. —_— :—@
| © ﬁ | Lokalbus-ref.—— [ 4 2008
oor - !
Iy ua_)v Digipot L]
> |
|_ —I Ingen funktion ——
[y} ]
| g | Analog ref. —— ]
| é | Pulsref. E—
v
|,\ § | Lokalbus-ref.
O Digipot — U
[=2 |
lllustration 2.9 Fjernreference
Fjernreferencen beregnes én gang for hvert scanningsin- udvalgte referencer, der omfatter en hvilken som
terval og bestar som udgangspunkt af to typer helst kombination (bestemmes af indstillingen i
referenceindgange: 3-15 Referenceressource 1, 3-16 Referenceressource
1. X (den eksterne reference): En sum (se 2 og 3-17 Referenceressource 3) af en fast preset-
3-04 Referencefunktion) af op til fire eksternt reference (3-10 Preset-reference), variable analoge
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referencer, variable digitale pulsreferencer og
forskellige serielle busreferencer i den enhed,
frekvensomformeren styres med ([Hz], [O/MIN],
[Nm] osv.).

2. Y- (den relative reference): En sum af en fast
preset-reference (3-14 Preset relativ reference) og
en variabel analog reference (3-18 Relativ
skalering, referenceressource) i [%].

De to typer referenceindgange kombineres i falgende
formular: Fjernreference=X+X*Y/100%. Hvis der ikke
anvendes en relativ reference, skal 3-18 Relativ skalering,
referenceressource indstilles til Ingen funktion og til 0%.
Funktionen Catch up/slow-down og funktionen Fastfrys
reference kan begge aktiveres ved hjalp af digitale
indgange pa frekvensomformeren. Funktionerne og
parametrene beskrives i Programming Guide.

Skaleringen af de analoge referencer beskrives i parameter-
grupperne 6-1* og 6-2*, og skaleringen af de digitale
pulsreferencer beskrives i parametergruppe 5-5*.
Referencegraenser og omrader indstilles i parametergruppe
3-0*.

2.3.1 Referencegraenser

3-00 Referenceomrdde, 3-02 Minimumreference og

3-03 Maksimumreference definerer tilsammen det tilladte
omrade for summen af alle referencer. Summen af alle
referencer fastldses, nar det er ngdvendigt. Relationen
mellem den resulterende reference (efter fastldsning) vises
i lllustration 2.10/lllustration 2.11, og summen af alle
referencer vises i lllustration 2.12.

P 3-00 Referenceomrdde= [0] Min-Maks

Resulterende reference

P 3-03

Sum af alle
Z

-P 3-02 referencer

Tilbage

-P 3-03

130B8A184.10
lllustration 2.10 Referenceomrade=[0] Min.-Maks.

P 3-00 Reference Range= [1] -Max-Max

Resulting reference

A
P 3-03

[
o

Sum of all
references

-P 3-03

130BA185.10
lllustration 2.11 Referenceomrade=[1] Min.-Maks.

Veerdien af 3-02 Minimumreference kan ikke indstilles til
mindre end 0, medmindre 1-00 Konfigurationstilstand
indstilles til [3] Proces. | dette tilfeelde er folgende relationer
mellem den resulterende reference (efter fastlasning) og
summen af alle referencer som vist i lllustration 2.12.

P 3-00 Referenceomrade= [0] Min-Maks

Resulterende reference

»
|

P 3-02 Sum af alle

////////////% referencer

130BA186.11

lllustration 2.12 Summen af alle referencer

2.3.2 Skalering af preset-referencer og
busreferencer

Preset-referencer skaleres i henhold til felgende regler:
. Nar 3-00 Referenceomrade: [0] Min. til Maks. 0%
reference er lig 0 [enhed], hvor enhed kan veere
alle enheder, f.eks. O/MIN, m/s, bar osv. 100%
reference er lig maks (abs (3-03 Maksimumre-
ference ), abs (3-02 Minimumreference)).

. Nar 3-00 Referenceomrdde: [1] -Maks. til - +Maks.
0% reference er lig 0 [enhed], er -100% lig med -
Maks. reference. 100% reference er lig Maks.
reference.

Busreferencer skaleres i henhold til falgende regler:
o Nar 3-00 Referenceomrdde: [0] Min. til Maks. For at
opna maks. oplgsning pa busreference er
skaleringen pa bussen: 0% reference er lig Min.
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reference, og 100% reference er lig Maks. Ressourceudgang
[O/MIN] A .
reference. R4
. d
e Nar 3-00 Referenceomrdde: [1] -Maks. til +Maks. feadnack-vasdi 1500 y
-100% reference er lig -Maks. reference. 100%
reference lig Maks. reference.
Ressource-
2.3.3 Skalering af analoge referencer samt emme x av A jndgang -
pulsreferencer og feedback “1o -6 8 10 [V
:cl,e]mmex
Referencer og feedback skaleres pa baggrund af analoge P1 600 | Lo rererenceeediacicvera
indgange og pulsindgange pa samme made. Den eneste R
forskel er, at referencen over eller under de angivne i
minimale og maksimale "slutpunkter" (P1 og P2 i ’ -1500

llustration 2.13) er fastlaste, hvorimod en feedback over

eller under ikke er.
1308A182.10

lllustration 2.14 Skalering af referenceudgang

Ressourceudgang
[O/MIN] &

Hoj reference/ 1500 P2 Slutpunkterne P1 og P2 defineres af falgende parametre
afhaengigt af, hvilken analog indgang eller pulsindgang der
anvendes.

Ressourceindgang
KIIemmeI X lav A I I =
-10 -6 8 10 [VI
Klemme X
haj
—600 | Lav reference/feedback-veerdi
-1500 +
1308A181.10
lllustration 2.13 Skalering af analoge referencer samt pulsrefe-
rencer og feedback
Analog 53 Analog 53 Analog 54 Analog 54 Pulsindgang |Pulsindgang 33
S201=0FF S$201=0ON S$202=0FF $202=0ON 29
P1=(min. indgangsvaerdi, min. referencevaerdi)
Min. referenceveerdi 6-14 Klemme 6-14 Klemme 53, |6-24 Klemme 6-24 Klemme 54, |5-52 KI. 29 lav | 5-57 KI. 33 lav ref/
53, lav ref./ lav ref./feedb.- 54, lav ref./ lav ref./feedb.- ref/feedb.-veerdi |feedb.-veerdi
feedb.-veerdi veerdi feedb.-veerdi veerdi

Min. indgangsveerdi

6-10 Klemme 6-12 Klemme 53,
53, lav lav strom [mA]
spaending [V]

6-20 Klemme
54, lav
spaending [V]

6-22 Klemme 54,
lav stram [mA]

5-50 KI. 29 lav
frekvens [Hz]

5-55 KI. 33 lav
frekvens [Hz]

P2 = (maks. indgangsvaerdi, maks. referenceveerdi)

Maks. referencevaerdi

6-15 Klemme
53, hgj ref./
feedb.-veerdi

6-15 Klemme 53,
hej ref./feedb.-
veerdi

6-25 Klemme
54, hgj ref./
feedb.-veerdi

6-25 Klemme 54,
hej ref./feedb.-
veerdi

5-53 KI. 29 hoj
ref/feedb.-vaerdi

5-58 KI. 33 hgj ref/
feedb.-veerdi

Maks. indgangsvaerdi

6-13 Klemme 53,
hgj strom [mA]

6-11 Klemme
53, hgj
spaending [V]

6-21 Klemme
54, hgj
spaending[V]

6-23 Klemme 54,
hgj strom[mA]

5-51 KI. 29 hoj
frekvens [Hz]

5-56 KI. 33 hgj
frekvens [Hz]

Tabel 2.6 Indgang og referencesluktpunktsvaerdier
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2.3.4 Dgdband omkring nul

I nogle tilfeelde skal referencen (i sjeeldne tilfaelde ogsa
feedback) have et dedband omkring nul (f.eks. for at sikre,
at maskinen standses, nar referencen er "naer nul").

Dodbéndet aktiveres, og omfanget af dedbandet
indstilles, ved at gennemfere folgende indstillinger:

. Enten skal min. referencevaerdien (find de
relevante parametre i Tabel 2.6) eller maks.
referenceveerdien vaere nul. Sagt pa en anden
made: Enten P1 eller P2 skal befinde sig pa X-
aksen pa grafen nedenfor.

. Og begge punkter, der definerer skaleringsgrafen,
skal veere i samme kvadrant.

Sterrelsen pa dedbandet defineres enten af P1 eller P2
som vist i lllustration 2.15.

Kvadrant 2 Ressourceudgang Kvadrant 1
[O/MIN] A
4
/
Hej reference/ 1500+ P2

feedback-vaerdi

Ressource-

Lav reference/ N
feedback-vzerd o|P1 indgang
} | I | -
T T f - -
-10 -6 =11 6 10 [V
Klemme X Klemme X
lav haj
—-1500 4
V4
K4
Kvadrant 3 Kvadrant 4

130BA179.10

lllustration 2.15 Dadband

Quadrant 2 Rescurce output Quadrant 1
[RPM] A
\
\
\ 15001

Low reference/feedback
|~ value

Resource
High reference/feedback P2 g input
value
1 Il L Il Il [
T T T U T T Ll
-10 -6 -1 1 6 10 LVI
Terminal X Terminal X
low high
\
\
-1500 + \
\
A
Quadrant 3 Quadrant 4

130BA180.10

lllustration 2.16 Reversér dedband

Derfor vil et referenceslutpunkt pa P1=(0 V, 0 O/MIN) ikke
medfgre dedband, men et referenceslutpunkt pa f.eks.
P1=(1 V, 0 O/MIN) vil medfere et dedband pa -1 V til +1 V
i dette tilfelde, hvis slutpunkt P2 er placeret enten i
kvadrant 1 eller kvadrant 4.
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Situation 1: positiv reference med dedbénd, digital indgang til udlgsning af reversering
Denne situation viser, hvordan referenceindgange med graenser inden for min.- og maks.-graenserne klemmetilsluttes.

1308A187.11 Generelle reference- Generelle
parametre: - motorparametre:
Beqrecnse: til: 200%  200Y%
Rulurenccomrade: Min - Maks Mntorhastighedsretning: Begge retninger

[-1000 ©/MTN- +1000 0/MTN}

Minimumrreleranee: O G/MIN {0,0%)
Maksimumrelerence: 500 O/MIN {L100,0%}

Matorhastighed, lav graansa: 0 3/MTN
Moterhastighed, hej greanse: 200 Q/MTN

Analog indgang 53 ¥
Lav reference 0 O/MIN } Ekst. ressource L) Reference- Begrzcnset til:
i relerence Sde: algoritme
::Mﬁj rLlLrLI;IILL 5103 O/MIN g?-:/mi:o/wm 9 Y- +LO0%
av spaEnding A% =
Ekst. reference Hzj spzending 10 V 100,0% (500 QO/MIN) {0 RPM- +500 RPM)
Absolut
0OG/MIN 1V A 4
500 O/MIN 10V EXxt. resource 1 Reference /
Qmrade: o
Amrade:
O MTN
TO[::J/;‘-’(/O O"/DO OjMIN Referencen skaleres i forhold 0,0% (I O/MIN)
0% (5 / ) til min-rmaks-referencen, og L00,0% (500 GO/MIN
derved cpnas en hastighed.

27MIN
Y 3 A 4
Skala for 1y VIIN
hastighcd ] sho e
— Vv \
1 -0
— v
A 4 i 10
Hastigheds-
saetpunkt
Omride: 5004
Digital indgang 18 -500 O/MIN
Digital indgang HRal Lav Ingen reversering +500 Q/MTN

He] Reversering

Begraznsct hastigheds-
seelpunklel i rorhold Lil
min muks haslighodan.

Motor-F'ID"

o
Mators- Gmrade:
\ tyring =» 200 O/MIN p=9] Mulor

+200 O/MIN

lllustration 2.17 Eksempel 1 - Positiv reference
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Situation 2: positiv reference med dedband, digital indgang til udlgsning af reversering. Fastlasningsregler.

Denne situation viser, hvordan referenceindgange med graenser uden for graenserne for -maks. til +maks. fastlases til
indgangenes lave og hgje graenser, inden de fgjes til den eksterne reference. Og hvordan den eksterne reference fastlases til
-maks. til +maks. af referencealgoritmen.

Generelle

motorparametre:
Maoterhastighedsretning: Begge retninger
Matorhastighed, lav graense: 0 O/MTN
Motarhastighed, hai grasnse: 200 O/MIN

130BA1SR.12 Generelle
referenceparametre:

Rulercnceormride: -Maks - Maks
Minimumrelerence: Ikke reloevant

Muksirmurmrelerenoe: 500 O/MIN (100,0%)

(Q

egraenset til: -200%- +200'
(-1000 Q/MTN- =100 Q/MTN)

Analog indgang 53 ¥y
Lav reference 2 QO/MIN _,@_’EkSt' reference - Refer_ence_ Begre=nset til:
Hgj relerence 500 O/MIN Omride: algoritme 100% | 100%
Lav spsanding 1 V 0,0% {0 G/MIN) L SLE CQ/MLN 505 £/ VIIN)
Ekst. reference Hz] spaending 10 Vv 150,0% {750 O/MIN)
Absolut
U Q/MIN 1V \ 4
Ekst. ressource 1
750 O/MIN 10V Reference I’ 4
Omride: Oomrde:
Relorancen skalor es i .
a
f'r% ;f/o [2{'T}ICN)3MIN} forhold til 0, (0 U/MIN)
=0,0% 2 maks-rerﬁl'gncen, og 100,0% (500 O/MTN)
dervad ophns en
haslighod,
Q/MIN
AL 3 A 4
Skala for Q/MIN
hastighedk a00 9
— \ \
i 10
\"
\ 4
Hastigheds-
saetpunkt
Omrade:
Digital indgang 18 -500 O/MIN
Digl‘tal indgang Lav  Ingoen reversering +500 O/MIN
Iz Reversering
Bogreenser hastighads-
seelpunklel i lorhold Lil
min maks hastigheden.
Motor-PID"
- omrade:
Motor- }
styring  [?]-200 Q/MIN =91 Motor
+200 O/MIN

lllustration 2.18 Eksempel 2 - Positiv reference
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Situation 3: negativ til positiv reference med dedband, tegnet bestemmer retningen -maks. til +maks.

Generelle

referenceparametre:
Releroenceomriade: -Maks - +Maks
Minimumteference: Lkke relevant
Maksirmumrelerenee: 1000 O/MIN (190,0%)

Ekst. reference
Ahsalut

-500 O/MIN -10V
1500 O/MIN 10GV

Analgg indgang 53
Lav reforence O O/MIN

Generelle

motorparametre:
Mmtorhastighedsretning: Begge retninger
Maoterhastighed, lav gransa: 0 O/MTN
Motorhastighed, hej graanse: 1500 O/MTN

1z refcrence +500 O/MIN
Lav spending 1 V
Hzi spaending 10V
/MIN

Ekst. ressource 1

Omriide:
-50,0% (-5E00 O/MTN)

Ekst. reference Reference-
Omride: algoritme

100,0% ( 1000 O/MIN)
+ 1010, 0% [+ 1000 (3/MINY
2

¥

+50,0% (+500 O/MIN)

Ekst. reference

Absalut
-500 O/MIN -LOV
+500 O/MTN 10V

Analog indgang 54
lav reference -500 Q/MIN
Haj reference | 500 O/MIN
lav spaending -10 V

Hz] spancding +10 V

Z/MIN

R 3

Ekst. ressource 1

Omrade: _i0
—50,0% (-500 C/MIN)
| 50,0% ( | 500 C/MIN)

R ]

lllustration 2.19 Eksempel 3 - Positiv til negativ reference

Buryricnser hasligheden Ll
min maks motorhastigheden

A 4

Reference
Begranset til:
200% 1 200%

( 2000 O/MIN
+2000 G/MINY

Omrade:
-100,0% (-1000 O/MIN}
+100,0% {+ 1000 O/MTN]

Boegraensel Lk h 4
-100% - +100% Skala for
{-1Q00 O/MTN- 0O/MIN
+10040 Q/MIN /
A 4
Refercncen skalores | Hastigheds-
farhold til maks- SEEtPUI"Ikt
referencen.
Omréde:
-1000 O/MTN
—1000 O/MIN

Motor’—PID”

Muolor

slyring ¥ Motor
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24.1 Laekstrgm til jord

Folg nationale og lokale forskrifter angdende beskyttelses-
jording af udstyr med en laekstrem > 3,5 mA.
Frekvensomformerteknologi indebaerer hgj switchfrekvens
ved hgj effekt. Dette genererer en laeekstrom i jordtilslut-
ningen. En fejlstroam i frekvensomformeren ved
udgangsklemmerne kan indeholde en DC-komponent, som
kan oplade filterkondensatorerne og skabe en forbigaende
jordstrem.

Leekstrom til jord bestar af flere forskellige bidrag og
afhaenger af forskellige systemkonfigurationer, herunder
RFI-filtrering, skeermede motorkabler og frekvensomformer-
effekt.

Leakage current [mA]

13088955.11

Cable length [m]
lllustration 2.20 Pavirkning af kabelleengde og effektstgrrelse pa
leekstrem for Pa>Pb

Leekstrammen afhaenger ogsa af ledningsforvraengningen

Leakage current [mA]

13088956.11

[ THVD=0%

[0 THVD=5%

lllustration 2.21 Netforvraeengnings pavirkning af leekstrem

BEMARK!

Nar der anvendes et filter, skal 14-50 RFi-filter slas fra, nar
filteret oplades, for at undga, at en hgj leekstrem slutter
RCD-kontakten.

EN/IEC61800-5-1 (produktstandarden for frekvensomfor-
mersystemer) kraever, at der udvises szerlig
opmaerksomhed, hvis leekstremmen overstiger 3,5 mA.
Jording skal forsteerkes pa en af felgende mader:

. Jordledning (klemme 95) pd mindst 10 mm?

. To separate jordledninger, der begge opfylder
reglerne for dimensionering

Se EN/IEC61800-5-1 og EN50178 for flere oplysninger.

Brug af RCD'er
Hvor fejlstremsafbrydere (RCD'er), ogsé kaldet fejlstrams-
releer (ELCB'er), anvendes, skal fglgende overholdes:

. Der ma kun anvendes fejlstramsafbrydere af B-
typen, som kan registrere veksel- og
jeevnstremme

. Der skal bruges fejlstremsafbrydere med

indkoblingsforsinkelse for at forhindre fejl, der
skyldes forbigdende jordstremme

o Fejlstramsafbryderne skal dimensioneres i
henhold til systemkonfigurationen og under
hensyn til omgivelserne

Liage AL 7777 RCD with low f oort

1308895811

—— RCD with high feuon

50 Hz 150 Hz fou flHzl
Mains 3rd harmonics Cable

[

lllustration 2.22 De vigtigste bidrag til leekstrem

Leakage current [mA]

13088957.11

7 100Hz
O 2k
I 100kHz

lllustration 2.23 Cut-off-frekvensens pavirkning af RDC

Se ogsa RCD-Applikationsanvisning, MN90G.

2.5 Galvanisk adskillelse (PELV)
2.5.1 PELV - Protective Extra Low Voltage

PELV giver beskyttelse ved hjzelp af en ekstra lav
spaending. Der ydes beskyttelse mod elektrisk stad, nar
den elektriske forsyning er af PELV-typen, og nar installa-
tionen foretages i henhold til beskrivelsen i lokale/
nationale bestemmelser om PELV-forsyninger.

Alle styreklemmer og releeklemmer 01-03/04-06 overholder

PELV (Protective Extra Low Voltage), undtaget jordet
trekantben pa mere end 400 V.

MGO04H101 - VLT® er et registreret varemaerke tilhgrende Danfoss
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Den galvaniske (sikre) adskillelse opnas ved at opfylde
kravene til bedre isolering og ved at serge for de relevante
krybninger/luftafstande. Disse krav beskrives i standarden
EN 61800-5-1 .

De komponenter, der udger den elektriske isolering i
henhold til beskrivelsen nedenfor, stemmer ogsa overens
med kravene til hgjere isolering og de i EN 61800-5-1
beskrevne relevante test.

Den galvanisk adskillelse for PELV kan vises seks steder
(selllustration 2.24):

For at bevare PELV skal alle tilslutninger til styreklemmerne
veere PELV. Eksempelvis skal termistoren forstaerkes/
dobbeltisoleres.

1. Stremforsyning (SMPS) inkl. signalisolering af Ubc,
der angiver mellemkredsspaendingen for DC-
linket.

2. Gate drive, som kerer IGBT'er (triggertrans-
formere/optokoblere).

Stremtransducere.
Optokoblere, bremsemodul.
Intern inrush, RFl og temperaturmalingskredslgb.

Tilpassede relexeer.

N o v oW

Mekanisk bremse.

130BC968.10

lllustration 2.24 Galvanisk adskillelse

Den funktionelle galvaniske adskillelse (a og b pa
tegningen) er til backupoptionen pa 24 V og til RS-485-
standardbusgraensefladen.

AADVARSEL|

Montering ved stor hgjde:

380-500 V: Kontakt Danfoss angdende PELV ved hgjder
over 2 km.

380-500 V: Kontakt Danfoss angdende PELV ved hgjder
over 3 km.

AADVARSEL|

Det kan veere forbundet med livsfare at bergre de
elektriske komponenter, ogsa efter at udstyret er koblet fra
netforsyningen.

Serg ogsa for, at andre spaendingsindgange er afbrudt,
f.eks. belastningsfordeling (sammenkobling af DC-mellem-
kredse) samt motortilslutning til kinetisk back-up.

Vent mindst i det tidsrum, der angives i Introduktion, i FCD
302, Betjeningsvejledning, MGO4F, inden de elektriske dele
bergres.

Et kortere tidsrum er kun tilladt, hvis typeskiltet pa det
pageldende apparat angiver det.

2.6 Mekanisk bremse

2.6.1 Mekanisk haeve-/seenkebremse

Se 4 Applikationseksempler for et eksempel pa avanceret
mekanisk bremsestyring til haeve-/seenkeapplikationer.

2.6.2 Kabelfgring for bremsemodstand

EMC (snoede kabler/skeermning)

For at reducere elektrisk stgj fra ledningerne mellem
bremsemodstanden og frekvensomformeren, skal
ledningerne snos.

For forsteerket EMC-ydeevne skal en metalskeerm anvendes.

2.7 Bremsefunktioner

Bremsefunktionen paferes for at bremse belastningen pa
motorakslen, enten som dynamisk bremsning eller statisk
bremsning.

2.7.1 Mekanisk holdebremse

En mekanisk holdebremse, der er direkte monteret pa
motorakslen, udfgrer som regel statisk bremsning. | nogle
applikationer fungerer det statiske holdemoment som
statisk holder af motorakslen (som regel synkrone
permanente magnetmotorer). En holdebremse styres enten
af en PLC eller direkte ved en digital udgang fra frekvens-
omformeren (relee eller solid state-relae).

BEMARK!

Nar holdebremsen er indbygget i en sikkerhedskaede:
En frekvensomformer kan ikke give sikker styring af en
mekanisk bremse. Der skal indbygges et redundans-
kredslgb til bremsestyring i hele installationen.
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2.7.2 Dynamisk bremsning

Dynamisk bremse etableret af:

. Modstandsbremse: En bremse-IGBT holder
overspaendingen under en vis graense ved at
dirigere bremseenergien fra motoren til den
tilsluttede bremsemodstand (2-10 Bremse-
funktion=[1]).

. AC-bremse: Bremseenergien distribueres i
motoren ved at aendre betingelserne for tab i
motoren. AC-bremsefunktionen kan ikke bruges i
applikationer med hgj slutte- og brydefrekvens,
da dette vil overophede motoren (par.

2-10 Bremsefunktion=[2]).

. DC-bremse: En overmoduleret DC-strgm, der
tilferes AC-stremmen, fungerer som en hvirvel-
stromsbremse (#0 sek).

2.7.3 Valg af bremsemodstand

Der kraeves en bremsemodstand til hdndtering af de hgjere
krav, der stilles ved generatorisk bremsning. Brug af en
bremsemodstand sikrer, at energien absorberes i bremse-
modstanden og ikke i frekvensomformeren. Se Design
Guide for bremsemodstanden, MG900, for oplysninger.

Hvis maengden af kinetisk energisk, der overfares til
modstanden i hver bremseperiode, ikke er kendt, kan
gennemsnitseffekten beregnes pa baggrund af cyklustiden
og bremsetiden, hvilket ogsa kaldes periodisk driftscyklus.
Modstandens periodiske driftscyklus er et tegn pa den

driftscyklus, hvorved modstanden er aktiv. lllustration 2.25
viser en typisk bremsecyklus.

BEMARK!

Motorleverandgrer bruger ofte S5, nar den tilladelige
belastning angives, hvilket er et udtryk for periodisk drifts-
cyklus.

Den periodiske driftscyklus for modstanden beregnes pa
felgende made:

Driftscyklus=tu/T

T=cyklustid i sek
tb bremsetid i sek (ud af cyklustiden)

130BA167.10
Belastning A

Hastighed

lllustration 2.25 Cyklustid fpr dynamisk bremsning

i Bremsedriftscyklus ved 100% | Bremsedriftscyklus ved overmoment
Cyklustid [s]
moment (150/160%)
3x380-480 V
PK37-P75K 120 Kontinuerlig 40%
P90K-P160 600 Kontinuerlig 10%
P200-P800 600 40% 10%

Tabel 2.7 Bremsning ved momentniveau med hgj overbelastning
Bremsemodstande har en driftscyklus pa 5%, 10% og 40%.

Hvis der anvendes en driftscyklus pa 10%, kan bremsemod-
standene absorbere bremseeffekten i 10% af cyklustiden.

BEMARK!

De resterende 90% af cyklustiden bliver brugt pa at sprede
overskydende varme.

Serg for, at modstanden er konstrueret til at handtere den krzevede bremsetid.

Den maksimale tilladte belastning pa bremsemodstanden angives som spidseffekt ved en given periodisk driftscyklus, og

den kan beregnes pa falgende made:

2
Ygc

’ spids

Rpr [0 =

hvor

Pspids=Pmotor X Mpr [%]Xf]motorXﬂVLT[W]
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Bremsemodstanden afhaenger af mellemkredsspaendingen
(Udo).

Bremsefunktionen er indstillet pa fire omrader af netforsy-
ningen.

Storrelse Bremse aktiv |Advarsel Afbrydelse
inden (trip)
afbrydelse

FCD 302 778 V 810 V 820 V

3x380-480 V

Tabel 2.8 Graenseveaerdier for bremse

BEMARK!

Kontrollér, at bremsemodstanden kan handtere en
spaending pa 410 V, 820 V, 850 V, 975 V eller 1.130 V -
medmindre der anvendes bremsemodstande.

Danfoss anbefaler bremsemodstanden Rrec, dvs. en, der
garanterer, at frekvensomformeren kan bremse ved hgjeste
bremsemoment (Mbr%) pa 160%. Formlen kan skrives
sadan her:

2
U5 x100
dc
Rrect =

Pmotor X Mbr @) XN vt X V\motor

Nmotor €r typisk 0,90
nvLt er typisk 0,98

For 200 V- og 480 V-frekvensomformere kan Rrec ved 160%
bremsemoment skrives som:

107780

200V : R, = [Q)
rec Pmotor
. 375300
480V ¢ R, = 22 [Q) 1)
motor
. 428914
480V : R, = o [Q]2)

motor
1) For frekvensomformere <7,5 kW akseleffekt

2) For frekvensomformere 11-75 kW akseleffekt

BEMARK!

Den valgte kredslebsmodstand for bremsemodstanden ma
ikke overstige anbefalingen fra Danfoss. Hvis der veelges en
bremsemodstand med en hgjere ohmsk veerdi, opnas
bremsemomentet pa 160% muligvis ikke, da der kan vzere
risiko for, at frekvensomformeren afbrydes af sikkerheds-
arsager.

BEMARK!

Hvis der opstér en kortslutning i bremsetransistoren, kan
effekttab i bremsemodstanden kun undgas ved at afbryde
netforsyningen til frekvensomformeren med en netafbryder
eller kontaktor. (Kontaktoren kan styres med frekvensom-
formeren).

BEMARK!

Rer ikke bremsemodstanden, da den kan blive meget varm
under/efter bremsning. Bremsemodstanden skal anbringes
i et sikkert miljg for at undga brandfare

Frekvensomformere i storrelse D-F er forsynet med mere
end én bremsechopper. Brug derfor en bremsemodstand
pr. bremsechopper til disse kapslingsstarrelser.

2.7.4 Styring med bremsefunktion

Bremsen er beskyttet mod kortslutning i bremsemod-
standen, og bremsetransistoren overvages for at sikre, at
en kortslutning i transistoren registreres. Et relee/en digital
udgang kan bruges til at beskytte bremsemodstanden
mod overbelastning i forbindelse med en fejl i frekvensom-
formeren.

Bremsen gor det desuden muligt at udleese den aktuelle
effekt og middeleffekten for de sidste 120 sekunder.
Bremsen kan ogsa overvage paferslen af stram og sikre, at
den ikke overstiger en graense, der veelges i 2-12 Bremseef-
fektgraense (kW). | 2-13 Bremseeffektovervdgning veelges den
funktion, der skal udfares, nar effekten, som sendes til
bremsemodstanden, overstiger den graense, der er
indstillet i 2-12 Bremseeffektgraense (kW).

BEMARK!

Overvagningen af bremseeffekten er ikke en sikkerheds-
funktion. Dette vil kreeve en termisk kontakt.
Bremsemodstandskredslgbet er ikke beskyttet mod
overgang til jord.

Overspaendingsstyring (OVC) (kun for bremsemodstand) kan
vaelges som en alternativ bremsefunktion i 2-17 Overspaen-
dingsstyring. Denne funktion er aktiv for alle apparater.
Funktionen sikrer, at det bliver muligt at undga et trip, hvis
DC-link-spaendingen @ges. Dette gores ved at gge
udgangsfrekvensen for at begraense spaendingen fra DC-
linket. Det er en meget nyttig funktion for at undga, at
frekvensomformeren tripper ungdigt, for eksempel nar
rampe ned-tiden er for kort. | denne situation forleenges
rampe ned-tiden.

OVC kan ikke aktiveres, nar der kares en PM-motor (nar
1-10 Motorkonstruktion er indstillet til [1] PM,ikke-
udpraeg.SPM).
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3 Systemintegration

Tilladte monteringspositioner

3.1 Introduktion

130BC382.10

3.1.1 Montering

FCD 302 bestar af to dele: Installationsboksen og elektro-
nikdelen.

Enkeltstaende montering

. Hullerne pa bagsiden af installationsboksen
bruges til at fastggre monteringskonsollerne.

. Kontrollér, at stedet, hvor frekvensomformeren
monteres, kan bare apparatets vaegt.

Serg for, at de rette monteringsskruer eller bolte
benyttes.

130BB701.10

lllustration 3.2 Tilladte monteringspositioner - standardapplika-
tioner

3.1.1.1 Hyagiejnisk installation
FCD 302 er udviklet i overensstemmelse med EHEDG-

retningslinjerne og er egnet til montering i miljger med
stor fokus pa nem rengaring.

Monter FCD 302 vertikalt pa en vaeg eller en maskin-
kapsling for at sikre, at veesker kan Igbe af kapslingen.

Anbring enheden, sa kabelbgsningerne er placeret pa
lllustration 3.1 Enkeltstdende FCD 302 monteret med underdelen.

monteringskonsoller

Brug kabelbgsninger, der er konstrueret til at overholde
krav til hygiejniske applikationer, for eksempel Rittal HD
2410.110/120/130. Kabelbgsninger til hygiejniske applika-
tioner sikrer optimal renlighed i installationen.

BEMARK!

Kun frekvensomformere, som er konfigureret under
betegnelsen hygiejniske kapslinger, FCD 302 P XXX T4
W69, har EHEDG-certificeringen.
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130BC383.10

lllustration 3.3 Tilladte monteringspositioner - Hygiejniske
applikationer

3.2 Indgang: Dynamikken pa
netforsyningssiden

3.2.1 Tilslutninger
3.2.1.1 Kabler generelt
BEMARK!

Kabler generelt

Al kabelfgring skal overholde nationale og lokale bestem-
melser vedrerende kabelareal og omgivelsestemperatur.
Der anbefales kobberledere (75 °C).

3.2.1.2 Tilslutning til netspaending og
jording

Se FCD 302-betjeningsvejledning, MGO4F for installationsvej-
ledning og placering af klemmer.

Nettilslutning

130BC286.10

1L 4 T2 L1 U

I
|
<7 |1
12 3|-2v } T2|4 E; \2}6
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lllustration 3.4 Kun stort apparat: Afbryder og netafbryder

—_

Slgjfeklemmer

N

Afbryder

Tabel 3.1 Billedtekst

130BC287.10

lllustration 3.5 Kun stort apparat: Serviceafbryder ved netfor-
syning med slgjfeklemmer

| 1 |Slcajfek|emmer

Tabel 3.2 Billedtekst
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lllustration 3.6 Motor- og nettilslutning med servicekontakt

Serviceafbryder er ekstraudstyr til bade sma og store
apparater. Kontakten er vist monteret pa motorsiden.
Alternativt kan kontakten placeres pa netforsyningssiden
eller helt udelades.

Afbryderen er ekstraudstyr til det store apparat. Det store
apparat kan konfigureres med enten en servicekontakt
eller en afbryder, men ikke begge. lllustration 3.6 kan ikke
konfigureres i praksis, men vises udelukkende for at
illustrere de respektive komponenters positioner.

Stromkablerne til netforsyningen er som regel uskeermede
kabler.

3.2.1.3 Releetilslutning

Se parametergruppe 5-4* Relzeer for oplysninger om
indstilling af releeudgange.

Nr. 01-02
01-03 bryd (som regel lukket)
04-05 slut (som regel aben)

04-06 bryd (som regel lukket)

slut (som regel aben)

Tabel 3.3 Relaeindstillinger

Se FCD 302-betjeningsvejledning, MGO4F for oplysninger om
placering af releeklemmer.

3.2.2 Sikringer og afbrydere
3.2.2.1 Sikringer

Sikringer og/eller afbrydere er anbefalet beskyttelse pa
forsyningssiden, hvis der skulle forekomme komponent-
nedbrud inden i frekvensomformeren (farste fejl).

BEMARK!

Dette er obligatorisk for at sikre overholdelse af IEC 60364
til CE eller NEC 2009 til UL.

AADVARSEL|

Personale og materiel skal beskyttes mod konsekvensen af
komponentnedbrud inden i frekvensomformeren.

Overbelastningssikring af grenledninger

For at beskytte installationen mod elektriske farer og
brandfarer skal alle grenledninger i en installation,
koblingsudstyr, maskiner osv. beskyttes mod kortslutning
og overstrgm i henhold til nationale/internationale bestem-
melser.

BEMARK!

De givne anbefalinger omfatter ikke overbelastningssikring
af grenledninger til UL.

Kortslutningsbeskyttelse

Danfoss anbefaler brug af de sikringer/afbrydere, der er
angivet nedenfor, for at beskytte servicemedarbejdere og
materiel i tilfzelde af komponentnedbrud i frekvensom-
formeren.

3.2.2.2 Anbefalinger

AADVARSEL|

| tilfelde af en fejl kan det medfere risici for personalet og
skader pa frekvensomformeren og andet udstyr, hvis
anbefalingerne ikke er blevet fulgt.

| de fglgende afsnit angives den anbefalede nominelle
strom. Danfoss anbefaler sikringstype gG og Danfoss CB
(Danfoss - CTI-25) afbrydere. Andre afbrydere kan
anvendes, hvis de begraenser energien til frekvensom-
formeren til et niveau, der er lig med eller lavere end
Danfoss CB-typerne.

Folg anbefalingerne for sikringer og afbrydere for at sikre,
at der kun sker skade pa den indvendige side af frekvens-
omformeren.

Se Applikationsanvisningen Sikringer og afbrydere, MN90OT
for oplysninger
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3.2.2.3 Overholdelse af CE

Det er obligatorisk at anvende sikringer eller afbrydere for
at overholde IEC 60364.

Danfoss anbefaler en sikringssterrelse op til gG-25. Denne
sikringsstorrelse egner sig til brug i et kredslgb, der kan
levere maks. 100.000 Arms (symmetriske), 480V. Med de
passende sikringer er frekvensomformerens kortslutnings-
stremklassificering (SCCR) 100.000 A rms.

3.2.2.4 Overholdelse af UL

Sikringer eller afbrydere er lovpligtige for overholdelse af
NEC 2009. For at overholde UL/cUL-krav skal for-sikringer i
Tabel 6.3 anvendes, og betingelserne angivet i 6.2 Elektriske
data og ledningssterrelser skal overholdes.

3.3 Udgang: Dynamikken pa motorsiden
3.3.1 Motortilslutning

BEMARK!

Det anbefales at anvende skaermede kabler for at
overholde EMC-emissionskravene.

Se 6.3 Generelle specifikationer for korrekt dimensionering af
motorkablets areal og laengde.

Skaermning af kabler
Undgd montering med snoede skaermender (pigtails). De
odelaegger skaermens effekt ved hgje frekvenser. Hvis det

er ngdvendigt at bryde skaermen i forbindelse med
montering af en motorisolator eller en motorkontaktor,
skal skaermen viderefgres med sa lav en HF-impedans som
muligt.

Tilslut motorkabelskaermen til frakoblingspladen pa
frekvensomformeren og til motorens metalhus.

Serg for, at skeermforbindelserne har det sterst mulige
overfladeareal (kabelbgjle). Dette sikres ved at benytte de
medfelgende installationsdele inden i frekvensomformeren.
Hvis det er nedvendigt at bryde skeermen i forbindelse
med montering af en motorisolator eller et motorrelae, skal
skaermen videreferes med sa lav en HF-impedans som
muligt.

Kabelleengde og -areal

Frekvensomformeren er testet med en bestemt
kabellzengde og et bestemt kabelareal. Hvis kabelarealet
oges, kan kabelkapacitansen og dermed laekstrammen
@ges, og kabelleengden skal reduceres tilsvarende. Hold
motorkablet s& kort som muligt for at begraense stgjni-
veauet og minimere leekstramme.

Alle typer trefasede asynkrone standardmotorer kan sluttes
til frekvensomformeren. Sma motorer er som regel stjerne-
forbundne (230/400 V, Y). Store motorer er som regel
trekantforbundne (400/690 V, A). Se motorens typeskilt for
korrekt tilslutningstilstand og spaending.

Se FCD 302-betjeningsvejledning, MGO4F for montering af
netforsyning og motorkabler.

Klemmenr. 96 97 98 29
U \Y w PE" Motorspaending 0-100% af netspaendingen.
3 ledninger ud af motoren
U1 %! W1 pED Trekanttilsluttet
W2 u2 V2 6 ledninger ud af motoren
U1 V1 W1 PEV Stjernetilsluttet U2, V2, W2
U2, V2 og W2 skal forbindes separat.

Tabel 3.4 Motortilslutningsklemmer

"Beskyttet jordtilslutning
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BEMARK!

Motor Motor 5
v, v, w, Y, v, w, = P& motorer uden faseadskillelsespapir eller anden
O——o—O O @ O N - ) - S
9 isoleringsforstaerkning, der er egnet til drift med
U vV U v, w, speendingsforsyning (f.eks. en frekvensomformer), skal der
1 1 1 1
O O O monteres et sinusbolgefilter pa udgangen pa frekvensom-
formeren.
FC FC
% 97 98 % 97 98
lllustration 3.7 Stjerne-/trekantsjordetilslutninger
=)
%
1 2 2 2 2 3 4 8
[+a)
o
l

lllustration 3.8 Kabelindgangshuller - stort apparat

Bremse M20

8xM16

2xM20
Forsyningskabler M25
M20

24 V M20

Motor M25

N[oojun|bh|lw|IN]|—=

Tabel 3.5 Billedtekst

3.3.2 Netafbryder

Frekvensomformeren fas med en

. serviceafbryder (ekstraudstyr) pa netforsy-
ningssiden eller motorsiden

130BC986.10

. indbygget afbryder pa netforsyningssiden (kun
stort apparat).

Angiv gnsket ved bestilling.

Eksempler pd konfiguration af det store apparat findes i
lllustration 3.9 og lllustration 3.10. lllustration 3.9 Placering af serviceafbryder, netforsyningsside,
stort apparat, (IP66/type 4X indendare)
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130BC983.10

lllustration 3.10 Placering af afbryder, netforsyningsside, stort
apparat

3.3.3 Yderligere motoroplysninger
3.3.3.1 Motorkabel

Motoren skal sluttes til klemmerne U/T1/96, V/T2/97 og W/
T3/98. Jordledning til klemme 99. Alle typer trefasede
asynkrone standardmotorer kan anvendes med en
frekvensomformer. Fabriksindstillingen er rotation med
uret, og frekvensomformerudgangen er tilsluttet som vist i
Tabel 3.6:

Klemmenr. Funktion
96, 97, 98, 99 Netforsyning U/T1, V/T2, W/T3
Jord

Tabel 3.6 Motortilslutning - fabriksindstilling

e Klemme U/T 1/96 tilsluttet O——©—0 E
U-fasen v v W %5
o Klemme V/T2/97 tilsluttet V-
fasen
o Klemme W/T3/98 tilsluttet 5 o o
W-fasen
Oo—o—-=0

&

Tabel 3.7 Motortilslutning - motorens omdrejningsretning

Rotationsretningen kan aendres ved at ombytte to faser i motorkablet
eller ved at aendre indstillingen for 4-10 Motorhastighedsretning.

Der kan udfgres en kontrol af motorens omdrejnings-
retning ved hjeelp af 7-28 Motoromlgbskontrol og ved at
folge de viste trin pa displayet.

3.3.3.2 Termisk motorbeskyttelse

Det elektroniske termiske relee i frekvensomformeren har
opndet UL-godkendelse for enkelt motorbeskyttelse, nar
1-90 Termisk motorbeskyttelse er indstillet til ETR-trip, og
1-24 Motorstrom er indstillet til nominel motorstram (se
motorens typeskilt).

3.3.3.3 Paralleltilslutning af motorer

Frekvensomformeren kan styre flere paralleltilsluttede
motorer. Ved brug af parallel motortilslutning skal der
tages hgjde for fglgende:

o Anbefalet for at kere applikationer med parallelle
motorer i U/F-tilstand 7-07 Motorstyringsprincip
[0]. Indstil U/F-grafen i 1-55 U/f-karakteristik - U og
1-56 U/f-karakteristik - F.

o VCC*-tilstanden kan anvendes i nogle applika-

tioner.

o Det samlede stramforbrug i motorerne ma ikke
overskride den nominelle udgangsstrem Iy i
frekvensomformeren.

o Hvis motorstarrelserne har meget forskellig

spolemodstand, kan der opsta startproblemer
pga. for lav motorspaending ved lav hastighed.

. Det elektroniske termiske relee (ETR) i frekvensom-
formeren kan ikke bruges som motorbeskyttelse
af den individuelle motor. Der kan opnas ekstra
motorbeskyttelse ved hjaelp af eksempelvis
termistorer i hver motorvikling eller i de indivi-
duelle termiske relaeer. (Afbrydere er ikke egnede
som beskyttelsesenheder).

BEMARK!

Installationer med kabler, der er sluttet til en falles
klemme som vist pa det farste eksempel pa billedet,
anbefales kun til korte kabelleengder.

BEMARK!

Nar motorerne er parallelforbundne, kan 7-02 Flux-
motorfeedbackkilde ikke bruges, og

1-01 Motorstyringsprincip skal indstilles til Saerlige motorka-
rakteristikker (U/f).

Den samlede motorkabelleengde angivet i 6 Specifikationer
er gyldig, sa leenge de parallelle kabler er korte (mindre
end 10 m hver).
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3.3.3.4 Motorisolering

For motorkabelleengder < den maksimale kabellaengde, der
er anfert i 6.3 Generelle specifikationer, anbefales folgende
motorisoleringsklassificeringer, fordi spidsspaendingen kan
vaere op til to gange DC-link-spaendingen og 2,8 gange
netspaendingen pga. pavirkninger fra transmissionsled-
ningen i motorkablet. Hvis en motor har en lavere
isoleringsklassificering, anbefales det at bruge et du/dt-
sinusbglgefilter.

Nominel netspaending Motorisolering

Un<420 V Standard Up=1.300 V

420 V<Un<500 V Forstaerket U =1.600 V

Tabel 3.8 Netspanding og motorisolering

3.3.3.5 Motorlejestrgm

Alle motorer med FC 302'er pa 90 kW eller derover bgr
forsynes med NDE-isolerede lejer (Non-Drive End) for at
eliminere cirkulerende lejestrem. For at minimere DE (Drive
End)-lejestram og -akselstrom er det nedvendigt med
korrekt jording af frekvensomformer, motor, den tilkoblede
maskine og den tilkoblede maskines motor.

Standardstrategier for deempning
1. Brug et isoleret leje

2. Veer grundig med installationsprocedurer

- Kontrollér, at motoren og belastnings-
motoren er justeret

- Folg EMC-installationsvejledningen
omhyggeligt

- Forstaerk PE'en, sd hgjfrekvensimpe-
dansen er lavere i PE'en end i
forsyningskablerne.

- Serg for en god hgjfrekvensforbindelse
mellem motoren og frekvensom-
formeren, f.eks. et skeermet kabel med
en 360° tilslutning i motoren og
frekvensomformeren.

- Serg for, at impedansen fra frekvensom-
formeren til bygningens jordspyd er
lavere end maskinens jordingsimpedans.
Dette kan vaere sveert for pumper

- Serg for en direkte jordtilslutning
mellem motoren og belastningsmotoren

3. Reducér IGBT-switchfrekvensen

4. Modificér vekselretterens bglgeform, 60° AVM vs.
SFAVM

5. Montér et akseljordingssystem, eller anvend en
isolerende akselkobling

6. Pafor ledende smaring

7. Brug minimumhastighedsindstillinger, hvis det er
muligt
8. Forseg at sikre, at netspaendingen er balanceret

til jord. Dette kan veere sveert for IT-, TT- eller TN-
CS-systemer eller systemer med jordben

9. Anvend et dU/dt- eller sinusfilter

3.3.4 Ekstreme driftsforhold

Kortslutning (motorfase-fase)

Frekvensomformeren beskyttes mod kortslutninger med
strammalinger i hver af de tre motorfaser eller i DC-linket.
En kortslutning mellem to udgangsfaser medfgrer
overstrom i vekselretteren. Vekselretteren slukkes
individuelt, nar kortslutningsstreammen overstiger den
tilladte veerdi (Alarm 16, Triplas).

Se retningslinjerne i Design Guide for at beskytte frekvens-
omformeren mod en kortslutning ved
belastningsfordelings- og bremseudgangene.

Kobling pa udgangen

Kobling pa udgangen mellem motor og frekvensomformer
er fuldt tilladt. Frekvensomformeren kan ikke blive
beskadiget ved at sla udgangen til. Der kan imidlertid
opsta fejimeddelelser.

Motorgenereret overspaending
Spaendingen i mellemkredsen @ges, ndr motoren fungerer
som en generator i folgende tilfaelde:

1. Belastningen driver motoren (ved konstant
udgangsfrekvens fra frekvensomformeren), dvs. at
belastningen genererer energi.

2. Under en deceleration ("rampe ned") er friktionen
lav, hvis inertimomentet er hgjt, og rampe ned-
tiden er for kort til, at energien kan spredes som
et tab i frekvensomformeren, motoren og installa-
tionen.

3. En forkert indstilling af slipkompenseringen kan
medfere hojere DC-link-spaending.

4. Elektromotorisk kraft fra PM-motordrift. Ved frilob
ved hgje O/MIN kan PM-motorens elektromo-
toriske kraft muligvis overstige den maksimale
spaendingstolerance i frekvensomformeren og
forarsage skader. Frekvensomformeren er
konstrueret til at forhindre, at der opstar
modelektromotorisk kraft: Veerdien af 4-19 Maks.
udgangsfrekvens begraenses automatisk baseret
pa en intern beregning baseret pa veerdien af
1-40 Modelektromot.kraft v. 1000 O/MIN,

1-25 Nominel motorhastighed og 1-39 Motorpoler.
Nar overhastighed i motoren er mulig (f.eks. pga.
meget hgje "vindmolle-effekter"), anbefales en
bremsemodstand.

MGO04H101 - VLT® er et registreret varemaerke tilhgrende Danfoss 35




Danfi

Systemintegration

VLT®Decentral Drive FCD 302 Design Guide

BEMARK!

Frekvensomformeren skal forsynes med en bremsechopper.

Styreenheden forsager maske at korrigere rampen, nar det
er muligt (2-17 Overspaendingsstyring).

Vekselretteren slukkes for at beskytte transistorerne og
kondensatorerne pa mellemkredsene, nar der nas et vist
spaendingsniveau.

Se 2-10 Bremsefunktion og 2-17 Overspeendingsstyring for at
vaelge den metode, der skal anvendes til at styre niveauet
for mellemkredsspaendingen.

BEMARK!

OVC kan ikke aktiveres ved drift af en PM-motor, dvs. for
parameter 7-10 Motorkonstruktion indstillet til [1] PM,ikke-
udpraeg.SPM.

Netudfald

| tilfeelde af netudfald fortseetter frekvensomformeren, indtil
mellemkredsspaendingen kommer ned under mindste
stopniveau. Mindste stopniveau er typisk 15% under
frekvensomformerens laveste nominelle forsynings-
speending. Netspaendingen for afbrydelsen bestemmer
sammen med motorbelastningen, hvor leenge der skal g3,
for vekselretteren frilober.

Konstant overbelastning i VVCPIs-tilstand

Nar frekvensomformeren overbelastes, reducerer styreen-
hederne udgangsfrekvensen for at reducere belastningen.
Overbelastning er, nar momentgraensen, der er indstillet i
4-16 Momentgreense for motordrift/4-17 Momentgreense for
generatordrift, opnas.

Ved for hgj overbelastning serger en strem for at sikre, at
frekvensomformeren kobler ud efter ca. 5-10 s.

Drift inden for momentgraensen tidsbegraenses (0-60
sekunder) i 14-25 Trip-forsinkelse ved momenegraense.

3.3.4.1 Termisk motorbeskyttelse

Frekvensomformeren tilbyder forskellige dedikerede
funktioner til beskyttelse af applikationen mod alvorlige fejl
Momentgraense

Momentgraensefunktionen i motoren beskytter mod
overbelastning uafhaengigt af hastigheden. Vaelg moment-
graenseindstillinger 4-16 Momentgraense for motordrift og
eller 4-17 Momentgraense for generatordrift. | 14-25 Trip-
forsinkelse ved momenegraense indstilles det tidsrum, der
skal g3, inden momentgraenseadvarslen tripper.
Stremgraense

Indstil streamgraensen i 4-18 Stramgraense. Indstil det
tidsrum, der skal ga, for streamgraenseadvarslen tripper i
14-24 Tripfors. ved stramgreense.

Min. hastighedsgreense

(4-11 Motorhastighed, lav greense [O/MIN] eller

4-12 Motorhastighed, lav greense [Hz]) begraenser det
funktionelle hastighedsomrade til f.eks. et omrade mellem

30 og 50/60 Hz. Maks. hastighedsgraense: (4-13 Motorha-
stighed, hgj graense [O/MIN] eller 4-19 Maks.
udgangsfrekvens) begraenser den maks. udgangshastighed,
som frekvensomformeren kan yde.

ETR (elektronisk termisk relze)

ETR-funktionen maler den faktiske strem, hastighed og tid
for at beregne motortemperaturen og beskytte motoren
mod at blive overophedet (advarsel eller trip). Der findes
0gsa en ekstern termistorindgang. ETR er en elektronisk
funktion, der simulerer et bimetalrelee pa basis af interne
malinger. Egenskaberne er vist i lllustration 3.11:
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175ZA052.11

1000
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500 \
400 \ \

300

200
~N
100 T~ fuD=1xfMN
- fUD =2 xFMN
60 =

50 fuUD=02xfMN
40

30
20

IM
1,0 12 1,4 16 18 2,0 IMN

lllustration 3.11 ETR-funktioner

10

Illustration 3.11: X-aksen viser forholdet mellem Imotor 0g
Imotor NOMinel. Y-aksen viser det tidsrum i sekunder, der
gar, for ETR afbryder og tripper frekvensomformeren.
Kurverne viser den karakteristiske nominelle hastighed ved
den dobbelte nominelle hastighed og ved 0,2 x den
nominelle hastighed.

Ved lavere hastighed kobler ETR ud ved en lavere
temperatur pad grund af mindre keling af motoren. Dette
forhindrer, at motoren overophedes selv ved lave
hastigheder. Funktionen ETR beregner motortemperaturen
pa basis af den faktiske strem og hastighed. Den
udregnede temperatur kan ses som en udlaesningspa-
rameter i 16-18 Termisk motorbelastning i
frekvensomformeren.
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3.4 Frekvensomformer-/optionsvalg

3.4.1 Styrekabler og klemmer
3.4.1.1 Styrekabelfgring

Ekstern 24 V DC-forsyning benyttes som lavspaendingsfor-
syning af styrekort og evt. monterede optionskort. Dette
giver mulighed for fuld drift af LCP'et (herunder paramete-
rindstilling) uden tilslutning til netspaending.

BEMARK!

Der gives advarsel om lavspaending, nar 24 V DC er
tilsluttet, Trip vil imidlertid ikke finde sted.

AADVARSEL |

Anvend en 24 V DC-forsyning af PELV-typen for at sikre
korrekt galvanisk adskillelse (PELV-typen) pa frekvensom-
formerens styreklemmer.

3.4.1.2 DIP switches

. De analoge indgangsklemmer 53 og 54 kan
veelges til indgangssignaler med enten spaending
(0-10 V) eller stram (0-20 mA).

. Indstil kontakterne S201 (klemme 53) og 5202
(klemme 54) for at veelge signaltypen. ON er for
strom, OFF er for spaending.

. Klemme 53 er som standard indstillet til en
hastighedsreference i aben slgjfe.

. Klemme 54 er som standard indstillet til et
feedbacksignal i lukket slgjfe.

e

130BB708.10

lllustration 3.12 Placering af DIP switches

S201 - klemme 53
5202 - klemme 54
S801 - standard busterminering

Profibus-terminering

nuidlwinNn|-—-

Fieldbus-adresser

Tabel 3.9 Billedtekst

BEMARK!

Kontakterne 4 og 5 er kun gyldige til apparater, der er
udstyret med Fieldbus-optioner.

3.4.1.3 Grundleeggende
ledningsferingseksempel

Tilslut klemme 27 og 37 til +24 V-klemmer 12 og 13 som
vist i lllustration 3.13.

Fabriksindstillinger:
27=Inverteret frilab 5-10 Klemme 18, digital indgang [2]
37=Sikkert moment deaktiveret, inverteret

Safe
torque off
—

130BC985.10

Log 208 €09 | +09 d N A El
s09 908 £09 808 0T 0T (4% 9
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Coast inverse

Speed

Coast inverse (27)

lllustration 3.13 Grundlaeggende ledningsfaringseksempel
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3.4.1.4 Elektrisk installation, Styrekabler

130BC384.10
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lllustration 3.14 Elektriske klemmer eksklusive optioner

A=analog, D=digital
Klemme 37 anvendes til Sikker standsning.
Rela 2 har ingen funktion, nar frekvensomformeren har en mekanisk bremseudgang.
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Meget lange styrekabler og analoge signaler kan i sjseldne 34.15 Relaudgang
tilfeelde resultere i jordslajfer ved 50/60 Hz pa grund af stgj
fra netforsyningskablerne. Hvis dette forekommer, kan det Releeudgangen med klemmerne 01, 02, 03 og 04, 05, 06
veere ngdvendigt at bryde skaermen eller at indszette en har en maksimal kapacitet p& 240 V AC, 2 A. Der kan
100 nF-kondensator mellem skaermen og chassiset. De anvendes minimum 24 V DC, 10 mA eller 24 V DC, 100
digitale og analoge indgange og udgange skal sluttes mA. til at indikere status og advarsler. De to relaer er
seerskilt til de feelles indgange (klemme 20, 55, 39) for at fysisk placeret pa installationskortet. Disse er program-
undgd, at jordstremme fra begge grupper pévirker andre merbare via parametergruppe 5-4*. Relaeerne er Form C,
grupper. Indkobling pa den digitale indgang kan f.eks. hvilket betyder, at hver har en normalt &ben kontakt og en
forstyrre det analoge indgangssignal. normalt lukket kontakt pa en enkelt raekke. Kontakterne for
tgra(];ﬁe o E hvert relee er maerket til en maksimum belastning pa 240 V
5 AC ved 2 amp.
§ Relee 1
- . Klemme 01: falles

L0g | cog | €09 | +09 d N A o

o Klemme 02: normalt aben 240 V AC

so8 | 90a | zod | 8o | o |loz | ¢t | o . Klemme 03: normalt lukket 240 V AC

609 | OL9 Lg | zig LE LE 0z €l

20 [ 20 [20 ] 20| 20 |2 [55 [ @ ° Klemme 04: feelles

. Klemme 05: normalt aben 240 V AC

. Klemme 06: normalt lukket 240 V AC

2T a2l 2 2] 12l 2] 5 | 3 Relee 1 og relae 2 programmeres i 5-40 Funktionsrelze,
5-41 ON-forsinkelse, relee og 5-42 OFF-forsinkelse, relze.
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o}
Safe 2
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lllustration 3.15 Indgangspolaritet for styreklemmerne

[ NPN (Sink)
J Digital input wiring

lllustration 3.16 Releetilslutning

BEMARK!

Det anbefales at anvende skeermede kabler for at
overholde EMC-emissionskravene. Hvis der anvendes et
uskaermet kabel. Se 2.2.2 EMC-testresultater for flere
oplysninger.
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3.4.2 Bremsemodstande

I nogle applikationer kraeves en nedbrydning af kinetisk
energi. | denne frekvensomformer ledes energien ikke
tilbage til grid'et. | stedet skal den kinetiske energi
omdannes til varme, og dette opnas ved at bremse med
en bremsemodstand.

| applikationer, hvor motoren bruges som en bremse,
genereres energien i motoren og sendes tilbage til
frekvensomformeren. Hvis energien ikke kan sendes tilbage
til motoren, eger den spaendingen i omformerens DC-
ledning. | applikationer med jaevnlig bremsning og/eller
hgje inertibelastninger kan denne ggning maske medfgre
et overspaendingstrip i omformeren og derefter lukke den
ned. Bremsemodstande bruges til at sprede den
overskydende energi, der stammer fra den regenerative
bremsning. Modstanden velges under hensyntagen til den
ohmske veerdi, effekttabet og den fysiske sterrelse. Danfoss
Bremsemodstande findes i forskellige typer til ind- eller
udvendig installation i frekvensomformeren. Kodenumre
findes i 5.2.1 Bestillingsnumre: Tilbehar.

3.4.2.1 bremsemodstande 10%

For frekvensomformere, der er udstyret med en dynamisk
bremseoption, medfelger en bremse-IGBT sammen med
klemmerne 81 (R-) og 82 (R+) i hvert vekselrettermodul for
tilslutning af en eller flere bremsemodstande.

For indvendig bremsemodstand anvendes:

Bremsemodstand 1.750 Q Monteres inden i installations-

10 W/100% boksen under motorklemmerne

Bremsemodstand 350 Q 10 |Monteres inden i installations-

W/100% boksen under motorklemmerne

Tabel 3.10 bremsemodstande 10%

3.4.2.2 Bremsemodstand 40%

Ved at placere bremsemodstanden udvendigt opnas
fordelene ved at veelge modstanden baseret pa applika-
tionens behov, sprede energien uden for betjeningspanelet
og beskytte frekvensomformeren fra overophedning, hvis
bremsemodstanden er overbelastet.

Nr.| 81 (ekstra- 82 (ekstra- Bremsemodstands-
funktion) funktion) klemmer
R- R+

Tabel 3.11 Bremsemodstande 40%

. Tilslutningskablet til bremsemodstanden skal
vaere skeermet. Monter afskeermningen pa
frekvensomformerens metalkabinet og pa
bremsemodstandens metalkabinet ved hjeelp af
kabelbgijler.

. Bremsekabelarealet skal matche bremsemo-
mentet.

3.4.3 Seerlige betingelser

Under visse szerlige betingelser, hvor driften af frekvensom-
formeren vanskeliggares, skal der tages hgjde for derating.
Under visse betingelser skal derating udfgres manuelt.
Under andre betingelser vil frekvensomformeren
automatisk gennemfgre en grad af derating, nar det er
nedvendigt. Dette gores for at sikre ydeevnen ved kritiske
niveauer, hvor alternativet kan vaere et trip.

3.4.3.1 Manuel derating

Der skal tages hgjde for manuel derating for:

. Lufttryk — relevant for installationer i hgjder over
1 km

o Motorhastighed - ved kontinuerlig drift ved lave
O/MIN i applikationer med konstant moment

. Omgivelsestemperatur - relevant for omgivelses-
temperaturer over 50 °C

Kontakt Danfoss for applikationsanvisning for tabeller og
naermere beskrivelser. Her beskrives kun tilfeelde med drift
ved lave motorhastigheder.

3.4.3.2 Automatisk derating

Frekvensomformeren undersgger hele tiden, om der er
kritiske niveauer:

. Kritisk hgj temperatur pa styrekortet eller
kolepladen
o Hgj motorbelastning

. Hgj DC-link-spaending
. Lav motorhastighed

Som respons pa et kritisk niveau kan frekvensomformeren
justere switchfrekvensen. Ved kritisk hgje interne
temperaturer og lave motorhastigheder kan frekvensom-
formeren ogsa tvinge PWM-megnstret til SFAVM.

BEMARK!

Den automatiske derating er anderledes, ndr
14-55 Udgangsfilter er indstillet til [2] Sinusbalgefilter fast.

3.4.3.3 Derating for kersel ved lav
hastighed

Nar en motor er tilsluttet en frekvensomformer, er det
ngdvendigt at kontrollere, at der er tilstraekkelig keling til
motoren.

Varmeniveauet afhaenger af belastningen pa motoren samt
af driftshastighed og -tid.

Applikationer med konstant moment (CT-tilstand)

Der kan opsta et problem ved lave O/MIN-veerdier i
applikationer med konstant moment. | en applikation med
konstant moment kan en motor blive overophedet ved
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lave hastigheder pga. mindre kgleluft fra motorens
indbyggede ventilator. Hvis motoren kerer kontinuerligt
ved en O/MIN-veaerdi, der er lavere end halvdelen af den
nominelle veerdi, skal den derfor forsynes med ekstra
luftkeling (eller der kan anvendes en motor, der er bygget
til denne type drift). Alternativt kan belastningsniveauet til
motoren reduceres ved at vaelge en sterre motor.
Konstruktionen af frekvensomformeren begraenser
imidlertid motorsterrelsen.

Applikationer med variabelt (kvadratisk) moment (VT)

| VT-applikationer som centrifugalpumper og ventilatorer,
er momentet proportionelt med anden potens af
hastigheden, og effekten er proportionel med tredje
potens af hastigheden. | disse applikationer er der ikke
behov for ekstra kgling eller derating af motoren. |
lllustration 3.17 er den typiske VT-kurve under det
maksimale moment med derating og maks. moment med
tvungen kgling ved alle hastigheder.

120

100 = —1 —-|—- +- - =

130BA893.10

1
—
—

0+ — 1=
0O 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110
v %

lllustration 3.17 VT-applikationer - Maksimumbelastning for en
standardmotor ved 40 °C

Del Beskrivelse

Maksimummoment

Typisk moment ved VT-belastning

Tabel 3.12 Billedtekst - VT-applikationer

BEMARK!

Drift ved oversynkron hastighed vil medfore, at det tilgaen-
gelige motormoment falder omvendt proportionalt med
hastighedsegningen. Der skal tages hajde for dette i
designfasen for at undga overbelastning af motoren.

3.44 EMC

3.4.4.1 EMC-korrekte kabler

Felgende er retningslinjer for god teknisk praksis ved
installation af frekvensomformere. Folg disse retningslinjer

for at overholde EN 61800-3 First environment. Hvis installa-

tionen er i EN 61800-3 Second environment, dvs. i
industrielle netvaerk eller i en installation med egen
transformer, er det tilladt at afvige fra disse retningslinjer,

hvilket dog ikke anbefales. Se ogsa 1.4.3 CE-meerkning,
2.2.1 Generelle forhold vedr. EMC-emission og 2.2.2 EMC-
testresultater.

God teknisk praksis til sikring af EMC-korrekt elektrisk
installation:

. Anvend kun flettede, skeermede motorkabler og
flettede, skaermede styrekabler. Skeermen bor
minimum give en daekning pa 80%. Skeermmate-
rialet skal vaere af metal, hvilket normalt vil sige
kobber, aluminium, stal eller bly, uden at det dog
er begraenset til disse materialer. Der er ingen
saerlige krav til forsyningskablet.

. Installationer med harde metalrer kraever ikke
brug af skeermede kabler, men motorkablet skal
installeres i et ror for sig selv adskilt fra styre- og
forsyningskablerne. Fuld tilslutning af reret fra
frekvensomformeren til motoren er pakraevet.
EMC-ydeevnen i fleksible rer varierer meget, og
der skal skaffes oplysninger fra producenten.

. Forbind skeermen/rgret til jord i begge ender for
bade motorkabler og styrekabler. | visse tilfeelde
vil det ikke vaere muligt at tilslutte skeermen i
begge ender. Hvis dette er tilfeeldet, skal
skaermen tilsluttes frekvensomformeren.

o Undga terminering af skeermen med sammen-
snoede ender (pigtails). En sadan terminering
foreger skeermens hgjfrekvensimpedans, hvilket
begraenser effektiviteten ved hgje frekvenser.
Benyt lavimpedante kabelbgjler eller EMC-
kabelbgsninger i stedet.

. Undga, hvor det er muligt, brug af uskeermede
motor- eller styrekabler i skabe, der indeholder
frekvensomformere.

Lad skaermen veere sa teet pa tilslutningspunkterne som
muligt.

| lllustration 3.18 vises et eksempel pa en EMC-korrekt
elektrisk installation af en IP 20-frekvensomformer.
Frekvensomformeren er forbundet til en PLC, der er
monteret i et separat skab. Andre installationsopbygninger
kan give en tilsvarende EMC-ydeevne, hvis ovenstaende
retningslinjer folges.
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Hvis installationen ikke udferes i henhold til retningslinjerne, og hvis der anvendes uskeermede kabler og styrekabler,
overholdes nogle emissionskrav ikke, selv om immunitetskravene opfyldes. Se afsnit 2.2.2 EMC-testresultater.

PLC etc.

130BC989.10

Ll £ Output con-
// tactor etc.
PLC
e = Earthing rail
(—
| — Cable insula-
s ohod <§;XZ@ tion stripped
Min. 16 mm?2 N
|n. . mm Vit
Equalizing cable
i

f (
Control cables

{ {

Min. 200mm /Motor cable
between con- — -
— T~
trol cables,
Mains-supply motor cable and
mains cable
L1
L2 {
L3
PE [

Motor, 3 phases and
Reinforced protective earth P

Protective earth

lllustration 3.18 EMC-korrekt elektrisk installation af en frekvensomformer
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54 o
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o
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N
<
]
o
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lllustration 3.19 Diagram over elektriske tilslutninger

3.4.4.2 Jording af skaermede styrekabler

Korrekt skaermning

Den foretrukne metode er i de fleste tilfeelde at sikre
styrekabler og kabler til med skaermbagijler i begge ender
for at sikre den bedst mulige hgjfrekvente kabelkontakt.
Hvis jordpotentialet mellem frekvensomformeren og PLC'et
afviger, kan der opsta elektrisk staj, som vil forstyrre hele
systemet. Dette Igses ved at montere et udligningskabel
ved siden af styrekablet. Min. kabelareal: 16 mm?2,

130BB922.12

lllustration 3.20 Skaermning af styrekabler

1 Min. 16 mm?
2 Udligningskabel

Tabel 3.13 Billedtekst

50/60 Hz-brumslgjfer

Der kan forekomme brumslgjfer ved meget lange
styrekabler. Brumslgjfer kan fjernes ved at forbinde den
ene ende af skaermen til jord med en 100 nF-kondensator
(kort ledningsleengde).

130BB609.12

lllustration 3.21 Skaermning af 50/60 Hz-brumslgjfer

Undgd EMC-stgj pa seriel kommunikation

Denne klemme er forbundet til jord via en intern RC-
forbindelse. Benyt snoede kabler til at reducere
forstyrrelser mellem lederne. Den anbefalede metode vises
i lllustration 3.22.

130BB923.12

lllustration 3.22 Skeermning af EMC-stgjreduktion, seriel
kommunikation

1 Min. 16 mm?

2 Udligningskabel

Tabel 3.14 Billedtekst

Tilslutningen til klemme 61 kan alternativt udelades:

130BB924.12

lllustration 3.23 Skaermning for EMC-stajreduktion, seriel
kommunikation, uden klemme 61

1 Min. 16 mm?

2 Udligningskabel

Tabel 3.15 Billedtekst

3.4.4.3 RFl-afbryder

Netforsyning isoleret fra jord

Nar frekvensomformeren forsynes fra en isoleret netfor-
syning (IT-netforsyning, flydende trekantforbindelse og
trekantforbindelse med jord) eller TT/TN-S-netforsyning
med jordet stik, anbefales det at indstille RFl-afbryderen til
[Off] via 14-50 RFI-filter pa frekvensomformeren.

Ellers skal 74-50 RFi-filter indstilles til [On].

For oplysninger se:
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. IEC 364-3

. Applikationsanvisning VLT pa IT-netforsyning,
MN90C. Det er vigtigt at bruge isoleringsover-
vagning, der kan anvendes sammen med
effektelektronik (IEC 61557-8).

3.4.5 Netforsyningsforstyrrelse/harmoniske
stremme

3.4.5.1 Netforsyningsforstyrrelse/
harmoniske stramme

En frekvensomformer tager en ikke-sinusformet strem fra
netforsyningen, hvilket gger indgangsstremmen Irms. En
ikke-sinusformet stram omformes ved hjzelp af en Fourier-
analyse og opdeles i sinusbglgestramme med forskellige
frekvenser, dvs. forskellige harmoniske stremme | n med 50
Hz som den grundleggende frekvens:

Harmoniske streamme Ih Is I7
Hz 50 Hz 250 Hz 350 Hz

Tabel 3.16 Harmoniske stremme

De harmoniske streamme pavirker ikke stremforbruget
direkte, men @ger varmetabet i installationen (transformer,
kabler). Derfor skal harmoniske stremme holdes pa et lavt
niveau for at undga overbelastning af transformeren og
hgje temperaturer i kablerne i installationer med en hgj
procentdel af ensretterbelastning.

~ °

— 3

S R - 2

~ e <
\\—1

lllustration 3.24 Mellemkredsspoler

BEMARK!

Nogle af de harmoniske stramme kan forstyrre kommuni-
kationsudstyr, der er sluttet til samme transformer, eller
skabe resonans i forbindelse med effektfaktorkorrektions-
batterier.

Indgangsstrgm
IRms 1,0
Ih 09
Is 0,4
I7 0,2
111-49 <0,1

Tabel 3.17 Harmoniske stramme sammenlignet med
RMS-indgangsstrem

Frekvensomformeren er som standard forsynet med
mellemkredsspoler for at sikre lave harmoniske stremme.

DC-spolerne reducerer den samlede harmoniske
forvraengning (THD) til 40%.

3.4.5.2 Pavirkning fra harmoniske stramme
i streamdistributionssystemet

| lllustration 3.25 sluttes primaersiden af en transformer til
et feelles koblingspunkt PCC1 pa mellemspaendingsforsy-
ningen. Transformeren har en impedans Zxr og leverer
strom til et antal belastninger. Det fzelles koblingspunkt,
hvor alle belastninger sammenkobles, er PCC2. Hver
belastning tilsluttes via kabler med impedansen Z1, Z> og
Z3.

=4
PCC1 g
wn
o
o
o
MV 2
Lv
Zysy
PCC2
= | = | =
PCC3 PCC3 PCC3
Other
| [ m
Rectifier 1 Rectifier 2 Rectifier 3

lllustration 3.25 Lille distributionssystem

Harmoniske streamme, som tegnes af ikke-linezere belast-
ninger, medfarer forvreengning af spaendingen pga.
spandingsfaldet pa impedanserne i distributionssystemet.
Hgjere impedanser medfgrer hgjere niveauer af
spaendingsforvraengning.

Stromforvraengningen afhaenger af apparatets ydeevne og
af den individuelle belastning. Spaendingsforvrangningen
afhaenger af systemets ydeevne. Det er ikke muligt at
bestemme spaendingsforvreengningen i PCC'en, hvis kun
belastningens harmoniske ydeevne er kendt. For at
forudsige forvraengningen i PCC skal konfigurationen af
distributionssystemet og de relevante impedanser veaere
kendt.

Et almindeligt begreb til beskrivelse af impedansen i et
grid er kortslutningsforholdet Rsce, som defineres som
forholdet mellem kortslutningens tilsyneladende effekt for
forsyningen ved PCC (Ssc) og den nominelle tilsyneladende

effekt for belastningen (Sequ).

R :i
sce Sequ

u?

forsyning

hvor s_ =

sc og s :leequ

equ

44 MGO4H101 - VLT® er et registreret varemaerke tilhgrende Danfoss




Danfi

Systemintegration

VLT®Decentral Drive FCD 302 Design Guide

Den negative pavirkning fra harmoniske stremme er
dobbelt
. Harmoniske stramme bidrager til systemtab (i
kabelfgringen, transformer)

. Harmonisk spaendingsforvreengning medfgrer
forstyrrelser i andre belastninger og @ger tabet i
andre belastninger

Current

130BB541.10

System
Impedance

Voltage

Disturbance to
other users

Contribution to
system losses

lllustration 3.26 Negative virkninger af harmoniske stramme

3.4.5.3 Standarder og krav vedrgrende
begraensning af harmoniske
stremme

Kravene til begraensning af harmoniske stremme kan vaere:
. Applikationsspecifikke krav

. Standarder, der skal overholdes

Applikationsspecifikke krav er relevante for en specifik
installation, hvor der er tekniske arsager til begreensning af
de harmoniske streamme.

Eksempel: En 250 kVa-transformer med to tilsluttede 110
kW-motorer er tilstraekkelig, hvis en af motorerne forbindes
direkte til netforsyningen, og den anden forsynes via en
frekvensomformer. Transformeren vil imidlertid veere for
lille, hvis begge motorer forsynes via en frekvensomformer.
Ved at bruge ekstra metoder til reduktion af harmoniske
stramme i installationen eller ved at veelge frekvensomfor-
mervarianter med lave harmoniske stramme kan begge
motorer kgre med frekvensomformere.

Der findes flere forskellige standarder, bestemmelser og
anbefalinger for deempning af harmoniske stramme.
Forskellige standarder finder anvendelse i forskellige
geografiske omrader og inden for flere brancher. Falgende
standarder er de mest almindelige:

. IEC61000-3-2
. IEC61000-3-12
. IEC61000-3-4
. IEEE 519

. G5/4

Se Design Guide for avanceret harmonisk filter 005/010,
MG80C for specifikke oplysninger om hver standard.

3.4.5.4 Dempning af harmoniske stramme

| tilfeelde, hvor der kraeves ekstra begraensning af
harmoniske stremme, kan Danfoss tilbyde en lang raekke
daempningsudstyr. Disse er:

o VLT 12-pulsfrekvensomformere
. VLT AHF-filtre

. VLT Low Harmonic Drives

. VLT Active Filters

Valget af den rette Igsning afhaenger af flere forskellige
faktorer:
o Grid (baggrundsforvraengning, netubalance,
resonans og forsyningstype (transformer/
generator))

. Applikation (belastningsprofil, antal belastninger
og belastningsstarrelse)

. Lokale/nationale krav/bestemmelser (IEEE519, IEC,
G5/4 osv.)

. Samlede ejeromkostninger (anskaffelsesomkost-
ninger, effektivitet, vedligeholdelse osv.)

3.4.5.5 Beregning af harmoniske stremme

Graden af spaendingsforurening pa grid og de ngdvendige
foranstaltninger beregnes ved hjzelp af Danfoss MCT31-
beregningssoftware. Det gratis vaerktgj VLT  Harmonic
Calculation MCT 31 kan downloades pa www.danfoss.com.
Softwaren er udviklet med fokus pa brugervenlighed, og
det omfatter kun systemparametre, der almindeligvis er
tilgeengelige.

RCD-relzeer, nulling eller jording kan anvendes som ekstra
beskyttelse, forudsat at lokale sikkerhedsforskrifter
overholdes.

Ved jordingsfejl kan der opstd DC-indhold i fejlstrammen.
Anvendes RCD-releeer skal det ske i henhold til lokale
bestemmelser. Relaeerne skal vaere egnede til beskyttelse af
trefaset udstyr med en broensretter og til kortvarig
afladning i indkoblingsgjeblikket. Yderligere oplysninger
findes i 2.4 Leekstrem til jord.

3.4.6 Endelig test og opsaetning

3.4.6.1 Hgjspaendingstest

Udfer en hojspaendingstest ved at kortslutte klemmerne U,
V, W, L, L2 og Ls. Pafer maks. 2,15 kV DC for 380-500 V-

frekvensomformere i et sekund mellem denne kortslutning
og chassiset.
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AADVARSEL|

Ved gennemfearsel af hgjspaendingstest i hele installationen
afbrydes netforsyningen og motortilslutningen, hvis
laekstremmene er for hgje.

3.4.6.2 Jording

Felgende grundlaeggende hensyn skal tages ved
montering af en frekvensomformer for at opna elektro-
magnetisk kompatibilitet (EMC).

. Sikkerhedsjording: Bemaerk, at frekvensom-
formeren har en hgj leekstrom og derfor skal
jordes korrekt af sikkerhedsarsager. Fglg de lokale
sikkerhedsforskrifter.

. Hejfrekvensjording: Hold jordtilslutningsled-
ningerne sa korte som muligt.

De forskellige jordforbindelsessystemer skal tilsluttes med
den lavest mulige lederimpedans. Den lavest mulige
lederimpedans opnas ved at holde lederen sa kort som
muligt og ved at bruge det stgrst mulige areal.
Metalkabinetterne for de forskellige apparater monteres pa
bagpladen pa kabinettet med den lavest mulige HF-
impedans. Herved undgas forskellige HF-spaendinger for de
enkelte apparater, og der er ingen risiko for radioforstyrrel-
sesstramme i eventuelle forbindelseskabler mellem
apparaterne. Radioforstyrrelsen er reduceret.

Lav HF-impedans opnas ved at bruge monteringsboltene
pa apparaterne som HF-forbindelse til bagpladen.
Isolerende maling eller lignende skal fjernes fra tilslutnings-
punkterne.

3.4.6.3 Sikkerhedsjordtilslutning

Frekvensomformeren har en hgj laekstrem og skal derfor
jordes korrekt af sikkerhedsarsager i henhold til IEC
61800-5-1.

AADVARSEL|

Frekvensomformerens laekstrgm til jord overstiger 3,5 mA.
For at sikre at jordkablet har god mekanisk forbindelse til
jordtilslutningen (klemme 95), skal kabelarealet veere
mindst 10 mm? eller 2 nominelle jordledninger, der er
termineret separat.

3.4.6.4 Afsluttende sikkerhedskontrol

Folg disse trin for at kontrollere opsaetningen og sikre, at
frekvensomformeren kerer.

Trin 1. Find motorens typeskilt

BEMARK!

Motoren er enten stjerne- (Y) eller trekant-koblet (A). Disse
oplysninger findes pa motorens typeskiltdata.

1 1 Barcode |

130BD002.10

Type OGDHK231K131402L09R1S11P1AS010H1Bxx

Mwmwm‘musmpm ‘mz ‘fmxzsam

max72A [ tomba0'c_[ivasizo | 1sscr)

= 29topiebao | b3 e | e

Cce
\ Mageln Cermany

lllustration 3.27 Placering af motorens typeskilt

~N
J
B85T.1

178uxxxxxxxxxxb011 !

Type OGDHK231K131402L09R1S11P1A9010H1Bxx

130B

Myt 140-65 Nm |nir 0.370rpm | i8,12 |fnax 250 Hz

Inmax 7,2 A | tamp 40°C |KTY 84-130 | 155°C (F)

o7 29 L Optileb GT220 P3  |IP69K | 28kg

C€

Made in Germany

lllustration 3.28 Typeskilt

Trin 2. Kontrollér motorens typeskiltdata i denne parame-
terliste.

Tryk forst pa tasten [Quick Menu] pa LCP'et, og veelg
derefter "Q2 Hurtig opsaetning".

1. 1-20 Motoreffekt [kW]
1-21 Motoreffekt [HK]

2 1-22 Motorspaending

3 1-23 Motorfrekvens

4. 1-24 Motorstrem

5 1-25 Nominel motorhastighed
Trin 3. Vaelg OGD-motordata

1. Indstil 7-717 Motor Model til "Danfoss OGD LA10".
Trin 4. Indstil hastighedsgraense og rampetider

Konfigurér de gnskede greenser for hastighed og
rampetid:
3-02 Minimumreference

3-03 Maksimumreference

4-11 Motorhastighed, lav graense [O/MIN] eller
4-12 Motorhastighed, lav graense [Hz]

4-13 Motorhastighed, hgj graense [O/MIN] eller
4-14 Motorhastighed, hgj graense [Hz]

3-41 Rampe 1, rampe-op-tid
3-42 Rampe 1, rampe-ned-tid
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3.5 Omgivelsesforhold
3.5.1 Luftfugtighed

Frekvensomformeren er konstrueret til at opfylde
standarden IEC/EN 60068-2-3,
EN 50178 pkt. 9.4.2.2 ved 50 °C.

3.5.2 Aggressive miljger

En frekvensomformer indeholder mange mekaniske og
elektroniske komponenter. De er alle i nogen udstraekning
sarbare over for miljgmaessige pavirkninger.

AFORSIGTIG]

Frekvensomformeren ma ikke monteres i miljger, hvor der
er vaesker, partikler eller gasser i luften, som kan pavirke
og edeleegge de elektriske komponenter. Hvis der ikke
treeffes de nedvendige beskyttelsesforanstaltninger, er der
risiko for driftsstop, og det vil reducere levetiden for
frekvensomformeren.

Beskyttelsesgrad i henhold til IEC 60529

Funktionen Sikker standsning ma kun monteres og
benyttes i et releeskab med en beskyttelsesgrad pa IP54
eller mere (eller i et tilsvarende miljg). Dette er nadvendigt
for at undga krydsfejl og kortslutninger mellem klemmer,
stik, skinner og sikkerhedsrelaterede kredslgb, forarsaget af
fremmede genstande.

Veesker kan overferes gennem luften og kondensere i
frekvensomformeren, hvilket kan medfgre korrosion pa
komponenter og metaldele. Damp, olie og saltvand kan
medfgre korrosion pa komponenter og metaldele. |
sadanne miljger skal der bruges udstyr med kapslingsgrad
IP 54/55. Som en ekstra beskyttelse kan der bestilles
coatede printplader som en option.

Luftbarne partikler, f.eks. stov, kan forarsage mekaniske,
elektriske eller termiske fejl i frekvensomformeren. En
typisk indikator pa for hgje niveauer af luftbarne partikler
er forekomsten af stevpartikler rundt om frekvensomfor-
merens ventilator. | meget stovede miljger skal der bruges
udstyr med kapslingsgrad med IP 54/55-klassificering eller
med et skab til IP 00/IP 20/TYPE 1-udstyr.

I miljger med hgje temperaturer og fugtighed vil setsende
gasser, f.eks. svovl-, kvaelstof- og klorforbindelser, resultere
i kemiske processer pa komponenter i frekvensom-
formeren.

Saddanne kemiske reaktioner pavirker og skader meget
hurtigt de elektroniske komponenter. | sddanne miljger skal
udstyret monteres i et kabinet med luftventilation, hvilket
holder de aggressive gasser vaek fra frekvensomformeren.
Ekstra beskyttelse i disse omrader opnas ved coating af
printpladerne, som kan bestilles som en option.

BEMARK!

Hvis frekvensomformeren monteres i aggressive miljger,
oges risikoen for driftsafbrydelser, og frekvensomformerens
levetid reduceres markant.

Inden frekvensomformeren monteres, skal det kontrolleres,
om der er vaesker, partikler og gasser i den omgivende luft.
Dette gores ved at observere eksisterende installationer i
dette milje. Hvis der findes vand eller olie pad metaldelene,
eller hvis der er korrosion pa metaldelene, er det typiske
tegn pa skadelige luftbarne vaesker.

Der findes ofte for hgje niveauer af stgvpartikler i installa-
tionens kabinetter og i de eksisterende elektriske
installationer. Et tegn pa aggressive luftbarne gasser er, at
kobberskinnerne og kabelafslutningerne pa de
eksisterende installationer bliver sorte.

D- og E-kapslinger er forsynet med en bagkanaloption i
rustfrit stal, som sikrer ekstra beskyttelse i aggressive
miljger. Der er stadig behov for ordentlig ventilation for de
indvendige komponenter i frekvensomformeren. Kontakt
Danfoss for yderligere oplysninger.

3.5.3 Vibrationer og rystelser

Frekvensomformeren er afprgvet i henhold til en
procedure, der er baseret pa de viste standarder:

Frekvensomformeren overholder krav, der gaelder for
apparater monteret pa vaegge og gulve i produktions-

lokaler samt i tavler boltet fast til disse.

o IEC/EN 60068-2-6: Vibration (sinusformet) - 1970
o IEC/EN 60068-2-64: Tilfeeldig vibration, bredband

3.5.4 Akustisk stgj

Den akustisk stgj fra frekvensomformeren kommer fra tre
kilder:

1. DC-mellemkredsspoler.
2. Intern ventilator.
3. Drosselspole for RFI-filter.

Se 6 Specifikationer for data om akustisk stgj.
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4 Applikationseksempler

Eksemplerne i dette afsnit udger en hurtig reference til

almindelige applikationer.

. Parameterindstillinger er de regionale standard-
vaerdier, medmindre andet er angivet (valgt i
0-03 Regionale indstillinger)

. Parametre, der er tilknyttet klemmerne og deres
indstillinger, er vist ved siden af tegningerne

. Hvor kontaktindstillinger for de analoge klemmer
A53 eller A54 er pakreevet, er disse ogsa vist

Det kan vaere ngdvendigt at anvende en jumper-ledning
mellem klemme 12 (eller 13) og klemme 27, sa frekvens-

omformeren kan kegre under

standardprogrammeringsveerdier. Se 4.9.1.1 Klemme 37,
Funktionen Sikker standsning for flere oplysninger.

Parametre

e Funktion Indstilling

R

%

§ 1-29 Automatisk

- motortilpasning | [1] Aktivér
(AMA) komplet AMA
5-12 Klemme 27, |[0] Ingen
digital indgang | funktion

*=Standardvaerdi

Bemaerkninger/kommentarer:
Parametergruppe 1-2* skal
indstilles i overensstemmelse
med motor

Parametre
e Funktion Indstilling
Q
&
'§ 1-29 Automatisk
- motortilpasning |[1] Aktivér
(AMA) komplet AMA

5-12 Klemme 27, |[2]*
digital indgang | Inverteret

frilob

*=Standardveerdi

Bemaerkninger/kommentarer:
Parametergruppe 1-2* skal
indstilles i overensstemmelse
med motor

Tabel 4.1 AMA med T27 tilsluttet

Tabel 4.2 AMA uden T27 tilsluttet
Parametre
) Funktion Indstilling
&
é 6-10 Klemme 53,
“|lav speending 0,07 V*
6-11 Klemme 53, |10 V*
hej spaending
6-14 Klemme 53, |0 O/MIN
lav ref./feedb.-
veerdi
6-15 Klemme 53, |1.500 O/MIN
haj ref./feedb.-
veerdi
+ *=Standardvaerdi
Bemaerkninger/kommentarer:
-10-+10V

Tabel 4.3 Analog hastighedsreference (spaending)

48
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Parametre

130BB927.10

4-20mA

Funktion

Indstilling

6-12 Klemme 53,
lav strem

4 mA*

6-13 Klemme 53,
hgj strom

20 mA*

6-14 Klemme 53,
lav ref./feedb.-
veerdi

0 O/MIN

6-15 Klemme 53,
hej ref./feedb.-
veerdi

1.500 O/MIN

Speed

130BB805.11

[

Start (18)

lllustration 4.1 Start/stop-kommando med Sikker standsning

Parametre

*=Standardvaerdi

Bemaerkninger/kommentarer:

Tabel 4.4 Analog hastighedsreference (stram)

130BB803.10

Funktion Indstilling

5-10 Klemme 18,
digital indgang

[9] Pulsstart

5-12 Klemme 27,
digital indgang

[6] Stop
inverteret

*=Standardvaerdi

Bemaerkninger/kommentarer:
Hvis 5-12 Klemme 27, digital
indgang er indstillet til [0] Ingen
funktion, er der ikke brug for en
jumper-ledning til klemme 27.

Parametre
rC e Funktion Indstilling

+24V 12 %
+24V 13 § 5-10 Klemme 18, |[8] Start*
DIN 80— — " |digital indgang
DIN 19 5-12 Klemme 27, |[0] Ingen
com 20 digital indgang | funktion
DIN 2 5-19 Klemme 37 |[1] Sikker Tabel 4.6 Pulsstart/-stop
DIN 2 Sikker standsning | standsns.al.
DIN 32 *=Standardvaerdi Speed 2
DIN 33 S
DIN 37 Bemaerkninger/kommentarer: §

Hvis 5-12 Klemme 27, digital =]
+10 50 indgang er indstillet til [0] Ingen -
AIN 53 funktion, er der ikke brug for en
AN 54 jumper-ledning til klemme 27. \
AOUT 42 L
oM 39 Latched Start (18)
/\ Stop Inverse (27)

lllustration 4.2 Pulsstart/-stop
Tabel 4.5 Start/stop-kommando med Sikker standsning
MGO04H101 - VLT® er et registreret varemaerke tilhgrende Danfoss 49



Danfi

Applikationseksempler

VLT®Decentral Drive FCD 302 Design Guide

*

5-12 Klemme 27, [0] Ingen
digital indgang funktion
5-14 Klemme 32, [16] Preset-
digital indgang ref. bit 0
5-15 Klemme 33, [17] Preset-
digital indgang ref. bit 1
3-10 Preset-

reference

Preset-ref. 0 25%
Preset-ref. 1 50%
Preset-ref. 2 75%
Preset-ref. 3 100%

*=Standardvaerdi

Bemaerkninger/kommentarer:

Parametre Parametre
e Funktion Indstilling o Funktion Indstilling
§ 5-10 Klemme 18, |[8] Start § 6-10 Klemme 53,
= 5]
digital indgang ~|lav spaending 0,07 v*
5-11 Klemme 19, [10] 6-11 Klemme 53, |10 V*
digital indgang Reversering hgj spaending

6-14 Klemme 53, |0 O/MIN
lav ref./feedb.-
veerdi

6-15 Klemme 53, |1.500 O/MIN
hgj ref./feedb.-
veerdi

*=Standardvaerdi

Bemaerkninger/kommentarer:

Tabel 4.9 Hastighedsreference (med et manuelt potentiometer)

Tabel 4.7 Start/stop med reversering og 4 forudindstillede

hastigheder

Parametre

130BB928.10

Funktion Indstilling

5-11 Klemme 19, [[1] Nulstil
digital indgang

*=Standardveerdi

Bemaerkninger/kommentarer:

Tabel 4.8 Ekstern alarmnulstilling

Parametre
2 Funktion Indstilling
<
&
&|5-10 Klemme 18, |[8] Start*
° digital indgang
5-12 Klemme 27, |[19] Fastfrys
digital indgang | reference
5-13 Klemme 29, |[21]
digital indgang | Hastighed op
5-14 Klemme 32, [[22]
digital indgang | Hastighed
ned

*=Standardvaerdi

Bemaerkninger/kommentarer:

Tabel 4.10 Hastighed op/ned
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o Parametre
§ 3 Funktion Indstilling
2 9|
[l O
Speed ) - g: isk .
: : | Q 1-90 Termis [2] Termistor-
Reference  [————~— i b |/i—€\ “[ motorbeskyttelse |trip
: — LI S ; > 1-93 Termis- [1] Analog
| ] [} |
d Lo i i o ' torkilde indgang 53
H — t H t
Start (18) ! : : : ! : | I *=Standardvaerdi
] } I 4 1 ]
Freeze ref (27) : : i i : :
[} ]
Speed up (29) 'ﬁ ! ! ﬁ Bemeaerkninger/kommentarer:
T T .
Hvis der kun @nskes en
speed down.m) - advarsel, skal 7-90 Termisk
lllustration 4.3 Hastighed op/ned motorbeskyttelse indstilles til [1]
Termistoradvarsel.
Parametre
=) Funktion Indstilling
@
g
218-30 Protokol FC*
oM
| 8-31 Adresse 1*
8-32 Baud-hast. |9600*
*=Standardveerdi A53

Bemaerkninger/kommentarer:
Veelg protokol, adresse og
baud-hastighed i de
ovennavnte parametre.

Tabel 4.12 Motortermistor

RS-485

Tabel 4.11 RS-485-netveerksforbindelse

FORSIGTIG

Termistorer skal anvende forsteerket eller dobbelt isolering
for at overholde PELV-isoleringskravene.
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*=Standardvaeerdi

Bemeerkninger/kommentarer:
Hvis greensen i feedbackover-

vagningen overskrides,
udstedes advarsel 90. SLC'en

overvager advarsel 90, og rele

1 udlgses, hvis advarsel 90

bliver SAND.

Eksternt udstyr kan angive, at
det er ngdvendigt med service.
Hvis feedbackfejlen falder til
under graensen inden for 5 sek.,
fortseetter frekvensomformeren,
og advarslen forsvinder. Relee 1
er dog stadig trukket, indtil der
trykkes pa [Reset] pa LCP.

Tabel 4.13 Brug af SLC til indstilling af et relee

Parametre Parametre

e Funktion Indstilling

& e Funktion Indstilling

8|4-30 Motorfeed- é '

“ | backtabfunktion |[1] Advarsel g 5-40 Funkti- [32] Mek. br.
4-31 Motorfeed- | 100RPM ~ [onsrelae kontr.
backhastighedsfej 5-10 Klemme 18, |[8] Start*

/ digital indgang

4-32 Timeout for |5 s 5-11 Klemme 19, |[11] Start

motorfeed- digital indgang | reverseret

backtab 1-71 Startforsink. {0,2

7-00 Hastighed, |[2] MCB 102 1-72 Startfunktio |[5] VVCPlus/

PID-feedbackkilde n FLUX med

17-11 Oplesning |1024* uret

(PPR) 1-76 Startstrom  [Im,n

13-00 SL [1] Aktiv 2-20 Bremsefrige- | App.-

styreenh.-tilstand relsesstrem afhaengigt

13-01 Starthaende | [19] Advarsel 2-21 Bremseakti- |Halvdelen af

Ise veringshast. [0/ | motorens

13-02 Stophaende | [44] Reset- MIN] nominelle

Ise tast slip

13-10 Sammen- [[21] *=Standardvaerdi

ligner, operand | Advarsels- Bemaerkninger/kommentarer:

nummer

13-11 Sammen- |[1] =*

ligner, operator

13-12 Sammen- (90

figner, veerdi Tabel 4.14 Mekanisk bremsestyring

13-51 SL [22]

styreenhed.- Sammen-

heendelse ligner 0 g

13-52 5L [32] Indst. e é
— Current —

styreenh.- dig. udg. A

handling av. | Speed .

5-40 Funkti- [80] SL digital Time

onsrelae udgang A

Start
reversing (19)

Relay output

Open
Closed

lllustration 4.4 Mekanisk bremsestyring
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4.1 Encoderstik Retningen findes ved at kigge ind i akselenden.

Formalet med denne retningslinje er at lette opseetningen f
af encodertilslutningen til frekvensomformeren. Inden 4.3 Frekvensom ormersystem med lukket
encoderen opseettes, vises de grundleeggende indstillinger $|(25er

for et hastighedsstyringssystem med lukket slgjfe. . .
Et frekvensomformersystem med lukket slgjfe bestar som

regel af elementer sdasom:

o
20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 55 | 42 A
(o)
(o)}
g . Motor
2
- o Tilfgjet
18 19 27 29 32 33 50 54 (gearkasse)
(mekanisk bremse)
o Frekvensomformer
12 12 | 12 12 12 | |12|| 55 | 53
. Encoder som feedback-system
o Bremsemodstand til dynamisk bremsning
E 2 . Kobling
+ < o |9 .
o Belastning
Applikationer, der kraever mekanisk bremsestyring, skal
som regel bruge en bremsemodstand.
G 19

L4

130BC996.10

L]

]

o L 9 \
-1 |

AN
=

lllustration 4.5 Encoderforbindelse til frekvensomformeren

1308A646.10

Med Uret

ATLILT /5
ol
BLI LIS @ % 1/ \2 \3 \4 L

7

lllustration 4.7 Grundleeggende opseetning for hastighedsstyring

od Ure!
A od dret med lukket slajfe
B LILIL @ %

lllustration 4.6 24 V trinvis encoder med maksimum kabelleengde Del Beskrivelse
pasm 1 Encoder
2 Mekanisk bremse
3 Motor
4.2 Encoderretning 4 Gearkasse
5 Kobling
Encoderretningen bestemmes af den reekkefglge, som 6 Bremsemodstand
frekvensomformeren modtager pulserne i. 7 Belastning

Retning med uret (clockwise) betyder, at kanal A er 90
elektriske grader for kanal B. Tabel 4.15 Billedtekst
Retning mod uret (counter clockwise) betyder, at kanal B

er 90 elektriske grader for A.
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4.4 PID-styring
4.4.1 HastighedsPID-styring

1-00 Konfigurationstilstand | 1-01 Motorstyringsprincip

u/f VV(Plus Flux Sensorless Flux m/ enc. feedb
[0] Hastighed aben slgjfe |lkke aktiv Ikke aktiv AKTIV N.A.
[1] Hastighed, lukket slgjfe | N.A. AKTIV N.A. AKTIV
[2] Moment N.A. N.A. N.A. lkke aktiv
[3] Proces Ikke aktiv AKTIV AKTIV

Tabel 4.16 Styrekonfigurationer, hvor hastighedsstyringen er aktiv

"N.A." betyder, at den pdgeeldende tilstand slet ikke er tilgeengelig.
"Ikke aktiv" betyder, at den pdgeeldende tilstand er tilgeengelig, men at hastighedsstyringen ikke er aktiv i den tilstand.

BEMARK!

Hastighedsstyrings-PID fungerer med standardparameterindstillingen, men det anbefales kraftigt at optimere parametrene
for at forbedre motorstyringsydeevnen. Iszer de to flux-motorstyringsprincipper er afhaengige af korrekt optimering for at

yde det fulde potentiale.

4.4.2 Fglgende parametre er relevante for hastighedsstyring

Parameter

Beskrivelse af funktion

7-00 Hastighed, PID-feedbackkilde

Veelg den indgang, hastighedsPID skal fa sin feedback fra.

30-83 Hastighed, PID-proportionalfor-
steerkning

Jo hgjere veerdi, jo hurtigere styring. En for hgj veerdi kan imidlertid fare til oscilleringer.

7-03 Hastighed, PID-integrationstid

Fjerner hastighedsfejl i stationaer tilstand. En mindre veerdi betyder en hurtig reaktion. En
for lav veerdi kan imidlertid fore til oscilleringer.

7-04 Hastighed, PID-differentieringstid

Giver en forsteerkning, der er proportionel med aendringsfrekvensen for feedback. En
indstilling pa nul deaktiverer differentiatoren.

7-05 Hastighed, PID diff. forsteerk.-graense

Hvis der sker hurtige aendringer i referencen eller feedback i en given applikation — hvilket
betyder, at fejlen skifter hurtigt — kan differentiatoren hurtigt blive for dominerende. Dette
sker, fordi den reagerer pa andringer i fejlen. Jo hurtigere fejlen aendres, jo sterkere er
differentiatorforstaerkningen. Differentiatorforstaerkningen kan derfor begraenses for at
tillade indstilling af en rimelig differentieringstid for langsomme aendringer og en passende
hurtig forsteerkning for hurtige aendringer.

7-06 Hastighed, PID-lavpasfiltertid

Et lavpasfilter deemper oscilleringer pa feedbacksignalet og forbedrer driften i stationaer
tilstand. Et for stort filter vil imidlertid forringe den dynamiske ydeevne for hastighedsPID-
styringen.

Praktiske indstillinger for parameter 7-06 hentet fra antallet af pulser pr. omdrejning fra
encoderen (PPR):

Encoder PPR 7-06 Hastighed, PID-lavpasfiltertid
512 10 ms

1024 5ms

2048 2ms

4096 1 ms

Tabel 4.17 Parametre, der er relevante for hastighedsstyringen

Eksempel pa programmering af hastighedsstyringen Hastighedsomradet er 0-1.500 O/MIN, der svarer til 0-10 V
| dette tilfeelde anvendes hastighedsPID-styringen til at over potentiometeret. Start og stop styres med en kontakt,
bevare en konstant motorhastighed uanset den sndrede der er sluttet til klemme 18. HastighedsPID overvager den
belastning pa motoren. Den kraevede motorhastighed faktiske O/MIN for motoren ved at bruge en 24 V (HTL)
indstilles via et potentiometer, der er sluttet til klemme 53. trinvis encoder som feedback. Feedbackfeleren er en
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encoder (1.024 pulseringer pr. omdrejning), der er sluttet

til klemme 32 og 33.

Folgende skal programmeres i den viste raekkefolge (se

forklaring pa indstillinger i FCD 302 Programming Guide,

g o MG04G)
L2 § | listen antages det, at alle andre parametre og kontakter
LN3 :(g; forbliver ved fabriksindstillingen.
PE "
Al [
]
5454 12 o
91 92 93 95 I
37 o~—]
L1 L2 L3 PE
18 o
50 o+
f=s
455 o+
U V W PE
S
96 97 98 99
R U
M
M
3~
lllustration 4.8 Eksempel - hastighedsstyringstilslutninger
Funktion Parameternr. Indstilling
1) Serg for, at motoren kerer korrekt. Gor felgende:
Indstil motorparametrene ved hjzlp af dataene pa 1-2% Som angivet pa motorens typeskilt

typeskiltet

Fa frekvensomformeren til at udfgre automatisk motortil-

pasning

1-29 Automatisk
motortilpasning
(AMA)

[1] Aktivér komplet AMA

2) Kontrollér, om motoren karer, og om encoderen er korrekt fastgjort. Ger felgende:

Tryk pa LCP-tasten "Hand on". Kontrollér, at motoren
kerer, og bemaerk, hvilken retning den kerer i (i det
folgende benaevnt som "positiv retning").

Indstil en positiv reference.

Ga til 16-20 Motorvinkel. Drej langsomt motoren i den
positive retning. Den skal drejes sa langsomt (kun et par
O/MIN), at det er muligt at bestemme, om vaerdien i
16-20 Motorvinkel @ges eller reduceres.

16-20 Motorvinkel

Bemaerkning om skrivebeskyttede parametre (N.A.): En
veerdi, der @ges, overlgber ved 65.535 og starter igen ved
0.

Hvis 16-20 Motorvinkel @ges, skal encoderretningen
andres i 5-71 Klemme 32/33, koderretning.

5-71 Klemme 32/33,
koderretning

[11 Mod uret (hvis 16-20 Motorvinkel reduceres)

3) Serg for, at frekvensomformergraenserne er indstillet til

sikre veerdier

Indstil acceptable graenser for referencerne.

3-02 Minimumre-
ference
3-03 Maksimumre-

0 O/MIN (standard)
1.500 O/MIN (standard)

rampe-ned-tid

ference
Kontrollér, at rampeindstillingerne ligger inden for 3-41 Rampe 1, fabriksindstilling
frekvensomformerens egenskaber og de tilladte drifts- rampe-op-tid fabriksindstilling
specifikationer for applikationen. 3-42 Rampe 1,
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grense [O/MIN]
4-13 Motorha-
stighed, hgj
grense [O/MIN]
4-19 Maks.

udgangsfrekvens

Funktion Parameternr. Indstilling
Indstil acceptable graenser for motorhastigheden og 4-11 Motorha- 0 O/MIN (standard)
frekvensen. stighed, lav 1.500 O/MIN (standard)

60 Hz (standard 132 Hz)

4) Konfigurér hastighedsstyringen, og vaelg motorstyringsprincippet

Aktivering af hastighedsstyringen

1-00 Konfigurati-
onstilstand

[1] Hastighed, lukket slgjfe

Valg af motorstyringsprincip

1-01 Motorstyrings-
princip

[3] Flux m motorfeedb

5) Konfigurér og skalér referencen for hastighedsstyringen

Indstil Analog indgang 53 som referencekilde

3-15 Referenceres-
source 1

Ikke nedvendig (standard)

Skalér Analog indgang 53 0 O/MIN (0 V) til 1.500 O/MIN
(1ov)

6-1*

Ikke nedvendig (standard)

6) Konfigurér 24 V HTL-encodersignalet som feedback for

motorstyringen og hastighedsstyringen

Indstil digital indgang 32 og 33 som encoderindgang

5-14 Klemme 32,
digital indgang
5-15 Klemme 33,
digital indgang

[0] Ingen betjening (standard)

Veelg klemme 32/33 som motorfeedback

1-02 Flux-
motorfeedbackkild
e

Ikke ngdvendig (standard)

Veelg klemme 32/33 som hastighedsPID-feedback

7-00 Hastighed,
PID-feedbackkilde

Ikke ngdvendig (standard)

7) Indstil hastighedsstyrings-PID-parametrene

sikkert

Brug retningslinjerne for optimering, hvor det er 7-0% Se retningslinjerne nedenfor
relevant, eller gennemfgr optimeringen manuelt

8) Feerdig!

Gem parameterindstillingen i LCP'et for at gemme den 0-50 LCP-kopi [1] Alle til LCP

Tabel 4.18 Hastighedsstyringsindstillinger

4.4.3 Optimering af hastighedsPID-styring

En praktisk veerdi for bandbredden er 20 rad/s. Kontrollér

Felgende retningslinjer for optimering er relevante, nar et
af flux-motorstyringsprincipperne benyttes i applikationer,
hvor belastningen hovedsageligt er inertial (med en lav
maengde friktion).

Veerdien af 30-83 Hastighed, PID-proportionalforstaerkning
afhaenger af den kombinerede inerti for motoren og
belastningen, og den valgte bandbredde kan beregnes ved
hjeelp af felgende formel:

Samlet inem'[kgmz} X par.1 =25
Par.1 —20 x 9550

Par.7 -02 =

BEMARK!

1-20 Motoreffekt [kW] er motoreffekten i [kW] (dvs. at der
skal indtastes "4" kW i stedet for "4.000" W i formularen).

x Bandbredde [rad | s]

resultatet af 30-83 Hastighed, PID-proportionalforstaerkning-
beregningen i henhold til falgende formular (ikke
nedvendig, hvis der bruges feedback i hgj oplgsning, f.eks.
SinCos-feedback):

Par. 7 — OZMAKS =

0.01 x 4 x Encoder Oplosning x Par. 7 — 06
2 xT

X Maks. moment ripple [ % 1

En god startveerdi for 7-06 Hastighed, PID-lavpasfiltertid er 5
ms (en lavere encoderoplgsning kraever en hgjere
filterveerdi). En maks. momentrippel pa 3% er som regel
acceptabel. For trinvise encodere findes encoderoplas-
ningen i enten 5-70 Klemme 32/33 Pulser pr. omdrejning (24
HTL pd standardfrekvensomformer) eller 17-11 Oplasning
(PPR) (5 V TTL pa MCB102-option).
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Den praktiske maksimumgraense for 30-83 Hastighed, PID-
proportionalforstaerkning bestemmes som regel af
encoderoplgsningen og feedbackfiltertiden, men andre
faktorer i applikationen kan eventuelt begraense

30-83 Hastighed, PID-proportionalforsterkning til en lavere
veerdi.

For at minimere oversvinget kan 7-03 Hastighed, PID-
integrationstid indstilles til ca. 2,5 sek. (varierer afhaengigt
af applikationen).

7-04 Hastighed, PID-differentieringstid skal indstilles til 0,
indtil alt andet er indstillet. Hvis det er ngdvendigt, kan
optimeringen afsluttes ved at eksperimentere med trinvise
justeringer af indstillingen.

4.4.4 PID-processtyring

PID-processtyringen kan anvendes til at styre de applikati-
onsparametre, der kan males af en feler (dvs. tryk,
temperatur, flow), og pavirkes af en tilsluttet motor
gennem en pumpe, ventilator eller pa anden vis.

Tabel 4.19 viser de styrekonfigurationer, hvor det er muligt
at bruge processtyring. Nar der anvendes et Flux Vector-

Proces PID

A\

motorstyringsprincip, skal hastighedsstyrings-PID-
parametrene indstilles. Se afsnittet om styringsstrukturen
for at se, hvor hastighedsstyringen er aktiv.

1-00 Konfigura- | 1-01 Motorstyringsprincip

tionstilstand u/f VVCPlus Flux Flux m/
Sensorle |enc. feedb
ss

[3] Proces N.A. Proces Proces Proces og
og hastighed
hastighe
d

Tabel 4.19 Indstillinger for PID-processtyring

BEMARK!

Processtyringens PID fungerer med standardparameterind-
stillingen, men det anbefales kraftigt at optimere
parametrene for at forbedre applikationens styreydeevne.
Iseer de to flux-motorstyringsprincipper er afhaengige af
korrekt optimering af hastighedsstyrings-PID (inden
indstilling af PID-processtyring) for at yde det fulde
potentiale.

P 7-38
Feed forward

Ref.
Hondling

\100% /

7 0% N

PID

° 0%
[speed] Scale to To motor

Feedback

Handling [ o [unit]

P 7-30
normal/inverse
130BA178.10

lllustration 4.9 PID-processtyringsdiagram

speed control

£To0R™

/1002

Motor speed
direction
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4.4.5 Relevante parametre for processtyring

Parameter

Beskrivelse af funktion

7-20 Proc. lukket slgjfe, tilb. 1-signal

Valg, hvilken kilde (dvs. analog eller pulsindgang) Process PID skal fa sin feedback fra

7-22 Proc. lukket slgjfe, tilb. 2-signal

Alternativt: Bestem, om (og hvorfra) process PID skal have et ekstra feedbacksignal. Hvis
der vaelges en ekstra feedbackkilde, kombineres de to feedbacksignaler, for de anvendes i
PID-processtyringen.

7-30 Proces PID normal/inverteret styring

Ved [0] Normal drift vil processtyringen reagere ved at gge motorhastigheden, hvis
feedbacken bliver lavere end referencen. Ved [1] Inverteret drift vil processtyringen i
samme situation reagere ved at seenke motorhastigheden i stedet.

7-31 Proces, PID-anti windup

Anti-windup-funktionerne sikrer, at integratoren indstilles til en forstaerkning, der svarer til
den faktiske frekvens, nar enten en frekvensgraense eller en momentgraense nas. Dette
forhindrer integrering med en fejl, der er umulig at kompensere for ved hjzelp af en
hastighedsaendring. Denne funktion kan deaktiveres ved at vaelge [0] "Ikke aktiv".

7-32 Proces PID starthastighed

I nogle applikationer kan det tage meget lang tid at na den kraevede hastighed/det
kraevede seetpunkt. | sddanne applikationer kan det vaere en fordel at indstille en fast
motorhastighed pa frekvensomformeren, for processtyringen aktiveres. Dette geres ved at
indstille en process PID-startveerdi (hastighed) i 7-32 Proces PID starthastighed.

7-33 Proces PID-proportionalforstaerkning

Jo hgjere veerdi, jo hurtigere styring. En for hgj veerdi kan imidlertid medfere oscilleringer.

7-34 Proces, PID-integrationstid

Fjerner hastighedsfejl i stationaer tilstand. En mindre veaerdi betyder en hurtig reaktion. En
for lille veerdi kan imidlertid medfere oscilleringer.

7-35 Proces, PID-differentieringstid

Giver en forstaerkning, der er proportionel med aendringsfrekvensen for feedback. En
indstilling pa nul deaktiverer differentiatoren.

7-36 Proces PID diff. Forsteerkningsgraense

Hvis der sker hurtige aendringer i referencen eller feedback i en given applikation - hvilket
betyder, at fejlen skifter hurtigt — kan differentiatoren hurtigt blive for dominerende. Dette
sker, fordi den reagerer pa andringer i fejlen. Jo hurtigere fejlen aendres, jo steerkere er
differentiatorforstaerkningen. Differentiatorforsteerkningen kan derfor begraenses for at
muliggere indstilling af en differentieringstid for langsomme aendringer.

7-38 Proces PID-feed forward-faktor

| en applikation med god (og omtrent lineaer) korrelation mellem procesreferencen og den
motorhastighed, der er ngdvendig for at opna denne reference, kan feed forward-faktoren
anvendes for at opna bedre dynamisk ydeevne for PID-processtyringen.

5-54 Pulsfiltertidskonstant #29 (Pulsklem. 29),
5-59 Pulsfiltertidskonstant #33 (Pulsklem. 33),
6-16 Klemme 53, filtertidskonstant (Analog
klem 53), 6-26 Klemme 54, filtertidskonstant
(Analog klem. 54)

Hvis der er oscilleringer pa strem-/spaendingsfeedbacksignalet, kan de deempes ved brug
af et lavpasfilter. Denne tidskonstant repraesenterer hastighedsgraensen for rippler, der
opstar pa feedbacksignalet.

Eksempel: Hvis lavpasfilteret er indstillet til 0,1 sek., vil hastighedsgraensen vaere 10 RAD/
sek. (det modsatte af 0,1 sek.), hvilket svarer til (10/(2 x m))=1,6 Hz. Dette betyder, at alle
stromme/spaendinger, der varierer med mere end 1,6 oscilleringer pr. sekund, vil blive
deempet af filteret. Styringen udferes kun pa et feedbacksignal, der varierer med en
frekvens (hastighed) pa mindre end 1,6 Hz.

Lavpasfilteret forbedrer ydeevnen i stationaer tilstand, men hvis der vaelges en for lang
filtertid, vil den dynamiske ydeevne for PID-processtyringen blive forringet.

Tabel 4.20 Parametre, der er relevante for processtyringen
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4.4.6 Eksempel pa PID-processtyring

Hllustration 4.10 er et eksempel pa en PID-processtyring, der
anvendes i et ventilationssystem:

130BC966.10

lllustration 4.10 PID-processtyring i ventilationssystem

Del Beskrivelse

1 Kold luft

2 Varmegenererende proces
3 Temperaturtransmitter

4 Temperatur

5 Ventilatorhastighed

6 Varme

Tabel 4.21 Billedtekst

| et ventilationssystem skal temperaturen kunne indstilles
til mellem -5 og +35 °C med et potentiometer pa 0-10 V.
Processtyringens opgave er at opretholde temperaturen
ved et konstant, forudindstillet niveau.

Styringen er den inverterede type, hvilket betyder, at
ventilationshastigheden stiger, nar temperaturen stiger for

at generere mere luft. Nar temperaturen falder, reduceres
hastigheden. Den anvendte transmitter er en tempera-
turfgler med et funktionsomrade pa mellem -10 og +40 °C,
4-20 mA. Min.-/maks.-hastighed 300/1.500 O/MIN.

L1
L2
L3
N | _ — — — —
PE  +y-— -
N0 |
ol
b 6 o
91 92 93 95 120 | |
S) 37 o
L1L2L3PE
18 o+
50 o+
L 55 o+
54 o .
A Temp.—transmitter
g
3
3

lllustration 4.11 Transmitter med to ledninger

1. Start/stop via kontakt sluttet til klemme 18.

2. Temperaturreference via potentiometer (-5 til 35
°C, 0 til 10 V DCQ) sluttet til klemme 53.

3. Temperaturfeedback via transmitter (-10 til 40 °C,
4 to 20 mA) sluttet til klemme 54. Kontakt S202
indstillet til ON (stremindgang).
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(Automation Motor Adaptation = AMA)

Funktion Par. nr. |Indstilling

Initialiser frekvensomformeren 14-22 [2] Initialisering - foretag en genstart - tryk pa reset
1) Indstil motorparametre:

Indstil motorparametrene i henhold til dataene pa |1-2* Som det fremgar af motorens typeskilt

typeskiltet

Udfer en komplet automatisk motortilpasning 1-29 [1] Aktivér komplet AMA

2) Kontrollér, at motoren kerer i den rigtige retning.

uret set fra akselenden.

Né&r motoren er sluttet til frekvensomformeren med en direkte faseraekkefolge som U-U, V- V; W-W, drejer motorakslen som regel med

Tryk pa LCP-tasten "Hand on". Kontrollér akselret-
ningen ved at pafgre en manuel reference.

Hvis motoren kerer modsat den kraevede retning:
1. Skift motorretningen i 4-10 Motorhastigheds-
retning

2. Sluk for netforsyningen. Vent, til DC-linket er
afladet, og kobl to af motorfaserne

4-10

Veelg den korrekte motorakselretning

Indstil konfigurationstilstand

1-00

[3] Proces

Indstil lokal konfigurationstilstand

1-05

[0] Hastighed aben slgjfe

3) Indstil referencekonfigurationen, dvs. omradet for referencel

handtering. Indstil skalering af analog indgang i par. 6-xx

Indstil reference-/feedbackenheder 3-01 [60] °C enhed, der vises pa displayet

Indstil min. reference (10 °C) 3-02 -5 °C

Indstil maks. reference (80 °C) 3-03 35 °C

Hvis den indstillede vaerdi bestemmes ud fra en 3-10 [0] 35%

forhandsindstillet veerdi (array-parameter), indstilles Ref — Far.3 = 10q) « (Par.3—03) — (par.3-02) = 24,5 C

de andre referencekilder til Ingen funktion 100
3-14 Preset relativ reference til 3-18 Relativ skalering, referenceressource [0]
= Ingen funktion

4) Justér graenserne for frekvensomformeren:

Indstil rampetiderne til en passende vaerdi, f.eks. 3-41 20 sek

20 sek. 3-42 20 sek

Indstil min. hastighedsgraenser 4-11 300 O/MIN

Indstil maks. graense for motorhastighed 4-13 1.500 O/MIN

Indstil maks. udgangsfrekvens 4-19 60 Hz

BEMARK!

Indstil S201 eller S202 til den gnskede analoge indgangsfunktion (spaending (V) eller milliampere (1))

Kontakterne er felsomme. Udfer en komplet genstart, og hold fabriksindstillingen pa V

5) Skalér de analoge indgange, der anvendes til reference og feedback

Indstil klemme 53, lav spaending 6-10 oV

Indstil klemme 53, hgj spaending 6-11 10V

Indstil klemme 54, lav feedbackveerdi 6-24 -5 °C

Indstil klemme 54, hgj feedbackvaerdi 6-25 35 °C

Indstil feedbackkilden 7-20 [2] Analog indgang 54
6) Grundleeggende PID-indstillinger

Process PID normal/inverteret 7-30 [0] Normal

Process PID-anti-windup 7-31 [1] Aktiv

Proces PID-starthastighed 7-32 300 O/MIN

Gem parametrene til LCP 0-50 [1] Alle til LCP

Tabel 4.22 Eksempel pa opsatning af PID-processtyring
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4.4.7 Optimering af procesregulatoren

De grundlaeggende indstillinger er nu foretaget. Det
mangler kun at optimere proportionalforstaerkningen,
integrationstiden og differentieringstiden (7-33 Proces PID-
proportionalforstaerkning, 7-34 Proces, PID-integrationstid,
7-35 Proces, PID-differentieringstid). Under de fleste
processer kan dette geres ved at folge disse retningslinjer.

1. Start motoren

2. Indstil 7-33 Proces PID-proportionalforstaerkning til
0,3, og @g den, indtil feedbacksignalet begynder
at variere kontinuerligt. Reducér derefter veerdien,
indtil feedbacksignalerne har stabiliseret sig.
Saenk nu proportionalforstaerkningen til 40-60%.

3. Indstil 7-34 Proces, PID-integrationstid til 20 sek.,
og reducér veerdien, indtil feedbacksignalet
begynder at variere kontinuerligt igen. @g
integrationstiden, indtil feedbacksignalet
stabiliserer sig, og efterfglges af en stigning pa
15-50%.

4. Brug kun 7-35 Proces, PID-differentieringstid til
meget hurtigtreagerende systemer (differentier-
ingstid). Den typiske veerdi er fire gange den
indstillede integrationstid. Differentiatoren skal
kun bruges, nar indstillingen af proportionalfor-
steerkningen og integrationstiden er blevet fuldt
optimeret. Serg for, at oscilleringer pa feedback-
signalet er tilstreekkeligt deempet af lavpasfilteret
pa feedbacksignalet.

BEMARK!

Hvis det er ngdvendigt, kan start/stop aktiveres et antal
gange for at provokere en variation pa feedbacksignalet.

4.4.8 Ziegler Nichols-optimeringsmetoden

Der kan bruges flere forskellige indstillingsmetoder til
optimering af frekvensomformerens PID-styring. En af
metoderne er at bruge en teknik, som blev udviklet i
1950'erne, men som har vist sig langtidsholdbar og derfor
stadig bruges i dag. Denne metode kaldes Ziegler Nichols-
optimeringsmetoden.

BEMARK!

Den beskrevne metode ma ikke anvendes pa applikationer,
der kan skades af oscilleringer, som opstar pga. marginalt
stabile styringsindstillinger.

Kriterierne for regulering af parametrene er baseret pa en
evaluering af systemet ved stabilitetsgraensen og ikke pa
en trinreaktion. Proportionalforsteerkningen @ges, indtil der
ses kontinuerlige oscilleringer (som malt pa feedbacken),
det vil sige, indtil systemet bliver marginalt stabilt. Den
tilsvarende forsteerkning (Ku) kaldes den ultimative

forstaerkning. Oscilleringsperioden (Py) (kaldes den
ultimative periode) bestemmes som vist i lllustration 4.12.

y()

130BA183.10

—
-

Pu

lllustration 4.12 Marginalt stabilt system

Py skal males, nar oscilleringsamplituden er forholdsvis lille.
Derefter reduceres denne forsteerkning igen som vist i
Tabel 4.23.

Ku er den forsteerkning, hvorved oscillering opnas.

Styringstype Proportional- |Integrationstid | Differentier-
forstaerkning ingstid

Pl-styring 0,45 * Ky 0,833 * Py -

Fast PID- 0,6 * Ky 0,5* Py 0,125 * Py

styring

PID med noget | 0,33 * Ky 0,5* Py 033 * Py

oversving

Tabel 4.23 Ziegler Nichols-optimering for regulator baseret pa en
stabilitetsgraense.

Tidligere erfaring har vist, at styreindstillingen i henhold til
Ziegler Nichols-reglen giver en god lukket slgjfe-reaktion i
mange systemer. Procesoperateren kan udfere afsluttende
optimering af styringen gentagne gange for at opna
tilfredsstillende styring.

Trin-for-trin-beskrivelse

Trin 1: Vaelg kun proportionel styring, hvilket betyder, at
der vaelges den maksimale veerdi for integrationstiden,
mens der veelges nul for differentieringstiden.

Trin 2: Vaerdien for proportionalforsteerkningen eges, indtil
ustabilitetspunktet nas (vedvarende oscilleringer), og indtil
den kritiske veerdi for forsteerkning Ku nas.

Trin 3: Oscilleringsperioden males for at komme frem til
den kritiske tidskonstant Py.
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Trin 4: Beregn de ngdvendige PID-styringsparametre ved Styringen er den inverterede type, hvilket betyder, at

hjeelp af Tabel 4.23. ventilationshastigheden stiger, nar temperaturen stiger for
at generere mere luft. Nar temperaturen falder, reduceres

4.4.9 Eksempel pé PID-processtyring hastigheden. Den anvendte transmitter er en tempera-

turfeler med et funktionsomrade pa mellem -10 og +40 °C,
4-20 mA. Min.-/maks.-hastighed 300/1.500 O/MIN.

Hllustration 4.10 er et eksempel pa en PID-processtyring, der
anvendes i et ventilationssystem:

L1
L2
2 L3
§ PE 3 - - - - -
] ([l [ []
|
=
o
91 92 93 95 120 | |
S) 37 o
L1L2L3PE
18 o+
50 o
J 55 oo
[
54 o
L |
T —t ith
lllustration 4.13 PID-processtyring i ventilationssystem A sme.—iransmiier
Del Beskrivelse °
1 Kold luft o
2 Varmegenererende proces é
3 Temperaturtransmitter &
lllustration 4.14 Transmitter med to ledninger
4 Temperatur
5 Ventilatorhastighed
6 Varme . .
1. Start/stop via kontakt sluttet til klemme 18.
Tabel 4.24 Billedtekst 2. Temperaturreference via potentiometer (-5 til 35

°C, 0 til 10 V DCQ) sluttet til klemme 53.
| et ventilationssystem skal temperaturen kunne indstilles

til mellem -5 og +35 °C med et potentiometer pa 0-10 V.
Processtyringens opgave er at opretholde temperaturen
ved et konstant, forudindstillet niveau.

3. Temperaturfeedback via transmitter (-10 til 40 °C,
4 to 20 mA) sluttet til klemme 54. Kontakt S202
indstillet til ON (stremindgang).
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4.5 Styringsstrukturer

4.5.1 Styringsstruktur for VVCP'Ys Avanceret vektorstyring

P 4-13
Motorhastighed P 4-19
hgj graense [O/MIN Maks. udgangsfrekv.
P 1-00 j g [O/ ]Pl-OO udgangsfrekv
Konfig.-tilstand L, & 1% Konfig.-tilstand
onfig.-ti slan Motorhastighed ontig.-tilstan +f max.
hgj graense [Hz] I N y
| Hoj P 3-*x* I Motor— | g >
I | styreenhed
Ref. I — —
1 > J/l/_> P Rompe -f max.
Lav
( ||
P4-11
i P 4-19
Proces Motorhastighed
lav graense [QO/MIN] Maks. udgangsfrekv.
- P 4-12
Motorhastighed P7-0* +f max.
lav greense [HZz] —
P 7-20 Procesfeedback .
Hastighed Motor—
1 kilde iy ane » s;’y,‘;‘emed—b —p
P 7-22 Procesfeedback /N
2 kilde -f max.
P 7-00 Hastighed PID
130BA055.10 eedbackkilde

lllustration 4.15 Styringsstruktur med VVCPIUs i konfigurationer med &ben slgjfe og lukket slgjfe

| den konfiguration, der vises i lllustration 4.15, er 1-01 Motorstyringsprincip indstillet til [1] VVCPIUs, og 1-00 Konfigurations-
tilstand er indstillet til [0] Hastighed, aben slgjfe. Den resulterende reference fra referencehandteringssystemet modtages og
fores gennem rampegrzaensen og hastighedsgraensen, fer den sendes til motorstyringen. Motorstyringens udgang begrzaenses
derefter af den maksimale frekvensgraense.

Hvis 7-00 Konfigurationstilstand indstilles til [1] Hastighed, lukket slgjfe, sendes den resulterende reference fra rampegraense
og hastighedsgranse til en hastighedsPID-styring. HastighedsPID-styringsparametrene findes i parametergruppe 7-0. Den
resulterende reference fra hastighedsPID-styring sendes til motorstyringen og begraenses af frekvensgraensen.

Veelg [3] Proces i 1-00 Konfigurationstilstand for at bruge PID-processtyring for lukket slgjfestyring af eksempelvis hastighed
eller tryk i den styrede applikation. Process PID-parametrene findes i parametergruppen 7-2* og 7-3*.
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4.5.2 Styringsstruktur for Flux Sensorless

Styringsstrukturen i konfigurationer med Flux Sensorless dben slgjfe og lukket slgjfe.
P 1-00

130BA0S3.11 Konfig.-tilstand

P 4-13 Motorhastighed

|
I
: hgj greense [O/MIN] P 4-19
| P 4-14 Motorhastighed Maks.
| hgj graense [Hz] udgangsfrekv.
| Haj P 3-%* P 7-0%* +f maks.
Ref. ~— R + Mot —
i d otor—
P Rampe P ’;I%St'gh" > stymenhed—b —»
4 A _ 4 N
Lav -f maks.
P 4-11 Motorhastighed
Proces

lav graense [O/MIN]

P 4-12 Motorhastighed
lav graense [HZz]

PID

P 7-20 Procesfeedback
1 kilde
P 7-22 Procesfeedback
2 kilde

lllustration 4.16 Styringsstruktur for Flux Sensorless

| den viste konfiguration er 7-071 Motorstyringsprincip indstillet til [2] Flux sensorless, og 1-00 Konfigurationstilstand er indstillet
til [0] Hastighed, dben slgjfe. Den resulterende reference fra referencehandteringssystemet fares gennem rampe- og hastig-
hedsgraenserne, som det er bestemt i de angivne parameterindstillinger.

Der genereres en ansldet hastighedsfeedback til hastighedsPID for at styre udgangsfrekvensen.
HastighedsPID skal indstilles med P-, I- og D-parametrene (parametergruppe 7-0%).

Veelg [3] Proces i 1-00 Konfigurationstilstand for at bruge PID-processtyring for lukket slgjfestyring af hastighed eller tryk i den
styrede applikation. Process PID-parametrene findes i parametergruppe 7-2* og 7-3*.

4.5.3 Styringsstruktur for Flux med motorfeedback

130BA054.11 P 1-00 P 1-00
Konfig.-tilstand Konfig.-tilstand

I Moment :

1

| P 4-13 Motorhastighed |

| hgj greense [O/MIN] | P 4-19

| P 4-14 Motorhastighed | Maks. udgangs-

| hgj greense [Hz] | frekv.

P 7-2% | Hoj P 3-%* P 7-0% | +f maks.
Ref: h Proces | L _p| R _~rqlh_>m t > >
otor—
PID ompe styreenhed
_ 7 N /N
Lav -f maks.
P 4-11 Motorhastighed
lav greense [O/MIN n

P 7-20 Procesfeedback 9 L ) ] PID kilde
1 Kilde P 4-12 Motorhastighed
P 7-22 Procesfeedback lav graense [Hz]
2 kilde

lllustration 4.17 Styringsstruktur for Flux med motorfeedback
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| den viste konfiguration er 1-01 Motorstyringsprincip
indstillet til [3] Flux m. motorfeedb, og 1-00 Konfigurations-
tilstand er indstillet til [1] Hastighed, lukket slgjfe.

Motorstyringen i denne konfiguration afhaenger af et
feedbacksignal fra en encoder, der er monteret direkte pa
motoren (indstillet i 7-02 Flux-motorfeedbackkilde).

Veelg [1] Hastighed, lukket slgjfe i 1-00 Konfigurationstilstand
for at bruge den resulterende reference som indgang for
hastighedsPID-styringen. HastighedsPID-styringspara-
metrene findes i parametergruppe 7-0*.

Valg [2] Moment i 1-00 Konfigurationstilstand for at bruge
den resulterende reference direkte som en momentre-
ference. Momentstyring kan kun veelges i konfigurationen
Flux med motorfeedback (1-01 Motorstyringsprincip) Nar
denne tilstand er valgt, bruger referencen Nm-enheden.
Det kraever ikke momentfeedback, da det faktiske moment
beregnes baseret pa stremmalingen i frekvensomformeren.

Veelg [3] Proces i 1-00 Konfigurationstilstand for at bruge
PID-processtyring til lukket slgjfestyring af en procesva-
riabel (f.eks. hastighed) i den styrede applikation.

4.6 Lokal (Hand on) og fjernstyring (Auto)

Frekvensomformeren kan betjenes manuelt via LCP-
betjeningspanelet (LCP) eller via fjernstyring via analoge og
digitale indgange og en seriel bus. Hvis det er tilladt i

0-40 [Hand on]-tast pa LCP, 0-41 [Off]-tast pd LCP, 0-42 [Auto
on] tast pd LCP og 0-43 [Reset]-tast pd LCP, er det muligt at
starte og standse frekvensomformeren via LCP'et ved hjeelp
af tasterne [Hand On] og [Off]. Alarmer kan nulstilles med
[Reset]-tasten. Nar der er trykket pa tasten [Hand On], gar
frekvensomformeren i Hand mode og felger (som
standard) den lokale reference, der kan indstilles ved hjzelp
af piletasten pa LCP'et.

Nar der er trykket pa tasten [Auto On], gér frekvensom-
formeren i Auto mode og falger (som standard)
fijernreferencen. | denne tilstand er det muligt at styre
frekvensomformeren via de digitale indgange og
forskellige serielle graenseflader (RS-485, USB eller en ekstra
Fieldbus). Se flere oplysninger om start, standsning,
a@ndring af ramper og parameteropsaetninger osv. i
parametergruppe 5-1* (digitale indgange) eller parameter-
gruppe 8-5* (seriel kommunikation).

L] L] L]

Illustration 4.18 LCP-taster

130BP046.10

Aktiv reference og konfigurationstilstand

Den aktive reference kan enten vare den lokale reference
eller fjernreferencen.

| 3-13 Referencested kan den lokale reference veelges
permanent ved at veelge [2] Lokal.

Veelg [1] Fjernbetjent for at veelge permanent indstilling af
fijernreferencen. Ved at vaelge [0] Kaedet til hand/auto
(standard) linker referencestedet til den aktive tilstand.
(Hand Mode eller Auto Mode).

130BA245.1°
Fjern—
reference| I
Automatisk
Koblet til Reference
:‘u:::‘eoln [manuel /auto
Lokal
funktion [~ | = |

Lokal | |

reference| |

| |

I p3-13 |
LCP-knapper Referencested
Hand on, off

og auto on

lllustration 4.19 Lokal referencehéndtering

Hz

P 1-05 P 1-00
Local Configuration
configuration mode
mode [
______ 1 | Speed open/
: closed loop
| Scale to
| —IRPM or [
|

A\ 4

|
|
|
|
|
R
Local |
reference| ! Torque Local
- ref.
Scale to
Nm

Scole to
—|process [
unit

Process

1308A246.10 closed loop

lllustration 4.20 Fjernreferencehéndtering

LCP-taster 3-13 Referen- Aktiv reference
cested

Hand Keedet til Hand/ Lokal
Auto

Hand=Off Keedet til Hand/ Lokal
Auto

Auto Keedet til Hand/ Fjernbet.
Auto

Auto=0ff Kaedet til Hand/ Fjernbet.
Auto

Alle taster Lokal Lokal

Alle taster Fjernbet. Fjernbet.

Tabel 4.25 Betingelser for handtering af lokal reference/fjernreference.
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1-00 Konfigurationstilstand bestemmer, hvilken slags
applikationsstyreprincip (dvs. hastighed, moment eller
processtyring), der skal anvendes, nar en fjernreference er
aktiv. 7-05 Lokal konfigurationstilstand bestemmer, hvilken
slags applikationsstyreprincip, der skal anvendes, nar en
lokal reference er aktiv. En af dem er altid aktiv, men de
kan ikke begge veere aktive pa samme tid.

4.7 Programmering af momentgraense og
stop

| applikationer med en ekstern elektromekanisk bremse,
f.eks. haeve-/seenkeapplikationer, er det muligt at standse
frekvensomformeren med en standardstopkommando og
samtidig aktivere den eksterne elektromekaniske bremse.
Eksemplet nedenfor illustrerer programmeringen af
frekvensomformertilslutningerne.

Den eksterne bremse kan sluttes til relee 1 eller 2.
Programmér klemme 27 til [2] Frileb, inverteret eller [3]
Frilob og nulstil, inverteret, og programmér klemme 29 til

Klemmetilstand 29 [1] Udgang og [27] Mom.-greense & stop.

Beskrivelse

Hvis en stopkommando er aktiv via klemme 18, og
frekvensomformeren ikke har naet momentgraensen,
ramper motoren ned til 0 Hz.

Nar frekvensomformeren har ndet momentgraensen, og en
stopkommando er aktiveret, aktiveres klemme 29 udgang
(programmeret til Mom.-graense & stop [27]). Signalet til
klemme 27 skifter fra "logisk 1" til "logisk 0", og motoren
skifter til frilab, hvilket sikrer, at haeve-/seenkemekanismen
stopper, nar frekvensomformeren selv kan handtere det
kraevede moment (dvs. pga. en for hgj overbelastning).

- Start/stop via klemme 18
5-10 Klemme 18, digital indgang [8] Start

- Hurtigt stop via klemme 27
5-12 Klemme 27, digital indgang [2] Frilebsstop,
inverteret

- Klemme 29, udgang
5-02 Klemme 29, tilstand [1] Klemme 29, tilstand
Udgang
5-31 Klemme 29, digital udgang [27] Mom.-greense
& stop

- [0] Releeudgang (Relze 1)

5-40 Funktionsrelae [32] Mek. br. kontr.

- Imax 0.1 Amp
R o
e

24VDC

130BC997.10

M

+

P 5-40[0] [32]
1o
@]

o B

lllustration 4.21 Mekanisk bremsestyring

€0 0 [10

Del Beskrivelse
1 Ekstern 24 V DC

Mekanisk bremsetilslutning

Relee 1

Tabel 4.26 Billedtekst

4.8 Mekanisk bremse

| haeve-/saeenkeapplikationer er det n@dvendigt at kunne
styre en elektromekanisk bremse. For at styre bremsen er
det ngdvendigt med en releeudgang (relee 1 eller relze 2)
eller en programmeret digital udgang (klemme 27 eller 29).
Denne udgang skal som regel lukkes, sa leenge frekvens-
omformeren ikke kan "holde" motoren, f.eks. pga. en for
stor belastning. Vaelg [32] Mekanisk bremsestyring for
applikationer med en elektromagnetisk bremse i en af
felgende parametre:

5-40 Funktionsrelae (Array-parameter),
5-30 Klemme 27, digital udgang eller
5-31 Klemme 29, digital udgang

Nar [32] mekanisk bremsestyring veelges, forbliver det
mekaniske bremserelze lukket under opstart, indtil
udgangsstremmen er over det forudindstillede niveau.
Veelg preset-niveauet i 2-20 Bremsefrigorelsesstrom. Under
en standsning vil den mekaniske bremse lukke, nar
hastigheden er under det niveau, der vaelges i 2-21 Bremse-
aktiveringshast. [O/MIN]. Hvis frekvensomformeren gar i
alarmtilstand (dvs. en overspaendingssituation) eller under
sikker standsning, indkobler den mekaniske bremse gjeblik-
keligt.
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Start 1=on

130BC970.10

term.18 O=off

Par 1-71

Start delay time |

Shaft speed ?

Par 2-21
Activate brake

/ speed

! \ Par 1-74

| Start speed

Output current A —

ah|

Pre-magnetizing

current or
Par 1-76 Start current/

DC hold current
Par 2-23 Par 2-00 DC hold current

Brake delay time

/
Par 2-20

Release brake current

Reaction time EMK brake

Relay O1or on |
Relay 02/solid X

state brake off

Mechanical brake
locked

Mechanical brake
free

lllustration 4.22 Mekanisk bremsestyring for haeve-/seenkeapplikationer

| haeve-/seenkeapplikationer skal det vaere muligt at styre
en elektromekanisk bremse.

Trin-for-trin-beskrivelse
. Den mekaniske bremse kan styres med alle
releeudgange, digitale udgange (klemme 27 eller
29) eller solid-state bremsespaendingsudgange
(klemme 122-123). Brug en egnet kontaktor, hvis
det er ngdvendigt.

. Kontrollér, at udgangen er lukket, sa leenge
frekvensomformeren ikke kan drive motoren. For
eksempel pa grund af en for tung belastning,
eller hvis motoren endnu ikke er monteret.

. Veelg [32] Mekanisk bremsestyring i parameter-
gruppe 5-4* (eller i parametergruppe 5-3%), for
den mekaniske bremse tilsluttes.

o Bremsen friggres, ndr motorstrammen overstiger
den indstillede veerdi i 2-20 Bremsefrigarelsesstram.

. Bremsen aktiveres, nar udgangsfrekvensen er
lavere end en forudindstillet graense. Indstil
greensen i 2-21 Bremseaktiveringshast. [O/MIN]
eller 2-22 Bremseaktiveringshast. [Hz], og kun hvis
frekvensomformeren udfgrer en stopkommando.

Time

BEMARK!

Anbefaling: Kontrollér for vertikale lgfte- eller haeve-/
seenkeapplikationer, at belastningen kan standses i
ngdstilfaelde eller i tilfaelde af fejl i en enkelt del, som f.eks.
en kontaktor.

Nar frekvensomformeren gar i alarmtilstand, eller der
opstar en overspandingssituation, indkobler den
mekaniske bremse.

BEMARK!

For haeve-/seenkeapplikationer skal det kontrolleres, at
momentgraenseindstillingerne ikke overstiger
streamgreaensen. Indstil momentgreenserne i 4-16 Moment-
graense for motordrift og 4-17 Momentgreense for
generatordrift. Indstil streamgraensen i 4-18 Stromgraense.
Anbefaling: Indstil 14-25 Trip-forsinkelse ved momenegraense
til [0], 14-26 Tripforsinkelse ved vekselretterfejl til [0] og
14-10 Netfejl til [3] Frilob.

4.9 Sikker standsning

Frekvensomformeren kan udfere sikkerhedsfunktionen
Sikkert moment deaktiveret (STO, som angivet i EN IEC
61800-5-2") og Stopkategori 0 (som defineret i EN
60204-12).

Danfoss kalder denne funktion Sikker standsning. Forud for
integration og anvendelse af Sikker standsning i en instal-
lation skal der udferes en dybdegaende risikoanalyse for at
afgere, om funktionen Sikker standsning og sikkerhedsni-
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veauerne er passende og tilstraekkelige. Sikker standsning
er udviklet og godkendt i henhold til kravene i:

- Sikkerhedskategori 3 i EN 954-1 (og EN I1SO
13849-1)

- Ydeevneniveau "d" i EN ISO 13849-1:2008
- SIL 2-funktion i IEC 61508 og EN 61800-5-2
- SILCL 2 i EN 62061

1) Se EN IEC 61800-5-2 for oplysninger om funktionen
Sikker deaktivering af moment (STO).

2) Se EN IEC 60204-1 for oplysninger om stopkategori 0 og
1.

Aktivering og terminering af Sikker standsning

Funktionen Sikker standsning (STO) aktiveres ved at fjerne
spaendingen pad klemme 37 i sikkerhedsvekselretteren. Ved
at slutte sikkerhedsvekselretteren til eksternt sikkerheds-
udstyr, der giver en sikkerhedsforsinkelse, opnds en
installation i Sikker standsningskategori 1. Funktionen
Sikker standsning kan anvendes til asynkrone, synkrone og
permanente magnetmotorer.

AADVARSEL|

Efter installation af Sikker standsning (STO) skal der
gennemfares en idriftseetningstest. En bestdet idriftseet-
ningstest er obligatorisk efter den ferste montering og
derefter hver gang, sikkerhedsinstallationen aendres.

Tekniske data for Sikker standsning
Folgende veerdier er forbundet med de forskellige typer
sikkerhedsniveauer:

Reaktionstid for klemme 37
- Typisk reaktionstid: 10 ms

Reaktionstid=forsinkelse mellem afkobling af STO-
indgangen og afbrydelse af frekvensomformerens
udgangsbro.

Data for EN I1SO 13849-1
- Ydeevneniveau "d"

- MTTF4 (gennemsnitstid til farlig fejl): 24.816 ar
- DC (diagnosticeringsomfang): 99%

- Kategori 3

- Levetid 20 ar

Data for EN IEC 62061, EN IEC 61508, EN IEC 61800-5-2
- SIL 2-funktion, SILCL 2

- PFH (sandsynlighed for farlig fejl pr. time) =
7e-10FIT = 7e-19/t

- SFF (andel af sikre fejl) >99%
- HFT (hardwarefejltolerance)=0 (1oo1-arkitektur)
- Levetid 20 ar

Data for EN IEC 61508 lav efterspgrgsel
- PFDavg for et ars overbelastningsforseg: 3, 07E-14

- PFDavg for tre ars overbelastningsforsag: 9,
20E-14

- PFDavg for fem ars overbelastningsforsag: 1,
53E-13

SISTEMA-data

Funktionelle sikkerhedsdata kan fas i et databibliotek, som
bruges med SISTEMA-beregningsveerktgjet fra IFA
(instituttet for arbejdsmilje under den lovpligtige tyske
ulykkesforsikring) og data til manuel beregning. Biblioteket
suppleres og udvides hele tiden.

Forkort. | Ref. Beskrivelse

Kat. EN 954-1 Kategori, niveau "B, 1-4"

FIT Fejl i tid: 1E-9 timer

HFT IEC 61508 |Hardwarefejltolerance: HFT=n betyder, at
n+1 fejl kan medfere tab af sikkerheds-
funktionen

MTTFd EN ISO Gennemsnitstid til farlig fejl. Enhed: ar

13849-1

PFH IEC 61508 |Sandsynlighed for farlige fejl pr. time.
Der skal tages hgjde for PFH-vaerdien,
nar sikkerhedsudstyret benyttes tit
(oftere end én gang om aret) eller
kontinuerligt, hvor anvendelseshyp-
pigheden for et sikkerhedsrelateret
system er mere end én anvendelse pr. ar

PL EN ISO Diskret niveau, der anvendes til at

13849-1 specificere de sikkerhedsrelaterede dele i
et styresystems evne til at udfere en
sikkerhedsfunktion under forudsigelige
betingelser. Niveau a-e.

SFF IEC 61508 |Andel af sikre fejl [%]; Den procentvise
del af sikre fejl og registrerede farlige
fejl for en sikkerhedsfunktion eller et
undersystem i forhold til alle fejl.

SIL IEC 61508 | Sikkerhedsintegritetsniveau

STO EN Sikker deaktivering af moment

61800-5-2

SS1 EN 61800 Sikker standsning 1

-5-2

Tabel 4.27 Forkortelser, der er relevante for funktionssikkerheden

PFDavg-veerdien (sandsynlighed for fejl ved krav)
Sandsynligheden for fejl i tilfeelde af, at sikkerhedsfunk-
tionen skal anvendes.

49.1.1 Klemme 37, Funktionen Sikker
standsning

Frekvensomformeren fas med funktionen Sikker standsning
via styreklemme 37. Sikker standsning deaktiverer
styrespaendingen til effekthalviederne pa frekvensomfor-
merens udgangsfase. Dette forhindrer sa, at den spaending,
der kreaeves for at rotere motoren, genereres. Nar
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funktionen Sikker standsning (T37) aktiveres, afgiver
frekvensomformeren en alarm, tripper apparatet og far
motoren til at kere frilgb indtil standsning. Der kraeves en
manuel genstart. Funktionen Sikker standsning kan
benyttes som nedstop af frekvensomformeren. | den
normale driftstilstand, nar sikker standsning ikke er
pakraevet, skal den almindelige stopfunktion benyttes. Nar
automatisk genstart benyttes, skal kravene fra ISO 12100-2
paragraf 5.3.2.5 opfyldes.

Ansvarsbetingelser
Det er brugerens ansvar at sikre, at det personale, der
monterer og betjener funktionen Sikker standsning:

. har lzest og forstaet sikkerhedsforskrifterne
vedrgrende helbred og sikkerhed/forebyggelse af
ulykker

. har forstaet de generiske og sikkerhedsmaessige

retningslinjer i denne beskrivelse og den
udvidede beskrivelse i denne manual

. har et godt kendskab til de generiske og sikker-
hedsmaessige standarder, der gaelder for den
specifikke applikation.

Bruger er defineret som: integrator, operater, service-
tekniker, vedligeholdelsestekniker.

Standarder

Brug af Sikker standsning pa klemme 37 kraever, at
brugeren fglger alle sikkerhedsforanstaltninger, herunder
relevante love, bestemmelser og retningslinjer. Den valgfri
funktion Sikker standsning overholder fglgende standarder.

. EN 954-1: 1996 Kategori 3

. IEC 60204-1: 2005 kategori 0 - ukontrolleret
standsning

. IEC 61508: 1998 SIL2

. IEC 61800-5-2: 2007 - funktionen Sikkert moment
deaktiveret (STO)

. IEC 62061: 2005 SIL CL2
. ISO 13849-1: 2006 Kategori 3 PL d

. ISO 14118: 2000 (EN 1037) - forebyggelse af
utilsigtet opstart

Oplysningerne og instruktionerne i betjeningsvejledningen
er ikke tilstraekkelige til at sikre korrekt og sikker brug af
funktionen Sikker standsning. De relaterede oplysninger og
instruktioner fra den relevante Design Guide skal fglges.

Beskyttelsesforanstaltninger

. Kun kvalificeret og uddannet personale ma
montere og idriftseette tekniske sikkerhedssy-
stemer

. Apparatet skal monteres i et IP54-skab eller i et
tilsvarende milje. For szerlige applikationer kraeves
en hgjere IP-grad

. Kablet mellem klemme 37 og det eksterne sikker-
hedsudstyr skal beskyttes mod kortslutning i
overensstemmelse med I1SO 13849-2 tabel D.4

o Nar eksterne kraefter pavirker motoren (f.eks.
haengende belastninger), kraeves der yderligere
foranstaltninger (f.eks. en sikkerhedsregulerings-
bremse) for at undga farlige situationer.

Installation og opsatning af Sikker standsning

AADVARSEL|

FUNKTIONEN SIKKER STANDSNING!

Funktionen Sikker standsning isolerer IKKE netspandingen
til frekvensomformeren eller hjzelpekredslgb. Udfer kun
arbejde pa frekvensomformerens eller motorens elektriske
dele, nar netspaendingen er isoleret, og vent, indtil tiden,
der er angivet under Sikkerhed i denne vejledning, er gaet.
Hvis netspandingen ikke isoleres fra apparatet, eller der
ikke ventes i det angivne tidsrum, kan det resultere i ded
eller alvorlig personskade.

. Det frarades at standse frekvensomformeren ved
hjaelp af funktionen Sikkert moment deaktiveret.
Hvis en kgrende frekvensomformer stoppes med
denne funktion, tripper apparatet og standser ved
frilob. Hvis dette ikke er acceptabelt, eller hvis det
er farligt, skal der bruges en anden standsnings-
tilstand til standsning af frekvensomformeren og
maskineriet, for denne funktion benyttes.
Afhaengigt af applikationen kan det veere
ngdvendigt at anvende en mekanisk bremse.

. For synkrone og permanente magnetmotorfre-
kvensomformere ved flere fejl i IGBT-
effekthalvlederen: Pa trods af aktiveringen af
funktionen Sikkert moment deaktiveret kan
systemet producere et justeringsmoment, som
roterer motorakslen maksimalt ved 180/p grader.
p betegner polparnummeret.

. Denne funktion er egnet til at udfere mekanisk
arbejde pa systemet eller udelukkende pa det
pavirkede omrade af maskinen. Det giver ikke
elektrisk sikkerhed. Denne funktion ma ikke
anvendes til at styre start/standsning af frekvens-
omformeren.

Folg disse trin for at udfere en sikker montering af
frekvensomformeren:

1. Fjern jumper-ledningen mellem styreklemmerne
37 og 12 eller 13. Det er ikke tilstraekkeligt at
skaere jumperen over eller afbryde den for at
undga kortslutning (se jumper i lllustration 4.23).

2. Tilslut et eksternt sikkerhedsovervagningsrelze via
en NO-sikkerhedsfunktion til klemme 37 (Sikker
standsning) og enten klemme 12 eller 13 (24 V
DCQ). Falg instruktionen til sikkerhedsudstyret.
Sikkerhedsovervagningsreleeet skal overholde
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kategori 3 (EN 954-1)/PL "d" (ISO 13849-1) eller SIL 1 Frekvensomformer
2 (EN 62061). 2 Nulstillingsknap
=) 3 Sikkerhedsrelae (kat. 3, PL d eller SIL2)
— ; ! § 4 Ngdstopknap
TR Q 8|00 Dﬁg é 5 Kortslutningssikret kabel (hvis det ikke er placeret i et
%%g Q g HE - IP54-monteringsskab)
(I RO RO | =00 o @ @ Tabel 4.28 Billedtekst
i i i (oo ©
[ (KO [} 0 ) 8] @
0 (0 [ 0 Iy [N H Idriftseetningstest af Sikker standsning
%H%% H %%%H% Efter installation og for ferste driftskarsel skal der
[0 (0 ] ) O ) 0 gennemfares en idriftsaetningstest af installationen vha.
i il [0 ) 1 ] Sikker standsning. Desuden skal der gennemfares en test
7 M efter enhver type aendring af installationen.
Eksempel med STO

Et sikkerhedsrelae evaluerer signalerne fra nedstopknappen
og udlgser en STO-funktion pa frekvensomformeren, hvis
ngdstopknappen aktiveres (se lllustration 4.25). Denne
sikkerhedsfunktion svarer til en kategori 0-standsning
(ukontrolleret standsning) i overensstemmelse med IEC
60204-1. Hvis funktionen udlgses under driften, saenker
motoren farten pa en ukontrolleret made. Stremmen til
motoren fjernes sikkert, sa den ikke lzengere kan kere. Det
er ikke nedvendigt at overvadge installationen, ndr den ikke
er i drift. Hvis der kan opsta en ekstern krafteffekt, skal der
E treeffes ekstra foranstaltninger for at forhindre potentiel
bevaegelse (f.eks. mekaniske bremser).

BEMARK!

For alle applikationer med Sikker standsning er det vigtigt,
at en kortslutning i ledningsferingen til klemme 37 kan
udelukkes. Udeluk kortslutningen som beskrevet i EN ISO
13849-2 D4 ved brug af beskyttede ledninger (skaermede
eller adskilte).

A6,
©

lllustration 4.23 Jumper mellem klemme 12/13 (24 V) og 37

130BC971.10

A

5

lllustration 4.24 Installation for at opna standsningskategori 0
(EN 60204-1) med sikkerhedskategori 3 (EN 954-1)/PL "d" (ISO
13849-1) eller SIL 2 (EN 62061).
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130BC972.10

[
3T

lllustration 4.25 STO-eksempel

130BC973.10

' HE@

lllustration 4.26 SS1-eksempel

Frekvensomformer

Frekvensomformer

[Reset]-tast

[Reset]-tast

1
2
3 Sikkerhedsrelae
4 Ngdstop

1
2
3 Sikkerhedsrelze
4 Ngdstop

Tabel 4.29 Billedtekst

Eksempel med SS1

SS1 svarer til en kontrolleret standsning i standsningska-
tegori 1 i henhold til IEC 60204-1 (se lllustration 4.26). Nar
sikkerhedsfunktionen aktiveres, udfgrer frekvensom-
formeren en normal kontrolleret standsning. Denne kan
aktiveres gennem klemme 27. Nar sikkerhedsforsinkel-
sestiden er udlgbet for det eksterne sikkerhedsmodul, vil
STO blive udlgst, og klemme 37 indstilles lavt. Ramp ned
som konfigureret i frekvensomformeren. Hvis frekvensom-
formeren ikke standses efter sikkerhedsforsinkelsestiden,
skifter frekvensomformeren til frilgb, nar STO aktiveres.

BEMARK!

Ved brug af SS1-funktionen overvages sikkerhedsa-
spekterne ved frekvensomformerens bremserampe ikke.

Tabel 4.30 Billedtekst

Eksempel med en kategori 4/PL e-applikation

Nar designet af sikkerhedskontrolsystemet kraever to
kanaler, for at STO-funktionen kan opna kategori 4/PL e,
kan der implementeres en kanal ved hjeelp af Sikker
standsning klemme 37 (STO) og en anden ved hjzlp af en
kontaktor. Slut kontaktoren til enten frekvensomformerind-
gangen eller udgangsstremkredslgbene. Den styres af
sikkerhedsrelaeet (se lllustration 4.27). Kontaktoren skal
overvages via en ekstra styret kontakt og sluttes til nulstil-
lingsindgangen pa sikkerhedsrelzeet.
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130BC974.10

e
LY.
[

—_

K1

lllustration 4.27 STO-kategori 4 eksempel

Frekvensomformer
[Reset]-tast

1
2
3 Sikkerhedsrelae
4 Nedstop

Tabel 4.31 Billedtekst

Parallelkobling af Sikker standsning-indgang til et sikker-
hedsrelae

Sikker standsning-indgange pa klemme 37 (STO) kan
forbindes med hinanden direkte, hvis det er ngdvendigt at
styre flere frekvensomformere fra samme styrekabel via et
sikkerhedsrelae (se Illlustration 4.28). Ved at forbinde
indgangene @ges muligheden for, at der opstar en fejl i
usikker retning. En fejl i én frekvensomformer kan medfere,
at alle frekvensomformere aktiveres. Muligheden for en fejl
pa klemme 37 er sa lav, at den resulterende sandsynlighed
stadig overholder kravene til SIL2.

130BC975.10

I
/

20

72 A R S S

20

37

20

37

lllustration 4.28 Eksempel pa parallelkobling af flere frekvensom-
formere

1 Frekvensomformer
2 24 V DC

3 [Reset]-tast

4 Sikkerhedsrelae

5 Nedstop

Tabel 4.32 Billedtekst

AADVARSEL|

Aktivering af Sikker standsning (dvs. fjernelse af 24 V DC-
spandingsforsyning til klemme 37) yder ikke elektrisk
sikkerhed. Selve Sikker standsning-funktionen er derfor ikke
tilstraekkelig til at implementere ngdstopfunktionen som
defineret i EN 60204-1. Nodstop kreever elektrisk isolering,
f.eks. ved afbrydelse af netforsyningen via en ekstra
kontaktor.

1. Aktivér Sikker standsning-funktionen ved at fjerne
24 V DC-spaendingsforsyningen til klemme 37.

2. Efter aktivering af Sikker standsning (dvs. efter
responstiden) frileber frekvensomformeren

72 MGO4H101 - VLT® er et registreret varemaerke tilhgrende Danfoss



Danfi

Applikationseksempler

VLT®Decentral Drive FCD 302 Design Guide

(skaber ikke laengere et rotationsfelt i motoren).
Responstiden er typisk mindre end 10 ms.

Det kan garanteres, at frekvensomformeren ikke begynder
at skabe et rotationsfelt igen ved en intern fejl (i overens-
stemmelse med kat. 3 af EN 954-1, PL d acc. EN ISO
13849-1 og SIL 2 acc. EN 62061). Efter aktivering af Sikker
standsning viser displayet teksten "Sikker standsning aktiv".
Den tilhgrende hjaelpetekst viser "Sikker standsning er
aktiveret. Dette betyder, at Sikker standsning er blevet
aktiveret, eller at normal drift ikke er genoptaget endnu
efter aktivering af Sikker standsning".

BEMARK!

Krav til kat. 3 (EN 954-1)/PL "d" (ISO 13849-1) opfyldes kun,
mens 24 V DC-forsyningen til klemme 37 er fjernet eller
holdes lav ved hjzlp af sikkerhedsudstyr, som selv skal
opfylde kat. 3 (EN 954-1)/PL "d" (ISO 13849-1). Hvis
eksterne kraefter pdvirker motoren, ma den ikke kgre uden
yderligere faldsikkerhedsforanstaltninger. Eksterne kraefter
kan opst3, f.eks. i tilfeelde af en vertikal akse (ophaengt
belastning), hvor der kan opsta fare pga. en ugnsket
bevaegelse, f.eks. pga. tyngdekraften. Faldsikkerhedsforan-
staltninger kan veere yderligere mekaniske bremser.

Sikker standsning-funktionen er som standard indstillet til
forebyggelse mod utilsigtet genstart. For at genoptage
driften efter aktivering af Sikker standsning

1. skal der derfor péferes 24 V DC spaending til
klemme 37 igen (teksten Sikker standsning
aktiveret vises stadig)

2. indstil et nulstillingssignal (via bus, digital /0
eller tasten [Reset]).

Sikker standsning-funktionen kan indstilles til automatisk
genstart. Indstil veerdien for 5-19 Klemme 37 Sikker
standsning fra standardvaerdien [1] til veerdien [3].
Automatisk genstart betyder, at Sikker standsning afbrydes,
og at normal drift genoptages, sa snart der paferes 24 V
DC pa klemme 37. Der kraeves intet nulstillingssignal.

AADVARSEL|

Automatisk genstart er kun tilladt i en af to situationer:
1. Beskyttelsen mod utilsigtet genstart
implementeres af andre dele i installationen
Sikker standsning.

2. En tilstedevaerelse i det farlige omrade kan
udelukkes fysisk, nar Sikker standsning ikke er
aktiveret. Der skal isaer tages hejde for artikel
5.3.2.5 of ISO 12100-2 2003.

4.9.1.2 Idriftseetningstest af Sikker
standsning

Efter montering og for forste driftskersel skal der
gennemfgres en idriftseetningstest af den installation eller
applikation, der anvender Sikker standsning.

Udfer testen igen, hver gang installationen eller applika-
tionen, som Sikker standsning er en del af, aendres.

BEMARK!

En bestdet idriftseetningstest er obligatorisk efter den forste
montering og derefter hver gang, sikkerhedsinstallationen
a@ndres.

Idriftseetningstest (vaelg en af situationerne 1 eller 2 efter
relevans):

Situation 1: Genstartsforebyggelse for Sikker standsning er
pakraevet (dvs. kun Sikker standsning, hvor 5-19 Klemme
37 Sikker standsning er indstillet til standardvaerdien [1]
eller er kombineret med Sikker standsning, og MCB112,
hvor 5-19 Klemme 37 Sikker standsning er indstillet til [6]
eller [9]:
1.1 Fjern 24 V DC-spaendingsforsyningen til
klemme 37 med afbryderenheden, mens motoren
drives af frekvensomformeren (dvs. at netforsy-
ningen ikke afbrydes). Testtrinnet er bestaet, hvis

. motoren reagerer med frileb, og

. den mekaniske bremse er aktiveret (hvis
den er tilsluttet)

. alarmen "Sikker stands. [A68]" vises i
LCP'et, hvis det er monteret

1.2 Send et nulstillingssignal (via bus, digital 1/0
eller tasten [Reset]). Testtrinnet er bestaet, hvis
motoren forbliver i Sikker standsning-tilstand, og
den mekaniske bremse (hvis tilsluttet) forbliver
aktiv.

1.3 Pafer 24 V DC til klemme 37 igen. Testtrinnet

er bestaet, hvis motoren forbliver i frilgbstilstand,

og den mekaniske bremse (hvis tilsluttet) forbliver
aktiv.

1.4 Send et nulstillingssignal (via bus, digital I1/0
eller tasten [Reset]). Testtrinnet er bestaet, nar
motoren bliver funktionsdygtig igen.

Idriftseetningstesten er bestaet, hvis alle fire testtrin 1.1, 1.2,
1.3 og 1.4 er bestaet.
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Situation 2: Der gnskes og tillades automatisk genstart af
Sikker standsning (dvs. kun Sikker standsning i tilfeelde,
hvor 5-19 Klemme 37 Sikker standsning er indstillet til [3]
eller kombineret Sikker standsning og MCB112, hvor
5-19 Klemme 37 Sikker standsning er indstillet til [7] eller
(81):
2.1 Fjern 24 V DC-spaendingsforsyningen til
klemme 37 med afbryderen, mens motoren drives
af frekvensomformeren (dvs. at netforsyningen
ikke afbrydes). Testtrinnet er bestaet, hvis

. motoren reagerer med frilgb, og

. den mekaniske bremse er aktiveret (hvis
den er tilsluttet)

. alarmen "Sikker stands. [A68]" vises i
LCP'et, hvis det er monteret

2.2 Pafer 24 V DC pé klemme 37 igen.

Testtrinnet er bestdet, hvis motoren bliver funktionsdygtig
igen. Idriftseetningstesten er bestaet, hvis begge testtrin 2.1
0g 2.2, bestas.

BEMARK!

Se advarsel om genstartsadfeerd i Klemme 37, Funktionen
Sikker standsning .

BEMARK!

Sikker standsning-funktionen kan anvendes til asynkrone,
synkrone og permanente magnetmotorer. Der kan opsta to
fejl i frekvensomformerens effekthalvleder. Ved brug af
synkrone eller permanente magnetmotorer kan der opsta
resterende rotation fra fejlene. Rotationen kan beregnes
som vinkel=360/(antal poler). For applikationer, der
anvender synkrone eller permanente magnetmotorer, skal
der tages hgjde for denne resterende rotation, og det skal
kontrolleres, at dette ikke udger en sikkerhedsmaessig
risiko. Denne situation er ikke relevant for asynkrone
motorer.
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5 Typekode og Selection Guide

5.1 Typekodebeskrivelse

Position 1 23 45 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 3132 33 3435 36 37 3939 2
~
| Flefofofofep ] [ [ Ir[e[ [ [ e[ [ LT LLT T[T x[a] Jof Ix[xe]x[x[o] | &
o
R
lllustration 5.1 Typekodebeskrivelse
Position | Beskrivelse Valg/optioner Position | Beskrivelse Valg/optioner 5
Decentral frekvensom- Komplet produkt, lille
01-03 Produktgruppe |FCD .
former 1 apparat, enkeltstdende
Frekvensomfor- montering
04-06 . 302 Avanceret ydelse
merserie Komplet produkt, stort
PK37 0,37 kW/0,5 HK 3 apparat, enkeltstaende
PK55 0,55 kW/0,75 HK montering
PK75 0,75 kW/1,0 HK Frekvensomformerdel, lille
P1K1 1,1 KW/1,5 HK X apparat (ingen installati-
Effek | PIK5  [1,5 kW/2,0 HK onsboks)
07-10 ekistorrelse P2K2 22 KW/3,0 HK 19 Hardwarekonfi- Frekvensomformerdel, stort
a0 3,0 kW/4,0 HK (kun store guration Y apparat (ingen installati-
apparater) onsboks)
XXX Kun installationsboks (uden Installationsboks, lille
effektdel) R apparat., enk.eltstaende
1 Faser, T Trefaset mo:terlng (ingen frekvens-
netspaending 4 380-480 V AC omformerdel)
Installationsboks, stort
B66 Standard sort - celtstiend
IP66/Type 4X T apparat., en(.e tstain ke
montering (ingen frekvens-
. Standard hvid - 9 {ing
13-15 Kapsling W66 omformerdel)
IP66/Type 4X
- - X Ingen konsoller
weo | Hyoieinisk hvid - 20 Konsoll E Flade konsoll
IP66K/Type 4X onsoller ade konsoller
16-17 | RFIfilter H1 | RFifilter, Klasse A1/C2 F 40 mm konsoller
X Ingen installationsboks
X Ingen bremse 21 Gevind y "
M Metri i
18 Bremse Bremsechopper + mekanisk clriske gevin
S b X Ingen kontaktoptioner
remse
. Servicekontakt pa netforsy-
ningsindgang
. Serviceafbryder pa
motorudgang
Afbryd tafbryder,
22 Kontaktoptioner rycer og netaforyder,
slgjfeklemmer (kun store
apparater)
Servicekontakt pa netforsy-
K ningsindgang med ekstra
slgjfeklemmer (kun store
apparater)
X Intet displaystik (ingen
23 Display installationsboks)
C Med displayconnector
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Position | Beskrivelse Valg/optioner
X Intet folerstik
£ Direkte montering 4xM12:
” Eolerstik 4 digitale indgange
Direkte montering 6xM12:
F 4 digitale indgange, 2
releeudgange
25 Motorstik X Intet motorstik
26 N.etfors.y— X Intet netforsyningsstik
ningsstik
X Intet Fieldbus-stik
27 Fieldbus-stik E M12 Ethernet
P M12 Profibus
28 Reserveret X Til fremtidig brug
AX Ingen A-option
2930 A-option A0 Profibus DP
AN Ethernet IP
AL ProfiNet
BX Ingen B-option
BR Encoderoption
31-32 B-option BU Resolveroption
BZ PLC-sikkerhedsbrugergraen-
seflade
33-37 Reserveret XXXXX | Til fremtidig brug
DX Ingen D-option
38-39 D-option
Do 24 V DC backupindgang

Tabel 5.1 Typekodebeskrivelse

Det er ikke alle valg/optioner, der kan fas til hver variant af
FCD 302. Ga til Drive Configurator pa internettet for at
kontrollere, om den rigtige version er tilgaengelig:
http://driveconfig.danfoss.com.

BEMARK!

A- og D-optioner for FCD 302 er integrerede pa styrekortet.

Derfor kan optioner til frekvensomformere, som er tilsluttet
med stik, ikke anvendes her. Fremtidig eftermontering
kraever, at hele styrekortet skiftes. B-optioner er tilsluttet
med stik og bruger det samme koncept som for frekvens-
omformere.

5.1.1 Drive Configurator

Konstruér frekvensomformeren i henhold til applikations-
kravene ved at bruge bestillingsnummersystemet.

Standardfrekvensomformere og frekvensomformere med
indbyggede optioner bestilles ved at sende en typekode-
streng, der beskriver produktet, til det lokale Danfoss-
salgskontor, f.eks.:
FCD302P2K2T4B66H1X1XMXCXXXXXAOBXXXXXXDX

Betydningen af tegnene i strengen kan findes pa siderne
med bestillingsnumrene i dette kapitel. | eksemplet
ovenfor omfatter frekvensomformeren en Profibus DP V1
og en 24 V backupoption.

Ud fra den internetbaserede Drive Configurator er det
muligt at konfigurere den gnskede frekvensomformer til
den relevante applikation og generere typekodestrengen.
Drive Configurator genererer automatisk et ottecifret
salgsnummer, der skal afleveres til den lokale salgsafdeling.
Der kan desuden oprettes en projektliste med flere
produkter, som efterfglgende sendes til en Danfoss-salgsre-
praesentant.

Drive Configurator kan findes pa den globale internetside:
www.danfoss.com/drives.

Frekvensomformeren leveres automatisk med en
sprogpakke, der er relevant for den region, den bestilles
fra.

Kontakt det lokale Danfoss-salgskontor for at bestille en
anden sprogpakke.
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5.2 Bestillingsnumre

5.2.1 Bestillingsnumre: Tilbehar
Tilbehgr Beskrivelse Bestillingsnr.
Udvidede monteringskonsoller 40 mm konsoller 130B5771
Monteringskonsoller Flade konsoller 130B5772
LCP-kabel Kabel, der sidder mellem vekselretteren og LCP'et 130B5776
Bremsemodstand 1.750 Q 10 W/100% Monteres inden i installationsboksen under motorklemmerne 130B5778
Bremsemodstand 350 Q 10 W/100% Monteres inden i installationsboksen under motorklemmerne 130B5780
VLT LCP-betjeningspanel 102 Grafisk display til programmering og udlaesning 130B1078
Ventilationsmembran, goretex Forhindrer kondensering inden i kapslingen 175N2116
PE-terminering, M20 Rustfrit stal 175N2703
PE-terminering, M16 Rustfrit stal 130B5833
Tabel 5.2 Bestillingsnumre: Tilbehar
5.2.2 Bestillingsnumre: Reservedele
Reservedele Beskrivelse Bestillingsnr.
Beskyttelsesafdaekning Plastikbeskyttelsesafdaekning til vekselretterdel 130B5770
Pakning Pakning mellem installationsboks og vekselretterdel 130B5773
Tilbehgrspose Reservekabelbgjle og skruer til skeermningsterminering 130B5774
Servicekontakt Reservekontakt til afbrydning af netforsyning eller motor 130B5775
LCP-stik Reservestik til montering i installationsboks 130B5777
Hovedtermineringskort Til montering i installationsboks 130B5779
M12 folerstik Seet med to M12-felerstik til montering i kabelbasningshul 130B5411
Styrekort Styrekort med backup pa 24 vV 130b5783
Styrekort, Profibus Styrekort, Profibus med backup pa 24 V 130b5781
Styrekort, Ethernet Ethernet-styrekort med backup pa 24 V 130b5788
Styrekort, Profinet Styrekort, Profinet med 24 V backup 130b5794

Tabel 5.3 Bestillingsnumre: Reservedele

Pakken indeholder:

. Tilbeharspose, kun udstyret med installationsboks. Indhold:

- 2 kabelbgjler

- konsol til motor-/belastningskabler

- haevekonsol til kabelbgjle
- skrue 4 mm 20 mm
- gevindformning 3,5 mm 8 mm

. Dokumentering

Afhaengigt af hvilke optioner, der er monteret, indeholder boksen en eller to poser og en eller flere brochurer.
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5.3 Optioner og tilbehar

Danfoss tilbyder et stort udvalg af optioner og tilbehgr til
frekvensomformeren.

5.3.1 Fieldbus-optioner

Valg Fieldbus-optionen ved bestilling af frekvensom-
formeren. Alle Fieldbus-optioner medfalger pa styrekortet.
Der er ikke en separat A-option tilgaengelig.

Udskift styrekortet for at skifte Fieldbus-optionen pa et
senere tidspunkt. Folgende styrekort med forskellige
Fieldbus-optioner er tilgeengelige. Alle styrekort har som
standard 24 V-backup.

Del Bestillingsnummer
Styrekort PROFIBUS 130B5781
Styrekort Ethernet 130B5788
Styrekort PROFINET 130B5794

Tabel 5.4 Styrekort med Fieldbus-optioner

. VVCPUs med lukket slgjfe

o Flux Vector-hastighedsstyring
. Flux Vector-momentstyring

. Permanent magnetmotor

Understgttede encodertyper:

Trinvise encodere: 5 V TTL type, RS422, maks. frekvens: 410
kHz

Trinvise encodere: 1Vpp, sinus-cosinus

Hiperface® Encoder: absolut og sinus-cosinus (Stegmann/
SICK)

EnDat-encoder: absolut og sinus-cosinus (Heidenhain)
understotter version 2.1

SSl-encoder: Absolut

Encoder-overvager:

De fire encoder-kanaler (A, B, Z og D) overvages, og dbne
kredslgb og kortslutninger kan registreres. Der er en gren
LED-lampe for hver kanal, som lyser, nar kanalen er OK.

BEMARK!

LED'erne er ikke synlige, nar de er monteret i en FCD302-

5.3.2 Encoderoption MCB 102

Encodermodulet kan bade bruges som feedbackkilde for
fluxstyring med lukket slgjfe (1-02 Flux-motorfeedbackkilde)

og som hastighedsstyring med lukket slgjfe

(7-00 Hastighed, PID-feedbackkilde). Encoderoptionen
konfigureres i parametergruppe 17-**

Encoderoptionen MCB 102 anvendes til:

frekvensomformer. | 17-61 Feedbacksignalovervagning
vaelges en reaktion i tilfeelde af en encoder-fejl: ingen,
advarsel eller trip.

Encoderoptionsszettet indeholder

Encoderoption MCB 102

Kabel til at tilslutte kundeklemmer til styrekort

Stik- Trinvis SinCos-encoder |EnDat-encoder |SSl-encoder Beskrivelse
betegnelse encoder (se | Hiperface ®(se
X31 grafik A) grafik B)
1 NC 24 V¥ 24 V-udgang (21-25 V, Imaks:125 mA)
2 NC 8 VCC 8 V-udgang (7-12 V, Imaks: 200 mA)
3 5 VCC 5 VCC 5 V¥ 5 V-udgang (5 V £5%, Imaks: 200 mA)
4 GND GND GND GND
5 A-indgang +COS +COS A-indgang
6 A-inv. REFCOS REFCOS A-inv. indgang
indgang
7 B-indgang +SIN +SIN B-indgang
8 B. inv. REFSIN REFSIN B. inv. indgang
indgang
9 Z-indgang +Data RS-485 Urudgang Urudgang Z-indgang ELLER +Data RS-485
10 Z inv.-indgang [-Data RS-485 Urudgang inv. Urudgang inv. Z-indgang ELLER -Data RS-485
1 NC NC Data ind Data ind Fremtidig brug
12 NC NC Data ind, inv. Data ind, inv. Fremtidig brug
Maks. 5 V pa X31.5-12

Tabel 5.5 Tilslutningsklemmer til encoderoption MCB 102

* Forsyning til encoder: Se data pa encoder
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lllustration 5.3 Tilslutninger for Hiperface Encoder - 1

R V. |N P |B04| | BO3

lllustration 5.4 Tilslutninger for Hiperface Encoder - 2

Del Beskrivelse

1 Hiperface encoder

Tabel 5.6 Billedtekst

5.3.3 Resolveroption MCB 103

MCB 103-resolveroptionen bruges til tilknytning af resolver-
motorfeedback til frekvensomformeren. Resolvere
anvendes grundlaeggende som motorfeedbackenhed til
berstelgse synkrone motorer med permanent magnet.

Resolveroptionssattet bestar af:
o MCB 103 Resolver-option

o Kabel til at tilslutte kundeklemmer til styrekort
Valg af parametre: 17-5x-resolvergraenseflade.

MCB 103-resolveroptionen understotter flere slags
resolvertyper.

Resolverpoler 17-50 Poler: 2 *2

Resolverindgangs- | 17-51 Indgangsspaen.: 2,0-8,0 Vrms *7,0
spaending Vrms

Resolverindgangs- | 17-52 Indgangsfrekvens: 2-15 kHz

frekvens *10,0 kHz

Transformations- 17-53 Transformationsforh.: 0,1-1,1 *0,5
forhold

Sekundeer indgangs- | Maks. 4 V RMS

spaending

Sekundaer Ca. 10 kQ

belastning

Tabel 5.7 Specifikationer for resolveroption MCB 103
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lllustration 5.5 Tilslutninger for MCB 103 Resolveroption

BEMARK!

Resolveroptionen MCB 103 kan kun bruges med rotorfor-
synede resolvertyper. Statorforsynede resolvere kan ikke
bruges.

BEMARK!

LED-indikatorer er ikke synlige ved resolveroptionen.

LED-lamper

LED-lampe 1 lyser, nar referencesignalet er OK for
resolveren

LED 2 lyser, nar cosinus-signalet er OK fra resolveren
LED 3 lyser, nar sinus-signalet er OK fra resolveren

LED-lamperne lyser, nar 17-61 Feedbacksignalovervdagning er
indstillet til Advarsel eller Trip.

130BT102.10

————
-
[y

| ettt
———
———

i

lllustration 5.6 Resolversignaler

Eksempel pa opsetning

| dette eksempel anvendes der en motor med permanent
magnet (PM) med en resolver som hastighedsfeedback. En
PM-motor skal som regel kere i flux mode.

Kabelfgring

Den maksimale kabelleengde er 150 m, ndr der anvendes
et snoet kabel.

BEMARK!

Resolverkablerne skal vaere skeermede og adskilt fra
motorkablerne.

BEMARK!

Afskeermningen pa resolverkablet skal sluttes korrekt til
afkoblingspladen og til chassiset (jord) pd motorsiden.

BEMARK!

Brug altid afskeermede motorkabler og bremsechopper-
kabler.

80 MGO4H101 - VLT® er et registreret varemaerke tilhgrende Danfoss



Typekode og Selection Guide

VLT®Decentral Drive FCD 302 Design Guide

1-00 Konfigurationstilstand

[1] Hastighed, lukket slgjfe

1-01 Motorstyringsprincip

[3] Flux med feedback

1-10 Motorkonstruktion

[1] PM,ikke-udpraeg.SPM

1-24 Motorstrem Typeskilt

1-25 Nominel motorhastighed Typeskilt

1-26 Kont. nominelt motormoment Typeskilt

AMA kan ikke bruges pa PM-motorer

1-30 Statormodstand (Rs) Motordatablad
30-80 d-akseinduktans (Ld) Motordatablad (mH)
1-39 Motorpoler Motordatablad

1-40 Modelektromot.kraft v. 1000 O/MIN Motordatablad

1-41 Motorvinkelforskydning

Motordatablad (som regel nul)

17-50 Poler

Resolverdatablad

17-51 Indgangsspaen.

Resolverdatablad

17-52 Indgangsfrekvens

Resolverdatablad

17-53 Transformationsforh.

Resolverdatablad

17-59 Resolver-graenseflade

[1] Aktiveret

Tabel 5.8 Justér felgende parametre

5.3.4 24V backupoption MCB 107

Ekstern 24 V DC-forsyning

Der kan monteres en ekstern 24 V DC-forsyning for at forsyne styrekortet og eventuelle optionskort med lavspaending. Dette
giver mulighed for fuld drift af LCP'et (herunder parameterindstillingen) uden tilslutning til netspaending.

Specifikationer for ekstern 24 V DC-forsyning

Indgangsspaendingsomrade

24 V DC £15% (maks. 37 Vi 10 sek)

Maks. indgangsstrem 22A
Gennemsnitlig indgangsstrom 09 A
Maks. kabelleengde 75 m
Indgangskapacitansbelastning <10 uF
Opstartsforsinkelse <0,6 sek

Indgangene er beskyttet.

Klemmenumre

Klemme 35: - ekstern 24 V DC-forsyning.

Klemme 36: + ekstern 24 V DC-forsyning.
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6 Specifikationer

6.1 Mekaniske mal
331.5
‘ 280
‘ ‘ les
e —ol
EC @138

178
O
PSRN

190

o

5) gl 1
41 315
- O 5®0000
E[\ O O OQOOOQ O
‘ 3495

lllustration 6.1 Lille apparat
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lllustration 6.2 Stort apparat

130BC381.10

Motorside

1xM20, 1xM25

Styreside

2xM20, 9xM16"

Netforsyningsside

2xM25

Tabel 6.1 Billedtekst

" Ogsd anvendt til 4xM12/6xM12 faler-/aktuatormuffer.
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6.2 Elektriske data og ledningsstarrelser

Netforsyning 3 x 380-480 V AC
Frekvensomformer PK37 PK55 PK75 P1K1 P1K5 P2k2 P3KO
Nominel akseleffekt [kW] 0,37 0,55 0,75 1,1 1,5 2,2 3,0
Nominel akseleffekt [hk] 0,5 0,75 1,0 1,5 2,0 3,0 4,0
Maks. indgangsstrom
=) Kontinuerlig (3x380-440 V) [A] 1,2 1,6 2,2 2,7 3,7 5,0 6,5
. § Periodisk (3x380-440 V) [A] 1,9 2,6 35 43 5.9 8,0 10,4
% Kontinuerlig (3x441-480 V) [A] 1,0 1,4 1,9 2,7 3,1 4,3 5,7
- Periodisk (3x441-480 V) [A] 1,6 2,2 3,0 43 5,0 6,9 9,1
Anbefalet maks. sikringsstorrelse* gG-25
Indbygget afbryder (stort apparat) CTI-25M Danfoss delnr.: 047B3151
Anbefalet afbryder (lille apparat) CTI-45MB Danfoss delnr.: 047B3164
Effekttab ved maks. belastning [W] 35 42 46 58 62 88 116
Virkningsgrad 0,93 0,95 0,96 0,96 0,97 0,97 0,97
Vaegt, lille apparat [kg] 98 N/A
Vaegt, stort apparat [kg] 13,9
Udgangsstrom
Kontinuerlig (3x380-440 V) [A] 13 1.8 2,4 3,0 4,1 5.2 7.2
° Periodisk (3x380-440 V) [A] 2,1 2,9 3,8 4,8 6,6 8,3 11,5
§ Kontinuerlig (3x441-480 V) [A] 12 1,6 2,1 3,0 34 4,8 6,3
% Periodisk (3x441-480 V) [A] 1,9 2,6 34 4,8 54 7,7 10,1
| “ Kontinuerlig kVA (400 V AC) [kVA] 0,9 13 1,7 2,1 2,8 3,9 5,0
Kontinuerlig kVA (460 V AC) [kVA] 0,9 13 1,7 2,4 2,7 3,8 5,0
Maks. kabelstorrelse: (netforsyning, fast kabel 6/10
motor, bremse) [mm2/AWG] blgd ledning 4/12

Tabel 6.2 FCD 302 Akseleffekt, udgangsstrem og indgangsstrem

*For at overholde UL/cUL-krav skal folgende for-sikringer anvendes.

1. American Wire Gauge. Maks. kabelareal er det storste kabelareal, der kan tilsluttes klemmerne. Overhold altid
nationale og lokale bestemmelser.

2. Der skal anvendes for-sikringer af typen gG. Anvend denne type for-sikringer for at opretholde UL/cUL (se
Tabel 6.3).

3. Malt med et 10 m skaermet motorkabel ved nominel belastning og frekvens.

Anbefalet maksimum for-sikringssterrelse 25 A
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Maerke Sikringstype [ULHfil nr. UL-kategori
(CCN-kode)

Bussmann FWH-25 E91958 JFHR2
Bussmann KTS-R25 E52273 RK1/JDDZ
Bussmann JKS-25 E4273 J/JbDZ
Bussmann JJS-25 E4273 T/JDDZ
Bussmann FNW-R-25 E4273 CC/JDDZ
Bussmann KTK-R-25 E4273 CC/JDDz
Bussmann LP-CC-25 E4273 CC/JDDz
SIBA 5017906-025 | E180276 RK1/JDDZ
LITTEL-SIKRING | KLS-R25 E81895 RK1/JDDZ
FERRAZ- ATM-R25 E163267/ CC/JDDZ
SHAWMUT E2137

FERRAZ- A6K-25R E163267/ RK1/JDDZ
SHAWMUT E2137

FERRAZ- HSJ25 E2137 J/HSJ
SHAWMUT

Tabel 6.3 FCD 302 For-sikringer, der overholder UL/cUL-krav

DC-speaendingsniveau

380-480 V-apparater (V DC)

Deaktiver underspaending for
vekselretter

373

Underspaendingsadvarsel

410

Genaktivering ved underspaending
pa vekselretter (nulstil advarsel)

398

Overspaendingsadvarsel (uden
bremse)

778

Aktivering af dynamisk bremse

778

Genaktivering ved overspaending
pa vekselretter (nulstilling af
advarsel)

795

Overspaendingsadvarsel (med
bremse)

810

Overspaendingstrip

820

Tabel 6.4 FCD 302 DC-spaendingsniveau

Sikringer

Apparatet egner sig til brug i et kredslgb, der kan levere
maks. 100,000 RMS symmetriske ampere, 500 V maks.

Afbryder

Apparatet egner sig til brug i et kredslgb, der kan levere
maks. 10,000 RMS symmetriske ampere, 500 V maks.
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6.3 Generelle specifikationer

Netforsyning (L1, L2, L3)
Forsyningsspaending 380-480 V £10%

Netspaending lav/netudfald:

| tilfeelde af lav netspaending eller netudfald fortszetter frekvensomformeren, indtil mellemkredsspaendingen kommer ned under
mindste stopniveau, hvilket typisk svarer til 15% under frekvensomformerens laveste nominelle forsyningsspeending. Opstart og
fuldt moment kan ikke forventes ved netspaending lavere end 10% under frekvensomformerens laveste nominelle forsynings-
spaending.

Forsyningsfrekvens 50/60 Hz + 5%
Maks. midlertidig ubalance mellem netfaser 3,0% af nominel forsyningsspaending
Reel effektfaktor (A) = 0,9 nominelt ved nominel belastning
Effektforskydningsfaktor (cos ¢) naer apparat (> 0,98)
Kobling pa forsyningsindgang L1, L2, L3 (opstarter) maksimum 2 gange/min.

Apparatet egner sig til brug i et kredslob, der kan levere maks. 100,000 RMS symmetriske ampere, 480 V maks.

Motorudgang (U, V, W)

Udgangsspaending 0-100% af forsyningsspaendingen
Udgangsfrekvens 0-1.000 Hz
Udgangsfrekvens i Flux Mode 0-300 Hz
Kobling pad udgang Ubegraenset
Rampetider 0,01-3600 s

Momentkarakteristikker

Startmoment (konstant moment) maksimum 160% i 60 s"
Startmoment maksimum 180% op til 0,5 s"
Overmoment (konstant moment) maksimum 160% i 60 s"
Startmoment (variabelt moment) maksimum 110% i 60 sV
Overmoment (variabelt moment) maksimum 110% i 60 s"

" Procentangivelsen viser det nominelle moment.

Kabellzengder og kabelareal for styrekabler”

Maks. motorkabelleengde, skaermet 10 m
Maks. motorkabellaengde, uskaermet, uden at overholde emissionskravene. 10 m
Maks. tvaersnit til styreklemmer, bled/ubgjelig ledning uden kabelendemuffer 1,5 mm?/16 AWG
Maks. tveersnit til styreklemmer, blgd ledning med kabelendemuffer 1,5 mm?/16 AWG
Maks. tvaersnit til styreklemmer, bled ledning med kabelendemuffer med krave 1,5 mm?/16 AWG
Minimumtvaersnit til styreklemmer 0,25 mm?/24 AWG

Stremkabler, se tabellerne i 6.2 Elektriske data og ledningssterrelser i FCD 302 Design Guide, MGO4H

Beskyttelse og funktioner

. Elektronisk termisk motorbeskyttelse mod overbelastning.

. Temperaturovervagning af kelepladen sikrer, at frekvensomformeren tripper, hvis temperaturen nar et niveau, der
er angivet pa forhand.

. Frekvensomformeren er beskyttet mod kortslutninger pa motorklemmerne U, V og W.
. Hvis der mangler en netfase, tripper frekvensomformeren eller afgiver en advarsel (afhaenger af belastningen).

. Overvagning af mellemkredsspaendingen sikrer, at frekvensomformeren tripper, hvis mellemkredsspaendingen er for
lav eller for hgj.

. Frekvensomformeren kontrollerer hele tiden, om interne temperaturer, belastningsstrom, hgjspaending pa mellem-
kredsspaendingen eller lave motorhastigheder har naet et kritisk niveau. Som en reaktion pa et kritisk niveau kan
frekvensomformeren justere switchfrekvensen og/eller skifte switchmensteret med henblik pa at sikre frekvensom-
formerens virkningsgrad.
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Digitale indgange

Programmerbare digitale indgange 4 (6)"
Klemmenummer 18, 19, 27", 29", 32, 33,
Logik PNP eller NPN
Speaendingsniveau 0-24 V DC
Spaendingsniveau, logisk '0' PNP <5V DC
Speaendingsniveau, logisk '1' PNP >10 V DC
Spaendingsniveau, logisk '0' NPN2) >19 V DC
Speaendingsniveau, logisk '1' NPN2) <14V DC
Maksimumspaending pa indgang 28 V DC
Pulsfrekvensomrade 0-110 kHz
(Driftscyklus) min. pulsbredde 4,5 ms
Indgangsmodstand, Ri ca. 4 kQ
Alle digitale indgange er galvanisk adskilt fra forsyningsspaendingen (PELV) og andre hgjspaendingsklemmer.

1) Klemme 27 og 29 kan ogsa programmeres som udgange.
Sikker standsning, klemme 37 (Klemme 37 er fast PNP-logik)
Spaendingsniveau 0-24 V DC
Spaendingsniveau, logisk '0' PNP <4V DC
Speaendingsniveau, logisk '1' PNP 20 V DC
Nominel indgangsstrem ved 24 V 50 mA rms
Nominel indgangsstrem ved 20 V 60 mA rms
Indgangskapacitans 400 nF
Analoge indgange
Antal analoge indgange 2
Klemmenummer 53, 54

Tilstande

Speending eller strom

Tilstandsvalg

Kontakt S201 og kontakt S202

Spaendingstilstand

Kontakt S201/kontakt S202 = OFF (U)

Spaendingsniveau

-10 til +10 V (skalérbar)

Indgangsmodstand, Ri

ca. 10 kQ

Maks. spaending

20V

Stremtilstand

Kontakt S201/kontakt S202=0N (1)

Stremniveau

0/4 til 20 mA (skalérbar)

Indgangsmodstand, Ri

ca. 200Q

Maks. stram

30 mA

Oplesning for analoge indgange

10 bit (+ fortegn)

Ngjagtighed for analoge indgange

Maks. fejl 0,5% af fuld skala

Bandbredde

100 Hz

Alle analoge indgange er galvanisk adskilt fra forsyningsspaendingen (PELV) og andre hgjspandingsklemmer.
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Del Beskrivelse

Funktionel adskillelse

Styring

130BD007.10

PELV-isolering

Netforsyning

Hojspaending
Motor

NN

Tabel 6.5 Billedtekst

lllustration 6.3 Analoge indgange

Puls-/encoder-indgange

Programmerbare puls-/encoder-indgange 2/1
Klemmenummer, puls/encoder 29, 33"/322), 332
Maks. frekvens pa klemme 29, 32, 33 110 kHz (push-pull-styret)
Maks. frekvens pa klemme 29, 32, 33 5 kHz (aben kollektor)
Min. frekvens pa klemme 29, 32, 33 4 Hz
Speaendingsniveau se 6.3.1 Digitale indgange
Maksimumspaending pa indgang 28 V DC
Indgangsmodstand, Ri ca. 4 kQ
Pulsindgangsnejagtighed (0,1 til 1 kHz) Maks. fejl: 0,1% af fuld skala
Encoderindgangsnejagtighed (1 til 110 kHz) Maks. fejl: 0,05% af fuld skala

Puls- og encoderindgangene (klemme 29, 32, 33) er galvanisk adskilt fra forsyningsspaendingen (PELV) og andre hgjspeendings-
klemmer.

") pulsindgange 29 og 33

2 Encoderindgange: 32=A og 33=8

Analog udgang

Antal programmerbare analoge udgange 1
Klemmenummer 42
Stremomrade ved analog udgang 0/4 til 20 mA
Maks. belastning GND - analog udgang mindre end 500 Q
Ngjagtighed pé analog udgang Maks. fejl: 0,5% af fuld skala
Oplesning pa analog udgang 12 bit

Den analoge udgang er galvanisk adskilt fra forsyningsspaendingen (PELV) og andre hgjspaendingsklemmer.

Styrekort, RS-485 seriel kommunikation
Klemmenummer 68 (P,TX+, RX+), 69 (N, TX-, RX-)
Klemmenummer 61 Faelles for klemme 68 og 69

Den serielle RS-485-kommunikationskreds er funktionelt adskilt fra andre centrale kredsleb og galvanisk adskilt fra forsynings-
spaendingen (PELV).

Digital udgang

Programmerbare digital-/pulsudgange 2
Klemmenummer 27,29V
Spaendingsniveau ved digital udgang/frekvensudgang 0-24 V
Maks. udgangsstrem (plade eller kilde) 40 mA
Maks. belastning ved udgangsfrekvens 1 kQ
Maks. kapacitiv belastning ved udgangsfrekvens 10 nF
Min. udgangsfrekvens ved udgangsfrekvens 0 Hz
Maks. udgangsfrekvens ved udgangsfrekvens 32 kHz
Nojagtighed pa udgangsfrekvens Maks. fejl: 0,1% af fuld skala
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Oplesning pa udgangsfrekvenser 12 bit

1) Klemme 27 og 29 kan ogsa programmeres som indgange.
Den digitale udgang er galvanisk adskilt fra forsyningsspaendingen (PELV) og andre hgjspaendingsklemmer.

Styrekort, 24 V DC-udgang

Klemmenummer 12,13
Udgangsspaending 24V +1,-3V
Maks. belastning 600 mA

24 V DC-forsyningen er galvanisk adskilt fra forsyningsspaendingen (PELV), men har samme jordpotentiale som de analoge og
digitale indgange og udgange.

Releeudgange

Programmerbare releeudgange 2
Relee 01 klemmenummer 1-3 (bryde), 1-2 (slutte)
Maks. klemmebelastning (AC-1)" pa 1-3 (NC), 1-2 (NO) (resistiv belastning) 240 V AC, 2A
Maks. klemmebelastning (AC-15)" (induktiv belastning @ cos¢ 0,4) 240V AC, 02 A
Maks. klemmebelastning (DC-1)" p& 1-2 (NO), 1-3 (NC) (resistiv belastning) 48 V DC, 1A
Maks. klemmebelastning (DC-13)" (induktiv belastning) 24V DC, 0,1 A
Relze 02 klemmenummer 4-6 (bryde), 4-5 (slutte)
Maks. klemmebelastning (AC-1)" pa 4-5 (NO) (resistiv belastning)?? Overspaendingskategori Il 240 VAC 2 A
Maks. klemmebelastning (AC-15)" pa 4-5 (NO) (induktiv belastning @ cos® 0,4) 240 V AC, 0,2A
Maks. klemmebelastning (DC-1)" p§ 4-5 (NO) (resistiv belastning) 80VDC2A
Maks. klemmebelastning (DC-13)" pa 4-5 (NO) (induktiv belastning) 24V DG, 0,1 A
Maks. klemmebelastning (AC-1)" pa 4-6 (NC) (resistiv belastning) 240 VAC 2 A
Maks. klemmebelastning (AC-15)" (induktiv belastning @ cos® 0,4) 240 V AC, 0,2A
Maks. klemmebelastning (DC-1)" p& 4-6 (NO), 4-5 (NC) (resistiv belastning) 48 V DC, 1A
Maks. klemmebelastning (DC-13)" (induktiv belastning) 24V DC 0,1 A
Min. klemmebelastning pa 1-3 (NC), 1-2 (NO), 4-6 (NC), 4-5 (NO) 24V DC 10 mA, 24 V AC 20 mA

1) IEC 60947 del 4 og 5

Relaekontakterne er galvanisk adskilt fra resten af kredslobet ved forstaerket isolering (PELV).
2) Overspaendingskategori Il

3) UL-applikationer 300 V AC 2A

Styrekort, 10 V DC-udgang

Klemmenummer 50
Udgangsspaending 10,5V 0,5V
Maks. belastning 15 mA

Forsyningen pa 10 V DC er galvanisk adskilt fra forsyningsspaendingen (PELV) og andre hgjspaendingsklemmer.
Styrekarakteristik

Oplesning for udgangsfrekvens ved 0-1.000 Hz 10,003 Hz
Gentaget ngjagtighed for Praecis start/stop (klemme 18, 19) <+0,1 ms
Systemresponstid (klemme 18, 19, 27, 29, 32, 33) <2ms
Hastighedsstyringsomrade (dben slgjfe) 1:100 af synkron hastighed
Hastighedsstyringsomrade (lukket slajfe) 1:1.000 af synkron hastighed
Hastighedsngjagtighed (dben slgjfe) 30-4.000 O/MIN: fejl £8 O/MIN
Hastighedsnejagtighed (lukket slgjfe), afhaengigt af oplesningen for feedbackapparatet 0-6.000 O/MIN: fejl £0,15 O/MIN
Momentstyringsngjagtighed (hastighedsfeedback) maks. fejl £5% af nominelt moment

Alle styrekarakteristikker er baserede pd en 4-polet asynkron motor

Ydelse for styrekort

Scanningsinterval 1 ms
Omagivelser

Kapslingsgrad IP66/Type 4X (indendgrs)
Vibrationstest for apparater uden afbryder 1,7 g RMS
Daemper apparater med integreret afbryder pa en plan, vibrationssikker og fast supportstruktur.

Maks. relativ luftfugtighed 5%-95% (IEC 60 721-3-3; Klasse 3K3 (ikkekondenserende) under drift
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Omgivelsestemperatur

Maks. 40 °C (degngennemsnit maksimum 35 °C)

Temperatur ved lager/transport

-25 til +65/70 °C

Derating for haj omgivelsestemperatur

Minimumomgivelsestemperatur ved fuld drift 0°C
Minimumomgivelsestemperatur med reduceret ydeevne -10 °C
Maks. hgjde over havet 1.000 m

Derating ved hgjde over havet

Styrekort, seriel kommunikation via USB:

USB-standard

1.1 (fuld hastighed)

USB-stik

USB-stik, type B

Tilslutning til pc foretages via et standard veerts-/apparats-USB-kabel.
USB-tilslutningen er galvanisk adskilt fra forsyningsspeendingen (PELV) og andre hgjspaendingsklemmer.

USB-tilslutningen er ikke galvanisk adskilt fra jordbeskyttelsen. Benyt kun en isoleret baerbar som pc-tilslutning til USB-stikket pG

frekvensomformeren.

6.4 Virkningsgrad

Kontakt Danfoss Hotline for effektivitetsdata.

6.5.1 Akustisk stgj

Kontakt Danfoss Hotline for data om akustisk stgj.

6.6.1 dU/dt-forhold

BEMARK!

380-690 V

For at undga for tidlig eldning af motorer (uden fasead-
skillelsespapir eller anden isoleringsforstaerkning), der ikke
er bygget til frekvensomformerdrift, anbefaler Danfoss
kraftigt at montere et du/dt-filter eller et sinusbglgefilter
pa frekvensomformerens udgang. Se Design Guide for
udgangsfiltre for oplysninger om du/dt- og sinusbelgefiltre.

Nar en transistor i vekselretterbroen skifter, vil
spaendingen i motoren g@ges med et du/dt-forhold, der
afhaenger af:
- motorkablet (type, areal, leengde, skeermet eller
uskaermet)

- induktansen

Den naturlige induktion medfgrer oversving Uspips i
motorspaendingen, for den stabiliserer sig selv ved et
niveau, der afhaenger af spaendingen i mellemkredsen.
Stigetiden og spidsspaendingen Uspips pavirker motorens
levetid. Hvis spidsspaendingen er for hgj, pavirkes primaert
motorer uden faseadskillelsespapir i spolerne. Nar
motorkablet er kort (fa meter), er stigetiden og spidsspaen-
dingen lavere.

Spidsspaendingen pa motorklemmerne forarsages af
afbrydelse af IGBT'erne. Frekvensomformeren overholder
kravene i IEC 60034-25 angaende motorer, der er bygget til
at blive styret af frekvensomformere. Frekvensomformeren
overholder ogsa IEC 60034-17 angaende standardmotorer,
der styres af frekvensomformere.

Kontakt Danfoss Hotline for malte veerdier i laboratorietest.
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