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������ . ���compatibility, ����� �������
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Compatibility

%�&'()(�*+,-�����ACS800./0 123456�/��7$x8 )�9:(;�
<���=>?�� $

����������������������������

�@
�AB����CD(-�EF�GH��I�JKL�� .

• &M��NO���-�EF�G#���,P��)�������������������������#�QRSNT . ���C
D(-�,E56����
�(U)�VW�� .

• PX
�YP�&=
�Z[,P��)�[�H�\
)�9��23456�PX
�QR
SNT . %����
��subsection)�����&=�]F^0
�&')�_�PX)�9
��[�H�\
`�\6a�� .
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%������mn
��Ro��p6q� r

• �������� � 	
���
������ -�s��3o�t
�&=u�Pv ��=Cw
!�����EF�G�xy�z{)�9,|�&'�� $ 

• �� ��� ��]}���!
�P~,�� $
������



14
• ������� �����
�&=u���)��k�����
���u�&'
���
,��V� $

• ������ -������m�tu��I�_���o#���,��&'�� $

• �������� !" -�EF�G
�O����H�]F^0�)�9,|�P~��
$

• #$�%& )(-����`X��[�H������C������)�9��zM����
)�9,|�P~�� $

• '(�)*��� -���������)�9,|�P~�� .

• +,���-$�./ , ��EF�GH�m�o�����? � ��������
���)�
9,|�P~�� $(optional).

• %0�12"3��������� !" -�O����H�]F^0)�9,|�������
=>#����� $
������
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• ���������

• �� ���� ������������� � ��� !"�#
�����$%��&' 

• ()�*��ID������ .
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+,-.�/0����������	123�456�7�8� : 9:;<�������=.�
>
?������
���6�7�8� . 9:;<������23�+,-.�@A
�BC�
D�
�EF
� G >
?������23�+,-.�HIJ2�KL�.���+M
�
N)3��O;<�D�
�PQ�?� G�

• ���������	
���
���������	
���
���������	
���
���������	
���
 , ��2�KL�.��R3���������	�
��
�
 � ������������� ��"�N)��� .

• ���������	
�����
���������	
�����
���������	
�����
���������	
�����
 , ��2�KL�.��R3����������	�

���
 � ������������ �"�N)3��� .

���������	������ � ���������
��� ����������	������ � ���������
��� ����������	������ � ���������
��� ����������	������ � ���������
��� � 

�SP���2������TU�V�W"�0�X�8.0"�Y< G

����SAFETY

����������Z-[��������\-0��P]F�
� G

�����12.�:(��^���R
�N)F�
�G _`P.�P(aL�HIJ��^��
�R
�b�c G

Dd"�ef G�P(aL � Dd�HIJ��Dd�ef�+M
�b�c G

������2�gh�Ai0�8.0"�ef G 
� !�"#�$�%�&'�() *� !�"#�$�%�&'�() *� !�"#�$�%�&'�() *� !�"#�$�%�&'�() *

- �������jkl
��m�n_
��
�7�8.��m 

- ()�*���������op�ID ����@A
��mG (�q
�����>L"�ArP.�sP
9��m2�op�ID����@A .)

POWER-UP

K��t�uv G w��>L xyz��{Q�V�W�| … CDP312 PANEL Vx.xx
.......

…�}�()�*��ID {Q��~W� … ACS800
ID NUMBER 1
�������� � 	
���
������
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… ��� !�{Q��~W� … 1  ->  0.0 rpm  O
FREQ     0.00 Hz
CURRENT  0.00 A
POWER     0.00 %

…�}��L�45
�>�P.�{Q��~W� G
(���������	�
���
���������
������������
�����
���� .)

()�*.��������p��l� G

1  ->  0.0 rpm  O
*** INFORMATION *** 
Press FUNC to start 
Language Selection

SELECTING THE LANGUAGE

����"��� . Language Selection 1/1 
LANGUAGE ? 
[ENGLISH]
ENTER:OK ACT:EXIT

{�o�� (  or )"�+,P]��L"�45  !"�ENTER�"��
��45 .
(#$%&'���(�����)*+"�������
����,-�.%��/0����
!'�
�%�������1 .)

1  ->  0.0 rpm  O
*** INFORMATION *** 
Press FUNC to start 
guided Motor Setup

STARTING THE GUIDED MOTOR SET-UP

����"���3�����V�W�D�
��S .
(23�45����%6!7��,-�.%���89:��/0 .)

Motor Setup 1/10
ENTER: Ok/Continue
ACT: Exit
FUNC: More Info

ENTER�"���3���;���45 . 

{Q2�~W~.����+M
�~W� .

Motor Setup  2/10
MOTOR NAMEPLATE DATA 
AVAILABLE?
ENTER:Yes FUNC:Info
�������� � 	
���
������
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��������	��������������	��������������	��������������	������ (�+���,���-�+���,���-�+���,���-�+���,���- ) 

�SP���2������TU�V�W"�0�X�8.0"�Y<P��c .

SAFETY

����������Z-[��������\-0��P]F���� G

�����12.�:(��^���R
�N)F���� G _`P.�P(aL�HIJ��
^���R
�b��c G

Dd"�ef G�P(aL � Dd�HIJ��Dd�ef�+M
�b��c G

���"���P.V�gh���.�"�efP��c . 
� !�"#,�$�%�	.�/�&'%��0()� !�"#,�$�%�	.�/�&'%��0()� !�"#,�$�%�	.�/�&'%��0()� !�"#,�$�%�	.�/�&'%��0() :

- �������jkl
��m2�yn��gh��8�~ 

- ()�*���������op�ID ����@A
��m . (ID �����q
�����>L0�@
A
��m2��@A��� .)

POWER-UP

K��t
�<0P��c . >L xyz2.�Uz����V�W0�o�
��� …

CDP312 PANEL Vx.xx
.......

… ��X�()�*�����V�W0�o���� … ACS800
ID NUMBER 1

…���}���� !0�o���� … 1  ->  0.0 rpm  O
FREQ     0.00 Hz
CURRENT  0.00 A
POWER     0.00 %

…yz��o�.��L�D5
�>���� .
(;<�=����	�
��>? @�
���������A�B����/�����
�%�C
DE�A�FGH .)

1  ->  0.0 rpm  O
*** INFORMATION *** 
Press FUNC to start 
Language Selection

ACT�"���3��L�45�>��{Q23����� G

()�*.�>
;�������p��_���� .

1  ->  0.0 rpm  O
FREQ     0.00 Hz
CURRENT  0.00 A
POWER     0.00 %

MANUAL START-UP DATA ENTERING (parameter group 99)

�L"�D� . 9:;<�y)���D���	
�� 2��\P¡¢�
� G

23IJ�;$KL�/0�MN :

-  PAR���OPQ��� R;<S�;$KL�T#����!U�V W

- 
XA�YZ��� (  or )�[PQ�;$KL�\]����!U�V .

- 
XA�� (  or )���[PQ�\]^S�;$KL����!U�V .

-  ENTER����[PQ_���`��I6��aGH W

- `S�b>��
XA�� (  or ), cd�b>��
XA�YZ�� (  or )��
e6fQ�b>gGH .

- ENTER���[PQ�_���`��/0!U�V (h�i�e$j ).

1   ->  0.0 rpm   O
99 START-UP DATA 
01 LANGUAGE
ENGLISH

1   ->  0.0 rpm   O
99 START-UP DATA
01 LANGUAGE
[ENGLISH]
�������� � 	
���
������
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`,�H£�"�45 G 9:;<�y)���D���g23�DTP¡¢
�� G

FACTORY�kl�S�Am�/0`���noS�>?p�IqgGH W

1   ->  0.0 rpm   O
99 START-UP DATA
02 APPLICATION MACRO
[ ]

����>L�B("�45 . 9:;<�y)���D���g23�DT
P¡¢�� G

DTC'��noS�>?p�IqgGH . rs$����T#'�Ht��u��>?p�e
6gGH W

- v�S�#$%&��w���S��,-����!'�>?

- �,-S�0x��yi�JzL�0x��yS�v{| %!J�>?

- JzL�8}����p�rs$����T#����!'�>? .

1   ->   0.0 rpm  O
99 START-UP DATA
04 MOTOR CTRL MODE
[DTC]

����TU2��¤?�����V�W"��� : �������� : �,-�.%�'�4
~��0���2���̀ ���

/0 . 

������2��,-�4~p�

0x���i�v���rpmJ�
>?�;$KL���W�� 
MOTOR NOM SPEED��
v���rpm���/0��>?�
#$%&'�V�,����H
W

- �����[��¥
/0��� : ACS800S 1/2 · UN  … 2 · UN  . (UN '���#$%&�0x������S�
i*����� : 400 VAC�G�'�415VAC, 500 VAC�G�'�500 VAC@�600 VAC
�G�'�690 VAC.)

 1   ->  0.0 rpm   O
99 START-UP DATA
05 MOTOR NOM VOLTAGE
[ ]

- �����[��¦
/0��� : ACS8000x��yS�� 1/6 · I2hd  … 2 · I2hd  (rs$����'�
0…2·I2hd@ �;$KL 99.04 = SCALAR)

 1   ->  0.0 rpm   O
99 START-UP DATA
06 MOTOR NOM CURRENT
[ ]

- �����[�Ky7
�� : 8 … 300 Hz

 1   ->  0.0 rpm   O
99 START-UP DATA
07 MOTOR NOM FREQ
[ ]

- �����[�$%
�� : 1 …18000 rpm

 1   ->  0.0 rpm   O
99 START-UP DATA
08 MOTOR NOM SPEED
[ ]

-�����[���
�� : 0 …9000 kW

 1   ->  0.0 rpm   O
99 START-UP DATA
09 MOTOR NOM POWER
[ ]

M2AA 200 MLA 4

1475
1475
1470
1470
1475
1770

32.5
56
34
59
54
59

0.83
0.83
0.83
0.83
0.83
0.83

3GAA 202 001 - ADA

180

IEC 34-1

6210/C36312/C3

Cat. no
 35
 30
 30
 30
 30
 3050

50
50
50
50
60

690 Y
400 D
660 Y
380 D
415 D
440 D

V Hz kW r/min A cos IA/IN t E/s
Ins.cl.   F IP  55

No
IEC  200 M/L 55

3 motor

ABB Motors

380 V
���� 
�������� � 	
���
������
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����V�W"���PQ�/§��{Q ¨ �X©��b ª ��«¬��
~W­�� . �®¯���S������°±�����P��c G

 1   ->  0.0 rpm   O
ACS800
** WARNING **
ID MAGN REQ

 1  L->  0.0 rpm   I
*** Information ***
Press green button 
to start ID MAGN

����ID����	�D� .

���D�²<� ID MAGN (ID Magnetisation)��³s´��`,2�;���� . �O;<��
�������2�;,��� G ID Magnetisation
�D�
��m.���S������°±���
����� .

 ID Run (STANDARD or REDUCED) �������m�D���� :

- $%0�µrpm¶w23����.��m

- ·�?�$%�¸�(¹� !���º��»g��$%�r¼23������[�½c£�_���
��P.��m .

ID ��
�D�PQ�¾%���R3 ¿�ID �������	 ¿ 
�À&P��c .

IDENTIFICATION MAGNETISATION (with Motor ID Run selection ID MAGN)

LOC/REM ��"���3�yz�>L�B("������ (Á«Â�Ã2�
L-0�~W­�� ).

 �"���3�ID��
��S���G ���.�>��$%©�Äµ2
3�Åµ �¼�]-��� G /§���X0�{Q2�~W­�� :

g���X.�ID��1
�~WÆ�� . 

� ���X.�ID����ÇÈ�
�~WÆ�� .

 1  L->  0.0 rpm   I
** WARNING **
ID MAGN

1  L->  0.0 rpm   O
** WARNING **
ID DONE

DIRECTION OF ROTATION OF THE MOTOR

����������
�efP��c .

- ACT�"���3�_��É
�~W~Ê��� . 

- REF�©�{�o� ( , ,  or )�"���3$%�Ë
�µ2
3�S�²���Ì0�Í�� .

- �"���3�������P��c . 

- ���0�ArP.��������P.�"�efP��c .

- �"���3�������P��c .

 1  L->[xxx] rpm   I
FREQ        xxx Hz
CURRENT      xx A
POWER        xx %

���������
���PÎQ :

- ()�*��K��t
�Ï�PX�Ð�Ñ ´¼�DC���ÒÓ30���
�ÔÕ����Ö�� G ����-���¥
�·�PX�<×�0�Ø�
Ù���?�Ú
�Y<��� G

- ����Û�Ü�ÝÞ��-23�����Û�Ü��/�_
�3����
P]�ÝÞ��� G

- K��t
�uv
}�g������������ef
�¤����� G

0M�

�M�
�������� � 	
���
������
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SPEED LIMITS AND ACCELERATION/DECELERATION TIMES

ßi����$%"�D�P��c .  1  L->  0.0 rpm   O
20 LIMITS
01 MINIMUM SPEED
[ ]

ß³����$%"�D�P��c G  1  L->   0.0 rpm  O
20 LIMITS
02 MAXIMUM SPEED
[ ]

0$��¼ à
�D�P��c .

�������� : /0��0$��¼
�+,6��m.�0$��¼ Ä%�efP�
�c .

 1  L->   0.0 rpm  O
22 ACCEL/DECEL
02 ACCELER TIME 1
[ ]

á$��¼ à
�D�P��c .

�������� : /0��á$��¼
�+,6��m.�á$��¼ Ä%�efP�
�c .

 1  L->   0.0 rpm  O
22 ACCEL/DECEL
03 DECELER TIME 1
[ ]

The drive is now ready for use.
�������� � 	
���
������
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� ��������	
���
�������� ��������	
���
�������� ��������	
���
�������� ��������	
���
�������

� ��o.�â�ã���ä�����2�Nå�()�*�����	2�³P]�~WÆ�
� :

• ���������������X

• ���D� (factory) y)����D���Zæ6��m . 

PRELIMINARY SETTINGS

FactoryH£�0�çè{�l.��Y<P��c . ;$KL 99.02����V W

����������
�jéÎQ�y)���àµGµê 
�REQUEST��jé
��c G

FactoryH£���ÝÞ�����ë��ì��>L�ÝÞ���íLî.0"�
Y<P��c G

���������� .

()�*0�ïs�>L�B(<0"�Y< G LOC/REM �"���3�yz��
ïs�>L"�45P��c G

�n����T#J�>?�
�

S��C�� p�L¡i���
�	�
t .

STARTING AND CONTROLLING THE SPEED OF THE MOTOR

â�ð��� DI1
� on�ñ3����Í�� . 1   ->   0.0 rpm  I
FREQ       0.00 Hz
CURRENT    0.00 A
POWER      0.00 %

�ä������AI1���¥
�0�P]�$%"�&'P��c . 1   -> 500.0 rpm  I
FREQ      16.66 Hz
CURRENT   12.66 A
POWER      8.33 %

CHANGING THE DIRECTION OF ROTATION OF THE MOTOR

��� : â�ð��� DI2 
�offP��c . 1   -> 500.0 rpm  I
FREQ      16.66 Hz
CURRENT   12.66 A
POWER      8.33 %

ò�� : â�ð��� DI2 
 onP��c . 1   <- 500.0 rpm  I
FREQ      16.66 Hz
CURRENT   12.66 A
POWER      8.33 %

STOPPING THE MOTOR 

â�ð��� DI1
�offP��c . 1   -> 500.0 rpm  O
FREQ       0.00 Hz
CURRENT    0.00 A
POWER      0.00 %
�������� � 	
���
������
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ID ��������������������������������

w������()�*.�-�;���ID��
������ G ³s´��`,23.�
¾%��ID����@AP��ó¢�� G ID�� (op�=.� Reduced)�������m
2�D���� :

• $%0�µrpm¶w23����.��m

• ·�?�$%�¸�(¹� !���º��»g��$%�r¼23������[�½c£
�_�����P.��m .

���"��ô�����6�7��.��m2.�Standard³ 2�Reduced ID ��
�
���� G

ID ��������������������

�������� :ID����2��õ�àµ 23�ö÷ Õ���y)���²�����Q�ø���D���
����&ù
��úP.��efP��c :

• 20.01 MINIMUM SPEED < 0 rpm

• 20.02 MAXIMUM SPEED > �����[�$%��80%

• 20.03 MAXIMUM CURRENT > 100% · Ihd

• 20.04 MAXIMUM TORQUE > 50%

• >Lxyz�>L�B("�Y< (Á«Â�É2�L��~W� ).  LOC/REM �"���3�
B("���P��c .

• ID ���D�
�op =. REDUCED����P��c .

• ENTER �"���3�D�
�Y< . � �{Q��~W­�� :

•  �"���3�ID ����S . ��� !0�:(��çè{��� G¨ y)�� 
16.01 RUN ENABLE
�b��c ).

ID ��%���¢£S�>"
ID ��¤S�>" ID��%�¥¦I���§¨�©S

�>"

1 L -> 1242.0 rpm    I
ACS800
**WARNING**
MOTOR STARTS

1 L -> 1242.0 rpm    I
ACS800
**WARNING**
ID RUN

1 L -> 1242.0 rpm    I
ACS800
**WARNING**
ID DONE

99 START-UP DATA

10 MOTOR ID RUN
[STANDARD]

1 L ->1242.0 rpm     O

1 L ->1242.0 rpm     O

ACS800
**WARNING**

ID RUN SEL
�������� � 	
���
������
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ID���12.�>L xyz���"�+,P��ó¢�� . ��~ :

• >Lxyz������ ( )"���3��>C������ID��
����û�7�8¢
�� G

• ���� ( )��ID��
����ü�}2�w����ACT �"��ýX�{�o�/§�
� ( )"��ýQ����²��{Q�o�0�0���� G
�������� � 	
���
������
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�� ����� ����� ����� ��� 

������������

��������� 	
��CDP312R��
������������� �

���ACS800������������ 	
� �!"�#$�%�&'������
ACS800()��*"+�� � ,���-.�/01��-2�3"�4$56 �728$
�7�9:��3"�4$56���;0�-.�/0���<�=>�?�@A�� �

�� ����	
�� ����	
�� ����	
�� ����	


 

 1 L -> 1242.0 rpm I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

ACT PAR FUNC DRIVE

ENTER

LOC RESET REF

REM

I 0

1367

5 24

�� �����LCD( �	�
� � 
�� � ��� ������

�� �������
�Start-up ( ��������� � !"�#$

%�� ���� ���&��'(��)*�+,-�./�� 0 

- )*�12����+,� (ACT 3 )

- �����+, (PAR 3 )

- 45�+, (FUNC 3 )

- ,�67�#$�+, (DRIVE 3 )

����)*�+,!�8�"�
9��:; <�=�>?@�A�
3-�BC%�� �

,�67���C�3
�DEF�G/�� :

No. Use

1 4H

2 	(

3 4IJ�K	�LM


4 	NO�P*

5 QNO�P*

6 @R�?S

7 LocalT����/�Remote(UV�����WX-�YZ
�� ���
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����������	�
���
�����������	�
���
�����������	�
���
�����������	�
���
�

����������	
����
��������������	
�������������
 ! "

����������������

�������#$�%&'�()��*+,�-./! "

�����+,

45�+,

,�67�#$�+,

�����/ ����	 


���
�����
����������

���
�

�����
�


��������
���������

���� !��"

���#$!��"

%&��'

���(�
�


��������
���������

)*�12����+,

ENTER

ENTER

ENTER

ENTER


�

ID )*���

+�,-

+�,-

ACT

PAR

FUNC

DRIVE

 1 L ->  1242.0 rpm O
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

 1 L ->  1242.0 rpm O
10 START/STOP/DIR
01 EXT1 STRT/STP/DIR
 DI1,2

 1 L ->  1242.0 rpm O
Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT1

ACS800

ASXR7050 xxxxxx
ID NUMBER 1

�����/ ����	 
./

�����01��23�

���

�������

����

������

+�,-

%&0�./

���(�45

678�9:��;�<=>�

�23�ID)*

+�
�

<�>�
�

,�67 ID [�

,�67����\]
L = LocalT �� ����

R = RemoteT UV � ��

“ “  = UV���

,�67�\]

I = )*^

O = 	(
“ “ = )*�_'

 1 L ->  1242.0 rpm I

P*�NO ->  = 	NO
<- = QNO

,�67�(`
�� ���
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��������	
�����������	
�����������	
�����������	
��� 

���������	
���
����
������������� :

� �� ��� �!"#�$���%$�&'(�)*

� $���%$� +�,��-./� +0�1��

• 2345� +0�6 (2345�PID ��7�89:;���0< )

• #=�!"#�*#�>4 ��"?

� ���!"#�@A���
�����BC��)*D��

��
�7�������EF
#�G(�:H0�I����0<����
��������

���������� J

�� ��������	�
��
��� ��������	�
��
��� ��������	�
��
��� ��������	�
��
�

�������� �������� ���������������� 	
���	
���	
���	
���

1. a��\]-�bcd . 1   ->1242.0 rpm  I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

2. ������\]��*e .

( ������\]'�Dfgh�BC�i <�
���jkl�a!�

L 6�b6(�mng�BC .)

1 L ->1242.0 rpm  I 
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

3. 	( � 1 L ->1242.0 rpm  O
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

4. 4H 1 L ->1242.0 rpm  I 
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

5. P*n�QNOo��*e . 1 L <-1242.0 rpm  I 
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

6. P*n�	NOo��*e . 1 L ->1242.0 rpm  I 
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

ACT PAR

FUNC

LOC

REM

0

I

�� ���



28
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�
��������
�
��������
� 

�������� �������� ���������������� 	
�
�	
�
�	
�
�	
�
�

1. a��\]-�bcp�� . 1   ->1242.0 rpm  I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

2. ������\]��*e%�� .

(������\]'�Dfgh�BC�i <�
���jkl�a!�

L 6�b6(�mng�BC%�� .)

1 L ->1242.0 rpm  I 
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

3. (`�K	�45�3-�#$:q�r . 1 L ->[1242.0 rpm]I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

4. (`n�YZ:q�r .

( s?t�Y
 )

( uvt�Y
 )

1 L ->[1325.0 rpm]I 
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

5. (`Jn�wR:q�r .

(Jn�xy�4z�{+?!�wR ; i*|�}~�'��(���
H�o����wR��� �)

1 L -> 1325.0 rpm I 
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

ACT PAR

FUNC

LOC

REM

REF

ENTER
�� ���
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���������	�
���
��������������� :

� ���������������	 �
�

� ����
�������	 �!"

• #$�%&��
�

• #$�%&��'( .

�����ACT ) �*+,-�./01�23��)4�*+��56��789�����
	�
���
:�;�� <

���������	�
��
������������	�
��
������������	�
��
������������	�
��
���

Step Action Press key Display

1. ����������	
���
�� .  1 L -> 1242.0 rpm I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

2. ����� (���������������������� ).  1 L -> 1242.0 rpm I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

3. ��������� !"
���
�� .  1 L -> 1242.0 rpm I
1 ACTUAL SIGNALS
04 CURRENT
  80.00 A

4. �����#���$%�& .

������'(��)*+�� .

 1 L -> 1242.0 rpm I
1 ACTUAL SIGNALS
05 TORQUE    70.00 %

5.a ����,-$.�����������	
�/0
�� 1  1 L -> 1242.0 rpm I
FREQ       45.00 Hz
TORQUE     70.00 %
POWER      75.00 %

5.b ����2�$.�3 4�����56+�� .

��7�89	��	
���
�� .

 1 L -> 1242.0 rpm I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

ACT

ENTER

ENTER

ACT

FUNC DRIVE

PAR
�� ���
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�����������������
�����������������
����

������������
����������������
����������������
����������������
����

�������� : #$�=��>#��?@A2����>B�#$�%&9�'(%�A��5��� .

Step Action Press key Display

1. ������:;4��<�=>����+�� . Hold  1 L -> 1242.0 rpm I
FREQUENCY
CURRENT
POWER

2. ����������	
�/0�?�� . Release  1 L -> 1242.0 rpm I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

Step Action Press key Display

1. ����������	
���
�� .  1 L -> 1242.0 rpm I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

2. .@�=A���
���B .  1 L -> 1242.0 rpm I
1  LAST FAULT
+OVERCURRENT
  6451 H 21 MIN 23 S

3. C D E F�GH��I D 0J F 4�.@�K�*.#���+�� .  1 L -> 1242.0 rpm I
2  LAST FAULT
+OVERVOLTAGE
  1121 H  1 MIN 23 S

.@�=A��LM+�� . 1 L -> 1242.0 rpm I
2  LAST FAULT
H    MIN    S

4. ����������	
�/0�?�� .  1 L -> 1242.0 rpm I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

ACT

ACT

ACT

RESET
�� ���
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��������
� ��������������
� ��������������
� ��������������
� ������

!�!�!�!� ! CD�E2:�!"%�A2��6F�CD�G0��	��ON.�>B H�#$%�'(
I�J��
K%L��M:�G0%�N�� <�#$%�OEA��56��
K%L�����
#$%�?@N�� <

�����	�"�#�����	�"�#�����	�"�#�����	�"�# 

#$�%&9�
K%L�PQ��%RS T #$ H�>#�U'#�'( V ��WX �Y�Z$
[�� <�\]��
��%RS^%�#$�%&��Z$A��_`��Xab�� <

Step Action Press Key Display

1. NO��.@����+�� .�  1 L -> 1242.0 rpm
ACS800
** FAULT **
ACS800 TEMP

2. .@���P+�� .  1 L -> 1242.0 rpm O
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

ACT

RESET

 1 L  -> 1242.0 rpm I
2  LAST FAULT
+DC OVERVOLT (3210) 
  1121 H  1 MIN 23 S

������������ ������	
������	
������	
������	


	Q=RH�.@��NS$.�.@�
T:6#�NO+�� 1

=UV4�WXYZ�[�\�LAST 
FAULT�]^ .

.@�=>_�=>�C`�“+” a� .

�<��b�Z���c .

de^��.@�T:6#��P+�
� 1

=UV4�WXYZ�[�\�LAST 
FAULT�]^ .

-RESET FAULT ]^ .

�<��b�Z���c .

	Q=RH�*.�T:6#�NO+

�� .
=UV4�WXYZ�[�\�LAST 
WARNING�]^ .

*.�=>_�=>�C`�“+” a� .

�<��b�Z���c .

	Q=RH�*.�T:6#�fM+

�� .
=UV4�WXYZ�[�\�LAST 
WARNING�]^ .

*.�=>_�=>�C`�“+” a� .

�<��b�Z���c .

WXY�[� 
(1 g��@�hi4�=UV )

a�

�b�Z�

�c

=>_�j	

����
�
�����
�
�����
�
�����
�
�
�� ���
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�����7Kcd��
���\] ��������� :

� 7Kcd�e�XG <

• 7Kcd�fW��g> .

�����PAR�

��

�) �hi��7Kcd��
:�^2;�� <

���������	
���
�������������	
���
�������������	
���
�������������	
���
����

Step Action Press key Display

1. kQlm��	
���
�� .  1 L -> 1242.0 rpm O
10 START/STOP/DIR
01 EXT1 STRT/STP/DIR
 DI1,2

2. 'n����+�� 1  1 L -> 1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
01 KEYPAD REF SEL
 REF1 (rpm)

3. 'no4�kQlm#���+�� .  1 L -> 1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
 AI1

4. kQlm�p-� !"
���
�� .  1 L -> 1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
[AI1]

5. kQlm�q��)*+�� .

- (r^\�]^#�s�t�)* )

- (r^u��vwt�)* ) 

 1 L -> 1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
[AI2]

6a. x
��q��y@+�� .  1 L -> 1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
 AI2

6b. x
��p-��2�$.�3 q��56 z��	���8#�{

|�� 1

�����	
���
�� .

 1 L -> 1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1 SELECT
 AI1

PAR

ENTER

ENTER

ACT

FUNC DRIVE

PAR
�� ���
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����������� ���� ����
���������������� ���� ����
���������������� ���� ����
���������������� ���� ����
�����

jD/��7Kcd��
K%L�k��l:Um���no���A��e��-pq��<�
rst�!" T uvd V 7Kcd^9�wC : %^9��x�7Kcd��e����[�
� .�%^��7Kcd�!"�yW9��x�7Kcd^y��r��z�� < 

1)

�������� : �x�7Kcd ���{��5# H�rst�!"�7Kcd���|�e��!W{
�}4��~{F�yW9���y����� : 

- ����� �C:�g> . ��g>%�-p��� . ���-���D/9�%E�|��fW�
����� .

- |��fW�����|��e��b�� .

- �d �hi���W{��s .

Step  Action Press Key Display

1. E4��#�}.�

- kQlm��	
���
��

- -,7�kQlm�'(_�kQlm#���+��

- kQlm�p-��	
���
��

 1 L ->1242.0 rpm O
84 ADAPTIVE PROGRAM
06 INPUT1
[±000.000.00]

2. ~� z�'( z��Z�'�.��V��E�d=#���+�� .1)  1 L ->1242.0 rpm O
84 ADAPTIVE PROGRAM
06 INPUT1
[±000.000.00]

3. �E4�q����+�� .  1 L ->1242.0 rpm O
84 ADAPTIVE PROGRAM
06 INPUT1
[±000.018.00]

4. q��,-+�� .

PAR

ENTER

ENTER

  1 L ->1242.0 rpm O
84 ADAPTIVE PROGRAM
06 INPUT1
[±001.018.00]

~���E
'(��E

�Z��E
�V��E

��������������������H�����kQlm4�q��~�+�� . 

��a� (+): ~�0� ,I (-) a� :~� .

��������������������H��V�r^#��� (kQlm�q=��
����	
�=�������*�u������ ).

�	����	����	����	���H�kQlm4��Z����+�� .


����
����
����
����H�kQlm�'(����+�� .
�� ���
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�����G~��
��������������� :

• 7Kcd�!"��W��1�I��� ���{��s (assistants)

• 
K%L���78:��0G��%d��
K%L�7Kcd ��:
{��s .

• 78���
K%L:�U�������� ����7Kcd�e����:
{��s . 1)

• 
����������{��s .

�����78���FUNC) �hi��G~��
:�^2;�� .

1) �@�p-�`H�kQlm�'(���z����'�.��� �ID�_H����6��H� 1 �6�H��� ��=m4���
	
#�� E�=� 1 ��7�*�`�� ���
	���!$¡�¢�^:7�d£g�ABB`�]4$%�& 1
�� ���



35
�����������	
��
��������������	
��
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��
���

\]�
��D��G~��j��G��)��0���j{a�Xab�� <�Start-up D��G
~���0G�fW��wE:�-p���� <

Step  Action Press Key Display

1.  !��	8#�{|�� .  1 L -> 1242.0 rpm O
Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT1

2. ¤¥`�� !�GH�task¦2#���+�� D ������
������§�� F.

¨©��ª;8 : ¨���)*�«��¬�a�� !���+�
� 1

 1 L -> 1242.0 rpm O
Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT 1

3. task¦2#�p-+�� . Motor Setup     1/10
ENTER: Ok/Continue
ACT: Exit
FUNC: More Info

4. ,Z$.�­®Y"
�task¦2#�p-+�� 1 Motor Setup     2/10
MOTOR NAMEPLATE DATA 
AVAILABLE?
ENTER:Yes FUNC:Info

5. ,Z$.�­®Y"
�task¦2#�p-+�� 1 Motor Setup     3/10
MOTOR NOM VOLTAGE?
[0 V]
ENTER:Ok RESET:Back

6. a. ¯°7�	Q=R�kQlm#��-+�� . Motor Setup     3/10
MOTOR NOM VOLTAGE?
[415 V]
ENTER:Ok RESET:back

b. °±7�q4�-}`�²$³�´]+�� .

(-}�¨�4�¤¥`��task¦2
�/0
�� F1

INFO       P99.05
Set as given on the 
motor nameplate. 

7. a. q��,Z$.�7µ��¶·+�� . Motor Setup     4/10
MOTOR NOM CURRENT?
[0.0 A]
ENTER:Ok RESET:Back

b. p-��LM$.�7µ��¸
�¦2#�}��� 1 Motor Setup     3/10
MOTOR NOM VOLTAGE?
[415 V]
ENTER:Ok RESET:back

8. LM$.�v��?�� 1

�������� : 1 x ACT H�¦24�¹[º�¨�"
�/0
�� 1

 1 L -> 0.0 rpm    O
FREQ          0.00 Hz
CURRENT       0.00 A
POWER         0.00 %

FUNC

ENTER

ENTER

ENTER

)(
FUNC, ACT

FUNC

ENTER

RESET

2 x ACT
�� ���
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��������������������� � � � ��  ��������������������� � � � ��  ��������������������� � � � ��  ��������������������� � � � ��  

!�!�!�!� : 

• 78���
K%L:��%p���T���:
V{G���
K%L���78:��
%p��� T � �:
 V. 

• �%p �����
K%L^��l:Um���%��9� �� {¡�¢£ <7Kc
d�¤¤<¥� y�¤¤<¥¦  �X��s .

• 
K%L���78��§2�G����78%�¨©�����
v� �¢£ < (LOC/
REM ):�g> ).

• �� �:
{G���
K%L �W�{��s .

� �:
����ª�
K%L�������yW���«[�� :

• �0G�fW . 

• !"�$¬���­���®¯�< (7Kcd�U���°�OPTION MODULES �X�sV

• � �:
����«���
K%L������� ±{��s :

• ²Z�U���¥ ����� ����7Kcd �fW[�� .

• � �:
 � ±{��s T\]�
�³� ).

Step  Action Press Key Display

1.  !��	
���
�� .  1 L -> 1242.0 rpm O
Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT1

2. » ¼
	 z��� ¼
	�'�.�¨��½¾�)*� !4�¨

�"
���
�� .
 1 L -> 1242.0 rpm O
UPLOAD     <=<=
DOWNLOAD   =>=>
CONTRAST   4

3. » ¼
	� !����+�� D ���� !g�������

�§�� F.
 1 L -> 1242.0 rpm O
UPLOAD     <=<=
DOWNLOAD   =>=>
CONTRAST   4

4. » ¼
	� !"
���
�� .  1 L -> 1242.0 rpm O
UPLOAD   <=<=

5. ¿a�M�#�p-+�� .

(¨�4�¹[ºÀ`�L^��dQÁ�� .)

 1   -> 1242.0 rpm O
UPLOAD     <=<=
DOWNLOAD   =>=>
CONTRAST   4

6. kÂ��Ã�$.��=�#��� ¼
	Ä�	Q=R`�=�

kÂ��­�+�� .

FUNC

ENTER

LOC

REM
�� ���
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����������������������� "# � ��  ����������������������� "# � ��  ����������������������� "# � ��  ����������������������� "# � ��  

������������������������ � � � ��  ��������������������� � � � ��  ��������������������� � � � ��  ��������������������� � � � ��  ��´���µ��#¶{
��s <

Step  Action Press Key Display

1. �=�#��6.��H�kÂ���ÅÄ�	Q=R`�­�+

�� 1

2. 	Q=R��kÂ�M�Z�#�,Z$%�& D ¨�4�¹[

º�À`�L^����Æ�� F�¯°$���

��

�LOC/REM  8#�
ÇÈ��kÂ�M�
�)*$%�& 1

 1 L -> 1242.0 rpm I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

3.  !��	
���
�� 1  1 L -> 1242.0 rpm O
Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT1

4. » ¼
	 z��� ¼
	�'�.�¨��½¾�)*� !4�¨

�"
���
�� 1

 1 L -> 1242.0 rpm O
UPLOAD     <=<=
DOWNLOAD   =>=>
CONTRAST   4

5. �� ¼
	� !����+�� D ���� !g������

��§�� F.
 1 L -> 1242.0 rpm O
UPLOAD     <=<=
DOWNLOAD   =>=>
CONTRAST   4

6. �� ¼
	#��É+�� .  1 L -> 1242.0 rpm O
DOWNLOAD   =>=>

LOC

REM

FUNC

ENTER
�� ���
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���$%��&'(�)*+
���$%��&'(�)*+
���$%��&'(�)*+
���

Step Action Press Key Display

1.  !��	
���
�� .  1 L -> 1242.0 rpm O
Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT1

2. » ¼
	 z��� ¼
	�'�.�¨��½¾�)*� !4�¨

�"
���
�� 1

 1 L -> 1242.0 rpm O
UPLOAD     <=<=
DOWNLOAD   =>=>
CONTRAST   4

3.  !����+�� D ���� !g��������§�� F  1 L -> 1242.0 rpm O
UPLOAD     <=<=
DOWNLOAD   =>=>
CONTRAST   4

4. ½¾�p-� !"
���
�� 1  1 L -> 1242.0 rpm O
CONTRAST     [4]

5. ½¾����+�� 1  1 L -> 1242.0 rpm 
CONTRAST     [6]

6.a p-��q����+�� .  1 L -> 1242.0 rpm O
UPLOAD     <=<=
DOWNLOAD   =>=>
CONTRAST   6

6.b �	�p-8#�ÇÈ��x
��p-��6�.�bÊ4�q��
56+�� 1

�����	
���
�� 1

 1 L -> 1242.0 rpm I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

FUNC

ENTER

ENTER

ACT

FUNC DRIVE

PAR
�� ���
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����������������������������������������

����������	�
��
�����	���������� �����������
��� ��!"��#$%	�&�����'�� (�) *�+,-�.�/ Installation and 
Start-up Guide for the Panel Bus Connection Interface Module, NBCI, Code: 3AFY 
58919748 [English]0�12�345 (6�

• ������������+	��78�9:;�<�=��� :

• !"�>?0�@-�!"A�@B;�����0���C�� .

• !"�>?��#$D�������Identification E+0�FGC�� (

• !"�>?��#$D�������HI0�J�<�=��� .

��+��DRIVE�K0�L�������������M�NOP�� ( 

QQ��#$D�RS�T/�UV��Identification E+0�W��� (�������IDE
+���-�XY��/�Z�[�� (

�������� : ������!"�>?0�@����\�����]�#$%���^_������
IDE+��XY���8�FG���`345 ( 

������	
����
���������������	
����
���������������	
����
���������������	
����
���������ID��������������������������������

Step Action Press key Display

1. ����������	�
��
� � ACS800

ASAAA5000 xxxxxx
ID NUMBER 1

2. ������� � �������
� � 

������ID����ENTER� �!��"#$�%&'(
)ID��*�+,-�./0
� 1��23��	�4��5��

� � ENTER�

��

�� �"#$�6	7�4�����
� . ��
����89��:��;$�6	���<�ID�� �=>'?�
�
� �

ACS800

ASAAA5000 xxxxxx

ID NUMBER 1

@A�BC*�DE<��F�GH��IJ���K�LMN���

��O*�./0
� . PQ��F���������R�QS
'M�TU��VW��23�XY� �"#$�.ZM����

���[�\�]^
� ��
Status Display Symbols:

 = Drive stopped, direction 
forward

= Drive running, direction 
reverse
F = Drive tripped on a fault

3. ������ �"#$�LMNU	����3_<�����

`�DE'(��a���	�
��
� �

��<���	�
��
� �

 1 L -> 1242.0 rpm I
FREQ       45.00 Hz
CURRENT    80.00 A
POWER      75.00 %

DRIVE

1o

o

PAR

FUNC

ACT
�� ���
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���������	��
���
����������������	��
���
����������������	��
���
����������������	��
���
�������

�����������	
���
���������� �����������������

������ ��  !"��#$�%���	
�&'�()*�� + �,��-&'��

���������./ �0��123�456��7��8�� �

9:��;�&'�
�������<&' .=>=? @��������ON��� A

Boolean   0000 0000 0001 1010
Hex      0    0    1    A

Bit 15 Bit 0
�� ���
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���� ����

���������	
���
����������� � ���
������������
����� �� !�"#$�%� ��&%�'()*+�,-�./�� �

������������������������ 

������������

��0����12� !�3�+����4�56�7��89���:�; < =6>?�@
A�����BC+�D�� ��EF���G�@��HI�JKL���M����@��HIN+�
OP��� ��56�7Q�R�ST�2U�V�12� !��ST�W�X�YZ����[V
���U\]��^;_�� �

12� !`�W�\]���aZb�� � �����12� !��W���c6��de
�fgh �� �����12� !+����)�i%��56�7��=6>?Q���j�
k�l/�� �

12� !�mn`��� �����+�op�fgh �

�������	
����������	
����������	
����������	
���

q��rs� < =6>?�tt�uvA ��c6��12� !`�W�w��x�+���� �� 1
2� !��W���yz�{��l/�� �

������������������������

��������

	
����	
����	
����	
����

FACTORY, SEQ 
CTRL

����� , ����	
���� , �
������� , �������� , �������� EXT1�� , �
� � �������� , ����� , ��� ����

HAND/AUTO ����� , ����	
���� , �
������� , �������� , �������� EXT!�� , �
� � �������� , ������EXT"��� #������ , ��� ����

T CTRL ����� , ����	
���� , �
������� , �������� , $%������� , �� � ���
����� , ������EXT"��� #������ , ��� ����

PID CTRL ����� , ����	
���� , �
������� , �������� , PID ����� , �� �������
�� , ������EXT"��� #������ , ��� ����
�������



42
List of tasks and the relevant drive parameters

Name Description Set Parameters

Language Select ��&��� 99.01

Motor Set-up ����	
����

����ID'��() . (����*
�+,*�-.��/01 2���
�*3��� ).

99.05, 99.06, 99.09, 99.07, 99.08, 
99.04

99.10 (20.8, 20.07)

Application �
������� 99.02, parameters associated to 
the macro

Option Modules �����3�456 Group 98, 35, 52

Speed Control 
EXT1

����7�89&��� 11.03

( AI1 :
;�: /<�=�>� AI1 �* #��� #�?�3��� ) (13.01, 13.02, 13.03, 13.04, 
13.05, 30.01)

�7�@A��*3��� 11.04, 11.05

�� B CDE F��*3��� 20.02, 20.01, (20.08, 20.07)

��G�H��;I3��� 22.02, 22.03

(DJKL�!MNO" P�AQR�456S1����TU&��� F (Group 27, 20.05, 14.01)

(�
������SEQ CTRL
�/V�WX : Y����&��� ) (Group 12)

Speed Control 
EXT2

����7�89&��� 11.06

(AI1 :
;�: /<�=�>� AI1 �* #��� #�?�3��� ) (13.01, 13.02, 13.03, 13.04, 
13.05, 30.01)

�7�@A��*3��� 11.08, 11.07

Torque Control $%���7�89&��� 11.06

(AI1 :
;�: /<�=�>� AI1 �* #��� #�?�3��� ) (13.01, 13.02, 13.03, 13.04, 
13.05, 30.01)

�7�@A��*3��� 11.08, 11.07

$%�A���G�H��;I3��� 24.01, 24.02

PID Control Z�[\��7�89&��� 11.06

(AI1 :
;�: /<�=�>� AI1 �* #��� #�?�3��� ) (13.01, 13.02, 13.03, 13.04, 
13.05, 30.01)

�7�@A��*3��� 11.08, 11.07

�� B �7 F��*3��� 20.02, 20.01 (20.08, 20.07)

Z�[\�'��@A��*G�89&��� 40.07, 40.09, 40.10

Start/Stop Control ]^A�������EXT1G�EXT2A���G����89&��� 10.01, 10.02

������_9 EXT1G EXT2&��� 11.02

`��ab3�c� 10.03

��G�����d&�c� 21.01, 21.02, 21.03

'���e BRun Enable)� �A�:
3��� 16.01, 21.07

'���e BRun Enable)�eA�;I��f� Bramp time)&��� 22.07

Protections $%�g��hA��*3��� 20.03, 20.04

Output Signals ij
����RO1,RO2,RO3g����ij
 RO’s(:
Q1 F ��
�;Qk� �&����

Group 14

ij
����RO1,RO2g����ij
 RO’s(:
Q1 F ���;
Qk� �&��� . l9m #�lnm #���g�?�3���

15.01, 15.02, 15.03, 15.04, 15.05, 
(Group 96)
�������
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Assistant 
�����
�����
�����
�����

12� !���|})�[V��l/�� : ~�[V3����[V]��~�[V`����
}����E����+����89��� � ~�[V���W�w�12� !+�dg���
� ���[V`�~�[V��BC���+�^;��� � yz�	�`�|�[V���Q�^;
L�/�� � 

�	 
���
�������	 
���
�������	 
���
�������	 
���
������

56�7��2U ���) ���!�m����3�)��@*+��Z �=��E���)��8
93�y��	�89]���+k�l/�� � �5����Z�?���5�����s���
�ZQ�}������� � DriveWindow}���G���?��B�56�7���Z}�
}���� � 

��
���
���
���
� ���
����
����
����
�

1
2
3
4

Motor Setup     3/10
MOTOR NOM VOLTAGE?
[0 V]
ENTER:Ok RESET:Back

INFO          P99.05
Set as given on the motor 
nameplate. 

1 o��'��pq�
r , pq�s� / 
t�pqE

���61�u; , ��v�DJKL
&�u;

2 wx�:y /z{ �|�{_…

3 >�����_9 }�

4 ~7 : >�3���Q��*pq��
���k�>�3���Q��*pq�
����0� N

6�u�]8����� (�|�{_A�
q�3����0� )

Slot 1

AF 100 Interface

CH0
(DDCS)

Fieldbus 

ACS800

RDCO
Board

Control panel

DriveWindow

���������������������� ����� ����� ����� ���

Standard I/O

Slot 1 or Slot 2Optional I/O

(Advant fieldbus
connection only)

Adapter

Module

CH3
(DDCS)
�������
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�� ������������ ������������ ������������ ����������

56�7}�=���Z��5X�&����[V��L�}�^;^4��Z �=���� �
�K��� !��� �

=���Z��5X�&���Z �=���� � �K������ � !��}���� �

��������������������

56�7}�¡¢��Z��5X�&��8 £¤9�W� <�)�3�y��	�89 A�	¥%�
¦��8 £ ¤9��§�E���5����X?¨��Q�©��� !��� ��EF��Z �
=�+�¡¢��Z�]������� !��}���� �

¡¢��ZX�&��[V��{g}�ª-^��w«��Z �=�+�¡¢��Z�]����
F�&��R�}�[V��^;_�� �

�����|�¬��¡¢��Z�"#Q�­xj�k�l/�� , EXT1 or EXT2. �����
��������Z�®¯Q������ �

	
	
	
	


��������

Panel key Additional information

LOC/REM D����g������&���

Parameter

11.02 EXT1�k�EXT2���

10.01 EXT1A��� #�� # `��abA�89&���

11.03 EXT1A�����7�89&���

10.02 EXT2A��� #�� # `��abA�89&���

11.06 EXT2A�����7�89&���

Group 98 OPTION 
MODULES

���> � ��G����� 3�456

�������������������� �������� Additional information

01.11, 01.12 EXT1 ����7 , EXT2 ����7

03.02 EXT1/EXT2 �����d B 
���d F A������ N

 1 L ->1242 rpm    I

> � ���p���k��d�\��L�


\&��*������

 1 R ->1242 rpm    I 1   ->1242 rpm    I

�� �D�3�

*������
�������
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���� !"#���� !"#���� !"#���� !"# : EXT1�$���% &�
' &�()�*+����$���% &�
' &�()�*+����$���% &�
' &�()�*+����$���% &�
' &�()�*+���

yz��	�`�¡¢��Z�®¯�EXT1����2U ���) ���!�m��®¯����=6
>?Q�^;��� �

���� !"#���� !"#���� !"#���� !"# : EXT1�$��,-�'�����$��,-�'�����$��,-�'�����$��,-�'����

yz��	�`�¡¢��Z�®¯�EXT1����°B�)��®¯����=6>?Q�^;�
�� .

DI1 / Std IO

Fb. selection 
See the chapter 
Fieldbus control.

Fieldbus adapter slot 1

KEYPAD

EXT1 
DI6 / Std IO

DI1 / DIO ext 1
DI2 / DIO ext 1

DI1 / DIO ext 2
DI2 / DIO ext 2

I/O Extensions
See group 98 
OPTION 
MODULES.

DI7 to DI9

COMM. 
CW

DI1

DI6

Control panel

Start/stop/

DI1 / Std IO = Digital input DI1 on the standard I/O terminal block

DI1 / DIO ext 1 = Digital input DI1 on the digital I/O extension module 1

direction 10.01

Select

CH0 / RDCO board
Standard Modbus Link

EXT1

AI1 / Std IO

AI1 / AIO ext
AI2 / AIO ext

11.03

Select

DI1 / DIO ext 3
DI2 / DIO ext 3

KEYPAD

COMM. 
REF

Control panel

I/O Extensions
See parameter 
group 98 OPTION 
MODULES.

AI2 / Std IO
AI3 / Std IO
DI3 / Std IO
DI4 / Std IO

AI1, AI2, AI3, DI3, DI4

Fb. selection
See the chapter 
Fieldbus control.

AI5, AI6
DI11, DI12 REF1 (rpm)

Reference

AI1 / Std IO = Analogue input AI1 on the standard I/O terminal block

AI1 / AIO ext = Analogue input AI1 on the analogue I/O extension module

Fieldbus adapter slot 1
CH0 / RDCO board
Standard Modbus Link
�������
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����������	
����������	
����������	
����������	


56�7��°B�)��"#��y��	�89�"#$��Z �=��"#Q�±²����
³})Q��+�k�l/�� ��

• °B�)��"#��|®���)��89+����: �^���)��89`�°B�)�
+�´}�%��µ��^��¶¯ .

• °B�)��"#��¢#Q�}·�y��	�"#Q����¸��^��y��	�89]��
°B$��!�m�+��Z��� � ¹¯@`�ºm��¹��°B�%�¹�@`��m
��¹��°B8�� � 

• k»\�2�+������|®��y��	�89+�°B�)�]�����¸�|�"#Q�
¼�2 ��½2 ��¾�2$�|�"#�¿�¹¯��ÀÁ3�¹���ÀÁ .

• k»\�2�+�������^��y��	�893�Â9�©"+�©F�"#Q�°B�
)�]�����¸�|�"#Q�¼�2$�¾�2 �

¹¯$�¹��°B��F@��Ãqj�k�lBÄ�¡¢�°B�)��"#��s2Q�p0j�
k�l/�� �

	�
	�
	�
	�


.��.��.��.��.��.��.��.��

Parameter Additional information

Group 11 REFERENCE 
SELECT

����������	 
���
���

Group 20 LIMITS �����

Group 22 ACCEL/DECEL ��������������������

Group 24 TORQUE CTRL �������������

Group 32 SUPERVISION �����

Actual signal Additional information

01.11, 01.12 ����������

Group 02 ACTUAL SIGNALS ��������� !"#�$%�&'(����������)*$ .

Parameter

Group 14 RELAY OUTPUTS ����� / +,(�-./�0�����12

Group 15 ANALOGUE 
OUTPUTS

����
�������
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��������
��������
��������
��������
 

°B�)��Å¥Æ`�¡¢�Ç °B�)� < ¡¢�°B�)��REF2)Q��T�q���È�
G�@��É�g���2�8�� . yz��ÊÄ���y	
`�Å¥Æ�2�+�^;�
�� �

	�
	�
	�
	�


Parameter Additional information

40.14 … 40.18 345��6�78

40.01 … 40.13, 40.19 PID �9�:;�78

Group 20 LIMITS <=(>������

40.14

Select

%ref

1

Mul.

Mul.

Add

%ref= 345����<=(>������
%ref’ = 345�?��<=(>������
max. speed= Par. 20.02 (@A 20.01 �B�(�CD�EF )
max. freq = Par. 20.08 (@A 20.07 �B�(�CD�EF )
max. torq = Par. 20.14 (@A 20.13 �B�(�CD�EF )

%ref
%ref’

DIRECT (3)

PROPOR. (2)

OFF (1)

max.speed

Switch
max.freq

99.04 (DTC)

40.17
PID

tref
k
ti
td
i
dFiltT
errVInv
rInt
oh1
ol1

Actual Values
40.05

40.07
AI1
AI2
AI3
AI5
AI6

IMOT
40.19

Filter

40.15

Select
AI1
AI2

...
40.16

40.01
40.02
40.03

40.04
40.05
40.13

PIDmax
PIDmin

.

.

.

40.18

Select

max.torque
�������
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ËÌ�Z�6X��56�7Q���F��8�� . 6X���9�������°B��Z : 
È�G��9���9���@+�13F�&��°B��¶¯Q��%�Í�X�&���°B
��´}��� � 

�����ÎÏ���°BQ�p��2�K�� :

• Å¥Æ�2�+�ÐN[�%��9����$�È��Q�­x��� .

• \0F�@]��Å¥Æ+�pÑ��� �

Drive rollers (pull)
G.�H8

���������	
����
���������	
����
���������	
����
���������	
����


PID

Add

H8I�G.�

�����

G.�78�

345I J K8I

L �����

������������������������������������������������
�������
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56�7��(®��y��	�89��l/�� : �^��!Ò�89 (0/2 to 10 V or -10 
to 10 V) 3�|®��!Ó�89 (0/4 to 20 mA). y��	�¦���§���g�|®��8
9+�¼���j�k�l/�� � ����89`�Í!3��?�2���l]4�¹¯@3�¹
�@+�p0j�k�l/�� �

01�2��34"#��5 6�7801�2��34"#��5 6�7801�2��34"#��5 6�7801�2��34"#��5 6�78

1) �M��N��H8��6��O(C����PQ�35 MOT TEMP MEAS�RK .

	�
	�
	�
	�


.��.��.��.��.��.��.��.��

Input Cycle

AI / standard 6 ms

AI / extension 6 ms (100 ms 1))

Parameter Additional information

Group 11 REFERENCE 
SELECT

�������	��STUP�). AI 

Group 13 ANALOGUE 
INPUTS

Processing of the standard inputs

30.01 Supervision of AI loss

Group 40 PID 
CONTROL

PID VUW&��9����@A�2�������AI 

35.01 �M��N��H8F�AI 

40.15 <=(>�������345F�AI

42.07 �X�>,(���9��6F�AI

98.06 Y��STUP�).��Z[

98.13 Y��AI \]���^��8 (bipolar or unipolar)

98.14 Y��AI \]���^��8 (bipolar or unipolar)

Actual value Additional information

01.18, 01.19, 01.20 _`�).�\]���

01.38, 01.39 Y��).�\]���

Group 09 ACTUAL 
SIGNALS

�����8I�STUP�).� (�6�:;�VUPa/�b��8c� L
�������
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������������������������������������������������

{Ô]����	
�}�F�|®��!Ó�¤9�"# (0/4 to 20 mA)$�Õ}�y��	�
8 £ ¤9��§+���j�&��|®��¤9�"#Q���j�k�l/�� � y��	�¤
9�"#��ÍÖ3��?�2���l/�� �

y��	�¤9�"#��!U2�°B ����(��°B < s2}���·�!U2�°B A�
¤9�~=k ��¤9�!Ó ��!U2�×hs ��!U2�¤9M]����j�k�l/�� � 

ÂØ�©"��sQ�©���y��	�¤9��@+�Ù�k�l/�� �

01�2��34"#��5 6�7801�2��34"#��5 6�7801�2��34"#��5 6�7801�2��34"#��5 6�78

1) �M��N��H8��6��O(C����PQ�35 MOT TEMP MEAS�RK .

	�
	�
	�
	�


.��.��.��.��.��.��.��.��

Output Cycle

AO / standard 24 ms

AO / extension 24 ms (1000 ms 1) )

Parameter Additional information

Group 15 ANALOGUE 
OUTPUTS

AO ��78���� J _`�-. L

30.20 0\�d�����"#��9eA�AO��Mf/�78

30.22 OFeA�Y��AO��Mf/���

Group 35 MOT TEMP 
MEAS

�M��N��H8F�AO

Group 96 EXTERNAL 
AO

Y� AO����78����

Group 98 OPTION 
MODULES

Y��I/O��Z[g

Actual value Additional information

01.22, 01.23 _`�-.���

01.28, 01.29 Y��-.���

Warning

IO CONFIG Y��I/O���E���OF
�������
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56�7��{Ô]���Ú®���)��89��l/��� Õ}��)��8£¤9�¦��
�§���g��Ú®��89+���j�k�l/�� �

01�2��34"#��5 6�7801�2��34"#��5 6�7801�2��34"#��5 6�7801�2��34"#��5 6�78

	�
	�
	�
	�


.��.��.��.��.��.��.��.��

Input Cycle

DI / standard 6 ms

DI / extension 12 ms

Parameter Additional information

Group 10 START/STOP/
DIR

�M 
�8� 
�h��ij�78F�DI

Group 11 REFERENCE 
SELECT

������78�@A��	�78�DI

Group 12 CONSTANT 
SPEEDS

k8�������78 DI

Group 16 SYSTEM CTRL 
INPUTS

�������6 
�lG�4m�@A�OFn�o�U�pq�\]F�DI

22.01 ���r�������st�\]F�DI

30.03 ���lG��	�78F�DI

30.05 �M���u�v]��6F�DI

30.22 Y��) w -.�OF���F�

40.20 xy��6�Z[g�\]F�DI ( PID VUW&��9"#�OF )

42.02 �X�>,(��!z�\]F�DI

98.03 … 96.05 Y��{�|�) w -.�}G�~���Z[gF�

98.09 … 98.11 �F�VUPa��Y��{�|�).�\]��(�

Actual value Additional information

01.17 _`�{�|�).�

01.40 Y��{�|�).�

Warning

IO CONFIG Y��) w -.���E���OF

Fault

I/O COMM ERR (7000) ) w -.��0\�d�
�������
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{Ô]��(®��ÛÜ��¤9��l/�� ��Õ}��)��8 £ ¤9�¦���§���g�
�Ú®Q�Õ}j�k�l/�� ��=6>?����mn]���T�"#*+�ÛÜ��¤9
]��^;Ý�k�l/�� :  !�ÔÞ ,  ! , %� , &% , !U2��ß�M . 

ÂØ�©"]��ÛÜ��¤9��@+�^;Ý�k�l/�� �

01�2��34"#��5 6�7801�2��34"#��5 6�7801�2��34"#��5 6�7801�2��34"#��5 6�78

	�
	�
	�
	�


.��.��.��.��.��.��.��.��

Output Cycle

RO / standard 100 ms

RO / extension 100 ms

Parameter Additional information

Group 14 RELAY 
OUTPUTS

RO���78��Mf����78

30.20 ����9F�+,(�-.(�0\�d����"#��Mf/�78

Group 42 BRAKE 
CONTROL

�X�>,(���9F�RO

Group 98 OPTION 
MODULES

Y��+,(�-.��Z[g

Actual value Additional information

01.21 _`�+,(�-.����

01.41 Y��+,(�-.����
�������
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���� ���� ���� ���� 

�³®�� !�"#Q�à�k�l/�� :

• ¤9�~=k , !Ó , !Ò3�!9 

• !U2�°B$�×hs 

• ~�!Ò3�X�?�ÂÓ�!Ò

• áâ��Z�®¯ (=���Z , ¡¢��Z�EXT1 E� EXT2)

• °B�)��@

• 56�7�ãB 

• X�?����gä (h), ���!9å <kWhA 

• �)��8 £ ¤93�y��	�8 £ ¤9�Ãæ

• PID �Z2�� !�@ ( PID �Z�rs��ÀÁg )

�Z �=��[V��(®��"#Q�Ug��^;Ý�k�l/�� � ÂØ�©"�E��y�
�	�¤9+�©���@+�à�kB�l/�� �

	�
	�
	�
	�


.��.��.��.��.��.��.��.��

Parameter Additional information

Group 15 ANALOGUE 
OUTPUTS

STUP�-."����\]^�78

Group 92 D SET TR 
ADDR

�(��m J ���0\F L "����\]^�78

Actual value Additional information

Group 01 ACTUAL 
SIGNALS … 09 
ACTUAL SIGNALS

���\]��;
�������
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��!
��!
��!
�ID ��������

Direct Torque Control<DTC)��de`�!U2�12� !¿�x�����¦F�k»\�
�ç+�2è]��F� � 

!U2�ID  !`�ST�2U�"#Q�~V��U\]��de�4 ���é�!U2���)
¿�������k1ä��êë��!U2���¦F�k»\��ç��ìNí�� ����ID
 !`��¢î��q���\�í�� ��

�wF�q����µ�ID  !+�dej�k�l/�� � 

	�
	�
	�
	�


=6>? 99.10.

Power loss ride-through 

89�!Ò���6ï+�&� ��56�7��!U2��!�� U�ð)���°� !��
í�� �� 56�7��!U2}��!�%��ð)}�56�7��!ñ���Uò� !
+���� � ~�óW2}�ôZ))�iõ�V�56�7��­°��� !+�j�k�l/
�� � 

9�9�9�9� : ö�+��÷jé�~óW2Q�ø`�gä�ùú�!Ò���6ûB�ONÃæQ�H
)�����Q�ÏN�ü���� � gä`�p0��}��4�ù�����12����
��ý 18�� �

130

260

390

520

1.6 4.8 8 11.2 14.4
t(s)

UDC

fout

TM

UDC= <=(>������ , fout = <=(>�-.���c , 
TM = �M�����

���������	�
���
��� (fout = 40 Hz). ��������
����������� � ����
� �!"#$���%"�&�
�'�(��)�*� � ����&�
+�,�-
�.�/�0
 � 
+�
,�1
�23&�����4�����&�
+� �567�0+�8�9�:'$���0
 .

Umains

20

40

60

80

40

80

120

160

TM
(Nm)

fout
(Hz)

UDC
(V d.c.)
�������



55
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56�7��kþ¥1L��!U2��ÃæQ�P¤j�k�l2é������Ãæ���2
2U����í�� ��â2U��)­�gä��ª2é���?����^��ó���2U��
�/�� �

������������

=6>? 21.01.

�������������������� 

ÂÓ���}�ÐN[�V�56�7��!U2Q�2U�2!���U]����g���
���	`�!U2��
×hs��vuuÇ�Ã�����×hs��ì+�}������� � 
���gä+�p0����2��7Ü�s}�
¥��gä3�!U2�2Ugä+��¤�k�
l/�� � �U�â2U3�ÂÓ�����Ug�������j�k�ª/�� �

������������

=6>? 21.01 3 21.02.

�� 	
����� 	
����� 	
����� 	
���DC Hold





!U2�ÂÓ ��5 <DC Hold)2���ÐN[�V�!U2
���!�Q����°B���Ï°g��k�l/�� � !U
2�°B�)�3� !�°B}�>¥���F�ÂÓ ��5�°
B������V�56�7��!U2Q��)�%�!U2��
DCQ����� !U2�°B�)���ÂÓ��5�°BQ�1
3�V�56�7���g��Ã� !+���� �

������������

=6>? 21.04, 21.05, 	¥%�21.06.

DC hold 

t

Motor 

DC Hold

speed

DC hold 
speed

t

Speed

Reference
Speed
�������
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56�7��!U2�����Ü�+�´}�������¶°+�j�k�l/�� � !U2
���°+�´}g���!U2}�7Ü��jé��ì����ð)Q�,�ð)����
k�l/�� � ��2�`�!U2}��ýKW��Éé�H���� � 

56�7��7Ü���g�����!U2��ÃæQ�)°\]��¶g��� ���°�7
Ü��`�!U2��)$�°B���[����j�k�l/�� � �°�7Ü�����
O`��T3��/�� :

• �)�"#}�~Z)V��g�7Ü����g÷�� 7Ü����g÷�2!���°��
¶¯�2Q�2�Û��Î}�ª/�� �

• !U2�����IÑ\8��� �°�7Ü��Uò���!U2���!���!Ó}�
y��%����!Ó}�´}��� �� %���������!����IÑ\8�� �

������������

=6>? 26.02.

Flux Braking

No Flux Braking

t (s)

Motor 

Flux Braking

No Flux Braking
f (Hz)

TBr
TN

20

40

60

(%)

TN = 100 Nm
TBr = Braking Torque

Speed

50 HZ/60 Hz 

120

80

40

0
5 10 20 30 40 50

1

2
34
5

120

80

40

0
5 10 20 30 40 50

1

2

3

4

5

f (Hz)

Braking Torque (%)

f (Hz)

Flux Braking

No Flux Braking

1

2

3

4

5

2.2 kW
15 kW
37 kW
75 kW
250 kW

Rated Motor Power
�������
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¹\��°`�56�7}��
�¢��������é��ð)�¯Þ�� �3�!U2�¯
T�Ü�+�¶¯g��� �  �IÑ < !U2$�56�7 A `�¢��×hs$�°B��c
6���Ç����uÇ!)�´}g��k�l/�� �

������������

=6>? 26.01.

�������	
�������	
�������	
�������	


|®��}°3�¶°�gä�����}���� � }° £¶°�gä3�"æQ�p0j�k�
l/�� ���)��89+�©���|})�2#2���Q��Zj�k�l/�� � 

ÂÀ"3�S�"�$À��"æ}�}���� �

������������ : ò�\�-^�%&)�i`�} £ ¶°� !
��\���� �

S������������: ËÌ�Z� !��¹\�4��¢5³ �°B�
�[Q�ÎÏ���q���\���� �

������������

=6>?	' 22 ACCEL/DECEL.

����
�����
�����
�����
�

2�\X�ù·������Z(F�°B�E��°B��� !+�)�%��jé�*��°
B�2���HI��� �

����������������

=6>?�	' 25 CRITICAL SPEEDS.

����
�����
�����
�����
� 

�ý ®��É��°BQ�>¥��j�k�l/�� ��É��°B���)��89]����j�
k�l/�� ��É��°B�2���ÐN[�V�¡¢�°B�)�����À��� �

����������������

=6>?�	' 12 CONSTANT SPEEDS.

Linear

t (s)

Motor

2

speed

S-curve
�������
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���������
���������
�������� 

!U2�ID  !g��°B��Z2Q��U]��p�+��) �kU]���Z2���+
��\î�gä3�>î�gä+�p0j�k�l]4�EF�°B��Z2���U�p�� !+�
dej�k�l/�� � �U�p�� !����Z2��!U2$�¢����N+�2Ô]
��p���� ��yz�	�`��W�°B�)� <ÉÍ\]������vuÇA���F� !�
°B�q�+�^;�� � 

yz	�`�°B��Z2Q�äWF�ÊÄ���y	
]��^;,� � °B��Z2��
¤9`�×hs��Z2��)�@8�� �

���������������� 

=6>?�	'� 23 SPEED CTRL3 20 LIMITS.

��	���	���	���	�

 !�"#� 01.02.

A : ����� Undercompensated
B : ����	 
 �� 
Normally tuned (autotuning)
C : ����	 
 �� 
 B�����������
D : �����Overcompensated speed controller

%

t

n

CB D

nN

A

Derivative

Proportional,
integral

Derivative
acceleration
compensation

Torque
reference

Speed
reference

Calculated actual speed

Error
value-

+
+

+
+

�������
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��
�����
��
�����
��
�����
�

yz�{��DTC��g�°B��Z���BQ�^;��� �

����������������������������������������

56�7��!U2�-��°B�)�5.ª���þF�×hs��Z}�}���� � y
z�{��DTC��g��×hs��Z��N+�^;��� � 

����������������������������

DTC�Z��"��/6��ZQ�ÀÁ�����j�k�l/�� ���/6��Zg�~=k�
)��"#��56�7Q��Z��� ���/6��Z��DTC�Z��B�� !j�k�ª
/�� �

�/6��Z���T���wF�q������Z�b�� :

• !U2��k�� ! : 1) ¢�}�!U2��0M���î1�)�i+é , 2) !U2*
���å������Qé , E��3) !U2�12� !2�!U2Q�34�.+é

• !U2���
�!Ó}�56�7��
�!Ó���£5��X�&�

• 56�7��!U2Q�­x�)�i%� !j�&� (g6�7\�M )

100

t (s)

T
TN

(%)

Tload

nact-nref
nN

0.1 - 0.4 %sec

TN = rated motor torque
nN = rated motor speed
nact = actual speed
nref = speed reference

*���������������������� !"#� $

Speed Control No Pulse 
Encoder

With Pulse 
Encoder

Static speed error, 
% of nN

+ 0.1 to 0.5 %

(10% of nominal 
slip)

+ 0.01 %

�������� 0.4 %sec.* 0.1 %sec.*

*��%�&'�()�*+,�When operated around zero 
frequency, the error may be greater.

Torque Control No Pulse 
Encoder 

With Pulse 
Encoder

Linearity error + 4 %* + 3 %

Repeatability 
error

+ 3 %* + 1 %

-./��0�,1 1 to 5 ms 1 to 5 ms

100

t(s)

T
TN

< 5 ms

90

10

(%)

Tref

Tact

TN = rated motor torque
Tref = torque reference
Tact = actual torque
�������
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• 56�7��8Ò��Ò2Q�­x���%Ò�!U2Q� !j�&� .

�/6��Z��5�������{Ô� !��}��)�i/�� �

����������������

=6>?� 99.04.

����������	
�����������	
�����������	
�����������	
�IR ��������

IR �Ã`��/6��Z��5�� ��������� 
(K���/6��Z�¢î+�op A. IR �Ã��de
�V�56�7��Ö°���!U2��!Ò+��Ã
���ùú��� ��IR �Ã`�9`�2U�×hsQ�
ÎÏ���¢�������� � DTC����IR �
Ã���Î�)�i/�� �

����������������

=6>?� 26.03.


����������������
����������������
����������������
����������������

ÉÍ\]��56�7��:"���!��°�;?Q�!U2��°]���Z��� ���
���¢î��q���\���� ���56�7}�<���O <FWP, ÉÍ\]��ýu�E��
5uHz)�Ã��� !�V��uuÇ�!Ò+�¤9j�k�ª2é���56�7��=ä�¢
��¢1Ñ`��
�!ÒÉé����>/�� ��

?��"æ��°��Z}����V�!U2��<���O�������:"��°��ZQ�
e�4�<��� !g��?�"æ���°�ZQ���� ���Z�"æ���[��<�
�O���uuÇ ¢?��vuÇ!)�Oó\]������ ��?�"æ���°�ZQ�e�
V�¹��¤9�!Ò��}����=ä�¢��¢1��9`�:"��Z���9) �<��
O¢?���5@ <��O!)��~=k�JK����Ad��´}���­°�¢���9`�
ôZ·� �

����������������

=6>?� 26.05.

��������������������������������������������

AI<Min����

AI<Min 2�`�y��	�89�"#}�¹¯@�����LBC�é���#�2�+�ÀÁ
��� ��

�����

=6>?� 30.01.

Panel Loss

56�7$��Z �=�ä��©"��¿W��é��#�U÷��¢Q�ÀÁ��� �

f (Hz)

Motor Voltage

No compensation

IR Compensation
 

�������
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����

=6>? 30.02.

�������������������� 

¡¢�%��"#�89�g ���)��89¿��^Q������¡¢�%��"#��ÀÁ�
�� ��

����

=6>?�30.03.

�	
����
���	
����
���	
����
���	
����
��

!U2�3,��#�2�+�ÀÁ���!U2��3,+�m)�4�D})��5���ÀÁ
j�k�l/�� ��

!U2�3,��#��5��!U2��,\��ç�E��!U2��>�?��3ã�)gQ�
2è]����� �� 

�������	
�

56�7���T��}����!U2��ãBQ��E��� :

1) 56�7��!:+�X}�V�!U2�~K�ãB��30 °C 8�� �

2) !U2��ãB���������E���U]���E���!U2��,g�k�$�¢
��$À <yz�	��op A +�������E��� ��~K�ãB}�30 °CQ�13���
&���¢��$À+�p���ü���� �

������
����� 

!U2��>�? <PTC)�¢?�56�7���)��89�DI6]��3ã+��+ k�l
/�� ��!U2}��Ã� !É�&���>�?�ÖF`�1.5kohm< ! 5mA)+�13�
)�i]4�ÖF��4kohm+�13j�&��%�+�)g�%�!U2Q��)��� �� 

����

=6>?� 30.04 ¢? 30.09.

�������� : !U2�ãB�È��2�+���j�k�l/�� ��{Ô�8 £ ¤9W�Q���F�

Motor

100%

Temp.

63%

Motor thermal time

t

t

100%

50

100

150

Zero speed load

Motor load curve

Break pointMotor

Speed

Load Current
(%)

Rise
�������



62
!U2�ãB�È�F+�op�fgÎ �

�	
����
���	
����
���	
����
���	
����
�� ���� 

56�7��!U2���ß�ÃæQ��#��:�¶g�F�Q�p0 < ~=k ��gä A j�
k�l]4��ß�ÃæÉ�&��56�7��U÷+�x� < &%�)g £ %��)g$�56
�7��) £ U÷i² A j�k�l/�� �� 

����

=6>?� 30.10 ¢? 30.12.

������
��������
��������
��������
�� 

56�7��!U2��¢G�¢����ìj�k�l��2�^���(�Ã��H�F�%��
Ãæ�¢?��#j�k�l/�� ��¶g�F� I¢G�¢��$À3�gä IQ�ÀÁj�k�
l]4�¢G�¢��ÃæÉ�&��56�7��U÷+�x� < &%�)g £ %��)g$�5
6�7��) £ U÷i² A j�k�l/�� �

����

=6>Å� 30.13 ¢? 30.15.

�	
����
���	
����
���	
����
���	
����
�� 

xÃ��#��!U2�J�Ê��­xÃæQ�¶gj�k�l]4�!U2�2Ug�H���
� : 56�7��!U2��J�Ê��­x�)�i-^�2U��i��&���ì����� 
xÃ��#�2�`�!U2���Ã� !g��!U2�­x�ÃæB�¶g��� �

����

=6>? 30.16.

������
��
�������
��
�������
��
�������
��
�

K)�%���#��!U2��K)�E��!U2�J�Ê��K)�%�+��L��� �

K)�%���#��Ë�?�¤9���Ó2�!Ó���+�È�²]����#��� �

• 89W��K)�%�`��#�)�i/�� �

• K)}��ì�V�vuuusecL��U÷��� � 

• Þ�K)M�!:��&��!:�N¨gO�����PuF]�E��	�Ã��ü���� �

• Quum�Ã���!U2�J�Ê��óR���F��åN�!Ó��K)�%���#}�U
÷�)�i/�� �

���

=6>? 30.17.

������
�������
�������
�������
�

©"�%���#�2�`�¡¢��Z��Þ < ���5���Z�?��§ A $�56�7���
��©"+�¶g��� � 
�������



63
���

=6>? 30.18 ¢? 30.21.

�������  !"�#$�������  !"�#$�������  !"�#$�������  !"�#$ IO

��2�`�Õ}�y��	$��)��8 £ ¤9���g��Q�¶g�4�8 £ ¤9��©"
��U÷�)�i]V�&%Q��ì��� ��

���

=6>? 30.22.
�������
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���%���%���%���%

56�7��3�!Ó�ÅS`�56�7�;8��c6�1.65 �� 2.17 · Imax 8�� � 

&%����'&%����'&%����'&%����'

ÂÓ�3�!Ò�ÅS��F`�1.3 ·U1max�

�4 ���2��U1max ��89�!Ò�JK��¹�
@]��400 V H�Å���U1max � 415 V��500 V H�Å���U1max � 500 V�� 690 
V H�Å���U1max � 690 V8�� . ��89�!Ò��Ãq���ÂÓ�3�!Ò�ÅS`�
400 V H�Å�� 728 VDC, 500 V H�Å����877 VDC, 1210 VDC 690 V H�Å
����1210 VDC8�� .

&%�����'&%�����'&%�����'&%�����'

ÂÓ�¢G�!Ò�ÅS��F`�0.65 · U1min �4 ���2��U1min is 89�!Ò�JK��¹
¯@]��400 V $ 500 V H�Å���U1min � 380 V� 690 V H�Å���U1min � 
525 V8�� . ��89�!Ò��Ãq���ÂÓ�¢G�!Ò�ÅS`�400 V$ 500 V H�
Å��334 VDC, 690 V H�Å��461 VDC8�� �

()*+�,-()*+�,-()*+�,-()*+�,-

56�7��X�?��§��ãBQ�¶g�4�|®��¶g��F��l/�� : &%��
F3�%��ÅS��F .

./�
�./�
�./�
�./�
� 

56�7��wB������!U2�J�Ê3�X�?�WT+��¶g��� ��WT���
ì�V�56�7��2U���)�i]4�%�+�)g��� ��

�"����
��"����
��"����
��"����
�

89�xÃ��#��ÂÓ������U+�P¤�����!:�J�Ê��­x�ÃæQ�¶
g��:�xÃ���V��U��´}����QÇQ�13�V�56�7���)�%�%�
+�)g��� ��

�0�,-��0�,-��0�,-��0�,-� 

~K�ãB}�73 to 82 °C�Ã�V�56�7��2Uj�k�ª/�� ��< 56�7�;8
��c6��ãB��F��x�í�� A.

���12����12����12����12�

56�7��¤9�~=k}�ÀÁG�JK��Ã���V�56�7���)�%�%�+�)
g��� ��ÀÁ�JK��50 Hz �Ã���¹��°B��F!)�8�� ��(DTC �5� 
! A�E��ýuHz��Ã���~=k��F!)�8�� ��(�/6��Z��5� ! ). 

3�����
��3�����
��3�����
��3�����
��

56�7��L¢�%����ì�V�56�7���)�%�%�+�)g��� ��
�������
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ACS800`�°B ��!Ó < ¹� A��×hs < ¹� A��ÂÓ�!Ò+��Fj�k�l/�� ��

������������

=6>?�	' 20 LIMITS.

� ���� ���� ���� ���

¹��!U2�!9`�1.5 · Phd E��Pcont ¿��V�8�� ��< 56�7�;8��cW A. 
���F+�13�V�!U2�×hs���U\]���Fí�� ����2�`�3¢���
����89�7¥)Q��#��� ��

���!"���!"���!"���!"

56�7��3!Ó ��3!Ò ��¢G!Ò ��¹¯@����y��	@��%����¯�
V��U]��¥Xí�� ���U�¥X�2�`����������ÐN[í�� ��

������������

=6>?�	' 31 AUTOMATIC RESET.
�������
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���}�°B ��!ÓM��@+��FY+é�56�7�����}��FF�@+�)g
��� ��

����������������

=6>?�	'� 32 SUPERVISION.

4�.�4�.�4�.�4�.�

%�&'�()�%�&'�()�%�&'�()�%�&'�()�

=6>?�Z[�2�]��=6>?��&+�\)j�k�l/�� �� 

����������������

=6>?� 16.02 $ 16.03.

��*����*����*����*��PID ������������

56�7��PID�Z2Q������Ò9 ��Hå�E��kKM+��Zj�k�l/�� ��

��(��PID�ZQ����V�56�7��°B�)��"���(��)� < ��O A�
+�­x�%� !�"#@ < ��(��)�5. A +�­x��ü���� ����(��
PID �Z��È�G���(��å< !"#@A+�ÎÏ�Ü�<)�A��H)�2K���
56�7��°BQ��Z��� �� 

56�7*89:�56�7*89:�56�7*89:�56�7*89:�

yz��ÊÄ���y	
`���(��PID �ZQ�^;��� �

	���]V`�q����8�� ��: �Z2��È��Ò93����Ò9�)���c6��
Ò9�¢�Å�����°BQ�p0��� ��

Actual Signals Additional information

03.02 Supervision limit indicating bits in a packed boolean word 

03.04 Supervision limit indicating bits in a packed boolean word

03.14 Supervision limit indicating bits in a packed boolean word

Group 14 RELAY 
OUTPUTS 

Supervision limit indication through a relay output 
�������



67
������������

4�.4�.4�.4�. ¡¯  ¥‹

Parameter Purpose

99.02 �����PID �����	


40.01 - 40.13, 40.19, 
40.25 - 40.27

�����PID �����
��

32.13 to 32.18 ��������REF2���������ACT1��ACT2���
�

Actual Signals Purpose

01.12, 01.24, 01.25, 
01.26 and 01.34

�����PID ��������������

Group 14 RELAY 
OUTPUTS

������ �!���������"����

Group 15 ANALOGUE 
OUTPUTS 

#$�%&�'��� �!�������PID ������

Group 96 EXTERNAL 
AO

()�%&�'��� �!������ PID ������

� � � � � � � � � � 	 � 
 � �

� � � � �


 � �

� � �

� � � � � � � �

� � � � � � �

� � � � � � � 	 
 �

� � � � 
 � � � �

�

�




PID
ref
k
ti
td
i
dFiltT
errVInv
rInt
oh1
ol1

Actual Values
40.06

40.12
AI1
AI2
AI3
AI5
AI6

IMOT
40.19

Filter

%ref
40.01
40.02
40.03

40.04
40.05
40.13

PIDmax
PIDmin

Switch

Speed 
reference

Frequency 
reference

99.04 = 0
(DTC)

Example: 

.

..

PID Control Block Diagram

%ref = external reference EXT REF2 (see 
parameter 11.06)

Pressure boost pump

ACS800
�������
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��*����*����*����*��PID ��
�+,������
�+,������
�+,������
�+,����

yz��ÊÄ���y	
`�^S�2��������F��Â]��^S�2�`���(��
PID�Z2}�ÐN[��+é ������ ��

;<�;<�;<�;<�

yz�B{��^S�2���gä���F�®ÎQ�^;��� �

1)
1 = Activate 
sleeping
0 = Deactivate 
sleeping

40.20

Select
Compare

1<2

Or

<1

40.22

Delay

t

1

240.21

Mot.speed
0

DI1

And

&%refActive
PIDCtrlActive

modulating

Set/Reset

S

R

S/R

Compare

1<2
1

240.23

0

INTERNAL
DI1

40.24

Delay

t

Or

<1

StartRq

03.02 (B1)

03.02 (B2)

1)

01.34

INTERNAL

...

40.20

Select

...

Mot.speed: Actual speed of the motor

%refActive: The % reference (EXT REF2) is in use. See Parameter 11.02.

PIDCtrlActive: 99.02 is PID CTRL

modulating: The inverter IGBT control is operating

Actual Value

Wake-up level
Parameter 42.23

Motor Speed

Sleep level
Par. 40.21

Time

Time
STARTSTOP

t<td td

td = Sleep delay, parameter 40.22

Text on display
SLEEP MODE

twd

twd = Wake-up delay, parameter 40.24
�������
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PID�ZQ�e���Ò9�¢�?�����^S2�¸ üä�����¯Þå��¶¯�V��
�(��PID�Z2��!U2��°BQ�¶¯�) �=����Ad3�Ö°�����>
`�IÑé���!U2���!��� ��^S�2�`���Ãæ��!U2Q�^S�)­�g
ä2��)��� ��56�7��^S��5�) �Ò9`��°�^;_�� ��Ò9��¹
¯�@����ôZ)%�wake-up )­�gä2�����â2U��� ��

����������������

4�.�4�.�4�.�4�.�

�Z �=���SLEEP MODE�&%}�^;_�� ��

Parameter Additional information

99.02 Process PID control activation

40.20 - 40.24 Sleep function settings
�������
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���� �����	
���
����������� �����	
���
����������� �����	
���
����������� �����	
���
�������

56�7��Z�_5�RMIOQ�Ã#�­x�.+�&��!U2��ãB�È��mn+�^
;��� ��

=�=�=�=�! !U2 !:�¢î3�`���$�ãB�`�$�RMIO_5��­x��cµ�0­`��
IEC 664��a
��c&fgÎ�� 0­`��
�-¥$�bmm��­V�-¥<m!�-¥AQ�
c/�� �<400/500 VACú A� É���}�\0�)�i]V ¸��:

• RMIO _5��­x�W��Q��#�%��µ�22��­x+��)�dfgh �

E��

• RMIO _5��­x�W��$�ãB�`�Q�î¥�fgh ��

Motor

T

10 nF

RMIO board

AI1+

AI1-

AO1+

AO1-

Motor

T

RMIO board

AI1+

AI1-

AO1+

AO1-

TT

One sensor

Three sensors

10 nF
�������
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4�.4�.4�.4�.

Parameter Additional information

15.01 ����������	
���
���� ��M1 TEMP MEAS
��	 �

35.01 … 35.03 ���������	��	 �

Other

�����13.01 �� 13.05 (AI1 �	 ) � 15.02 �� 15.05 (AO1 �	 ) ���
����� �

������� �!"��#$%��&nF'�()%�*�+�,-�./0 ��12�345�67�!"�8�
,-���9./0 � 

Actual values Additional information

01.35 ���:

03.08 ;<�=>�?@�

03.15 <A�=>�?@

03.16 ;<�=>�?@�

Warnings

MOTOR 1 TEMP (4312) <A�BC�������&D��E F�GH

T MEAS ALM <A�BC�������&D�&I F�GH

Faults 

MOTOR 1 TEMP (4312) <A�BC�������&D��J F�GH
�������
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��������� �����	
���
���������������� �����	
���
���������������� �����	
���
���������������� �����	
���
�������

Õ}�y��	�¦���§�RAIO_5Q������!U2�ãBQ�È����mn+�^
;��� ��

=�=�=�=�! !U2 !:�¢î3�`���$�ãB�`�$�RMIO_5��­x��cµ�0­`��
IEC 664��a
��c&fgÎ�� 0­`��
�-¥$�bmm��­V�-¥<m!�-¥AQ�
c/�� �<400/500 VACú A� É���}�\0�)�i]V ¸�

• RMIO _5��­x�W��Q��#�%��µ�22��­x+��)�dfgh �

E��

RMIO _5��­x�W��$�ãB�`�Q�î¥�fgh �

Motor

T

10 nF

RAIO module

AI1+

AI1-

AO1+

AO1-

Motor

TTT

One sensor

Three sensors

10 nF

RAIO module

AI1+

AI1-

AO1+

AO1-
�������
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4�.4�.4�.4�.

Parameter Additional information

35.01 … 35.03 ���������	��	

98.12 ��������	
�B4���
��K L �� �MNO�

Other

���� 13.16 �� 13.20 (AI1 PQ ) � 96.01 �� 96.05 (AO1 RS��	�PQ ) ���
����� �

������� �!"��#$%��&nF'�()%�*�+�,-�./0 ��12�345�67�!"�8�
,-���9./0 .

Actual values Additional information

01.35 ���:

03.08 TU�3VW�XY �<A�?@ Fault bit in a packed boolean word

03.15 TU�3VW�XY �;<�?@Warning bit in a packed boolean word

03.16 TU�3VW�XY �<A�?@ Fault bit in a packed boolean word

Warnings

MOTOR 1 TEMP (4312) <A�BC�������&D��E F�GH

T MEAS ALM <A�BC�������&D�&I F�GH

Faults 

MOTOR 1 TEMP (4312) <A�BC�������&D��J F�GH
�������
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���������
�
���������
�
���������
�
���������
�Adaptive ����������������

)\!)�����}���JK$�~Z·�ÀÁ��JKò���=6>?Q�À����
56�7���ZQ�������	
�����) �ÀÁ���F�Z������cµ�
 !���F��/�� ��Adaptive ��	
+����gV��wF���	
��Þª
�������cµ� !��}���� :

• ��	
`�56�7�q����	
+�±²F�{Ô�2��ÊÄ*���aZû�l/
�� �

• �Z �=�+���	
��Þ������� ��

• �����ÊÄ���y	
�BV+���j�k�l/�� ��

Adaptive ��	
`�¹��15®��2��ÊÄ+���j�k�l/�� ����	
`��
³®��2�]��ÏNí�� ��

Application Guide for Adaptive Program +�op�fgh �(code: 3AFE 64527274 
[English]).
�������
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 �!"#$%�&'
 �!"#$%�&'
 �!"#$%�&'
 �!"#$%�&'

2��7Ü�s��56�7}��)�-^�!:��eï+é�!U2$�¢�}��!�
)�iBÄ�j�&������� ��

;<;<;<;<

yz�	�`�2��7Ü�sQ�������Q���D�� ��

=��=��=��=��! �7Ü�s��Z�2���56�7$�2���ò!�kf+�gÖ«��e��ü��
�� ��X�? <IEC 61800-2��a�G�56�7��§ A ��European Machinery 
Directive$��$��hG�%p=�{Ô��ò!�\���Ã��y����7Ü�s��Z�
2�3��`�X�?� !`�®X�ò!+�X�?}�y��\�����Ã��ò!�af
+�Ôk�ü���� ��

Motor

M

230 VAC

RMIO board

Mechanical brake

Brake control 
hardware

Emergency 
brake

X25

1 RO1

2 RO1

3 RO1

X22

5 DI5

7 +24 V

Z[T\�]^�
_8�Y�TZ�`

�a
�b+�cde�T+�fg�

�Yh^�i�-�8��
j4�k�

lm�no6 ��

- Z[T\��p[T����RO1F�
q�l�on/off�no6 .

- Z[T\��r�s/��t�u�K
��DI5 '�q�l�no6 ��v B4 w.

- Z[T\�]^�x
 �yz�Z[
T\�{|}
�������
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	>�$?�-@	>�$?�-@	>�$?�-@	>�$?�-@

yz�B{��7Ü�s��Z�2���U÷�gä�B{Q�^;��� ���T�¨�)��2
��ÃæQ��fgh � 

Ts Z[T\�~p� �����0\�(���� 42.07 � 42.08)

tmd ����lj��,�/�

tod Z[T\�~���,�/� (���� 42.03)

ncs Z[T\�������(���� 42.05)

tcd Z[T\�����,�/� (���� 42.04)

�����

����modulating

����lj

Z[T\�~����

�������� v �

�������� w

�0\���

��

tod

tcd

ncs

Ts

��������

tmd

1

2

3

4

5

6

7

�������
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�A�-@�A�-@�A�-@�A�-@

RFG INPUT
TO ZERO

CLOSE
BRAKE

BRAKE
ACK FAULT

OPEN
BRAKE

From any state

1/1/1

0/1/1

1/1/1

1/1/0

0/0/1

1)

2)

RELEASE RFG
INPUT

3)

4)

7)

8)

10)

11)

12)

13)

5)

NO
MODULATION 0/0/1

9)

6)

A

A

State (Symbol )

- NN: =>�T� State name
- X/Y/Z: =>��� L �� State outputs/operations

X = 1 Z[T\�~� . Z[T\�~� L ��F�p[T���d
��	 .
Y = 1 �]��� . T��58�������RS��P��T�Z[T\4�������������F��

�� �

Z = 1 ����]
 . ��������F����'����&d
�1� �

NN X/Y/Z

=>��;�]^ (Symbol )

1) Z[T\�]^�MNO� 0 -> 1 OR ��������4 Inverter is modulating = 0
2) ����ljMotor magnetised = 1 AND Y�TZ��� Drive running = 1
3) Z[T\��� Brake acknowledgement = 1 AND Brake open delay passed AND Start = 1
4) Start = 0
5) Start = 0
6) Start = 1
7) Actual motor speed < Brake close speed AND Start = 0
8) Start = 1
9) Brake acknowledgement = 0 AND Brake close delay passed = 1 AND Start = 0
Only if parameter 42.02  OFF: 
10) Brake acknowledgement = 0 AND Brake open delay passed =1
11) Brake acknowledgement = 0
12) Brake acknowledgement = 0
13) Brake acknowledgement = 1 AND Brake close delay passed = 1

=

RFG = ���]^��a ��
�������5 v ���Hr w�

Ramp Function Generator in 
the speed control loop 
(reference handling).

(rising edge)
�������
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4�.4�.4�.4�.

Parameter Additional information

14.01 Z[T\�]^
�p[T��� ( BRAKE CTRL�
��	 )

Group 42 BRAKE 
CONTROL

Z[T\��5��	

Actual value Additional information

03.01 ����&�?@ Ramp in zero bit

03.13 Z[T\�~� L ������=>�?@ The state of bit “brake open/close 
command”

03.15 <A�=>�?@ Fault bit state

03.16 ;<�=>�?@Warning bit state

Warnings

BRAKE ACKN (ff74) Chapter ����� , and actual signal 03.16

Faults

BRAKE ACKN (ff74) Chapter ����� , and actual signal 03.15
�������
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������������������������������������Master/Follower 	
	
	
	


Master/Follower����������	
��
�����
���������������
Master��Follower 	
���������
�� !�"#$%�&'��()��*+,��
���-.��/01#$ %�

�����4.�����4.�����4.�����4.

Parameter Additional information

Group 60 MASTER/
FOLLOWER

Master/Follower ����

Other

�6�j g��5 ���8�Master/Follower Application Guide (3AFE 64590430 [English])F�GH�
/0 �

Supply
33

Solidly coupled motor shafts:

- Speed-controlled Master 

- Follower follows the torque reference 
of the Master 

External control 
signals

Supply 3

n3

22
Master/
Follower LinkFollower fault 

supervision

3

22 Master/Follower 
Link

Follower fault 
supervision

3 3

External control 
signals

Supply 3

n

Flexibly coupled motor shafts:

- Speed-controlled Master 

- Follower follows the speed reference 
of the Master

Supply

M/F Application, Overview
�������
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2(��3���4�56��7�8��9!�:;��<�=�"#$ %��>�7�?���
/�� @
�	
����:; : 2(��3����AB�CD�EFG�HI���J�
�
��A��F,KG�EF���J�
�LM���F,"#$ %�

&'�IN��	
������!�/0O��	
�������PQ��7;RS�2(��
�?��FT���U
��VWA��T.��/01#$ %���� Jog cmd = 2(�XY
��T. Z�Start cmd = 	
�[����PQ��T.��/01#$ %�

x = =>4�1 ¡� 0�¢£�45 .

Phase Jog 
cmd

Start 
cmd

Description

1-2 1 0 H���5 �4�����'���%�Y�TZ��H����
�4��

2-3 1 0 Y�TZ��H����
���¤

3-4 0 0 H���5 �s�����'���%�Y�TZ��]
���
�s�� .

4-5 0 0 Y�TZ�	� .

5-6 1 0 H���5 �4�����'���%�Y�TZ��H����
�4�� . 

6-7 1 0 Y�TZ��H����
���¤ .

7-8 x 1 	=���d
��¥ . Y�TZ��������RS+����	=���/ �4�����
��
�¤ .

8-9 x 1 	=���d
��¥ . Y�TZ��������RS+������¤ .

9-10 0 0 Y�TZ��	=���/ �s�����
�]
���
�s�¤ .

10-11 0 0 Y�TZ�	� .

11-12 x 1 	=���d
��¥ . Y�TZ��������RS+����	=���/ �4�����
��
�¤ .

12-13 x 1 	=���d
��¥ . Y�TZ��������RS+������¤ .

13-14 1 0 H���5 �s�����'���%�Y�TZ��H����
�s�� .

14-15 1 0 Y�TZ��H����
���¤ .

15-16 0 0 H���5 �s�����'���%�Y�TZ��]
���
�s�� .

Time

Speed

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16
�������
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�������� : $\��W]�2(�����^_ :

• 	
�������PQ��`;ab/

• 	
��+�:;cde����f	g�W] (�:;cde��hB?��L i��j�k�l
m ).

�������� : 2(�HI��gF�HIn$�]o"#$ %�

�������� : 2(����p���J��-.�qr sramp shape time)��t�X#$ %

����������������

Parameter Additional information

10.06 H���� ��� L 	��K��RS

12.15 H����

21.10 ����IGBT]^'�|g��, ���Y¦����F�|�l�����¢§[T
¨F�MNO�<�©8�/��	�'���� �

22.04, 22.05 H����/ �4ª��s��/�

22.06 4���s������«>�/� vramp shape timew: H����¬+��&d
�
�	
�������
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���� ��������

����������	
���
�������������������������  �

!"�#���$�%&'(�����������  �

����������������������������

	
���
��)*+,��-��.
/01��234��5��6����7�8
9�
:�;��<�"���
=�>?���)*+,�@@ AB ���-���8
�4�CD"�E
FG�H�I�8
9���

�#����8
���  

	
���
��J K�������
L�B K��8
9���
;�234�MN������
O���
���"�����<P"�	
G�QRS��  

Macro Suitable Applications

Factory ���������	�
����
����������������� :

- ���	

- ����	��������

- �
���������� !�"#

Hand/Auto ����	�
� $�%�&'(�)*��	+�+,

PID Control �-./��	�
��0�12�	 $�34��	 $�56��	7�89�:;-��	� /

<=����������> ?�@� :

- AB�CD� /<(�12�EF����

- GBH(�34��	����

- EI�JK� /<(�12�EF����

- ���	�L�(�MN��	 .

�-./��	������	(�OP��+,>Q8 ?�

Torque 
Control

RST��	�
����> ?�RST��	������	(�OP��+,>Q8 ?

Sequential 
Control

����	�
�U-����EV��W&(��
������ $�%&(�+���X��YZ
Y(�����+,>Q8 ?�

User ��[��\] ^^��_`��aLbc�"
���dY�ID���e���fg�hij
��kl�m���[�no�pT--�Gq��+,>Q8 ?�%&(�89��dY���

������rs�%&(���[�pT-���P�m���>Q8 ?�
������
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�������	�
��������	�
��������	�
��������	�
�Factory 

����
=�8
�T U��� V )W�!��XY��Z�[��Q=�>?�����\�]�
2^��  �����Z���� V )W� LOC/REM�

��

�_
�>?�`7a  � 

XY����7 U�b%&����c9���d�e��>f��g�h�i�b%&����c9��
6���-G�jk�`7a  �

XY���7 , ����Z��EXT1 b��  �XY�il�mn��Mo
/�b&�AI1 ���
��4��5 p -i�e�q��'r�mn��sit�b&�DI1 ��DI2 �������  �6
���-3
�q��'rf�-'r uFORWARD) 
�1��234 u )*+,�10.03)�)
*+,�10.03 G�REQUEST 
�EF�i�v3T�sit�b&�DI2 ��q��'rG��
��i�v^��  

�� V )W�LCD ������w)] uFrequency), �5���x uCurrent), �5��%&
uPower) ���7y��  
������



85
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����
�������������	
����
�������������	
����
�������������	
����
���

MN�/zf�Factory ��
�>?�7 U��� V {,h�|�}~ uRMIO) ��b%&��
��mn���>��b��  �

X20
1 VREF Reference voltage -10 VDC
2 GND 1 kohm < RL < 10 kohm
X21
1 VREF Reference voltage 10 VDC 

1 kohm < RL < 10 kohm2 GND
3 AI1+ Speed reference 0(2) … 10 V, Rin > 200 kohm
4 AI1-
5 AI2+ By default, not in use. 0(4) … 20 mA, Rin = 

100 ohm6 AI2-
7 AI3+ By default, not in use. 0(4) … 20 mA, Rin = 

100 ohm8 AI3-
9 AO1+ Motor speed 0(4) … 20 mA  0 … motor nom. 

speed, RL < 700 ohm10 AO1-
11 AO2+ Output current 0(4) … 20 mA  0 … motor 

nom. current, RL < 700 ohm12 AO2-
X22
1 DI1 Stop/Start 2)

2 DI2 Forward/reverse 1, 2)

3 DI3 By default, not in use. 2)

4 DI4 Acceleration & deceleration select 3)

5 DI5 Constant speed select 4)

6 DI6 Constant speed select 4)

7 +24 V +24 VDC, max. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 Digital ground
10 DGND2 Digital ground
11 DI IL Start interlock (0 = stop) 5)

X23
1 +24 V Auxiliary voltage output, non-isolated, 

24 VDC, 250 mA2 GND
X25
1 RO11 Relay output 1

Ready2 RO12
3 RO13
X26
1 RO21 Relay output 2

Running2 RO22
3 RO23
X27
1 R031 Relay output 3

Inverted fault2 R032
3 R033

=

=A

rpm

Fault

1) Effective only if parameter 10.03 is 
switched to REQUEST by the user.

2) The US default settings differ as 
follows:

3) 0 = ramp times according to par. 
22.02 and 22.03. 1 = ramp times 
according to par. 22.04 and 22.05.

4) See parameter group 12 
CONSTANT SPEEDS:

5) See parameter 21.09.

DI1 Start (Pulse: 0->1)

DI2 Stop (Pulse: 1->0)
DI3 Forward/Reverse

DI5 DI6 Operation
0 0 Set speed through AI1

1 0 Speed 1
0 1 Speed 2 
1 1 Speed 3
������
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����
=�8
�T U��� V )W�!��XY�B��Z�EXT1(Hand)U�EXT2(Auto) [�
�Q=�>?�����\�]�2^��  

XY����7 U�sit�b&�DI3 3
�XY�����Z=�>?\�]�234 U�XY����
1G�>?�T��5p-i��sit�b&�DI1��DI2�����4�Mo
/�b&�AI1��
��=��-���  �XY�����Z�2 =�>?�T��5 p -i��sit�b&�DI5 L�
DI6 �����4�Mo
/�b&�AI2 ����=��-���  �

�� V )W�����5 p -i����;�;d�4�~*���������=����  �
!"�sit�b&�DI4 
��-��������;d���  �

XY�����Z�2 =�>?\�F�����ilf�~*������������ u�� 
�Q
R���  � 

�K��Mo
/L��K������%&G�8
\�]�2^��  �!"��� V )W��
LCD ������w)]uFrequency), �5���x uCurrent), ����Z uCTRLLOC) ;�
�7y��   
������
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MN�/zf�Hand/Auto���
�>?7 U��� V {,h�|�}~ uRMIO) ��b%&�
���mn���>��b��  

A

rpm

Fault

X20
1 VREF Reference voltage -10 VDC
2 GND 1 kohm < RL < 10 kohm
X21
1 VREF Reference voltage 10 VDC, kohm < RL < 

10 kohm2 GND
3 AI1+ Speed reference (Hand control). 0(2) … 10 V, 

Rin > 200 kohm4 AI1-
5 AI2+ Speed reference (Auto control). 0(4) … 

20 mA, Rin = 100 ohm6 AI2-
7 AI3+ By default, not in use. 0(4) … 20 mA, 

Rin = 100 ohm.8 AI3-
9 AO1+ Motor speed 0(4) … 20 mA  0 … motor nom. 

speed, RL < 700 ohm10 AO1-
11 AO2+ Output current 0(4) … 20 mA  0 … motor 

nom. current, RL < 700 ohm12 AO2-
X22
1 DI1 Stop/Start (Hand control)
2 DI2 Forward/Reverse (Hand control)
3 DI3 Hand/Auto control select 1) 
4 DI4 Constant speed 4: Par. 12.05
5 DI5 Forward/Reverse (Auto control)
6 DI6 Stop/Start (Auto control)
7 +24 V +24 VDC, max. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 Digital ground
10 DGND2 Digital ground
11 DI IL Start interlock (0 = stop) 2)

X23
1 +24 V Auxiliary voltage output, non-isolated, 

24 VDC, 250 mA2 GND
X25
1 RO11 Relay output 1

Ready2 RO12
3 RO13
X26
1 RO21 Relay output 2

Running2 RO22
3 RO23
X27
1 R031 Relay output 3

Inverted fault2 R032
3 R033

=

=

1) Selection between two external 
control locations, EXT1 and EXT2.

2) See parameter 21.09.
������
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��������������������������������������������PID Control 				PID 
� �
� �
� �
� �

����
=�8
�T U�� V �.���=�����:�\�]�2^��  ��� U�.
�|
���& U��� U�]� U�����G��������=�8
�i�vI����\�]�2^
��  �.
�|������-�mn��Mo
/�b&�AI1(0~10Vdc)���b&14 U��
~ V ��mn u0/4~20mA) ��Mo
/�b&�AI2 
�b&y��  �

XY����7 U�b%&����c9���d�e��>f�MN�6��b%&����mn�e�X
Y��>G�jk�`7a  

!" U��� V )W�LCD ����5���� uRPM), .
�|�%& uACTUAL 
VALUE1), a� uCONTROL DEVIATION) ;��7y��  �

���XY�]5�����~
�>?�T�PID ��;� ;d�4 U�sit�b&�DI3 G�
�
���]5����!��PID���=�>?���  �

�������������������� , 24 VDC / 4…20 mA two-wire sensor

 

Note: ¡���%&f��x�4�%&�mn��4…20 mA�b��  

X21 / RMIO board
5 AI2+ Process actual value measurement. 0(4) … 

20 mA, Rin = 100 ohm6 AI2-
…
X23 / RMIO board
1 +24 V Auxiliary voltage output, non-isolated, 

24 VDC, 250 mA2 GND

P
I

4…20 mA
������
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MN�/zf�PID �����
�>?7 U��� V {,h�|�}~ uRMIO) ��b%&��
��mn���>��b��  

A

rpm

PT

X20
1 VREF Reference voltage -10 VDC
2 GND 1 kohm < RL < 10 kohm
X21
1 VREF Reference voltage 10 VDC 

1 kohm < RL < 10 kohm2 GND
3 AI1+ Speed ref. (speed cntrl) or process ref. 

(process cntrl). 0(2) … 10 V, Rin > 200 kohm4 AI1-
5 AI2+ Process actual value measurement. 0(4) … 

20 mA, Rin = 100 ohm6 AI2-
7 AI3+ By default, not in use. 0(4) … 20 mA, Rin = 

100 ohm.8 AI3-
9 AO1+ Motor speed 0(4) … 20 mA 

0 … motor nom. speed, RL < 700 ohm10 AO1-
11 AO2+ Output current 0(4) … 20 mA 

0 … motor nom. current, RL < 700 ohm12 AO2-
X22
1 DI1 Stop/Start (speed control)
2 DI2 By default, not in use. 
3 DI3 Speed / process control select 1)

4 DI4 Constant speed 4: Par. 12.05 2)

5 DI5 Run Enable. 3)

6 DI6 Stop/Start (process control)
7 +24 V +24 VDC, max. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 Digital ground
10 DGND2 Digital ground
11 DI IL Start interlock (0 = stop) 4)

X23
1 +24 V Auxiliary voltage output, non-isolated, 

24 VDC, 250 mA2 GND
X25
1 RO11 Relay output 1

Ready2 RO12
3 RO13
X26
1 RO21 Relay output 2

Running2 RO22
3 RO23
X27
1 R031 Relay output 3

Inverted fault2 R032
3 R033

=

=

Fault

5)

1) Selection between two external 
control locations, EXT1 and EXT2

2) In use only when the speed control 
is active (DI3 = 0)

3) Off = Run Enable off. Drive will not 
start or stops. On = Run Enable on. 
Normal operation.

4) See parameter 21.09.

5) The sensor needs to be powered. 
See the manufacturer’s instructions. 
A connection example of a two-wire 
24 VDC / 4…20 mA sensor is shown 
above.
������
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���Torque Control 	 ����
� �	 ����
� �	 ����
� �	 ����
� �

����
=�8
�T��5���¢a����;�;d���  �¢a���-f��5��
-£�¢a����"��� u�� 
��-14 U�sit�b&�DI3 3
�¢a�����!��
�����=�>?\�]�2^��  �Mo
/�b&�AI1(EXT1) f�����-¤�4 U�
AI2(EXT2) ��¢a���-¤b��  �

!" U��� V )¥�LCD ����5���� uRPM), �5��¢a� uTorque), ����Z
uCTRL LOC) ;��7y��  �
������
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MN�/zf�¢a� �����
�>?7 U��� V {,h�|�}~ uRMIO) ��b%&�
���mn���>��b��  

X20
1 VREF Reference voltage -10 VDC
2 GND 1 kohm < RL < 10 kohm
X21
1 VREF Reference voltage 10 VDC 

1 kohm < RL < 10 kohm2 GND
3 AI1+ Speed reference. 0(2) … 10 V, Rin > 

200 kohm4 AI1-
5 AI2+ Torque reference. 0(4) … 20 mA, Rin = 100 

ohm6 AI2-
7 AI3+ By default, not in use. 0(4) … 20 mA, Rin = 

100 ohm8 AI3-
9 AO1+ Motor speed 0(4) … 20 mA  0 … motor nom. 

speed, RL < 700 ohm10 AO1-
11 AO2+ Output current 0(4) … 20 mA  0 … motor 

nom. current, RL < 700 ohm12 AO2-
X22
1 DI1 Stop/Start
2 DI2 Forward/Reverse
3 DI3 Speed / torque control select 1)

4 DI4 Constant speed 4: Par. 12.05 2)

5 DI5 Acceleration & deceleration select 3)

6 DI6 Run Enable 4)

7 +24 V +24 VDC, max. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 Digital ground
10 DGND2 Digital ground
11 DI IL Start interlock (0 = stop) 5)

X23
1 +24 V Auxiliary voltage output, non-isolated, 

24 VDC, 250 mA2 GND
X25
1 RO11 Relay output 1

Ready2 RO12
3 RO13
X26
1 RO21 Relay output 2

Running2 RO22
3 RO23
X27
1 R031 Relay output 3

Inverted fault2 R032
3 R033

=

=

Fault

1) Selection between external control 
locations EXT1 and EXT2 

2) In use only when the speed control 
is active (DI3 = 0)

3) Off = Ramp times according to par. 
22.02 and 22.03. On = Ramp times 
according to par. 22.04 and 22.05.

4) Off = Run Enable off. Drive will not 
start or stops. On = Run Enable on. 
Normal operation.

5) See parameter 21.09.
A

rpm
������
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� �	 �����
� �	 �����
� �	 �����
� �

����
=�8
�T����¦J c§����=���\�]�2^��  ��������6
��b%&����mn�e�XY��>��L�¨��sit�b&�DI4~DI6 3
�>?y�
�  ��©�sit�b&�DI4 ���DI6 ªi��«�b&��0Vdc {�F� U�����-f�M
o
/�b&�AI1 
�b&y��  �!"�sit�b&�DI3 3
�;¬���¦�­f�;®�
��B =�>?\�]�2^��  �

�� V )W��LCD ������w)] uFrequency), �5���x uCurrent), �5��%
& uPower) ���7y��  �

��������������������������������

MN�/zf�7�¯|���=��
"��c�������=�QRS��  

Accel1 Accel1 Accel2 Decel2

Speed 3

Speed 2

Speed 1

Speed

Time

Start/Stop

Accel1/Decel1

Speed 1

Speed 2
Accel2/Decel2
Speed 3

Stop with 
deceleration 
ramp
������
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MN�/zf�7�¯| �����
�>?7 U��� V {,h�|�}~ uRMIO) ��b%
&����mn���>��b��  

A

rpm

X20
1 VREF Reference voltage -10 VDC
2 GND 1 kohm < RL < 10 kohm
X21
1 VREF Reference voltage 10 VDC 

1 kohm < RL < 10 kohm2 GND
3 AI1+ External speed reference 0(2) … 10 V, Rin > 

200 kohm4 AI1-
5 AI2+ By default, not in use. 0(4) … 20 mA, Rin = 

100 ohm6 AI2-
7 AI3+ By default, not in use. 0(4) … 20 mA, Rin = 

100 ohm8 AI3-
9 AO1+ Motor speed 0(4) … 20 mA  0 … motor nom. 

speed, RL < 700 ohm10 AO1-
11 AO2+ Output current 0(4) … 20 mA  0 … motor 

nom. current, RL < 700 ohm12 AO2-
X22
1 DI1 Stop/Start
2 DI2 Forward/Reverse
3 DI3 Acceleration & deceleration selection 1)

4 DI4 Constant speed select 2)

5 DI5 Constant speed select 2)

6 DI6 Constant speed select 2)

7 +24 V +24 VDC, max. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 Digital ground
10 DGND2 Digital ground
11 DI IL Start interlock (0 = stop) 3)

X23
1 +24 V Auxiliary voltage output, non-isolated, 

24 VDC, 250 mA2 GND
X25
1 RO11 Relay output 1

Ready2 RO12
3 RO13
X26
1 RO21 Relay output 2

Running2 RO22
3 RO23
X27
1 R031 Relay output 3

Inverted fault2 R032
3 R033

=

=

Fault

1) Off = Ramp times according to par. 
22.02 and 22.03. On = Ramp times 
according to par. 22.04 and 22.05.

2) See parameter group 12 
CONSTANT SPEEDS: 

3) See parameter 21.09.

DI4 DI5 DI6 Operation
0 0 0 Set speed through AI1
1 0 0 Speed 1
0 1 0 Speed 2

1 1 0 Speed 3
0 0 1 Speed 4
1 0 1 Speed 5

0 1 1 Speed 6
1 1 1 Speed 7
������
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���	
���
L�° ���K��8
9���
=��
�±�]�2^��  �8
9�
��
���5��ID �����²L�/³�@@ ��)*+,��-�¤G�´µ�¶�·��#
����CD"�F��8
��;d���  �il�mnL�����Z��- uLocal !��
Remote) ��#�y��  �

8
9���
 1��-�'( :

• )*+,��-  ��5��ID ���±7  

• )*+,�99.02 =�USER1 SAVEuENTER =�¸ � 
�EF���)*+,L��5��
ID �����²=�#�   20 6���1 ¹�;��ZDy��   

8
9���
� ºa� :

• )*+,�99.02 =�USER1 LOAD 
�EF  

• ENTER =�»�� º¼  

sit�b&G��
���8
9���
=�EF\�]�2^��   ( )*+,�16.05 j
k ).

�������� : 8
9���
��/³�99 START-UP DATA ���5���-�)*+,=�EF
���ID������²L�½¾��7�#�\�]�2^��  �8
����5�L�)*+,�
�-��¨fi�¿{�`7a  

������������: �K���5�=�8
\�F� U��5���-�)*+,L��5��ID ��G��
5�;�ÀÁÂÃ��±H�i�vI�����;d���  ��K���5��������
5���-�)*+,L�IC ��G�±H"�Ä��K��8
9���
��OO�#��`
7a  ��5�;�ÀÅT�/��Æ	���8
9���
=� ºÇ�����T�y��   
������
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�������ACS800 ���	�
���
����������������������
��� !�"#$�Additional data: actual signals and parameters�%�&'�()* � .

����������������������������

Term Definition

Absolute Maximum 
Frequency

20.08�������������	��
��
������	��������
20.07���� .

Absolute Maximum 
Speed

20.02�������������	��
��
������	�����������
20.01� .

Actual signal ���������������	� ! " #$%
�&�'�(�)*��+�
,�
- "

FbEq Fieldbus equivalent: �. /01���2�(�3���4�56�7 ��#$8
���(��#���9: . 

Parameter #$%
�;�
-	������<=�>? .
���������	
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No. Name/Value Description FbEq

01 ACTUAL SIGNALS �������+�'�(�3��@ABC� ! .

01.01 PROCESS VARIABLE 0�DE�FG�34 PROCESS VARIABLE����&����HIJK�� 1 = 1

01.02 SPEED ��L�=M@��NO " 0�DE 34.04���PE�QRS�&� " -20000 = 
-100% 20000 
= 100% of 
motor abs. 
max. speed

01.03 FREQUENCY ��L�������TU�V0( . -100 = -1 Hz 
100 = 1 Hz

01.04 CURRENT ��L�=M@�=W . 10 = 1 A

01.05 TORQUE ��L�=M@�XYZ . =M@��[�XYZ��100*I�\Q . 0�DE
34.05���PE�QRS�&� "

-10000 = 
-100% 10000 
= 100% of 
motor nom. 
torque

01.06 POWER =M@�TU . �[�TU,�100*I�\Q] . -1000 = 
-100% 1000 = 
100% of motor 
nom. power

01.07 DC BUS VOLTAGE V ��L��W^��5W�=_ . 1 = 1 V

01.08 MAINS VOLTAGE ��L�`U�=_ . 1 = 1 V

01.09 OUTPUT VOLTAGE ��L�=M@�=_ . 1 = 1 V

01.10 ACS800 TEMP abc�dO . 1 = 1 °C

01.11 EXTERNAL REF 1 e^�f? REF1S�rpm*I�\Q . (0�DE�99.04�
�SCALARg��
��HzI�\Q )

1 = 1 rpm

01.12 EXTERNAL REF 2 e^�f? REF2. #$��h�� 100%��=M@����NO i�=M@��
[�XYZ i�������HIJK�f?S��jk

0 = 0% 10000 
= 100%    1)

01.13 CTRL LOCATION �.�l��mn " (1,2) LOCAL; (3) EXT1; (4) EXT2. See Descr.

01.14 OP HOUR COUNTER oB�
M�QR " 1 = 1 h

01.15 KILOWATT HOURS B��=Up . 1 = 100 kWh

01.16 APPL BLOCK OUTPUT q$�rs�TU� ! . t u PID��.�vZI
�wxy8zS����HI
JK�PID �.@��TU

0 = 0% 10000 
= 100%

01.17 DI6-1 STATUS {f|�`U}��M~��� . t u \Q 0000001 = DI1 � on, DI2 ^E 
DI6�� off.

01.18 AI1 [V] ��IF�`U�1. 1 = 0.001 V

01.19 AI2 [mA] ��IF�`U�2. 1 = 0.001 mA

01.20 AI3 [mA] ��IF�`U�3. 1 = 0.001 mA

01.21 RO3-1 STATUS ����TU��M~��� . t u \Q 001 = RO1 ��M~8� , RO2 � 
RO3 ��M~8f��� .

01.22 AO1 [mA] ��IF�TU�1. 1 =0.001 mA
���������	
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01.23 AO2 [mA] ��IF�TU�2. 1 = 0.001 mA

01.24 ACTUAL VALUE 1 PID �.@������ !. 0�DE�99.02
�PID CTRLI�mn8zS�
�����\Q] "

0 = 0% 10000 
= 100%

01.25 ACTUAL VALUE 2 PID �.@������ !. 0�DE�99.02
�PID CTRLI�mn8zS�
�����\Q] "

0 = 0% 10000 
= 100%

01.26 CONTROL DEVIATION PID �.@��Y� " � i f?���<=������ "0�DE�99.02
�
PID CTRLI�mn8zS������\Q] .

-10000 = 
-100% 10000 
= 100%

01.27 APPLICATION MACRO <=�C�q$�vZI (0�DE�99.02��Mg ). See 99.02

01.28 EXT AO1 [mA] ��IF�`TU��l�������IF�TU�1 (optional). 1 = 0.001 mA

01.29 EXT AO2 [mA] ��IF�`TU��l�������IF�TU�� (optional). 1 = 0.001 mA

01.30 PP 1 TEMP C�E�1��IGBT ���dO (�6����C�E������$p����
#$ ).

1 = 1 °C

01.31 PP 2 TEMP C�E�2��IGBT ���dO (�6����C�E������$p����
#$ ).

1 = 1 °C

01.32 PP 3 TEMP C�E�3��IGBT ���dO (�6����C�E������$p����
#$ ).

1 = 1 °C

01.33 PP 4 TEMP C�E�4��IGBT ���dO (�6����C�E������$p����
#$ ).

1 = 1 °C

01.34 ACTUAL VALUE PID �.@��<=�� "�0�DE 40.06S��QY " 0 = 0% 10000 
= 100%

01.35 MOTOR 1 TEMP =M@�1�����dO . 0�DE 35.01S��QY " 1 = 1 °C

01.36 MOTOR 2 TEMP =M@�2�����dO . 0�DE�35.04S��QY . 1 = 1 °C

01.37 MOTOR TEMP EST =M@�dO���� " 1 = 1 °C

01.38 AI5 [mA] ��IF�`TU��l�����AI1*I�`U8����IF�TU�5 
(optional). =_� !O�=_�V� �mAI�\Q] .

1 = 0.001 mA

01.39 AI6 [mA] ��IF�`TU��l�����AI2*I�`U8����IF�TU�6 
(optional). =_� !O�=_�V� �mAI�\Q] .

1 = 0.001 mA

01.40 DI7-12 STATUS {f|�`TU��l���I�`U8��DI7^E�DI12�f��{f|�`
U}��M~��� �optional). t u \Q 000001: DI7 � on�� DI8 ^E 
DI12��f��off��� . 

1 = 1

01.41 EXT RO STATUS {f|�`TU��l���������TU��M~��� (optional). t u \
Q 0000001: 001 = RO1 ��M~8� , ��f������M~8f��� .

1 = 1

01.42 PROCESS SPEED REL =M@�����NO����:I�\Q	�=M@�<=�NO "�0�DE�

99.04 
�SCALARI�&����<=�TU�V0(��+�] "
1 = 1

01.43 MOTOR RUN TIME =M@�oB�<=�QR . C�E
�<=8������M~ . 0�DE�
34.06��� @y
�
- .

1 = 10 h

01.44 FAN ON-TIME C�E�¡¢�£��oB�<=�QR . 

�������� : DriveWindow PC tool��� @y
�
- . £S�¤¥�¦S��
��� @yQ§ . 

01.45 CTRL BOARD TEMP �.�@c��dO .

02 ACTUAL SIGNALS NO��XYZ�f?�\Q� ! . 

02.01 SPEED REF 2 NO�f?��	 . =M@�����NO
�100%�¨ . 0 = 0% 20000 
= 100% of 
motor 
absolute max. 
speed

No. Name/Value Description FbEq
���������	
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02.02 SPEED REF 3 @©@��ª��NO�f? . =M@�����NO
�100%�¨ . 20000 = 100%

02.09 TORQUE REF 2 NO��.@��TU . =M@��[�XYZ
�100%¨ . 0 = 0% 10000 
= 100% of 
motor nominal 
torque

02.10 TORQUE REF 3 XYZ�f? . =M@��[�XYZ
�100%¨ . 10000 = 100% 

02.13 TORQ USED REF V0( i�=_4�XYZ
��	L�XYZ�f? " 

=M@��[�XYZ
�100%¨ .

10000 = 100%

02.14 FLUX REF ��:I�\QL�Flux f? . 10000 = 100%

02.17 SPEED ESTIMATED =M@�NO���� . 

=M@�����NO
�100%�¨ .

20000 = 100%

02.18 SPEED MEASURED ��L�=M@�<=�NO («¬­��#$�f���������®¨ u" 

=M@�����NO
�100%�¨ .

20000 = 100%

03 ACTUAL SIGNALS Data words for monitoring of fieldbus communication (each signal is a 
16-bit data word).

2)

03.01 MAIN CTRL WORD 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY "

03.02 MAIN STATUS WORD 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.03 AUX STATUS WORD 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.04 LIMIT WORD 1 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.05 FAULT WORD 1 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.06 FAULT WORD 2 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.07 SYSTEM FAULT 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.08 ALARM WORD 1 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.09 ALARM WORD 2 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.11 FOLLOWER MCW 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.12 INT FAULT INFO 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.13 AUX STATUS WORD 3 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.14 AUX STATUS WORD 4 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.15 FAULT WORD 4 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.16 ALARM WORD 4 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.17 FAULT WORD 5 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.18 ALARM WORD 5 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

03.19 INT INIT FAULT 169¯�°�j�±� .  Fieldbus control���QY .

3.20 LATEST FAULT �²��l��P���K�¬� .  Fault tracing ��¬����QY .

3.21 2.LATEST FAULT ³´µ��l��P���K�¬� .

3.22 3.LATEST FAULT J´µ��l��P���K�¬� .

3.23 4.LATEST FAULT ¶´µ��l��P���K�¬� .

3.24 5.LATEST FAULT �·´µ��l��P���K�¬� .

3.25 LATEST WARNING �²�����P���K�¬� .

3.26 2.LATEST WARNING ³´µ�����P���K�¬� .

3.27 3.LATEST WARNING J´µ�����P���K�¬� .

3.28 4.LATEST WARNING ¶´µ�����P���K�¬� .

3.29 5.LATEST WARNING �·´µ�����P���K�¬� .

No. Name/Value Description FbEq
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1) =M@����NO ¸ �[�XYZ ¸���HIJK�f?����:�(ACS800 vZI�&���h���¹ ).

2) °�j�±���%J	�º$,�Fieldbus controlS��QY" <=� !�0�DE�3.11��º$,� Master/
Follower Application Guide (3AFE 64590430 [English])����QY .

09 ACTUAL SIGNALS �
�HIF»��#$��� ! Signals for the Adaptive Program

09.01 AI1 SCALED �(��*I�\QL���IF�`U�1. 20000 = 10 V

09.02 AI2 SCALED �(��*I�\QL���IF�`U�2. 20000 = 20 
mA

09.03 AI3 SCALED �(��*I�\QL���IF�`U�3. 20000 = 20 
mA

09.04 AI5 SCALED �(��*I�\QL���IF�`U�5. 20000 = 20 
mA

09.05 AI6 SCALED �(��*I�\QL���IF�`U�6. 20000 = 20 
mA

09.06 DS MCW P���K�7 S�7�¼�½KE�K¾�¿*I^E�À��V�f?�°�

j�J¯���.�±� (CW)
0 ... 65535 
(Decimal)

09.07 MASTER REF1 P���K�7 S�7�¼�½KE�K¾�¿*I^E�À��V�f?�°�

j�J¯��f? 1 (REF1)
-32768 … 
32767

09.08 MASTER REF2 P���K�7 S�7�¼�½KE�K¾�¿*I^E�À��V�f?�°�
j�J¯��f? 2 (REF2)

-32768 … 
32767

09.09 AUX DS VAL1 P���K�7 S�7�¼�½KE�K¾�¿*I^E�À��V�f?�°�

j�J¯��f? 3 (REF3)
-32768 … 
32767

09.10 AUX DS VAL2 P���K�7 S�7�¼�½KE�K¾�¿*I^E�À��V�f?�°�

j�J¯��f? 4 (REF4)
-32768 … 
32767

09.11 AUX DS VAL3 P���K�7 S�7�¼�½KE�K¾�¿*I^E�À��V�f?�°�
j�J¯��f? 5 (REF5)

-32768 … 
32767

No. Name/Value Description FbEq
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Index Name/Selection Description FbEq

10 START/STOP/DIR e^��.Q i��@M ¸��f�Á�Â=�aÃ���.

10.01 EXT1 STRT/STP/DIR e^��. �EXT1)�Q i�@M ¸ �f�Á�=M@�Â=�aÃ "

NOT SEL e^�`U�}%��#$�f��� . 1

DI1 DI1��0Vdc ����f�Stop) +24Vdc����@M�Start)�>?�Äi�=M@�Â=�
aÃ,��aÃ �Forward)*I���ÅÆ� .

�������� ! �l�ÇÈ�ÉÊuË�@M�>?��on8.�3*�i�������@
M] .

2

DI1,2 DI1,�@M ¸�f��0Vdc; �f i�Ì24Vdc; @M ui�DI2��0Vdc ����aÃ�
+24Vdc����ÍaÃ�<=��mnÅÆ� " Â=�aÃ���.��Î�¼�0�DE
10.03 DIRECTION�,�REQUESTI�&� .

�������� ! �l�ÇÈ�ÉÊuË�@M�>?��on8.�3*�i�������@
M] .

3

DI1P,2P DI1��`U8��ÏK� !I�@M. 0 -> 1: @M. DI2��`U8��ÏK� !I��
f . 1 -> 0: �f . Â=�aÃ,�0�DE�10.03 DIRECTION��&���h���
��ÅÆ� .

4

DI1P,2P,3 DI1��`U8��ÏK� !I�@M. 0 -> 1: @M. DI2��`U8��ÏK� !I��
f . 1 -> 0: �f . DI3��`U8�� !I�Â=�aÃ���� " 0 = �aÃ , 1 = 
ÍaÃ . Â=�aÃ���.��Î�¼�0�DE�10.03 DIRECTION,�
REQUESTI�&� .

5

DI1P,2P,3P DI1��`U8��ÏK� !I��aÃ�@M. 0 -> 1: �aÃ�@M. DI2��`U8��
ÏK� !I�ÍaÃ�@M "�0 -> 1: ÍaÃ�@M .DI3��`U8��ÏK� !I��
f . 1 -> 0: �f . Â=�aÃ���.��Î�¼�0�DE�10.03 DIRECTION,�
REQUESTI�&� .

6

DI6 DI1&�S��QY . 7

DI6,5 DI1,2S��QY . DI6: @M ¸ �f , DI5: Â=�aÃ . 8

KEYPAD �. /01 . Â=�aÃ���.��Î�¼�0�DE�10.03 DIRECTION,�
REQUESTI�&� .

9

COMM.CW P���K��.�±� . 10

DI7 DI1&�S��QY . 11

DI7,8 DI1,2&�S��QY . 12

DI7P,8P DI1P,2P&�S��QY . 13

DI7P,8P,9 DI1P,2P,3&�S��QY . 14

DI7P,8P,9P DI1P,2P,3P&�S��QY . 15

PARAM 10.04 0�DE 10.04���Ð�&� . 16

DI1 F, DI2 R DI14�DI2�� !���Ð�@M ¸ �f�Á�Â=�aÃ��. . 

 �������� : 0�DE 10.03 DIRECTION,�REQUESTI�&� .

17

10.02 EXT2 STRT/STP/DIR e^��.�l 2 (EXT2) ���ACS800��e^�`U�}%��#$�¼�=M@�@
M i��f�Á�Â=�aÃ�&��Q�#$ÑÆ� .

NOT SEL 0�DE 10.01�QY " 1

DI1 DI2 Operation
0 0 Stop
1 0 Start forward
0 1 Start reverse
1 1 Stop
���������	
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DI1 0�DE 10.01�QY . 2

DI1,2 0�DE 10.01�QY . 3

DI1P,2P 0�DE 10.01�QY . 4

DI1P,2P,3 0�DE 10.01�QY . 5

DI1P,2P,3P 0�DE 10.01�QY . 6

DI6 0�DE 10.01�QY . 7

DI6,5 0�DE 10.01�QY . 8

KEYPAD 0�DE 10.01�QY . 9

COMM.CW 0�DE 10.01�QY . 10

DI7 0�DE 10.01�QY . 11

DI7,8 0�DE 10.01�QY . 12

DI7P,8P 0�DE 10.01�QY . 13

DI7P,8P,9 0�DE 10.01�QY . 14

DI7P,8P,9P 0�DE 10.01�QY . 15

PARAM 10.05 0�DE�10.05���Ð�&� " 16

DI1 F, DI2 R 0�DE 10.01�QY . 17

10.03 REF DIRECTION =M@�Â=�aÃS�	Ò�aÃ�����.��'Ó�#$ÑÆ� "

FORWARD �aÃ��� 1

REVERSE ÍaÃ��� 2

REQUEST Â=�aÃS��. 3

10.04 EXT 1 STRT PTR 0�DE�10.01S�PAR10.04I�mn	����g��������.��l���&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK � ´f u�����.�aÕ :

- 0�DE�fQ : Ö=i FGi ´f��9¯�×Í*I�Øx . 9¯�Ù%��ÚÉÛ�
�Ü�Ý( u�`US�#$���rs����$�
-Ý .

- g��� : Ö=4�g���×Í . Ö=�×Í,�CI�Q~8Ä�g���&���
-
Ý .

-

10.05 EXT 2 STRT PTR 0�DE�10.0�S�PAR10.0ÞI�mn	����g��������.��l���&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�´f����g��� . 0�DE�10.04���QY . -

10.06 JOG SPEED SELECT ;F�@-�mn� !��&� . ;F�@-�&>,�Program features���QY "

NOT SEL e^�`U�}%�#$�f��� .

DI3 {f|�`U ßS�#$ . 0 = ;F�@-�#$�f��� . 1 = ;F�@-�#$ .

DI4 DI3S��QY .

DI5 DI3S��QY .

DI6 DI3S��QY .

DI7 DI3S��QY .

DI8 DI3S��QY .

DI9 DI3S��QY .

DI10 DI3S��QY .

DI11 DI3S��QY .

DI12 DI3S��QY .

Index Name/Selection Description FbEq
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10.07 NET CONTROL ��0�DE
�wxy8� i�0�DE�10.01� �P���K�7 *I��.
�
ÅÆ� . �.�l�
�EXT1*I�mn8��P���K��.�±� � 9¯�àà ,��
e u 
�#$ÅÆ� .

�������� : 0�DE�98.07COMM PROFILE��GENERICI�&�L�����2�(�
3á .

�������� : &��,�×Ø�â�É��ãl8f��� " (=ä��åf��®*I�ÉÊ]
).

0 9wx Inactive

1 wx Active

10.08 NET REFERENCE ��0�DE
�wxy8� i�0�DE�10.0ß� �P���K�7 *I��.
�
ÅÆ� . �.�l�
�EXT1*I�mn8��f?�REF1��#$ÅÆ� .

�������� : 0�DE�98.07COMM PROFILE��GENERICI�&�L�����2�(�
3á .

�������� : &��,�×Ø�â�É��ãl8f��� " (=ä��åf��®*I�ÉÊ]
).

0 9wx Inactive

1 wx Active

11 REFERENCE 
SELECT

�. /01�f?� !��æW��e^��.�l���mn���e^�f?�l���

�	S�mn

11.01 KEYPAD REF SEL �. /01���f?� !��æW��mn .

REF1 (rpm) rpmçè��NO��.�f?� ! . (0�DE�99.04
�SCALARI�mnL����
V0(�f? !�(Hz)¨ ")

1

REF2 (%) ��:�f? ! . REF2��#$,�q$�vZI��h���é�êÆ� . t� u 
XYZ��.�vZI
�&�L��� i�REF2��XYZ�f?� !¨ . 

2

11.02 EXT1/EXT2 SELECT e^��.�l��EXT1 ���EXT2����������f?� !��ë��.�l�
��&� .

DI1 {f|�`U DI1. 0 = EXT1, 1 = EXT2. 1

DI2 DI1S��QY . 2

DI3 DI1S��QY . 3

DI4 DI1S��QY . 4

DI5 DI1S��QY . 5

DI6 DI1S��QY . 6

EXT1 EXT1 ��wxy] . 0�DE�10.01�4�11.03����¼��.� !��æW��l
�
�mn] .

7

EXT2 EXT2
�wxy] . 0�DE�10.0����11.06����¼��.� !��æW��l
�
�mn] .

8

COMM.CW P���K��.�±� i�9¯�11. 9

DI7 DI1S��QY . 10

DI8 DI1S��QY . 11

DI9 DI1S��QY . 12

DI10 DI1S��QY . 13

DI11 DI1S��QY . 14

DI12 DI1S��QY . 15

PARAM 11.09 0�DE�11.09���&� . 16

11.03 EXT REF1 SELECT e^�f?� !�REF1��f?� !�l���&�

Index Name/Selection Description FbEq
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KEYPAD �. /01 . LCDì�í´µ�ë��f?� !��S�2�(�3á . 1

AI1 ��IF�`U�1. 

�������� :  !
�îïxC��� (±10 VDC)� ��IF 1�� !��BIPOLARI�
&� . (��IF�1,���� !�ðÎ��ñQÝ .)

2

AI2 ��IF�`U�2. 3

AI3 ��IF�`U�3. 4

AI1/JOYST ;�KòS�#$�¼�AI1*I�&�L���IF� !I�<=8Ä�;�Kò��
������ÍaÃ��[ � �� u�NOI ,��������aÃ��[ � �� u�NO
I�<=ÅÆ� . 

�������� : 0�DE 10.03 S�REQUESTI�&� .

�������� ! ;�Kò���ã�,�Ö�Q�0.5 V�����8.ó�ÑÆ� . 0�
DE 13.01 S�2 V ���0.5 V��#���*I�&��� ,�0�DE�
30.01 S�FAULTI�&��� ,�&�� !
�ôõ8f��SÓ�����

���f�ö�ÅÆ� .

�������� :  !
�îïx (±10 VDC)�� ,  AI1S BIPOLARI�mn .  AI1/JOYST
����� !�ðÎ��ñQÑÆ� .

5

AI2/JOYST AI1/JOYST���QY . 6

AI1+AI3 ��IF�`U AI14 AI3��Ñ 7

AI2+AI3 ��IF�`U AI24 AI3��Ñ 8

AI1-AI3 ��IF�`U AI14 AI3��� 9

AI2-AI3 ��IF�`U AI24 AI3��� 10

AI1*AI3 ��IF�`U AI14 AI3��÷ 11

AI2*AI3 ��IF�`U AI24 AI3��÷ 12

MIN(AI1,AI3) ��IF�`U AI14 AI3����� 13

MIN(AI2,AI3) ��IF�`U AI24 AI3����� 14

MAX(AI1,AI3) ��IF�`U AI14 AI3����� 15

MAX(AI2,AI3) ��IF�`U AI24 AI3����� 16

DI3U,4D(R) {f|�`U 3: NO�f?�ø
 . {f|�`U 4: NO�f?�ù� . �f�f?����
=ä��}Q�NO�&���ú®ú *I�] . 0�DE 22.04 ���NO�f?�û��ü
S�&�Ý . 

17

Index Name/Selection Description FbEq

0

1062

AI1

Speed Reference (REF1)

11.04

-11.04

-11.05

11.05

Par. 13.01 = 2 V, Par 13.02 = 10 V
���������	
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DI3U,4D {f|�`U 3: NO�f?�ø
 . {f|�`U 4: NO�f?�ù� . HIF»,�<
=�NO�&�S�ãl���3á .(�f�f?����=ä��}Q�ÉÊ8f��� u"� 
0�DE 22.04 ���NO�f?�û��üS�&�Ý . 

18

DI5U,6D DI3U,4D���QY . 19

COMM. REF P���K�f? REF1 20

COM.REF1+AI1 P���K�f?�REF14���IF�`U�AI1��Ñ 21

COM.REF1*AI1 P���K�f?�REF14���IF�`U�AI1��÷ 22

FAST COMM �ý�������e���COMM. REF��mn�¦S�����MgÑÆ� :

- =M@��.�HIF»��f?S�=é���7 �#���QR��~�Ü� " (6 
ms -> 2 ms)

- Â=�aÃ,�0�DE�10.01 ���10.02���þ��Æ���./01��O��
.'�(�)�Æ� "

- 0�DE�FG�25 CRITICAL SPEEDS ��M~8f���Æ� "

�������� : �g��ý��&�*I�L������COMM. REFI�M~ÅÆ� .

- 0�DE 99.02 � PIDI�&�

- 0�DE 99.04 ��SCALARI�&�

- 0�DE 40.14 
�PROPORTIONAL �� DIRECTI�&��

23

COM.REF1+AI5 COM.REF1+AI1���QY " (AI1��AI5��B$ ). 24

COM.REF1*AI5 COM.REF1*AI1 ���QY "�(AI1��AI5��B$ ). 25

AI5 ��IF�`U 5 26

AI6 ��IF�`U 6 27

AI5/JOYST AI1/JOYST���QY . 28

AI6/JOYST AI1/JOYST���QY . 29

AI5+AI6 ��IF�`U AI5 � AI6��Ñ . 30

AI5-AI6 ��IF�`U AI5 � AI6��� . 31

AI5*AI6 ��IF�`U AI5 � AI6��÷ . 32

MIN(AI5,AI6) ��IF�`U AI5 � AI6����,� . 33

MAX(AI5,AI6) ��IF�`U AI5 � AI6����,� . 34

DI11U,12D(R) DI3U,4D(R)���QY . 35

DI11U,12D DI3U,4D���QY . 36

PARAM 11.10 0�DE 11.10.���&�L�� 37

Index Name/Selection Description FbEq
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AI1 BIPOLAR îïx���IF�`U AI1 (-10 … 10 V). �ý��F�,�NO�&�*I�#$�
¦S������j�Æ� . 

38

11.04 EXT REF1 MINIMUM e^�f?�REF1�������&�Ý � 
�� u.

����&�� !I�#$Ý .

0 … 18000 rpm rpm}ÎI�&� . (0�DE 99.04 
�SCALARI�&�8��Hz.)

�������� : ��IF�`U�1S�f?*I�&�ÑÆ� (0�DE�11.03 , AI1). f?
�����4������Ð������IF�����4�����&�,��ý��

��Æ� :

�������� : f?� !
�P���K��7�¼�V��3�����IF� !��Z@��
�I���Æ� . ���%J	�º$,�Fieldbus control �lS���QY .

1 … 18000

11.05 EXT REF1 MAXIMUM e^�f?�REF1�������&�Ý � 
�� u.

����&�� !I�#$Ý .

Index Name/Selection Description FbEq

S
pe

ed
 R

ef
er

en
ce

minAI1 = 13.01 MINIMUM AI1
maxAI1 = 13.02 MAXIMUM AI1
scaled maxREF1 = 13.03 SCALE AI1 x 11.05 EXT REF1 MAXIMUM 
minREF1 = 11.04 EXT REF1 MINIMUM 

scaled

minREF1

-minAI1 minAI1 maxAI1-maxAI1

-minREF1

-scaled

Analogue Input Signal

Operation Range

maxREF1

maxREF1

10.03 DIRECTION =
FORWARD or
REQUEST

10.03 DIRECTION =
REVERSE or
REQUEST

AI1 Range

EXT REF1 Range

1 parameter 13.01
2 parameter 13.02
1’ parameter 11.04
2’ parameter 11.05

1 2

1’

2’
���������	
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0 … 18000 rpm &��ðÎ . (0�DE 99.04 
�SCALARI�&�8��Hz.)

0�DE 11.04����QY . 

1 … 18000

11.06 EXT REF2 SELECT REF2��e^�f?� !I�&� " REF2��

- 0�DE 99.02 = FACTORY, HAND/AUTO �� SEQ CTRL�g�������N
O����:I��j	�NO�f?� ! .

- 0�DE 99.02 = TORQUE�g����=M@��[�XYZ����:I��j	�
XYZ�f?� ! .

- 0�DE�99.02 = PID CTRL�g�������HIJK�î����:I��j	�H
IJK�f?� ! .

- 0�DE�99.04 = SCALAR�g�������V0(����:I��j	�V0(�
f?� ! .

KEYPAD 0�DE 11.03S��QY . 1

AI1 0�DE 11.03S��QY .

�������� :  !
�îïxC��� (±10 VDC)� ��IF 1�� !��BIPOLARI�
&� . ��IF�1,���� !�ðÎ��ñQÝ .

2

AI2 0�DE 11.03S��QY . 3

AI3 0�DE 11.03S��QY . 4

AI1/JOYST 0�DE 11.03S��QY . 5

AI2/JOYST 0�DE 11.03S��QY . 6

AI1+AI3 0�DE 11.03S��QY . 7

AI2+AI3 0�DE 11.03S��QY . 8

AI1-AI3 0�DE 11.03S��QY . 9

AI2-AI3 0�DE 11.03S��QY . 10

AI1*AI3 0�DE 11.03S��QY . 11

AI2*AI3 0�DE 11.03S��QY . 12

MIN(AI1,AI3) 0�DE 11.03S��QY . 13

MIN(AI2,AI3) 0�DE 11.03S��QY . 14

MAX(AI1,AI3) 0�DE 11.03S��QY . 15

MAX(AI2,AI3) 0�DE 11.03S��QY . 16

DI3U,4D(R) 0�DE 11.03S��QY . 17

DI3U,4D 0�DE 11.03S��QY . 18

DI5U,6D 0�DE 11.03S��QY . 19

COMM. REF 0�DE 11.03S��QY . 20

COM.REF2+AI1 0�DE 11.03S��QY . 21

COM.REF2*AI1 0�DE 11.03S��QY . 22

FAST COMM 0�DE 11.03S��QY . 23

COM.REF2+AI5 0�DE 11.03S��QY . 24

COM.REF2*AI5 0�DE 11.03S��QY . 25

AI5 0�DE 11.03S��QY . 26

AI6 0�DE 11.03S��QY . 27

AI5/JOYST 0�DE 11.03S��QY . 28

AI6/JOYST 0�DE 11.03S��QY . 29

AI5+AI6 0�DE 11.03S��QY . 30

AI5-AI6 0�DE 11.03S��QY . 31

Index Name/Selection Description FbEq
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AI5*AI6 0�DE 11.03S��QY . 32

MIN(AI5,AI6) 0�DE 11.03S��QY . 33

MAX(AI5,AI6) 0�DE 11.03S��QY . 34

DI11U,12D(R) 0�DE 11.03S��QY . 35

DI11U,12D 0�DE 11.03S��QY . 36

PARAM 11.11 0�DE�11.11���&�� . 37

AI1 BIPOLAR 0�DE 11.03S��QY . 38

11.07 EXT REF2 MINIMUM e^�f?�REF2�������&�Ý � 
�� u.

����&�� !I�#$Ý .

0 … 100% &��}Î����: . &�� !���	 :

- ��IF�`U� ! : 0�DE�11.04��t����QY . 

- 56�
Z� ! :  Fieldbus controllS��QY "

0 … 10000

11.08 EXT REF2 MAXIMUM e^�f?�REF2�������&�Ý � 
�� u.

����&�� !I�#$Ý .

0 … 600% &��ðÎ . &�� !���	 :

- ��IF�`U� ! : 0�DE�11.04��t����QY . 

- 56�
Z� ! :  Fieldbus controllS��QY .

0 … 6000

11.09 EXT 1/2 SEL PTR 0�DE�11.02��PAR 11.09I�mn	���� !ä����g��S�&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK����g�	�� " 0�DE�10.04 ���QY . -

11.10 EXT 1 REF PTR 0�DE�11.03��PAR 11.10*I�mn	���� !ä����g��S�&�

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK����g�	�� " 0�DE�10.04 ���QY . -

11.11 EXT 2 REF PTR 0�DE�11.0���PAR 11.11I�mn	���� !ä����g��S�&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK����g�	�� " 0�DE�10.04 ���QY . -

12 CONSTANT SPEEDS g��NO�<=�mn4�� . g��NO�<=,���IF�&�����mÑÆ� .

�������� : 0�DE 99.04 
�SCALARg�����g��NO 1�� 5��g��NO�
àÞ��#$ .

12.01 CONST SPEED SEL g��NO��wxy����wxy� !�&� . 

NOT SEL g��NO�@-�#$�Ý 1

DI1(SPEED1) {f|�`U�DI1��wxy�Ó�0�DE�12.02���&�L�NO . 

1 =wx , 0 =9wx .

2

DI2(SPEED2) {f|�`U�DI2��wxy�Ó�0�DE�12.03���&�L�NO . 

1 =wx , 0 =9wx .

3

DI3(SPEED3) {f|�`U�DI3��wxy�Ó�0�DE�12.04���&�L�NO . 

1 =wx , 0 =9wx .

4

DI4(SPEED4) {f|�`U�DI4��wxy�Ó�0�DE�12.05���&�L�NO . 

1 =wx , 0 =9wx .

5

DI5(SPEED5) {f|�`U�DI5��wxy�Ó�0�DE�12.06���&�L�NO . 

1 =wx , 0 =9wx .

6
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DI6(SPEED6) {f|�`U�DI6��wxy�Ó�0�DE�12.07���&�L�NO . 

1 =wx , 0 =9wx .

7

DI1,2 {f|�`U�DI14�DI2�������h
�g��NO�&� . 8

DI3,4 DI1,2����QY . 9

DI5,6 DI1,2����QY . 10

DI1,2,3 {f|�`U�DI1i�DI2���DI3�������h
�g��NO�&� . 11

DI3,4,5 DI1,2,3����QY . 12

DI4,5,6 DI1,2,3����QY . 13

DI3,4,5,6 {f|�`U�DI3i�DI4, DI5���DI6�������h
�g��NO�&� 14

DI7(SPEED1) {f|�`U�DI7��wxy�Ó�0�DE�12.02���&�L�NO . 

1 =wx , 0 =9wx .

15

DI8(SPEED2) {f|�`U�DI8��wxy�Ó�0�DE�12.03���&�L�NO . 

1 =wx , 0 =9wx .

16

Index Name/Selection Description FbEq

DI1 DI2 Constant speed in use
0 0 No constant speed
1 0 Speed defined by parameter 12.02
0 1 Speed defined by parameter 12.03
1 1 Speed defined by parameter 12.04

DI1 DI2 DI3 Constant speed in use
0 0 0 g��NO�<=��Ý

1 0 0 0�DE 12.02���&�	�NO
0 1 0 0�DE 12.03���&�	�NO
1 1 0 0�DE 12.04���&�	�NO
0 0 1 0�DE 12.05���&�	�NO
1 0 1 0�DE 12.06���&�	�NO
0 1 1 0�DE 12.07���&�	�NO
1 1 1 0�DE 12.08���&�	�NO

DI3 DI4 DI5 DI6 Constant speed in use
0 0 0 0 g��NO�<=��Ý

1 0 0 0 0�DE 12.02���&�	�NO
0 1 0 0 0�DE 12.03���&�	�NO
1 1 0 0 0�DE 12.04���&�	�NO
0 0 1 0 0�DE 12.05���&�	�NO
1 0 1 0 0�DE 12.06���&�	�NO
0 1 1 0 0�DE 12.07���&�	�NO
1 1 1 0 0�DE 12.08���&�	�NO
0 0 0 1 0�DE 12.09���&�	�NO
1 0 0 1 0�DE 12.10���&�	�NO
0 1 0 1 0�DE 12.11���&�	�NO
1 1 0 1 0�DE 12.12���&�	�NO
0 0 1 1 0�DE 12.13���&�	�NO
1 0 1 1 0�DE 12.14���&�	�NO
0 1 1 1 0�DE 12.15���&�	�NO
1 1 1 1 0�DE 12.16���&�	�NO
���������	
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DI9(SPEED3) {f|�`U�DI9
�wxy�Ó�0�DE�12.04���&�L�NO . 

1 =wx , 0 =9wx .

17

DI10(SPEED4) {f|�`U�DI10��wxy�Ó�0�DE�12.05���&�L�NO . 

1 =wx , 0 =9wx .

18

DI11(SPEED5) {f|�`U�DI11��wxy�Ó�0�DE�12.06���&�L�NO . 

1 =wx , 0 =9wx .

19

DI12 (SPEED6) {f|�`U�DI12
�wxy�Ó�0�DE�12.07���&�L�NO . 

1 =wx , 0 =9wx .

20

DI7,8 DI1,2����QY . 21

DI9,10 DI1,2����QY . 22

DI11,12 DI1,2����QY . 23

12.02 CONST SPEED 1 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)� .

0 … 18000 rpm &��ðÎ 0 … 18000

12.03 CONST SPEED 2 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)� .

0 … 18000 rpm &��ðÎ 0 … 18000

12.04 CONST SPEED 3 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)� .

0 … 18000 rpm &��ðÎ 0 … 18000

12.05 CONST SPEED 4 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)� .

0 … 18000 rpm &��ðÎ 0 … 18000

12.06 CONST SPEED 5 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)�

0 … 18000 rpm &��ðÎ 0 … 18000

12.07 CONST SPEED 6 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)�

0 … 18000 rpm &��ðÎ 0 … 18000

12.08 CONST SPEED 7 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)� .

0 … 18000 rpm &��ðÎ 0 … 18000

12.09 CONST SPEED 8 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)� .

0 … 18000 rpm &��ðÎ 0 … 18000

12.10 CONST SPEED 9 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)� .

0 … 18000 rpm &��ðÎ 0 … 18000

12.11 CONST SPEED 10 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)� .

0 … 18000 rpm &��ðÎ 0 … 18000

12.12 CONST SPEED 11 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)� .

0 … 18000 rpm &��ðÎ 0 … 18000

12.13 CONST SPEED 12 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)� .

�������� : C��<=�@-�#$Q��C��NO�à S�&� . ^!���� . Fieldbus 
control�lS��QY .

-18000 … 18000 rpm &��ðÎ . -18000 … 
18000

12.14 CONST SPEED 13 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)� .

�������� : C��<=�@-�#$Q��C��NO�2��&� . ^!���� . Fieldbus 
control�lS��QY .

-18000 … 18000 rpm &��ðÎ -18000 … 
18000

Index Name/Selection Description FbEq
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12.15 CONST SPEED 14 &��NO 1.
�� . Â=�aÃ�����)� .

�������� : ;F�<=�@-��#$8��;F�NO��&� . ^!����¨ . Program 
features�lS��QY .

0 … 18000 rpm &��ðÎ 0 … 18000

12.16 CONST SPEED 15 &��NO�15 ����l�Q�<=�NO . 0�DE�30.01 4 30.02����lQ�<
=�NOI�#$'�����^!����ÐóÝ .

-18000 … 18000 rpm &��ðÎ -18000 … 
18000

13 ANALOGUE INPUTS ��IF�`U� !�&�

13.01 MINIMUM AI1 ��IF�`U�1 ������&� . ��IF�`U�1S�#$���������S�
&� .

�������� : ��IF�`U AI1S�e^�&��REF1�� !ä*I�&����0�D
E� 11.04����S��jk .

0 V Zero volts. �������� : ��IF�`U� !�³
S�Cè�f��Ý . 1

2 V Two volts 2

TUNED VALUE ���@-S�7Ð���L�� . TUNE�&�S��QY " 3

TUNE ���@-�Q~�. aÕ :

- `U����� !���� . 

- 0�DE��TUNEI�&� .

�������� : ���@-������
-	�ðÎ� 0 … 10 V. 

4

13.02 MAXIMUM AI1 ��IF�`U�1 ������&� . ��IF�`U�1S�#$���������S�
&� .

�������� : ��IF�`U AI1S�e^�&��REF1�� !ä*I�&����0�D
E� 11.05����S��jk .

10 V 10 volts (DC). 1

TUNED VALUE ���@-S�7Ð���L�� . TUNE�&�S��QY . 2

TUNE ���@-�Q~�. aÕ :

- `U����� !���� . 

- 0�DE��TUNEI�&� .

�������� : ���@-������
-	�ðÎ� 0 … 10 V. 

3

Index Name/Selection Description FbEq
���������	




111
13.03 SCALE AI1 ��IF�`U�AI1��K�g .

�������� : NO�&�*I�REF1��#$�Ó : 

- REF1 S� !ä*I�&� (0�DE 11.03) = AI1+AI3

- REF1 ������&� (0�DE 11.05) = 1500 rpm

- <=� ! AI1��� = 4 V (=¥�K�g����40% )

- <=� ! AI3��� = 12 mA (=¥�K�g����60% )

- AI1 scaling = 100%, AI3 scaling = 10%

0 … 1000% K�g�ðÎ 0 … 32767

13.04 FILTER AI1 ��IF�`U�AI1��PE�QRS�&� .

�������� : ���.�M~�QR�Ó������Q�(��10 ms���I�8f���� . 
��PE�QR,�0�DEI�û���Ú
-Ý .

0.00 … 10.00 s PE�Q�( 0 … 1000

13.05 INVERT AI1 ��IF�`U�AI1 !��Ö=��wx ¸ 9wx .

NO Ö=�)á 0

YES Ö= . ��IF�`U����� !������f?� !��Ð��Ä�FÍO�x�
Ý .

65535

13.06 MINIMUM AI2 0�DE 13.01S��QY " 

0 mA 0�DE 13.01S��QY . 1

4 mA 0�DE 13.01S��QY . 2

TUNED VALUE 0�DE 13.01S��QY . 3

TUNE 0�DE 13.01S��QY . 4

13.07 MAXIMUM AI2 0�DE 13.02S��QY . 

20 mA 0�DE 13.02S��QY . 1

TUNED VALUE 0�DE 13.02S��QY . 2

Index Name/Selection Description FbEq

60%

40%

150 rpm 1500 rpm 10 V 

0 V 0 mA

20 mA 1500 rpm

600 rpm

90 rpm

690 rpm

0 rpm

AI1 AI3 AI1 + AI3

63

%

100

T
t

Filtered Signal

Unfiltered Signal O = I · (1 - e-t/T)

I = PE�`U (�} )
O = PE�TU
t = QR
T = PE�QR
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TUNE 0�DE 13.02S��QY . 3

13.08 SCALE AI2 0�DE 13.03S��QY .

0 … 1000% 0�DE 13.03S��QY . 0 … 32767

13.09 FILTER AI2 0�DE 13.04S��QY .

0.00 … 10.00 s 0�DE 13.04S��QY . 0 … 1000

13.10 INVERT AI2 0�DE 13.05S��QY .

NO 0�DE 13.05S��QY . 0

YES 0�DE 13.05S��QY . 65535

13.11 MINIMUM AI3 0�DE 13.01S��QY . 

0 mA 0�DE 13.01S��QY . 1

4 mA 0�DE 13.01S��QY . 2

TUNED VALUE 0�DE 13.01S��QY . 3

TUNE 0�DE 13.01S��QY . 4

13.12 MAXIMUM AI3 0�DE 13.02S��QY . 

20 mA 0�DE 13.02S��QY . 1

TUNED VALUE 0�DE 13.02S��QY . 2

TUNE 0�DE 13.02S��QY . 3

13.13 SCALE AI3 0�DE 13.03S��QY .

0 … 1000% 0�DE 13.03S��QY . 0 … 32767

13.14 FILTER AI3 0�DE 13.04S��QY .

0.00 … 10.00 s 0�DE 13.04S��QY . 0 … 1000

13.15 INVERT AI3 0�DE 13.05S��QY .

NO 0�DE 13.05S��QY . 0

YES 0�DE 13.05S��QY . 65535

13.16 MINIMUM AI5 0�DE 13.01S��QY .

0 mA 0�DE 13.01S��QY . 1

4 mA 0�DE 13.01S��QY . 2

TUNED VALUE 0�DE 13.01S��QY . 3

TUNE 0�DE 13.01S��QY . 4

13.17 MAXIMUM AI5 0�DE 13.02S��QY .

20 mA 0�DE 13.02S��QY . 1

TUNED VALUE 0�DE 13.02S��QY . 2

TUNE 0�DE 13.02S��QY . 3

13.18 SCALE AI5 0�DE 13.03S��QY .

0 … 1000% 0�DE 13.03S��QY . 0 … 32767

13.19 FILTER AI5 0�DE 13.04S��QY .

0.00 … 10.00 s 0�DE 13.04S��QY . 0 … 1000

13.20 INVERT AI5 0�DE 13.05S��QY .

NO 0�DE 13.05S��QY . 0

YES 0�DE 13.05S��QY . 65535

13.21 MINIMUM AI6 0�DE 13.01S��QY . 

0 mA 0�DE 13.01S��QY . 1
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4 mA 0�DE 13.01S��QY . 2

TUNED VALUE 0�DE 13.01S��QY . 3

TUNE 0�DE 13.01S��QY . 4

13.22 MAXIMUM AI6 0�DE 13.02S��QY . 

20 mA 0�DE 13.02S��QY . 1

TUNED VALUE 0�DE 13.02S��QY . 2

TUNE 0�DE 13.02S��QY . 3

13.23 SCALE AI6 0�DE 13.03S��QY .

0 … 1000% 0�DE 13.03S��QY . 0 … 32767

13.24 FILTER AI6 0�DE 13.04S��QY .

0.00 … 10.00 s 0�DE 13.04S��QY . 0 … 1000

13.25 INVERT AI6 0�DE 13.05S��QY .

NO 0�DE 13.05S��QY . 0

YES 0�DE 13.05S��QY . 65535

14 RELAY OUTPUTS ����TU��������Á�����M~�f�

14.01 RELAY RO1 OUTPUT ����TU�1��M~ � ¼% u ;�S�����������mn'�(�3�Æ� "

NOT USED #$��Ý . 1

READY <=��9 : <=��9
���L��������M~ . 2

RUNNING <= : @M� !
�ON8��Run Enable��ON, �l��)á . 3

FAULT �lQ�M~ 4

FAULT(-1) �l��Ö= . �l�����f�� SQ�M~ . 5

FAULT(RST) �l . HIF»*I�&�	�QR���4����l��%M*I�Ð�] . 0�D
E�FG 31 AUTOMATIC RESET���QY .

6

STALL WARN K!���	������Q�M~ . 0�DE 30.10S��QY " 7

STALL FLT K!��!���	�<=��f�Q��M~ . 0�DE 30.10S��QY . 8

MOT TEMP WRN =M@�dO�ùQ�@-�������Q�M~ . 0�DE 30.04S��QY . 9

MOT TEMP FLT =M@�dO�ùQ�@-���l���Q�M~ . 0�DE 30.04S��QY . 10

ACS TEMP WRN �����dO�ùQ�@-���	������Q�M~ : 115 °C (239 °F). 11

ACS TEMP FLT �����dO�ùQ�@-���	��l���Q�M~ : 125 °C (257 °F). 12

FAULT/WARN �l���������Q�M~ 13

WARNING �����Q�M~ 14

REVERSED =M@�ÍaÃ�Â= . 15

EXT CTRL e^���������. . 16

REF 2 SEL e^�f?� !I�REF 2S�#$ . 17

CONST SPEED g��NO�@-�#$ . 0�DE�FG 12 CONSTANT SPEEDSS��QY . 18

DC OVERVOLT C�E��5W�=_��4=_��	S� 4 . 19

DC UNDERVOLT C�E��5W�=_��^"=_��	�#*I�$.%á . 20

SPEED 1 LIM =M@�NO�ùQ��	�1. 0�DE 32.01 � 32.02S��QY . 21

SPEED 2 LIM =M@�NO�ùQ��	�2. 0�DE 32.03 � 32.04S��QY . 22

CURRENT LIM =M@�=W�ùQ��	 . 0�DE 32.05 � 32.06S��QY . 23

REF 1 LIM e^�f?�REF1��ùQ��	 .  0�DE 32.11 � 32.12S��QY . 24

REF 2 LIM e^�f?�REF2��ùQ��	 .  0�DE 32.13 � 32.14S��QY . 25
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TORQUE 1 LIM =M@�XYZ�ùQ��	�1. 0�DE 32.07 � 32.08S��QY . 26

TORQUE 2 LIM =M@�XYZ�ùQ��	�2. 0�DE 32.09 � 32.10S��QY . 27

STARTED ������@M�>?��C
] . 28

LOSS OF REF ������NO�f?��)á . 29

AT SPEED <=�NO���NO�f?���Oé&á . NO��.���NO��'�
�=M@�
�[�NO��à®(�D������,���¨ .

30

ACT 1 LIM HIJK�PID �.@��ACT1���ùQ��	 . 0�DE 32.15 � 32.16S��
QY .

31

ACT 2 LIM HIJK�PID �.@��ACT2���ùQ��	 . 0�DE 32.17 � 32.18S��
QY .

32

COMM.REF3(13) �����P���K�f?�REF3I��. .  Fieldbus controllS��QY . 33

PARAM 14.16 0�DE�14.16��� !äS�&� . 34

BRAKE CTRL @�����Z��On/Off �. . 0�DE�FG� 42 BRAKE CONTROL.S��Q
Y "

35

BC SHORT CIR �M�)*���l*I�������f .  Fault tracinglS��QY . 36

14.02 RELAY RO2 OUTPUT ����TU�RO2�����������&� . �����&�L���I�8zS�
���M~Ý .

NOT USED 0�DE 14.01S��QY . 1

READY 0�DE 14.01S��QY . 2

RUNNING 0�DE 14.01S��QY . 3

FAULT 0�DE 14.01S��QY . 4

FAULT(-1) 0�DE 14.01S��QY . 5

FAULT(RST) 0�DE 14.01S��QY . 6

STALL WARN 0�DE 14.01S��QY . 7

STALL FLT 0�DE 14.01S��QY . 8

MOT TEMP WRN 0�DE 14.01S��QY . 9

MOT TEMP FLT 0�DE 14.01S��QY . 10

ACS TEMP WRN 0�DE 14.01S��QY . 11

ACS TEMP FLT 0�DE 14.01S��QY . 12

FAULT/WARN 0�DE 14.01S��QY . 13

WARNING 0�DE 14.01S��QY . 14

REVERSED 0�DE 14.01S��QY . 15

EXT CTRL 0�DE 14.01S��QY . 16

REF 2 SEL 0�DE 14.01S��QY . 17

CONST SPEED 0�DE 14.01S��QY . 18

DC OVERVOLT 0�DE 14.01S��QY . 19

DC UNDERVOLT 0�DE 14.01S��QY . 20

SPEED 1 LIM 0�DE 14.01S��QY . 21

SPEED 2 LIM 0�DE 14.01S��QY . 22

CURRENT LIM 0�DE 14.01S��QY . 23

REF 1 LIM 0�DE 14.01S��QY . 24

REF 2 LIM 0�DE 14.01S��QY . 25

TORQUE 1 LIM 0�DE 14.01S��QY . 26
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TORQUE 2 LIM 0�DE 14.01S��QY . 27

STARTED 0�DE 14.01S��QY . 28

LOSS OF REF 0�DE 14.01S��QY . 29

AT SPEED 0�DE 14.01S��QY . 30

ACT 1 LIM 0�DE 14.01S��QY . 31

ACT 2 LIM 0�DE 14.01S��QY . 32

COMM. REF3(14) 0�DE 14.01S��QY . 33

PARAM 14.17 0�DE�14.17��� !äS�&� . 34

BRAKE CTRL 0�DE 14.01S��QY . 35

BC SHORT CIR 0�DE 14.01S��QY . 36

14.03 RELAY RO3 OUTPUT ����TU�RO3�����������&� . �����&�L���I�8zS�
���M~Ý .

NOT USED 0�DE 14.01S��QY . 1

READY 0�DE 14.01S��QY . 2

RUNNING 0�DE 14.01S��QY . 3

FAULT 0�DE 14.01S��QY . 4

FAULT(-1) 0�DE 14.01S��QY . 5

FAULT(RST) 0�DE 14.01S��QY . 6

STALL WARN 0�DE 14.01S��QY . 7

STALL FLT 0�DE 14.01S��QY . 8

MOT TEMP WRN 0�DE 14.01S��QY . 9

MOT TEMP FLT 0�DE 14.01S��QY . 10

ACS TEMP WRN 0�DE 14.01S��QY . 11

ACS TEMP FLT 0�DE 14.01S��QY . 12

FAULT/WARN 0�DE 14.01S��QY . 13

WARNING 0�DE 14.01S��QY . 14

REVERSED 0�DE 14.01S��QY . 15

EXT CTRL 0�DE 14.01S��QY . 16

REF 2 SEL 0�DE 14.01S��QY . 17

CONST SPEED 0�DE 14.01S��QY . 18

DC OVERVOLT 0�DE 14.01S��QY . 19

DC UNDERVOLT 0�DE 14.01S��QY . 20

SPEED 1 LIM 0�DE 14.01S��QY . 21

SPEED 2 LIM 0�DE 14.01S��QY . 22

CURRENT LIM 0�DE 14.01S��QY . 23

REF 1 LIM 0�DE 14.01S��QY . 24

REF 2 LIM 0�DE 14.01S��QY . 25

TORQUE 1 LIM 0�DE 14.01S��QY . 26

TORQUE 2 LIM 0�DE 14.01S��QY . 27

STARTED 0�DE 14.01S��QY . 28

LOSS OF REF 0�DE 14.01S��QY . 29

AT SPEED 0�DE 14.01S��QY . 30
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MAGN READY =M@
�%y8���[�XYZ��+�(�3���9
�8zá (=M@���[�
%y�����Oé&á ).

31

USER 2 SEL #$%�vZI�2 
�#$ . 32

COMM. REF3(15) 0�DE 14.01S��QY . 33

PARAM 14.18 0�DE�14.18��� !äS�&� . 34

BRAKE CTRL 0�DE 14.01S��QY . 35

BC SHORT CIR 0�DE 14.01S��QY . 36

14.04 RO1 TON DELAY ����TU�RO1��M~�f��&� .

0.0 … 3600.0 s &��ðÎ . �ý�F�,�����TU�RO1��M~�Q�f��QRS��jk . 0 … 36000

14.05 RO1 TOFF DELAY ����TU�RO1��Off�f��QR�&� .

0.0 … 3600.0 s 0�DE 14.04S��QY . 0 … 36000

14.06 RO2 TON DELAY ����TU�RO2��M~�f��&� .

0.0 … 3600.0 s 0�DE 14.04S��QY . 0 … 36000

14.07 RO2 TOFF DELAY ����TU�RO2��Off�f��QR�&� .

0.0 … 3600.0 s 0�DE 14.04S��QY . 0 … 36000

14.08 RO3 TON DELAY ����TU�RO3��M~�f��&� .

0.0 … 3600.0 s 0�DE 14.04S��QY . 0 … 36000

14.09 RO3 TOFF DELAY ����TU�RO3��Off�f��QR�&� .

0.0 … 3600.0 s 0�DE 14.04S��QY . 0 … 36000

14.10 DIO MOD1 RO1 {f|�`TU��l��� 1������TU�RO1�����������&� " (0
�DE 98.03S��QY u.

READY 0�DE 14.01S��QY . 1

RUNNING 0�DE 14.01S��QY . 2

FAULT 0�DE 14.01S��QY . 3

WARNING 0�DE 14.01S��QY . 4

REF 2 SEL 0�DE 14.01S��QY . 5

AT SPEED 0�DE 14.01S��QY . 6

PARAM 14.19 0�DE�14.19��� !äS�&� . 7

14.11 DIO MOD1 RO2 {f|�`TU��l��� 1������TU�RO2�����������&� " (0
�DE 98.03S��QY u.

READY 0�DE 14.01S��QY . 1

RUNNING 0�DE 14.01S��QY . 2

FAULT 0�DE 14.01S��QY . 3

Index Name/Selection Description FbEq
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WARNING 0�DE 14.01S��QY . 4

REF 2 SEL 0�DE 14.01S��QY . 5

AT SPEED 0�DE 14.01S��QY . 6

PARAM 14.20 0�DE�14.20��� !äS�&� . 7

14.12 DIO MOD2 RO1 {f|�`TU��l��� 2������TU�RO1�����������&� " (0
�DE 98.04S��QY u.

READY 0�DE 14.01S��QY . 1

RUNNING 0�DE 14.01S��QY . 2

FAULT 0�DE 14.01S��QY . 3

WARNING 0�DE 14.01S��QY . 4

REF 2 SEL 0�DE 14.01S��QY . 5

AT SPEED 0�DE 14.01S��QY . 6

PARAM 14.21 0�DE�14.21��� !äS�&� . 7

14.13 DIO MOD2 RO2 {f|�`TU��l��� 2������TU�RO2�����������&� " (0
�DE 98.04S��QY u.

READY 0�DE 14.01S��QY . 1

RUNNING 0�DE 14.01S��QY . 2

FAULT 0�DE 14.01S��QY . 3

WARNING 0�DE 14.01S��QY . 4

REF 2 SEL 0�DE 14.01S��QY . 5

AT SPEED 0�DE 14.01S��QY . 6

PARAM 14.22 0�DE�14.22��� !äS�&� . 7

14.14 DIO MOD3 RO1 {f|�`TU��l��� 3������TU�RO1�����������&� " (0
�DE 98.05S��QY u.

READY 0�DE 14.01S��QY . 1

RUNNING 0�DE 14.01S��QY . 2

FAULT 0�DE 14.01S��QY . 3

WARNING 0�DE 14.01S��QY . 4

REF 2 SEL 0�DE 14.01S��QY . 5

AT SPEED 0�DE 14.01S��QY . 6

PARAM 14.23 0�DE�14.23��� !äS�&� . 7

14.15 DIO MOD3 RO2 {f|�`TU��l��� 3������TU�RO2�����������&� " (0
�DE 98.05S��QY u.

READY 0�DE 14.01S��QY . 1

RUNNING 0�DE 14.01S��QY . 2

FAULT 0�DE 14.01S��QY . 3

WARNING 0�DE 14.01S��QY . 4

REF 2 SEL 0�DE 14.01S��QY . 5

AT SPEED 0�DE 14.01S��QY . 6

PARAM 14.24 0�DE�14.24��� !äS�&� . 7

14.16 RO PTR1 0�DE�14.01��mn	�PAR14.16�� !ä����g���&� .

0�DE�10.01S�PAR10.04I�mn	����g��������.��l���&� .

Index Name/Selection Description FbEq
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-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�´f����g��� . 0�DE�10.04���QY . -

14.17 RO PTR2 0�DE�14.02��mn	�PAR14.17�� !ä����g���&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�´f����g��� . 0�DE�10.04���QY . -

14.18 RO PTR3 0�DE�14.03��mn	�PAR14.18�� !ä����g���&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�´f����g��� . 0�DE�10.04���QY . -

14.19 RO PTR4 0�DE�14.10��mn	�PAR14.19�� !ä����g���&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�´f����g��� . 0�DE�10.04���QY . -

14.20 RO PTR5 0�DE�14.11��mn	�PAR14.20�� !ä����g���&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�´f����g��� . 0�DE�10.04���QY . -

14.21 RO PTR6 0�DE�14.12��mn	�PAR14.21�� !ä����g���&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�´f����g��� . 0�DE�10.04���QY . -

14.22 RO PTR7 0�DE�14.13��mn	�PAR14.22�� !ä����g���&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�´f����g��� . 0�DE�10.04���QY . -

14.23 RO PTR8 0�DE�14.14��mn	�PAR14.23�� !ä����g���&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�´f����g��� . 0�DE�10.04���QY . -

14.24 RO PTR9 0�DE�14.15��mn	�PAR14.24�� !ä����g���&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�´f����g��� . 0�DE�10.04���QY . -

15 ANALOGUE 
OUTPUTS

<=� !����IF�TU*I��jº��&��aÕ . 

15.01 ANALOGUE 
OUTPUT1

<=� !����IF�TU�AO1���� .

NOT USED #$��Ý " 1

P SPEED HIJK�<=��� "�Z@�;��Á�}Î (%; m/s; rpm)�mn,�0�DE�FG
34 PROCESS VARIABLE ��,; . The updating interval is 100 ms.

2

SPEED =M@�NO . 20 mA = =M@��[�NO . The updating interval is 24 ms. 3

FREQUENCY TU�V0( . 20 mA = =M@��[�V0( . The updating interval is 24 ms. 4

CURRENT TU�=W . 20 mA = =M@��[�=W . The updating interval is 24 ms. 5

TORQUE =M@�XYZ . 20 mA = =M@��[�XYZ �100%u. The updating interval is 
24 ms.

6
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POWER =M@�TU . 20 mA = =M@��[�TU �100%u. The updating interval is 
100 ms.

7

DC BUS VOLT 5W�=_ . 20 mA = �[�5W�=_ �100%u. `U�=_��380 ... 415 VACgÓ�
�[�5W�=_,�540 VDC. ( = 1.35 · 400 V)���`U�=_�� 380 ... 
500 VACgÓ��[�5W�=_,�675 VDC ( = 1.35 · 500 V). The updating 
interval is 24 ms.

8

OUTPUT VOLT =M@�=_ . 20 mA = =M@��[�=_ . The updating interval is 100 ms. 9

APPL OUTPUT q$��h
�TU� ! "�t u�PID �.�vZI�#$Q��HIJK�PID�.@
��TU¨ . The updating interval is 24 ms.

10

REFERENCE NO�&�� !"�20 mA = NO�&ã������100 %u. The updating interval is 
24 ms.

11

CONTROL DEV HIJK�PID�.@��@����TU��� . 0/4 mA = -100%, 10/12 mA = 0%, 
20 mA = 100%. The updating interval is 24 ms.

12

ACTUAL 1 HIJK�PID �.@������1. 20 mA = 0�DE�40.10���� . The 
updating interval is 24 ms.

13

ACTUAL 2 HIJK�PID �.@������2. 20 mA = 0�DE�40.12���� . The 
updating interval is 24 ms.

14

COMM.REF4 P���K�&�� !�REF4��� .  Fieldbus control����QY . 15

M1 TEMP MEAS =M@�dO������IF�TU . dO����-���h��TU,�9.1 mA (Pt 
100) �� 1.6 mA (PTC). 0�DE 35.01����QY . 

�������� : 0�DE 15.02 �� 15.05 ��&�4��+)á .

16

PARAM 15.11 0�DE�15.11��� !äS�&� 17

15.02 INVERT AO1 ��IF�AO1 !��Ö= . ������fQ�
����gÓ���IF�TU�
 !����� .

NO Ö= off 0

YES Ö= on 65535

15.03 MINIMUM AO1 ��IF�AO1�TU� !�����S�&� . 

0 mA 0 mA 1

4 mA 4 mA 2

15.04 FILTER AO1 ��IF�AO1TU��PE�Q�(�S�&� . 

0.00 … 10.00 s PE�Q��

�������� : Q�(��®*I�&��¼O����.�M~�QR�Ó������Q�(��
10 ms���I�8f���� . ��PE�QR,�0�DEI�û���Ú
-Ý .

0 … 1000

15.05 SCALE AO1 ��IF�AO1TU� !��K�g�&� . 
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10 … 1000% Scaling factor. 100%I�&�Q������TU� !��20mA��Ð�] .

�������� : =M@��[�=W
�7.5 A������^������L�=W
�5 AgÓ�
=M@�=W�0 �� 5 A����IF� !�AO1���0 �� 20 mAI�TU�@�
Î	�&�, :

1. 0�DE�15.01���AO1��=WI�&� . 

2. 0�DE�15.03����AO1�����S�0 mAI�&� . 

3.��L�=M@����=W��20mA����IF�TU� !
�8Os��@Î�
¼��K�g (k)S�150%I�&� . ���,���4����Ø'�(�3� : =W��
TU� !��=M@��[�=WC�7.5 A�� (0�DE 15.01S��QY ). ��
L�=M@����=W���®mAI��.@�Î�¼����IF� !I�/0@�=
��=W�TU� !��K�gS�1�.ó�ÑÆ� "�����	�è, : 

      k · 5 A = 7.5 A   =>   k = 1.5 = 150%

100 … 
10000

15.06 ANALOGUE 
OUTPUT2

0�DE 15.01S��QY .

NOT USED 0�DE 15.01S��QY . 1

P SPEED 0�DE 15.01S��QY . 2

SPEED 0�DE 15.01S��QY . 3

FREQUENCY 0�DE 15.01S��QY . 4

CURRENT 0�DE 15.01S��QY . 5

TORQUE 0�DE 15.01S��QY . 6

POWER 0�DE 15.01S��QY . 7

DC BUS VOLT 0�DE 15.01S��QY . 8

OUTPUT VOLT 0�DE 15.01S��QY . 9

APPL OUTPUT 0�DE 15.01S��QY . 10

REFERENCE 0�DE 15.01S��QY . 11

CONTROL DEV 0�DE 15.01S��QY . 12

ACTUAL 1 0�DE 15.01S��QY . 13

ACTUAL 2 0�DE 15.01S��QY . 14

COMM.REF5 P���K� !�REF5��� . Fieldbus control����QY . 15

PARAM 15.12 0�DE�15.12��� !ä�&� 16

15.07 INVERT AO2 0�DE 15.02S��QY .

NO 0�DE 15.02S��QY . 0

YES 0�DE 15.02S��QY . 65535

15.08 MINIMUM AO2 0�DE 15.03S��QY .

0 mA 0�DE 15.03S��QY . 1

4 mA 0�DE 15.03S��QY . 2

15.09 FILTER AO2 0�DE 15.04S��QY .

0.00 … 10.00 s 0�DE 15.04S��QY . 0 … 1000

15.10 SCALE AO2 0�DE 15.05S��QY .

10 … 1000% 0�DE 15.05S��QY . 100 … 
10000

15.11 AO1 PTR 0�DE�15.01��PAR15.11I�mn	���� !ä����g��S�&� " 1000=1 mA

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK����g�	�� " 0�DE�10.04 ���QY . -
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15.12 AO2 PTR 0�DE�15.06��PAR15.12I�mn	���� !ä����g��S�&� . 1000 = 
1 mA

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK����g�	�� " 0�DE�10.04 ���QY . -

16 SYSTEM CTRL 
INPUTS

<=�
- , 0�DE�23�4 .

16.01 RUN ENABLE <=�
-� !�&�����e^�<=�
-� !ä�&� . �g�<=�
-� !
�
Off8��������@M��8f��*Ä ,�<=�����f] . 0�DE�21.07
����f����&� .

YES <=�
-� !�on. 1

DI1 {f|�`U�DI1*I�e^� !�`U�P5 . 1 = <=�
- . 2

DI2 DI1S��QY . 3

DI3 DI1S��QY . 4

DI4 DI1S��QY . 5

DI5 DI1S��QY . 6

DI6 DI1S��QY . 7

COMM.CW P���K��.�±� � 9¯ ßu ��e^� !�`U�P5 . 8

DI7 DI1S��QY . 9

DI8 DI1S��QY . 10

DI9 DI1S��QY . 11

DI10 DI1S��QY . 12

DI11 DI1S��QY . 13

DI12 DI1S��QY . 14

PARAM 16.08 0�DE�16.08�� !ä�&� . 15

16.02 PARAMETER LOCK 0�DE�26�����&� . 26�@-,�0�DE��û���Ú
- .

OPEN 26�Ð� "�0�DE��û��
- . 0

LOCKED 26 . �. /01���0�DE��û���Ú
- . 0�DE�16.03��B
	�
�S�&��¼�26S�Ð�Ý .

65535

16.03 PASS CODE 0�DE�26�7!��&� (0�DE 16.02���QY u.

0 … 30000 358��&��¼�26S�Ð� . Ð��Ë�%M*I�0 *I�/8 . 0 … 30000

16.04 FAULT RESET SEL �l�Ð�� !�� !äS�&� . ��	��l��äC����L�Ë��l�Ð��
 !I�#$ .

NOT SEL �. /01�����lS�Ð�Ý (RESET 9 ). 1

DI1 {f|�`U�DI1����. /01����lS�Ð� :

- e^��.���C��� : DI1 !���Ð��l�Ð� .

- �. /01��.���C��� : �. /01��RESET9I��l�Ð� .

2

DI2 DI1S��QY . 3

DI3 DI1S��QY . 4

DI4 DI1S��QY . 5

DI5 DI1S��QY . 6

DI6 DI1S��QY . 7

COMM.CW P���K��.�±� � 9¯ :u ����l�Ð������. /01��RESET9�
���l�Ð� .

8
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ON STOP {f|�`U���f� !I��l�Ð������. /01��RESET9I��l�Ð
� .

9

DI7 DI1S��QY . 10

DI8 DI1S��QY . 11

DI9 DI1S��QY . 12

DI10 DI1S��QY . 13

DI11 DI1S��QY . 14

DI12 DI1S��QY . 15

16.05 USER MACRO IO 
CHG

{f|�`U*I�#$%�vZI��û� . 0�DE 99.02���QY . ����

��f�¦S�����û���
-�Ä�û�����@M��Ú
- .

�������� : =M@�ID<=����0�DE�û�Q���;��0�DE 99.02���#
$%�vZI��ãl . T#$%
�ãl	�½f<�&���vZI�û��Á�=ä��
+�)��#$8Ä�ãl�f��,�0�DE��f±= .

�������� : ��0�DE���,�#$%�vZI��)á . #$%�vZI��û��¼
O�&�L��,�>�3á . 

�������� : #$%�vZ��&�,�����RO3���2�(�3 . 0�DE 14.03 S��
QY .

NOT SEL #$%�vZI�û���{f|�`U*I�Ú
- . 1

DI1 {f|�`U�DI1��Falling edge�: #$%�vZI 1��ãl . {f|�`U�DI1
��Rising edge : #$%�vZI�2 
�ãl . 

2

DI2 DI1S��QY . 3

DI3 DI1S��QY . 4

DI4 DI1S��QY . 5

DI5 DI1S��QY . 6

DI6 DI1S��QY . 7

DI7 DI1S��QY . 8

DI8 DI1S��QY . 9

DI9 DI1S��QY . 10

DI10 DI1S��QY . 11

DI11 DI1S��QY . 12

DI12 DI1S��QY . 13

16.06 LOCAL LOCK I?��.�����)@ (�. /01�����LOC/REM 9 ).

�������� ! ����
�<=���0�DE��û���
-�� !

OFF I?��.�
- . 0

ON I?��.�Ú
- . 65535

16.07 PARAMETER SAVE ×Ø�â�É��0�DE�ãl . 

�������� : P���K����#$Q���e����. /01���0�DE��û��
��\��vZI��AI<�0�DE���%M*I�ãl] .

DONE ãl��� 0

SAVE.. ãl�ÜB� 1

16.08 RUN ENA PTR 0�DE�16.01��PAR16.08I�mn	���� !ä����g��S�&�

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK����g�	�� " 0�DE�10.04 ���QY . -
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16.09 CTRL BOARD 
SUPPLY

�.�C���=ä�ôõäS�&� . 

�������� : ��0�DE��º^I�&����e^�=äS����¼�#$������
���=ä�KÎ��OffI��l����] .

INTERNAL 24V º^ ( @�&�� ).

EXTERNAL 24V e^ . e^����.�C���=äS�ôõ .

20 LIMITS �����<=��	 .

20.01 MINIMUM SPEED <=��ã�NO��	 . 0�DE� 99.04 =�SCALARC����#$�f��� "

�������� : 0�DE�99.08�=M@��[�NO����8.�3.��0�DE
99.08���û�8��<=�NO��	���û�] .

-18000 / (no. of pole 
pairs) … Par. 20.02 
rpm

<=��ã�NO��	 .

�������� :&����úÌú ���=M@��ÍaÃ�Â=S�'�(�)á .

1 = 1 rpm

20.02 MAXIMUM SPEED <=����NO��	 . 0�DE� 99.04 =�SCALARC����#$�f��� .

�������� : 0�DE�99.08�=M@��[�NO����8.�3.��0�DE
99.08���û�8��<=�NO��	���û�] .

Par. 20.01 … 18000 / 
(no. of pole pairs) rpm

<=����NO��	 " 1 = 1 rpm

20.03 MAXIMUM CURRENT =M@����=W��&� .

0.0 … x.x A =W��	 0 … 100·x.x

20.04 TORQ MAX LIM1 ���������XYZ��	�1S�&� .

0.0 … 600.0% =M@��[�XYZ����:I��S��	 . 0 … 60000

20.05 OVERVOLTAGE 
CTRL

5W�4=_��.��#$¼^��&� . 

�,�+x�^���DEö��f���5W�4=_��.���	��f�ø
�ö�
8�°��	��� 4��<@Î�¼�5W�4=_��.@��%MB*I��f�

XYZ��ëC� .

�������� : )*��ã;@
���8zS�����5W�4=_��.��)*��<=S�
Î�¼�Off�NOI�mn u Ðó�Ý .

OFF 5W�4=_��.�Off. 0

ON 5W�4=_��.�On. 65535

20.06 UNDERVOLTAGE 
CTRL

5W�ã=_��.��#$¼^��&� .

`U�=_��F�Q�5W�=_��$.f��5W�ã=_��.@��%MB*I�

=M@��NO��ù�QG�^���Â=�+x��Hf��Â�QG�5W�=_S�
ã=_��	���*I�If�¼�=M@
�%���f��Ó�f�ã=_�¯� � <

=��f u 
����f��OsÝ "�����+x�^���power-loss ride-thouugh
@-4����M~Ý .

OFF 5W�ã=_��.�Off. 0

ON 5W�ã=_��.�On. 65535

20.07 MINIMUM FREQ TU�V0(���ã�S�&� . 0�DE 99.04 = SCALAR�gÓ��#$'�(�
3á . 

-300.00 … 50 Hz ���V0(��	 . 

�������� : &����úÌú ���=M@��ÍaÃ�Â=S�'�(�)á .

-30000 … 
5000

20.08 MAXIMUM FREQ TU�V0(�����S�&� . 0�DE 99.04 = SCALAR�gÓ��#$'�(�
3á "
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-50 … 300.00 Hz ���V0(��	 -5000 … 
30000

20.11 P MOTORING LIM C�E���=M@I�ôõ8�����TUS�&� .

0 … 600% =M@��[�TU����:I�\QL�TU��	 0 … 60000

20.12 P GENERATING LIM =M@���C�EI�ôõ8�����TUS�&� .

-600 … 0% =M@��[�TU����:I�\QL�TU��	 -60000 … 0

20.13 MIN TORQ SEL ���������XYZ��	S�&� .

MIN LIM1 0�DE 20.15���� . 1

DI1 {f|�`U DI1. 0: 0�DE 20.15���� . 1: 0�DE 20.16���� . 2

DI2 DI1S��QY . 3

DI3 DI1S��QY . 4

DI4 DI1S��QY . 5

DI5 DI1S��QY . 6

DI6 DI1S��QY . 7

DI7 DI1S��QY . 8

DI8 DI1S��QY . 9

DI9 DI1S��QY . 10

DI10 DI1S��QY . 11

DI11 DI1S��QY . 12

DI12 DI1S��QY . 13

AI1 ��IF�`U AI1. ��IF� !
�XYZ��	*I�=J8��aÕ,�0�D
E 20.20���QY .

14

AI2 AI1S��QY . 15

AI3 AI1S��QY . 16

AI5 AI1S��QY . 17

AI6 AI1S��QY . 18

PARAM 20.18 0�DE�20.18���	 19

NEG MAX TORQ 0�DE�20.14���&�	����XYZ��	S�#$ 20

20.14 MAX TORQ SEL ���������XYZ��	S�&� .

MAX LIM1 0�DE 20.04���� . 1

DI1 {f|�`U DI1. 0: 0�DE 20.04���� . 1: 0�DE 20.17���� . 2

DI2 DI1S��QY . 3

DI3 DI1S��QY . 4

DI4 DI1S��QY . 5

DI5 DI1S��QY . 6

DI6 DI1S��QY . 7

DI7 DI1S��QY . 8

DI8 DI1S��QY . 9

DI9 DI1S��QY . 10

DI10 DI1S��QY . 11

DI11 DI1S��QY . 12

DI12 DI1S��QY . 13

Index Name/Selection Description FbEq
���������	
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AI1 ��IF�`U AI1. ��IF� !
�XYZ��	*I�=J8��aÕ,�0�D
E 20.20���QY .

14

AI2 AI1S��QY . 15

AI3 AI1S��QY . 16

AI5 AI1S��QY . 17

AI6 AI1S��QY . 18

PARAM 20.19 0�DE�20.19���	 19

20.15 TORQ MIN LIM1 ���������XYZ��	�1S�&� .

-600.0 … 0.0% =M@��[�XYZ����:I��j	��	� -60000 … 0

20.16 TORQ MIN LIM2 ���������XYZ��	�2��&� .

-600.0 … 0.0% =M@��[�XYZ����:I��j	��	� -60000 … 0

20.17 TORQ MAX LIM2 ���������XYZ��	�2��&� .

0.0 … 600.0% =M@��[�XYZ����:I��j	��	� 0 … 60000

20.18 TORQ MIN PTR 0�DE�20.13��PAR20.18I�mn	���� !ä����g��S�&� 

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK����g�	�� . 100 = 1%

20.19 TORQ MAX PTR 0�DE�20.14��PAR20.19I�mn	���� !ä����g��S�&� 

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK����g�	�� " 0�DE�10.04 ���QY . FbEq ��XYZ�
�, 100 = 1%.

100 = 1%

20.20 MIN AI SCALE ��IF� ! �mA���V)
�XYZ�����������	 �(u *I��ûJ
S�&� . �ý�F�,�0�DE 20.13 �� 20.14����IF�`U�AI1S�XY
Z��	�� !ä*I�m�	�����ûJS��jk .

0.0 … 600.0% ��IF�`U������&���Ð�8��%-�

20.21 MAX AI SCALE 0�DE 20.20�S��QY .

0.0 … 600.0% ��IF�`U������&���Ð�8��%-�

21 START/STOP =M@��@M4��f����&� .

21.01 START FUNCTION =M@�@M����mn .

AUTO gÖB*I��^�����i�Automatic*I�&�����B��@M�K4��LS�
(�3*Ä�MN�Â=���@M�Q�� � Â=���3��=M@��@M ui�Ö�Q�
Automatic*I�&�Ðó��Ä�}�QR��=�Ë�O�<=S��N����'�Ó�
v��I$ "��	�������=M@�Â=%��Î��Á�%NS�;��ùQ���

3.�v��D
�QR�º��@M��
- . 

�������� : 0�DE 99.04 = SCALAR�� , Â=���@M�Á�%M�O�QM�@-S�
#$�f��­�O� @�&�*I�Automatice��mn . Â=���@M,�0�D
E 21.08����&� .

1

Index Name/Selection Description FbEq

20.20

20.21

13.01 13.02

13.01 Minimum setting for AI1

13.02 Maximum setting for AI1

20.20 Minimum torque

20.21 Maximum torque

Torque limit

Analogue signal
���������	
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DC MAGN Pã�=M@���%�Qm��5W�=W��¼%	�Ë��=M@��@MÑÆ� "�5

W�=W�¼%�QR,�200ms~2secI�7��=M@��$p��h��%M*I��
�ÅÆ� "���aÕS�#$���������@M�aÕ���
l�R�@M�XYZ

��LS�(�3�Æ� . 

�������� : ��@M�aÕ,��D�Â=���3��=M@��@M'�Ó���^B
�Ñ
Æ� . 

�������� : D0�DE 99.04 = SCALARgÓ��#$'�(�)�Æ� .

2

CNST DC MAGN @M�Q i�g��QR�MÛ�=M@���%�Qm��5W�=W��¼%�¼�=M@


��=N��fL������@M��%��������mn��QY "�t��..
i�=M@��@�B����Z��Sa4�MQ��@M�� i�^��XYZ���Ð�

=M@
�Â=��(�3�Æ� "��T	������@-S�#$������Z
�S

a8­�O�g��QR � 0�DE�21.02u MÛ�=M@��5W��M�UI��f
L������Û=�ö�@M'�(�3�Æ� .

�������� : ��@M�aÕ,��D�Â=���3��=M@��@M'�Ó���^B
�Ñ
Æ� . 

�������� : D0�DE 99.04 = SCALARgÓ��#$'�(�)�Æ� .

�������� ! ������=M@��¼%
��=�f��S����O�&�	�¼
%�QR�Ë���@M�UI����@M�XYZ
�5Ø8��q$����
���¼%�Á�XYZ
���'�(�3Os�¼%�QRS�V��ö�&�

�¼ó�ÑÆ� . 

3

21.02 CONST MAGN TIME CNST DC MAGN��Q�@M�=�=M@��5W�¼%�QRS�&� . 0�DE 
21.01���QY . @M�Ë�������%MB*I�=M@��&�	�QRMÛ�¼
%ÑÆ� .

30.0 … 10000.0 ms ¼%�QR . V�	�¼%��Î�¼����S�=M@�Â=%�Q�(������Z
ö�&��¼ó��Ä��S��E������ý�\�����&�ÑÆ� :

30 … 10000

21.03 STOP FUNCTION =M@��f����mn .

COAST =M@��=äS��}�¼��fÑÆ� "�=M@��+x*I�Â=��
��f

ÑÆ� .

�������� ! @�����Z�@-S�#$'�����f���
�COASTI�mn
8z.O�HIF»,�RAMP�fI�M~ÅÆ� (0�DE�FG 42 
BRAKE CONTROL�S���QY ).

1

RAMP @©@��h����f . 0�DE�FG�22 ACCEL/DECEL�S���QY . 2

Index Name/Selection Description FbEq

Motor Rated Power Constant Magnetising Time

< 10 kW > 100 to 200 ms

10 to 200 kW > 200 to 1000 ms

200 to 1000 kW > 1000 to 2000 ms
���������	
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21.04 DC HOLD 5W�W� �DC Hold)@-��~MS�mn . 0�DE 99.04 = SCALARC����
#$'�(�)�Æ� .

&��4�<=���0�DE�21.05������B,����������=M@��
5W�=W��ôõÑÆ� . =W��0�DE 21.06���&�ÑÆ� . &��NO
���0�DE 21.05���S� 4������������<=S�ÑÆ� . 

�������� : DC Hold��@M�>?��C
L�������M~ÅÆ� .

�������� : I5W�=W��=M@���%�Qm��C
���=M@����b����
ÅÆ� "�h���lQR�DC Hold��
�fN8��=M@��4b��(�3*U
I����h
�B
	��!��XS�(�	�Ë��#$��QY .

NO #$��Ý 0

YES #$Ý 65535

21.05 DC HOLD SPEED 5W�W��NO��&� . 0�DE 21.04����QY .

0 … 3000 rpm rpm*I��j	�NO 0 … 3000

21.06 DC HOLD CURR 5W�W��=W��&� . 0�DE 21.04����QY .

0 … 100% =M@��[�=W����:I��j	�=W 0 … 100

21.07 RUN ENABLE FUNC @M�
-� !�offQ���f�����&� . @M�
-� !��0�DE 16.01
���&�ÑÆ� .

�������� : @M�
-� !�offQ i���������&���h����fÅÆ� . 

�������� ! @M�
-� !
�ÇÈ�Ó�@M� !
�ong����O�@MÅÆ
��.

RAMP STOP FG�22 ACCEL/DECEL���&�	�ùN�QRS�h����fÑÆ� " 1

COAST STOP =M@��=äS��}�¼��fÑÆ� (C�E��IGBT
�rs] ). =M@��
+x*I��fÑÆ� .

�������� ! @�����Z�@-S�#$'�����f���
�COASTI�mn
8z.O�HIF»,�RAMP�fI�M~ÅÆ� (0�DE�FG 42 
BRAKE CONTROL�S���QY ).

2

OFF2 STOP =M@��=äS��}�¼��fÑÆ� (C�E��IGBT
�rs] ). =M@��
+x*I��fÑÆ� . @M�
-� !��@M� !
�ong����������
O�@M��ÅÆ� .

3

OFF3 STOP 0�DE�22.07���&�	�ùN�QRS�h����fÑÆ� . @M�
-� !
��@M� !
�ong����������O�@M��ÅÆ� "

4

21.08 SCALAR FLY START KY���.������Â=���@M�@-S�&�ÑÆ� . 0�DE 21.01 4 
99.04�����QY .

OFF #$��Ý . 0

ON #$�Ý . 65535

21.09 START INTRL FUNC RMIO C��`U4������@M#���CEsS�&�ÑÆ� .

Index Name/Selection Description FbEq

DC HOLD SPEED

t

t

SPEEDmotor

Ref.

DC Hold
���������	
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OFF2 STOP �����<=�� : 1 = ���<= . 0 = +x*I��f . 

������f : 1 = @M�
- . 0 = @M�Ú
- .

OFF2 STOP후 재 기동� : `U��1 ���������@M� !��À�ó�ÑÆ
� .

1

OFF3 STOP �����<=�� : 1 = ���<= . 0 = ùN��f . ùN�QR,�0�DE 22.07 
EM STOP RAMP���&�ÑÆ� .

������f : 1 = @M�
- . 0 = @M�Ú
- .

OFF3 STOPË�O�@M : @M�CEs� ! = 1 �� ������@M� !��À
�ó�ÑÆ� .

2

21.10 ZERO SPEED DELAY �I�NO�f��@-���f��QRS�&�ÑÆ� . ��@-,�^�Z��D
�
O�@MS�P5I����q$��B
ÑÆ� . f��QRMÛ�������=M@�
Â=%��Î������ö�0[ÑÆ� .

����	�
���
�������	�
���
�������	�
���
�������	�
���
���

�������f� !��À,�Ë�ùN�QR��h���fÑÆ� . =M@�<=�
NO
�º^��	 � �I�NO��^¹ u �ýI�$.\��� , NO��.@��off
ÅÆ� . C�E��modulation,��f8��=M@��+x��fÑÆ� .

����	�
���
�����	�
���
�����	�
���
�����	�
���
�

�������f� !��À,�Ë�ùN�QR��h���fÑÆ� . =M@�<=�
NO
�º^��	 � �I�NO��^¹ u �ýI�$.\��� , �I�NO�f��@
-��M~ÑÆ� . f��@-���&�	�QRMÛ�NO��.@��<= : C�
E�modulates, =M@��¼%8� ������D
�@M��
-ÑÆ� .

0.0 … 60.0 s f��QR

22 ACCEL/DECEL 
N4�ùN�QR "

22.01 ACC/DEC SEL 
N ¸ ùN�QRS�&� .

ACC/DEC 1 
N�QR 1 4�ùN�QR 1 S�#$ . 0�DE� 22.02 � 22.03�S���QY . 1

ACC/DEC 2 
N�QR 2 4�ùN�QR 2 S�#$ . 0�DE� 22.04 � 22.05�S���QY . 2

DI1 {f|�`U�DI1*I�
N ¸ ùN�QRS�&� . 0 = 
N�QR 1 4�ùN�QR 1�
S�#$ . 1 = 
N�QR 2 4�ùN�QR 2���#$ .

3

DI2 DI1�S���QY . 4

DI3 DI1�S���QY . 5

DI4 DI1�S���QY . 6

DI5 DI1�S���QY . 7

DI6 DI1�S���QY . 8

DI7 DI1�S���QY . 9

DI8 DI1�S���QY . 10

DI9 DI1�S���QY . 11

DI10 DI1�S���QY . 12

Index Name/Selection Description FbEq

Speed

Time

Zero Speed

Speed

Time

Zero Speed

Delay

No Zero Speed Delay With Zero Speed Delay

Speed controller 
switched off: Motor 
coasts to stop.

Speed controller remains live. 
Motor is decelerated to true 0 
speed.
���������	
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DI11 DI1�S���QY . 13

DI12 DI1�S���QY . 14

PAR 22.08&09 0�DE�22.08 � 22.09��
N4�ùN�QRS�&� 15

22.02 ACCEL TIME 1 
N�QR�1S�&�ÑÆ� . ��QR,�NO
��I^E����NO�f��QR
S�&�ÑÆ� . 

- NO�&�� !��ûy
�
N�&����DE��=M@�NO��
N�&��Q
R��h���<=ÅÆ� .

- NO�&�� !��ûy
�
N�&����]É��=M@�NO��NO�&�� 
!��h���<=ÅÆ� .

- 
N�QR��Hñ�DE��������<=��	S� 4�f��Os�%M*I�

N�QRS�^öÑÆ� .

0.00 … 1800.00 s 
N�QR 0 … 18000

22.03 DECEL TIME 1 ùN�QR�1S�&�ÑÆ� . ��QR,�NO
���I^E��I�NO�f��Q
RS�&�ÑÆ� (0�DE 20.02����QY u.

- NO�&�� !��ûy
�ùN�&����]É��=M@�NO��NO�&�� 
!��h���<=ÅÆ� .

- NO�&�� !��ûy
�ùN�&����DE��=M@�NO��ùN�&��Q
R��h���<=ÅÆ� .

- ùN�QR��Hñ�DE��������<=��	S� 4�f��Os�%M*I�
ùN�QRS�^öÑÆ� . ùN�QR��_���5W�4=_��.�@-S�on�
��`a��QY (0�DE 20.05). 

�������� : ��+x�^���_,�ùN�QR��5Ø8��q$�������=@BC�
�M�@-��3.ó�ÑÆ� "�� i��M�)*���M�ã;@ .

0.00 … 1800.00 s ùN�QR 0 … 18000

22.04 ACCEL TIME 2 0�DE 22.02S���QY .

0.00 … 1800.00 s 0�DE 22.02S���QY . 0 … 18000

22.05 DECEL TIME 2 0�DE 22.03S���QY .

0.00 … 1800.00 s 0�DE 22.03S���QY . 0 … 18000

22.06 ACC/DEC RAMP 
SHPE


N ¸ ùN�@©@�ç���&�ÑÆ� .

0.00 … 1000.00 s 0.00 s: 5m�@©@ . ��L�
N4�ùN�FÉ����	�@©@��^���B

ÑÆ� .

0.01 … 1000.00 s: S-ç�@©@ . S-ç�@©@��bc�.���,�^���BÑ
�Ä��	�NO��ûy
�^�Zö��d.eó���^���B
ÑÆ� . S-ç�
@©@��FýH��ûy�^�4�g5m^����!���*I��d.e�3�Æ
� .

0 … 100000

Index Name/Selection Description FbEq

Linear ramp: Par. 20.06 = 0 s

S-curve ramp: 
Par. 20.06 > 0 s

A rule of thumb

A suitable relation between the 
ramp shape time and the 
acceleration ramp time is 1/5. 

Speed

time

Max

Par. 22.02 Par. 22.06
���������	
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22.07 EM STOP RAMP 
TIME

��4��������
��f'����QRS�&�

- ����
�fõ��f �E-Stopu >?S�À,������

- <=�
-� !
�off8� <=�
-�@-��OFF3*I�mnL��� (0�DE
21.07����QY u. 

fõ��f�>?,�P���K����fõ��f��� �g¿ u S�7Ð��ë�(�3�
Æ� . g¿���4�\��q$�HIF»��&����	�%J	�º$,�ABB��
���Q@�/hÆ��.

0.00 … 2000.00 s ùN�QR 0 … 200000

22.08 ACC PTR 0�DE�22.01��PAR22.08&09I�mn	���� !ä����g��S�&� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK����g�	�� . 0�DE�10.04����QY . 100 = 1 s

22.09 DEC PTR 0�DE�22.01��PAR22.08&09I�mn	���� !ä����g��S�&�

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK����g�	�� . 0�DE�10.04����QY . 100 = 1 s

23 SPEED CTRL NO��.@��û(. . 0�DE 99.04 = SCALARgÓ��
��#$'�(�)
�Æ� .

23.01 GAIN NO��.@��9i��jS�&�ÑÆ� . R�9i��j�,�NO���ÜS�ó@
QkÆ� . 

�ý�F�,�NO��.@��9i��j i�TU � NO u�Y���\QÑÆ� .

0.0 … 250.0 �j 0 … 25000

Index Name/Selection Description FbEq

9i��j = Kp = 1
TI = B��QR = 0
TD= D��QR = 0

�.@

Y���

�.@�TU

t

%

e = Y���
TU = Kp · e
���������	
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23.02 INTEGRATION TIME NO��.@��B��QRS�&�ÑÆ� . PID �.@��B��QR,�9i��j
�Gain)��1���g�	�TU�Y�
���'Ó i����TU�f�Oé��°��
$8��QR*I���ÑÆ� . 

�ý�F�,�NO��.@��9i��j i�B��QR i�TU � NO u�Y���\QÑ

Æ� .

0.01 … 999.97 s B��QR 10 … 
999970

23.03 DERIVATION TIME NO��.@��D� QRS�&�ÑÆ� . PID��.@��D��QR,�NO��.
@��TU��ûy�@�=��Y�� !
����Ó�f��58��QR*I��
�ÑÆ� . PID��.@��D��QRS�0(Zero)*I�&����PI �.@I�M~
�ö�ÅÆ� . 

�������� : D��QR,�ÏK /«¬­ �Pulse Encorder)#$�Q���û���QY .

�ý�F�,�NO��.@��9i��j i�B��QR i�D��QR i�TU � NO u�Y

���\QÑÆ� .

0.0 … 9999.8 ms  D��QR�� . 1 = 1 ms

Index Name/Selection Description FbEq

TI 

�.@�TU

t

%

9i��j = Kp = 1
TI = B��QR > 0
TD= D��QR = 0

Kp · e e = Y���

Kp · e

TI 

Kp · e

Y���

�.@�TU

t

%

�j = Kp = 1
TI = B��QR > 0
TD= D��QR > 0
Ts= lm
�QR�R[ = 2 ms
∆e = ³S��lm#���Y����
ûy

e = Y���

Kp · TD · 
∆e
Ts Kp · e
���������	




132
23.04 ACC 
COMPENSATION


N�����D��QRS�&�ÑÆ� . 
N�Q�^��+xS����@�Î�¼�
NO�&��S�D�	����NO��.@��TU��­ÐêÆ� . D��M~��@
A�än,�0�DE�23.03���&>�¦�Æ� . 

�������� : gÖB*I���0�DE��=M@��^���@�BC�Q�(�Ñ��Þ®
���à®®(#����S�&�ÑÆ� . (NO��.@���Autotune Run*I�m
n���%M*I�&�ÑÆ� , 0�DE�23.06�S���QY .)

�ý�F�,�+x��R�^���&��QR*I�
N'�����NO�qoS��¼

pÆ� .

0.00 … 999.98 s D��QR 0 … 9999

23.05 SLIP GAIN =M@�q������.��q���jS�&�ÑÆ� . 100%�����q����S�
�D�Ä ; 0%��q������)áS��DÑÆ� .  @�&����100%`Æ
� . ���q�����O�ÚØ���NO�Y�
��j����
��*I�&���

-ÑÆ� .

�������� : ������1000 rpm*I�NO�&��S�VzSÓ����q�����O�
ÚØ���=M@��������NO
�998rpmg�����NO�Y���
1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm`Æ�. Y������@�Î�¼�q���jS�ø

�¼ó�ÑÆ� . q���jS�106%I�&����NO�Y�
�).êÆ� .

0.0 … 400.0% q���j�� . 0 … 400

23.06 AUTOTUNE RUN NO��.@��%M*I�;� ��� u S�Q~ÑÆ� . ����	�
�� :

- =M@��[�NO��20ºf�40%��NOI�=M@��<=��QY .

- 0�DE�23.06���YESI�&���QY .

�������� : =M@��^���Ö�Q����¼ó�ÑÆ� .

NO %M�;� ��� u��Ý . 0

YES NO��.@��%M�;� ��� u Ý . %M�;� ��� u Ë�NOI�û�] . 65535

24 TORQUE CTRL XYZ��.��û(. . 

0�DE�99.02 = T CNTRL ��99.04 = DTCI�&��¼ó��2�(�3�Æ� .

24.01 TORQ RAMP UP XYZ�&����
N�QRS�&� .

0.00 … 120.00 s &����0^E�=M@��[�XYZ�f��r��°��58��QR . 0 … 12000

24.02 TORQ RAMP DOWN XYZ�&����ùN�QRS�&� .

0.00 … 120.00 s &����=M@��[�XYZ^E�0�f��F��°��58��QR . 0 … 12000

Index Name/Selection Description FbEq

Speed reference
Actual speed

������������������������������������ ����������������������������

tt

% %
���������	
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25 CRITICAL SPEEDS @�BC�ôÜ�������NO���������<=S�3fQ9��0�DE .

25.01 CRIT SPEED 
SELECT

ôÜ�NO�<=�3f�@-��#$S�&� .

�������� : £��540�� 690 rpm Á 1380�� 1560 rpm���ÜM����'Ó��
������ÜM�������NO�×Í���<=S���4����3fÑÆ� :

- ôÜ�NO�<=�3f�@-S�&�ÑÆ� , 

- �ý�����ôÜ�NO�×ÍS�&�ÑÆ� .

�������� : 0�DE 99.02 = PID CTRLI�mn8z*� , ôÜ�NO�<=�3f�@
-S�#$'�(�)�Æ� . 

OFF #$��Ý 0

ON #$ . 65535

25.02 CRIT SPEED 1 LOW <=�3f�×Í 1 - �	� .

0 … 18000 rpm �	� . �	����Zö�&�'�(�)á (0�DE 25.03).

�������� : 0�DE 99.04 = SCALAR�� , &��}Î��Hz`Æ� .

0 … 18000

25.03 CRIT SPEED 1 HIGH <=�3f�×Í 1 - �	� .

0 … 18000 rpm �	� . �	����~ö�&�'�(�)á (0�DE 25.02). 

�������� : 0�DE 99.04 = SCALAR�� , &��}Î��Hz`Æ� .

0 … 18000

25.04 CRIT SPEED 2 LOW 0�DE 25.02����QY .

0 … 18000 rpm 0�DE 25.02����QY . 0 … 18000

25.05 CRIT SPEED 2 HIGH 0�DE 25.03����QY .

0 … 18000 rpm 0�DE 25.03����QY . 0 … 18000

25.06 CRIT SPEED 3 LOW 0�DE 25.02����QY .

0 … 18000 rpm 0�DE 25.02����QY . 0 … 18000

25.07 CRIT SPEED 3 HIGH 0�DE 25.03����QY .

0 … 18000 rpm 0�DE 25.03����QY . 0 … 18000

26 MOTOR CONTROL
26.01 FLUX OPTIMIZATION %N��By�@-��#$�¼^��mnÑÆ� . 

������������: ��@-,�0�DE�99.04 = SCALARgÓ��#$'�(�)�Æ� .

NO #$��Ý 0

YES #$�Ý 65535

26.02 FLUX BRAKING %N��M�@-��#$�¼^��mnÑÆ� . 

������������: ��@-,�0�DE�99.04 = SCALARgÓ��#$'�(�)�Æ� .

NO #$��Ý 0

YES #$�Ý 65535

Index Name/Selection Description FbEq

���������	540

690

1380

1560


�����

1 Par. 25.02 = 540 rpm

2 Par. 25.03 = 690 rpm

3 Par. 25.04 = 1380 rpm

4 Par. 25.05 = 1590 rpm

1 2 3 4 (rpm)

(rpm)
���������	
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26.03 IR-COMPENSATION �I�NO���TU�=_��rS�&�ÑÆ� (IR �� ). ��@-,�DTC��.��
#$'�(�)*Ä�R�XYZ��P5I����^���I$ÑÆ� . �ý�F�,� 
IR ������¼��j�Æ� . 

�������� : 0�DE 99.04
�SCALARI�mn8zS������#$ÑÆ� "

0 … 30% =M@��[�=_����:I�\QL��I�NO����=_��� 0 … 3000

26.05 HEX FIELD WEAKEN s�%�V0(�×Í �50/60 Hz �� u ���äç����t¢ç�ç���=M@�%
N��.��&�ÑÆ� .

OFF Â=�%N�uE
�äç�ç�`Æ� . �^���^���BÑÑÆ� : ��XYZ�
^�����v������f��s�%�NO�×Í���wR����XYZ��+�
(�)�Æ� .

0

ON s�%�` (gÖB*I 50��� 60 Hz)�������=M@�%N��äç�ç��
��s�%�×Í����=M@�%N��t¢ç�ç�`Æ� . s�%�×Í���w
R����XYZ��P5I���^���BÑÑÆ� . ��XYZ�×Í����v�
��­�R�����#$�f�½�QY .

65535

26.06 FLUX REF PTR %N�&�� !äS�mn����%N�&��S�&�ÑÆ� .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK����g�	�� . 0�DE�10.04����QY . %N���
FbEq��100 = 1%`Æ� . %N��ðÎ� 25 … 140%`Æ� .

100 = 1%

27 BRAKE CHOPPER �M�)*��.$�0�DE .

27.01 BRAKE CHOPPER 
CTL 

�M�)*��.�#$�¼^��&�ÑÆ� .

OFF #$��Ý 0

ON #$�Ý . �������� : �M�)*��ã;@
�&�8.�3��5W�4=_��. (0�
DE 20.05)
�Off8.�3�
���C��QY .

65535

27.02 BR OVERLOAD 
FUNC 

�M�ã;@��4^���!��&�ÑÆ� . #$%�&��0�DE��27.03i�
27.04Á 27.05`Æ� "

NO #$��Ý 0

WARNING #$�Ý . ����
�4^���ùf�� i�������QkÆ� . 1

FAULT #$�Ý . ����
�4^���ùf�� i��lS���Q9���fÑÆ� . 2

27.03 BR RESISTANCE �M�ã;@��ã;�S�&�ÑÆ� . ���,�4^���!��#$ÑÆ� . 0
�DE�27.02�S���QY .

0.00 … 100.00 ohm ã;�� 0 … 100

Index Name/Selection Description FbEq

U /UN
(%)

f (Hz)
s��%�`

TU�=_ "

IR ���#$��Ý .

TU�=_ .

IR ��S�15%I�&� . 

15%

100%
���������	
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27.04 BR THERM TCONST �M�ã;@��b�Q�(��&�ÑÆ� . ���,�4^���!��#$ÑÆ� . 
0�DE�27.02�S���QY .

0.000 … 10000.000 s Q�( .

27.05 MAX CONT BR 
POWER

x$������ã;�dO��r����N��M�TU�����S�&�ÑÆ� . ��
�,�4^���!��#$ÑÆ� . 0�DE�27.02�S���QY .

0.00 …10000 kW TU

27.06 BC CTRL MODE �M�)*���.�����&�ÑÆ� .

AS GENERATOR 5W�=_���M��	�S� 4���)*
�M~�¼�C�E
�On8.�=M
@�������*I�TUS���QkÆ� . 

ôõ�=_������r*I�5W�=_���r�¼�)*
�M~8���S�af
'�(�3��&�`Æ� . l�@R�ôõ�=_���r���)*
��vÅÆ� .

1

COMMON DC 5W�=_���M��	���*I��r���)*
�;��M~ÅÆ� . ��&�,�
¼T���C�E
��,�5W}����L�����#$ÑÆ� (DC bus).

�������� ! ôõ�=_���,������5W�=_��)*��M~��	�=_�
��*I��rÑÆ� . =_��l@R��ö�>�3S�������M�
)*��4�^�����Á��v��ÅÆ� .

2

30 FAULT FUNCTIONS HIF»�
-	��!�@-

30.01 AI<MIN FUNCTION ��IF�`U��������	�����I�$.%SÓ�������<=�aÕS�
�����@-`Æ� . 

�������� : ��IF�`U�������&�S�0.5 V (1 mA) ���F���*I�&�
�¼ó�ÑÆ� (0�DE�FG 13 ANALOGUE INPUTSS���QY ). 

FAULT �������l�����¼�¯�8��=M@��+x��fÑÆ� . 1

NO M~�f��� 2

CONST SP 15 ������AI < MIN FUNC (8110) �������� i 0�DE�12.16���&�
	�NOI�<=ÅÆ� . 

�������� ! ��IF� !
�).Ü����O�����
��NB*I�Û=
�ö�<=��(�3Os���QY .

3

LAST SPEED ������AI < MIN FUNC (8110) �������� i ������<=8��3
y�NOI���ÅÆ� . �Ó�<=�NO��à®  R�<=8zy�NO��z{�*
I���ÅÆ� .

�������� ! ��IF� !
�).Ü����O�����
��NB*I�Û=
�ö�<=��(�3Os���QY .

4

30.02 PANEL LOSS �. /014��7 ��³
L�����������<=�aÕS�&�ÑÆ� .

FAULT �������l�����¼�¯�8��=M@��0�DE 21.03��mnL�a
Õ*I��fÑÆ��.

1

CONST SP 15 �������������� i 0�DE�12.16���&�	�NOI�<=ÅÆ� . 

��������! �./014��7 ��³
8.Ü����O�����
��NB
*I�Û=�ö�<=��(�3Os���QY .

2

LAST SPEED ����� �������� i ������<=8��3y�NOI���ÅÆ� . 
�Ó�<=�NO��à® R�<=8zy�NO��z{�*I���ÅÆ� .

��������! �./014��7 ��³
8.Ü����O�����
��NB
*I�Û=�ö�<=��(�3Os���QY .

3

30.03 EXTERNAL FAULT e^��l� !���+���&�ÑÆ� .

NOT SEL M~�f��� 1

Index Name/Selection Description FbEq
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DI1 {f|�`U�DI1��e^��l� !����ÑÆ� . 0: �l�¯� . =M@�+x�
�f .  1:  e^��l� !�)á .

2

DI2 DI1S���QY . 3

DI3 DI1S���QY . 4

DI4 DI1S���QY . 5

DI5 DI1S���QY . 6

DI6 DI1S���QY . 7

DI7 DI1S���QY . 8

DI8 DI1S���QY . 9

DI9 DI1S���QY . 10

DI10 DI1S���QY . 11

DI11 DI1S���QY . 12

DI12 DI1S���QY . 13

30.04 MOTOR THERM 
PROT

0�DE�30.05��mnL�@-����¼�=M@�4b����	��������
���<=�aÕS�&�ÑÆ� .

�������� : =M@�dO�����0�DE�FG 35 MOT TEMP MEAS�����d.f
����0�DE��#$�f���Æ� .

FAULT dO
�����| �x$������}Þ(u S� 4���������������
Q9� i��l��| �x$������à®®(u S� 4����������l���

�8Ä�¯�ÅÆ� .

1

WARNING dO
�����| �x$������}Þ(u S� 4���������������

QkÆ� .
2

NO M~�f��� 3

30.05 MOT THERM P 
MODE

=M@�4b��!�����&�ÑÆ� . =M@�4b�������0�DE 30.04
��mnL ����h��������M~ÅÆ� .

DTC ���!��=M@�4b��~����S���$ÑÆ� . =M@�4b��~�����
3.������#;.S�
�ÑÆ� :

- =ä�KÎ�
�On8��=M@��VÎ�dO��30 °CI�
�ÑÆ� . 

- =M@
�^���m��ÎÒ�ðÎ���<=8��=M@�dO���r���^��
�m��ýÒ�ðÎ���<=8��=M@�dO��ù�ÑÆ� .

- =M@�b�Q�(��\��%¡è��ç�=M@���*I���ÑÆ� .

0�DE�30.07����=M@��~��DJ�;���
-ÑÆ� .

�������� : ���~,���$p�=M@ (0�DE�99.06 ��800 A��C��� )��B
$�f�½�QY .

��������! �g�Pf��Y�*I�=M@��¡¢��äwN��d.ff����
������~,�=M@���!�f��ÑÆ� .

1

Index Name/Selection Description FbEq
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USER MODE ���!��#$%
�mn	�=M@�4b��~S�@ I�Ä����#;S�@A

B*I�
�ÑÆ� :

-=ä�KÎ�
�On8��=M@��VÎ�dO��30 °CI�
�ÑÆ� .

-=M@
�^���m��ÎÒ�ðÎ���<=8��=M@�dO���r���^��
�m��ýÒ�ðÎ���<=8��=M@�dO��ù�ÑÆ� .

#$%�m��4b��~,�b�Q�( � 0�DE 30.06u���=M@�^���m �0
�DE�30.07, 30.08���30.09u S��$ÑÆ� . gÖB*I�=M@�#î���f
�	����<=�dO��VÎdO
���������#$%�;���P5ÑÆ� .

��������! �g�Pf��Y�*I�=M@��¡¢��äwN��d.ff����
������~,�=M@���!�f��ÑÆ� .

2

Index Name/Selection Description FbEq
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THERMISTOR {f|�`U�DI6*I�=M@�4b��!��M~QkÆ� . =M@��DK¯��
���DK¯������TUS�{f|�`U�DI6����ÑÆ� . �������
ý�����DI6�������CÑÆ� :

�������� ! IEC 664��h�� , =M@��DKE��{f|�`U������
°��³�m����=M@�=ä�C
�^�4��DKE�#���
�S�F

y�¼ó�ÑÆ� . 
���Fy���[�Á�����É���mmI��¼ó�
ÝS��ÑÆ� �400 / 500 VAC l9 ). �g��DKE
�Î��#;S�V"Q9
f������������
�` ¸ TU�}%���DKE��`*I�^E��!��

���DKE��{f|�`U*I�^E�
�QGó�ÑÆ� . 

�������� ! {f|�`U�DI6S��
�$OI�#$���3�������DKE
I�#$�@�=��mnS�THERMISTORI�/0�QY . � i �
�0
�DE���{f|�`U�DI6S�#$�f�½�QY .

�ý�F�,�³
f���DKE����S��j�Æ� . =M@���=m,�Ö
�Q�10nF�������7Ð���f������QY . �g���������Ú

-�����mS����f�½�QY . 

3

Index Name/Selection Description FbEq

DI6 �������� (���������������������������� ) �	�	�	�	

1 (0 … 1.5 kohm) ��

0 (4 kohm or higher) 4b

Motor
T 10 nF

Motor
T

Thermistor
relay

RMIO board, X22

6 DI6

7 +24 VDC

Alternative 1

Alternative 2 RMIO board, X22

6 DI6

7 +24 VDC
���������	
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30.06 MOTOR THERM 
TIME

#$%�&��4b��~���b�Q�(��&�ÑÆ� (0�DE�30.05����
USER MODE�&�S���QY ).

256.0 … 9999.8 s Q��( 256 … 9999

30.07 MOTOR LOAD 
CURVE

0�DE�30.08 4 30.09���Ý��^���mS�&�ÑÆ� . ��^���m,�#
$%�&��4b��~���#$ÑÆ� (0�DE�30.05����USER MODE�&
�S���QY ).

50.0 … 150.0% =M@��[�=W����:I�\QL�x$�
-	�=M@��N�^� . 50 … 150

30.08 ZERO SPEED LOAD 0�DE�30.07 4 30.09���Ý��^���mS�&�ÑÆ� . 

25.0 … 150.0% =M@��[�=W����:I�\QL��I�NO���x$�
-	�=M@��N�

^�

25 … 150

30.09 BREAK POINT 0�DE�30.07 4 30.08���Ý��^���mS�&�ÑÆ� . 

1.0 … 300.0 Hz 100% ^����������TU�V0( 100 … 
30000

30.10 STALL FUNCTION =M@�K!������������<=S�&�ÑÆ� . ����������!

�M~ÅÆ� :

- =M@��XYZ
�º^�K!�XYZC��� (#$%�;���Ú
- )

- TU�V0(
�0�DE�30.11���&�	��������

- Î����
�0�DE�30.12����&�	�QR���*I�fN8���� . 

FAULT �������lS������¯�ÅÆ� . 1

WARNING �����������AÑÆ� . ��fQ��0�DE�30.12���&�	�QR��
1/2Ë��#�êÆ� . 

2

NO �!
�M~�f��� . 3

Index Name/Selection Description FbEq


��

100%


�

63%

=M@�b�Q�(

t

t

��

100%

50

100

150

�����������

30.07

30.09

30.08

I/IN
(%)

I = =M@�=W

IN = =M@��[�=W
���������	
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30.11 STALL FREQ HI K!�@-��V0(��	S�&�ÑÆ��. 0�DE�30.10S���QY .

0.5 … 50.0 Hz K!�V0( 50 … 5000

30.12 STALL TIME K!�@-��QRS�&�ÑÆ��. 0�DE�30.10S���QY .

10.00 … 400.00 s K!�QR 10 … 400

30.13 UNDERLOAD FUNC ^"�^�C����������<=S�&�ÑÆ� . ����������!
�M
~ÅÆ� :

- =M@�XYZ
�0�DE�30.15��&�	��m��ýI�$.Ü���

- TU�V0(
�=M@��[�V0(��à®(����*Ä

- Î����
�0�DE�30.14����&�	�QR���*I�fN8���� .

NO �!
�M~�f��� . 1

WARNING ������������ÑÆ� . 2

FAULT �������lS������¯�ÅÆ� . 3

30.14 UNDERLOAD TIME ^"�^��@-��QR��	 . 0�DE�30.13S���QY .

0 … 600 s ^"�^��QR 0 … 600

30.15 UNDERLOAD 
CURVE

^"�^��@-��^���mS�&�ÑÆ� . 0�DE�30.13S���QY .

1 … 5 ^���m��´! 1 … 5

30.16 MOTOR PHASE 
LOSS

=M@�`U����@-��M~S�mnÑÆ� .

NO M~�f���Æ� " 0

FAULT M~ÑÆ� . �������lS������¯�ÅÆ� . 65535

30.17 EARTH FAULT =M@����=M@���r���f��l����	����������M~S�&

�ÑÆ� .

WARNING ������������ÑÆ� . 0

FAULT �������lS������¯�ÅÆ� . 65535

30.18 COMM FLT FUNC P���K�7 ��³
L��� i���Main Reference Data Set ���Auxiliary 
Reference Data Set��Àf���������������M~S�&�ÑÆ� . 0
�DE�30.19 � 30.21���QR�f�S�&�ÑÆ� .

FAULT �!�@-��M~ÑÆ� . �������lS������¯�8Ä�=M@��0
�DE�21.03 ���&�	�aÕ*I��fÑÆ� .

1

NO �!�@-��M~�f���Æ� . 2

Index Name/Selection Description FbEq

100

80

60

40

20

0
2.4 * ƒN 

3

2

1 5

4

TM/TN

70%

50%

30%

ƒN 

(%)
TM = =M@�XYZ
TN= =M@��[�XYZ
ƒN = =M@��[�V0(
���������	
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CONST SP 15 �!�@-��M~ÑÆ� . �������������� i 0�DE�12.16���&
�	�NOI�<=ÅÆ� .

�������� ! 7 ��³
L����O�����
��NB*I�Û=�ö�<=
��(�3Os���QY .

3

LAST SPEED �!�@-��M~ÑÆ� . ����� �������� i ������<=8��
3y�NOI���ÅÆ� . �Ó�<=�NO��à®  R�<=8zy�NO��z{�
*I���ÅÆ� .

�������� ! 7 ��³
L����O�����
��NB*I�Û=�ö�<=
��(�3Os���QY .

4

30.19 MAIN REF DS T-OUT Main Reference Dataset� !�ùQ��QR�f�S�&�ÑÆ� . 0�DE�30.18
S���QY .

0.1 … 60.0 s QR�f� 10 … 6000

30.20 COMM FLT RO/AO 7 �³
��������IF�TU4�����TUS��.���P���K��M

~S�&�ÑÆ� . FG 14 RELAY OUTPUTS 4 15 ANALOGUE OUTPUTS F
É� Fieldbus controlS���QY " 0�DE�30.21���ùQ�@-��f��Q
RS�&�ÑÆ� .

ZERO ����TU� is de-energised. ��IF�TU��® *I�&�ÅÆ� . 0

LAST VALUE ����TU��7 �³
�/I�=����I�IfÅÆ� . ��IF�TU,�7 �
³
�/I�=���*I�IfÑÆ� .

�������� ! 7 ��ÂÇL�Ë��������IF�TU,��l�âQf��É
Ê)��/I�<=ÅÆ� .

65535

30.21 AUX DS T-OUT Auxiliary Reference Datase� !�ùQ��QR�f�S�&�ÑÆ� . 0�DE
30.18�S���QY . ����I
�������=ä�KÎ���On���������
%MB*I��® R�ùQ�@-S�M~ÑÆ� . 

�������� : 0�DE�30.20���&�	�f��QRS�#$ÑÆ� . 

0.0 … 60.0 s QR�f� . 0.0 s = @-��M~�f���Æ� . 0 … 6000

30.22 IO CONFIG FUNC  !�CE��KI�mnB�` ¸ TU���S�#$�f��0�DE�FG�98 
OPTION MODULES��B
���	���IF����{f|��l�����m�L�
���������M~S�mnÑÆ� . 

�������� : 0�DE�16.01��DI7I�&�8zf��0�DE�16.01��NOI�mn
L����ùQ�@-��M~ÑÆ� .

NO M~�f���Æ� . 1

WARNING M~ÑÆ� . ������������ÑÆ� . 2

31 AUTOMATIC RESET %M��l��l�Ð� . 

%M��l�Ð�,�M�	��l�j`����
-�Ä�F��l�j`���%M��

l�Ð��@-��M~ÅÆ� .

����
��. /01��.��� � �. /01�y���í´µ�b��L%
��
¨ u C������%M��l�Ð��@-��M~�f���Æ� .

31.01 NUMBER OF TRIALS 0�DE�31.02��&�	�QR�º������
��B'�(�3��%M��l�
Ð����(��&�ÑÆ� .

0 … 5 %M��l�Ð���( 0

31.02 TRIAL TIME %M��l�Ð��@-��QRS�&�ÑÆ� . 0�DE 31.01S���QY .

1.0 … 180.0 s �l�Ð��
-�QR 100 … 
18000

31.03 DELAY TIME %M��l�Ð�S��@�=���l���Ë�f��QRS�&�ÑÆ� . 0�DE� 
31.01S���QY .

Index Name/Selection Description FbEq
���������	
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0.0 … 3.0 s �l�Ð��f��QR 0 … 300

31.04 OVERCURRENT 4�=W��l����	����%M��l�Ð��@-��#$S�mnÑÆ� .

NO #$�f���Æ� 0

YES #$ÑÆ� 65535

31.05 OVERVOLTAGE DC}��4�=_��l����	����%M��l�Ð��@-��#$S�mnÑÆ
� .

NO #$�f���Æ� 0

YES #$ÑÆ� 65535

31.06 UNDERVOLTAGE DC}��^"�=_��l����	����%M��l�Ð��@-��#$S�mnÑ
Æ� .

NO #$�f���Æ� 0

YES #$ÑÆ� 65535

31.07 AI SIGNAL<MIN AI SIGNAL<MIN��l����	����%M��l�Ð��@-��#$S�mnÑÆ
� (��IF�`U� !
�����|���C��� ).

NO #$�f���Æ� 0

YES #$ÑÆ� .

�������� ! ��IF�`U� !
�ÇÈ8������
�lQR��f&.O�
O�@M��8UI�Î�	��������f��Os���QY .

65535

32 SUPERVISION ùQ��	 . ùQ�������	���� ¸ ���gÓ������TU*I��j+�
(�3�Æ� .

32.01 SPEED1 FUNCTION NO�ùQ�@-��#$�¼^��ùQ��	��æW��&�ÑÆ� .

NO ùQ�@-S�#$�f���Æ� . 1

LOW LIMIT ùQ�������	����C����ùQ�@-��M~ÅÆ� . 2

HIGH LIMIT ùQ�������	����C����ùQ�@-��M~ÅÆ� . 3

ABS LOW LIMIT ùQ�������	����C����ùQ�@-��M~ÅÆ� . �	���î�aÃ�
�³�ùQÑÆ� . �ý�F�,�NO���	�t`Æ� .

4

32.02 SPEED1 LIMIT NO�ùQ��	S�&�ÑÆ� . 0�DE��32.01S���QY .

- 18000 … 18000 rpm &���	� - 18000 … 
18000

32.03 SPEED2 FUNCTION 0�DE��32.01S���QY .

NO 0�DE��32.01S���QY . 1

LOW LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 2

HIGH LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 3

ABS LOW LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 4

32.04 SPEED2 LIMIT 0�DE��32.01S���QY .

- 18000 … 18000 rpm 0�DE��32.01S���QY . - 18000 … 
18000

Index Name/Selection Description FbEq

ABS LOW LIMIT

-ABS LOW LIMIT

speed/rpm

0

���������	
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32.05 CURRENT 
FUNCTION

=M@�=W�ùQ�@-��#$�¼^��ùQ��	��æW��&�ÑÆ� .

NO 0�DE��32.01S���QY . 1

LOW LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 2

HIGH LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 3

32.06 CURRENT LIMIT =M@�=W�ùQ���	�S�&�ÑÆ� (0�DE�32.02����QY ).

0 … 1000 A &���	� 0 … 1000

32.07 TORQUE 1 
FUNCTION

=M@�XYZ�ùQ�@-��#$�¼^��ùQ��	��æW��&�ÑÆ� .

NO 0�DE��32.01S���QY . 1

LOW LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 2

HIGH LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 3

32.08 TORQUE 1 LIMIT =M@�XYZ�ùQ���	�S�&�ÑÆ� (0�DE�32.07����QY ).

-600 … 600% =M@��[�XYZ����:I�\QL��	��&� -6000 … 
6000

32.09 TORQUE 2 
FUNCTION

=M@�XYZ�ùQ�@-��#$�¼^��ùQ��	��æW��&�ÑÆ� .

NO 0�DE��32.01S���QY . 1

LOW LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 2

HIGH LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 3

32.10 TORQUE 2 LIMIT =M@�XYZ�ùQ���	�S�&�ÑÆ� (0�DE�32.09����QY ).

-600 … 600% =M@��[�XYZ����:I�\QL��	��&� -6000 … 
6000

32.11 REF1 FUNCTION e^�f?� !�REF1��ùQ�@-�#$�¼^��ùQ��	��æW��&�ÑÆ
� .

NO 0�DE��32.01S���QY . 1

LOW LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 2

HIGH LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 3

32.12 REF1 LIMIT REF1 ùQ���	�S�&�ÑÆ� (0�DE�32.11����QY ).

0 … 18000 rpm &���	� 0 … 18000

32.13 REF2 FUNCTION e^�f?� !�REF1��ùQ�@-�#$�¼^��ùQ��	��æW��&�ÑÆ
� .

NO 0�DE��32.01S���QY . 1

LOW LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 2

HIGH LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 3

32.14 REF2 LIMIT REF2 ùQ���	�S�&�ÑÆ� (0�DE�32.13����QY ).

0 … 600% &���	� 0 … 6000

32.15 ACT1 FUNCTION PID �.@��û(�ACT1���ùQ�@-�#$�¼^��ùQ��	��æW��&�
ÑÆ� .

NO 0�DE��32.01S���QY . 1

LOW LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 2

HIGH LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 3

32.16 ACT1 LIMIT ACT1 ùQ���	�S�&�ÑÆ� (0�DE�32.15����QY ).

0 … 200% &���	�� 0 … 2000

Index Name/Selection Description FbEq
���������	
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32.17 ACT2 FUNCTION PID �.@��û(�ACT2���ùQ�@-�#$�¼^��ùQ��	��æW��&�
ÑÆ� .

NO 0�DE��32.01S���QY . 1

LOW LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 2

HIGH LIMIT 0�DE��32.01S���QY . 3

32.18 ACT2 LIMIT ACT2 ùQ���	�S�&�ÑÆ� (0�DE�32.17����QY ).

0 … 200% &���	� 0 … 2000

33 INFORMATION HIF»��� , Q����

33.01 SOFTWARE 
VERSION

���������.���4�j`S��j�Æ� .

Decoding key:

33.02 APPL SW VERSION q$�HIF»��j`4���S��j�Æ� .

Decoding key:

33.03 TEST DATE Q��g%���j�Æ� .

���\Q�çè DDMMYY (g , � , � )

Index Name/Selection Description FbEq

ASxxxxyx
����b

A = ACS800
��
S = ACS800 Standard
Firmware Version
7xyx = Version 7.xyx

ASAxxxyx
����b

A = ACS800
��
S = \��ACS800
Firmware Type
A = q$�HIF»
Firmware Version
7xyx = Version 7.xyx
���������	
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34 PROCESS VARIABLE - #$%�&��û(��}Î

- <=�NO��XYZ� !��PE

- <=�QR�C<E��ÉÊ

34.01 SCALE <=� !�01.01��ãl��#$%
�&�	������û(��Z@��&�ÑÆ
� . �ý��rs����F»,�<=� !�0�DE�01.01��#$S��j�Æ
� .

0.00 … 100000.00 Z@�&���( 0 … 100000

34.02 P VAR UNIT û(��}Î��mnÑÆ� . 0�DE��34.01S���QY .

NO }Î��mn�f���Æ� . 1

rpm ���Â=( 2

% ��: 3

m/s  ��metre 4

A 7�. 5

V 2¯ 6

Hz V0( 7

s   8

h QR 9

kh QR��km 10

C dO 11

lft labels per foot 12

mA milliampere 13

mV millivolt 14

kW kilowatt 15

W watt 16

kWh kilowatt hour 17

F fahrenheit 18

hp ½U 19

MWh megawatt hour 20

m3h cubic metres per hour 21

Index Name/Selection Description FbEq

01.0134.01

NO

FPM
Unit for actual 
signal 01.01

34.03

Select

34.02

Select

PARAMETER

00.00

99.99

TABLE

• • •

Mul.
���������	
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l/s litres per second 22

bar bar 23

kPa kilopascal 24

GPM gallons per minute 25

PSI pounds per square inch 26

CFM cubic feet per minute 27

ft foot 28

MGD millions of gallons per day 29

iHg inches of mercury 30

FPM feet per minute 31

34.03 SELECT P VAR HIJK�û(I�#$�������û(��Z@��&�ÑÆ� . 0�DE�34.01�
S���QY .

0 … 9999 0�DE�CÔK 0 … 9999

34.04 MOTOR SP FILT TIM <=�NO� !��PE�Q�(��&�ÑÆ� (01.02), ��<=�NO��NO�ù
Q��#$�Ä (0�DE 32.01 4 32.03)i���IF�TU*I��$'�(�3�
Æ� .

0 … 20000 ms PE�Q��( 0 … 20000

34.05 TORQ ACT FILT TIM <=�XYZ� !��PE�QRS�&�ÑÆ� (<=� ! 01.05). XYZ�ùQ��
#$�Ä � 0�DE 32.07 4 32.09ui���IF�TU*I�#$'�(�3�Æ� .

0 … 20000 ms PE�Q��� 0 … 20000

34.06 RESET RUN TIME =M@�<=�QR�C<E�� @yQkÆ� (<=� ! 01.43).

NO  @y��ÑÆ� . 0

YES  @y . C<E��®^E��Q�Q~ÑÆ� . 65535

35 MOT TEMP MEAS =M@�dO��� . @-���	�&>,�Program features��,;��QY "

35.01 MOT 1 TEMP AI1 SEL =M@à�dO����@-��#$�¼^��-��ç���mnÑÆ� .

NOT IN USE @-S�#$�f���Æ� . 1

Index Name/Selection Description FbEq

63

%

100

T
t

PE��#$	� !

PE)�� ! O = I · (1 - e-t/T)

I = PE�`U (�} )
O = PE�TU
t = QR
T = PE�Q��(

63

%

100

T
t

PE��#$	� !

PE)�� ! O = I · (1 - e-t/T)

I = PE�`U (�} )
O = PE�TU
t = QR
T = PE�Q��(
���������	
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1xPT100 @-S�#$ÑÆ� . ����Pt100-�I�dO����ÑÆ� . ��IF�TU�
AO1���-�I�g��=W���º��=M@��dO
�ø
���-���ã;
��ø
�Ä�-��î}��=_��ø
ÑÆ� . ��IF�`U�AI1�����=_
S��.�.¼�dOI�ûJÑÆ� .

2

2XPT100 @-S�#$ÑÆ� . ³S��Pt100-�I�dO����ÑÆ� . 1xPT100S��
�QY "

3

3XPT100 @-S�#$ÑÆ� . JS��Pt100-�I�dO����ÑÆ� . 1xPT100S��
�QY .

4

1..3 PTC @-S�#$ÑÆ� . �����JS��PTC-�I�dO��ùQÑÆ� . ��I
F�TU�AO1���-�I�g��=W���º��=M@��dO
�ø
�¼�PTC
@��dO (Tref)��gÓ�-���ã;��õ[N�ø
�Ä�-��î}��=_��
ø
ÑÆ� . ��IF�`U�AI1�����=_S��.�.¼�ã;� �ohms]*I�
ûJÑÆ� . �ý�F�,�=M@�<=�dO�ùQ�@-��#$���PTC-���
=çBC�ã;�S��¼pÆ� .

5

35.02 MOT 1 TEMP ALM L =M@ à�dO���������	S�&�ÑÆ� " ���	�S� 4	������
��fQÑÆ� .

-10 … 5000 ohm/°C 
(PTC/Pt100)

dO �°C� �� ã;� �ohms�*I��	 . °C: 0�DE 35.01S�1xPT100, 
2XPT100, 3XPT100I�mn . Ohm: 0�DE 35.01S 1..3 PTC*I�mn .

-10 … 5000

35.03 MOT 1 TEMP FLT L =M@ à�dO������l�¯���	S�&�ÑÆ� . ���	�S� 4	���
���lS�fQÑÆ� .

-10 … 5000 ohm/°C 
(PTC/Pt100)

dO �°C� �� ã;� �ohms�*I��	 . °C: 0�DE 35.01S�1xPT100, 
2XPT100, 3XPT100I�mn . Ohm: 0�DE 35.01S 1..3 PTC*I�mn .

-10 … 5000

35.04 MOT 2 TEMP AI2 SEL =M@ à�dO����@-��#$�¼^��-��ç���mnÑÆ� . ³���=M
@���!�@�Î�¼���IF��l���S�#$�¼ó�ÑÆ� . 0�DE 
98.12 ��#$Ðó�ÑÆ� .

�������� : 0�DE 98.12��#$�����IF�` ¸ TU��l������=M@ à�
dO���S�#$'�(�3�Æ� (\��` ¸ TU�}%��#$�Ý ). 

NOT IN USE 35.01S���QY " 1

1xPT100 35.01S���QY 2

2XPT100 35.01S���QY 3

3XPT100 35.01S���QY 4

1..3 PTC 35.01S���QY 5

35.05 MOT 2 TEMP ALM L =M@ ��dO���������	S�&�ÑÆ� " ���	�S� 4	������
��fQÑÆ� .

-10 … 5000 ohm/°C 
(PTC/Pt100)

35.02S���QY -10 … 5000

Index Name/Selection Description FbEq

100

550

1330

4000

Ohm

T

�	�	�	�	 ������������

�� 0 … 1.5 kohm

@�� 4Q > 4 kohm
���������	
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35.06 MOT 2 TEMP FLT L =M@��dO������l�¯���	S�&�ÑÆ� . ���	�S� 4	���
���lS�fQÑÆ� .

-10 … 5000 ohm/°C 
(PTC/Pt100)

35.03S���QY -10 … 5000

35.07 MOT MOD 
COMPENSAT

=M@��~����@-��=M@ à�dO�����#$�¼^��&�ÑÆ� .

NO @-S�#$�f���Æ� . 1

YES =M@��~����@-��dO��#$ÑÆ� .

�������� : Pt100-���#$	�����#$'�(�3�Æ� .

2

40 PID CONTROL - HIJK PID �. (99.02 = PID CTRL)

- NO����XYZ�f?�¯É� (99.02 is not PID CTRL)

- HIJK�PID�.��q��@- (99.02 = PID CTRL)

­�%J	�º$,�Program featuresS�,;��QY "

40.01 PID GAIN HIJK�PID�.@���jS�&�ÑÆ� .

0.1 … 100.0 �j�� . �ý�\���j�&�4�NO�ûy��h
��4���
f�t���j�
Æ� "

- �.@��10% �� 50%������S��� 
(�� = HIJK�f?� - HIJK����<=�� ).

- =M@�����NO��1500 rpm`Æ� (0�DE 20.02)

10 … 10000

40.02 PID INTEG TIME HIJK�PID �.@��B��Q��(��&�ÑÆ� .

0.02 … 320.00 s B��Q��( 2 … 32000

40.03 PID DERIV TIME HIJK�PID�.@��D��Q��(��&�ÑÆ� . �.@�TU��D��5�
���ý��è�������³S����� (EK-1� EK)S�@�*I���ÑÆ� : 

PID DERIV TIME · (EK - EK-1)/TS, ¼@�� 

TS = 12 ms sample time.

E = �� = HIJK�f?� - HIJK����<=��

0.00 … 10.00 s D��Q��( . 0 … 1000

40.04 PID DERIV FILTER HIJK�PID�.@��D��5���^�Zö�@�Î	�PE��Q��(��&�
ÑÆ� .

Index Name/Selection Description FbEq

 

PID �������� �	����	����	����	��� : 

10%  ! ! ! !

�	����	����	����	��� : 

50%  ! ! ! !

0.5 75 rpm 375 rpm

1.0 150 rpm 750 rpm

3.0 450 rpm 1500 rpm (�	 )

�� /������

Ti
	


O I

G · I

G · I

I = �.@�`U (�� )
O = �.@�TU
G = �j
t = QR
Ti = B��Q��(
���������	
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0.04 … 10.00 s PE�Q��( . 4 … 1000

40.05 ERROR VALUE INV HIJK�PID�.@�`U����S�Ö=QkÆ� (�� = HIJK�f?� - 
HIJK����<=�� ).

NO Ö=�f���Æ� 0

YES Ö=ÑÆ� 65535

40.06 ACTUAL VALUE SEL HIJK�PID�.@��<=�����S�&�ÑÆ� : û(�ACT14 ACT2��
0�DE�40.07 4 40.08���&�ÑÆ� "

ACT1 ACT1 1

ACT1-ACT2 ACT1 4�ACT 2��� . 2

ACT1+ACT2 ACT1 4� ACT2���Ñ 3

ACT1*ACT2 ACT1 4�ACT 2��÷ 4

ACT1/ACT2 ACT1 4�ACT 2��9i 5

MIN(A1,A2) ACT1 4�ACT 2��~,��S�mn 6

MAX(A1,A2) ACT1 4�ACT 2��R��S�mn 7

sqrt(A1-A2) ACT1 4�ACT 2�����÷² 8

sqA1+sqA2 ACT1 4�ACT 2�¢¢���÷²��Ñ 9

40.07 ACTUAL1 INPUT SEL û(�ACT1�� !äS�&�ÑÆ� . 0�DE��40.06S���QY .

AI1 ��IF�`U� AI1 1

AI2 ��IF�`U� AI2 2

AI3 ��IF�`U� AI3 3

AI5 ��IF�`U� AI5 4

AI6 ��IF�`U� AI6 5

PARAM 40.25 0�DE�40.25��� !äS�&� . 6

40.08 ACTUAL2 INPUT SEL û(�ACT2�� !äS�&�ÑÆ� . 0�DE��40.06S���QY .

AI1 ��IF�`U�  AI1 1

AI2 ��IF�`U�  AI2 2

AI3 ��IF�`U�  AI3 3

AI5 ��IF�`U�  AI5 4

AI6 ��IF�`U�  AI6 5

40.09 ACT1 MINIMUM ��IF�`U��ACT1�� !ä*I�&�L����ACT1�����S�&�Ñ
Æ� . 0�DE 40.07S���QY " HIJK�PID�.@���#$�����
:I�J�L����S�À��=_ ¸ =W�� !��h��ACT1�����4���
� (40.10u S�&�ÑÆ� .

Index Name/Selection Description FbEq

63

%

100

T
t

Filtered Signal

Unfiltered Signal O = I · (1 - e-t/T)

I =PE�`U (�} )
O = PE�TU
t = QR
T = PE�Q��(
���������	
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-1000 … 1000% ��IF�`U�ðÎ�&�S���:I�J�	���� . �ý�è,���IF�`U�
AI1��û(�ACT1*I�#$L�����������èS��j�Æ� .

-10000 … 
10000

40.10 ACT1 MAXIMUM ��IF�`U��ACT1�� !ä*I�&�L����ACT1�����S�&�Ñ
Æ� . 0�DE 40.07S���QY " HIJK�PID�.@���#$�����
:I�J�L����S�À��=_ ¸ =W�� !��h��ACT1�����4���
� (40.09u S�&�ÑÆ� .

-1000 … 1000% ��IF�`U�ðÎ�&�S���:I�J�	���� . �ý�è,���IF�`U�
AI1��û(�ACT1*I�#$L�����������èS��j�Æ� .

-10000 … 
10000

40.11 ACT2 MINIMUM 0�DE�40.09����QY .

-1000 … 1000% 0�DE�40.09����QY . -10000 … 
10000

40.12 ACT2 MAXIMUM 0�DE�40.10����QY .

-1000 … 1000% 0�DE�40.10����QY . -10000 … 
10000

40.13 PID INTEGRATION HIJK�PID �.@��B��@-��#$S���ÑÆ� .

OFF #$�f���Æ� 1

ON #$ÑÆ� 2

40.14 TRIM MODE ¯É��@-��#$S�&�ÑÆ� "�¯É�*I�B
	������f?� !��


-�ö�ÑÆ� . 

�������� : lUS���Ð��NO��.�����bc�.C��� : ��L�lUS��
�Ð��NO�f?S�¯É�ÑÆ� .

0�DE��99.02 = PID CTRLI�&�L�����2�(�)�Æ� .

OFF ¯É��@-S�#$�f���Æ� . 1

PROPORTIONAL ¯É��@-S�#$ÑÆ� . ¯É���(��e^�%-f?4�+�ÅÆ�  
(REF2). 0�DE��11.06S���QY .

2

Index Name/Selection Description FbEq

ACT1 MINIMUM = 

 

AI1min HIJK����<=��������5Ø������g�����

��L�=_� .

13.01 AI1 ��� (0�DE�&� )

13.02 AI1 ��� (0�DE�&� )

AI1min - 13.01

13.02 - 13.01
· 100%

ACT1 MAXIMUM = 

 

AI1max HIJK����<=��������5Ø������g�����
��L�=_� .

13.01 AI1 ��� (0�DE�&� )

13.02 AI1 ��� (0�DE�&� )

AI1max - 13.01

13.02 - 13.01
· 100%
���������	




151
DIRECT ¯É��@-S�#$ÑÆ� . ¯É���(��NO�f?��.��ÂI����$8
������	�4�+�ÅÆ� (���NO , V0(����XYZ ). 

3

40.15 TRIM REF SEL ¯É��f?� !�� !äS�&�ÑÆ� . 0�DE��99.02 = PID CTRLI�&
�L�����2�(�)�Æ� .

AI1 ��IF�`U AI1 1

AI2 ��IF�`U AI2 2

AI3 ��IF�`U AI3 3

AI5 ��IF�`U AI5 4

AI6 ��IF�`U AI5 5

PAR 40.16 0�DE��40.16���S�¯É��f?*I�#$ÑÆ� . 6

40.16 TRIM REFERENCE 0�DE�40.15
��PAR 40.16I�mn	����¯É��f?��S�&�ÑÆ� . 
0�DE��99.02 = PID CTRLI�&�L�����2�(�)�Æ� .

-100.0 … 100.0% ¯É��f?� - 10000 … 
10000

40.17 TRIM RANGE 
ADJUST

¯É���(I�#$���PID�.@�TU��÷����(��&�ÑÆ� . 

0�DE��99.02 = PID CTRLI�&�L�����2�(�)�Æ� .

-100.0 … 100.0% ÷���( - 10000 … 
10000

40.18 TRIM SELECTION NO����XYZ�f?� !����S�Î	�¯É�S�&�ÑÆ� . 

0�DE�99.02 = T CTRLI�&�Ðó�2�(�3�Æ� . 

SPEED TRIM NO�f?�¯É� 1

TORQUE TRIM XYZ�f?�¯É� 2

40.19 ACTUAL FILT TIME HIJK�PID�.@��<=� !����	�����PE��Q��(��&�ÑÆ
� .

Index Name/Selection Description FbEq

�
�
��
�
�
��
�
�	



-minAI5 minAI5 maxAI5-maxAI5

��IF�`U� !

sclAI5

-sclAI5

�������� : ¯É��f?� !��AI5

minAI5 = 0�DE 13.16

maxAI5 = 0�DE 13.17

sclAI5 =0�DE 13.18

AI5��`¸TU��l���S�#$�
¼ó�ÑÆ� .
���������	
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0.04 … 10.00 s PE�Q��( . 4 … 1000

40.20 SLEEP SELECTION q��@-��#$4�`U� !äS�&�ÑÆ� . 

0�DE�99.02 = PID CTRLI�&�Ðó�2�(�3�Æ� .

OFF #$ÑÆ� 1

INTERNAL 0�DE�40.21��40.23��h��#$¼^��%M*I�&�ÑÆ� . 2

DI1 {f|�`U�DI1�� !��h��@-��#$ÅÆ� . 

#$ : {f|�`U DI1 = 1. #$��Ý : DI1 = 0.

0�DE�40.21��40.23��&�	�º^�q��@�,�#$�f���Æ� . q
��@-��QM4��f�f��QR,�#$ÑÆ� (0�DE 40.22 � 40.24).

3

DI2 DI1S���QY . 4

DI3 DI1S���QY . 5

DI4 DI1S���QY . 6

DI5 DI1S���QY . 7

DI6 DI1S���QY . 8

DI7 DI1S���QY . 9

DI8 DI1S���QY . 10

DI9 DI1S���QY . 11

DI10 DI1S���QY . 12

DI11 DI1S���QY . 13

DI12 DI1S���QY . 14

40.21 SLEEP LEVEL q��@-��@M��	S�&�ÑÆ� . =M@��NO
�&���| (40.21)��
���q��f� (40.22u ����4���������q����I�..�Æ� : =
M@���f8���. /01�� “SLEEP MODE”������âJf��2�(�3�
Æ� . 

0�DE�99.02 = PID CTRLI�&�Ðó�2�(�3�Æ� .

0.0 … 7200.0 rpm q��@-�QM��| 0 … 7200

40.22 SLEEP DELAY q��@-��QM=�f�QRS�&�ÑÆ� " 0�DE�40.21S���QY . =
M@�NO
�q���|���g����C<E��M~ÑÆ� . =M@�NO
�q��
�|S� 4���C<E��ÉÊÅÆ� .

0�DE�99.02 = PID CTRLI�&�Ðó�2�(�3�Æ� .

0.0 … 3600.0 s q��@-�QM�f� 0 … 36000

40.23 WAKE UP LEVEL q��@-���f��	S�&�ÑÆ� . HIJK��<=����&���| (40.23) 
��I��f�f� (40.24)�����4���q��@-,��fÑÆ� . 

0�DE�99.02 = PID CTRLI�&�Ðó�2�(�3�Æ� .

0.0 … 100.0% HIJK�f?������:I�q��@-��f��|S�&�ÑÆ� . 0 … 10000

Index Name/Selection Description FbEq
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40.24 WAKE UP DELAY q��@-���f�f��QRS�&�ÑÆ� . 0�DE�40.23S���QY . HI
JK�<=����q��@-��f��|���C����C<E��M~8��q��@-�
�f��|S� 4���C<E��ÉÊÅÆ� .

0�DE�99.02 = PID CTRLI�&�Ðó�2�(�3�Æ� .

0.0 … 3600.0 s q��@-��f�f��QR 0 …36000

40.25 ACTUAL1 PTR 0�DE�40.07S�par40.25I�mn	����&������ !äS�&�ÑÆ� 
.

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK����g�	�� . 0�DE�10.04����QY . 100 = 1%

40.26 PID MINIMUM PID �.@�������	S�&�ÑÆ� . ���Á������	*I�g��NO�
×Í��<=S��	'�(�3�Æ� .

"�"�"�"� : HIJK�PID�.������&�S�®%������&�S�à®®%I�&
��¼�=M@��Â=�aÃS���aÃ*I��	'�(�3�Æ� .

-100 … 100% =M@�����NO�
��S���:I��	 .

40.27 PID MAXIMUM PID �.@�������	S�&�ÑÆ� . ���Á������	*I�g��NO�
×Í��<=S��	'�(�3�Æ� . 0�DE�40.26S���QY .

-100 … 100% =M@�����NO�
��S���:I��	 .

42 BRAKE CONTROL @�����Z���.ÑÆ�. ��@-,�100msI�M~ÑÆ�. %J	�º$,��
Program featuresS�,;��QY .

42.01 BRAKE CTRL ���Z��.�@-��#$S�&�ÑÆ� .

OFF #$�f���Æ� 1

ON #$ÑÆ� 2

42.02 BRAKE 
ACKNOWLEDGE

e^����Z�on/offùQ�Á� !äS�&�ÑÆ� . e^�on/offùQ� !��
#$,�g¿`Æ� .

OFF #$�f���Æ� 1

DI5 #$ÑÆ� . {f|�`U DI5,� !ä`Æ� . DI5 = 1: ���Z�b� . 
DI5 = 0: ���Z� ¡ .

2

DI6 DI5����QY . 3

DI11 DI5����QY . 4

DI12 DI5����QY . 5

42.03 BRAKE OPEN DELAY ���Z�b�Ó�QRS�f�ÑÆ� ( = º^����Z�b�� !��=M@�N
O��.�Q~#���QR�f� ). ����
�=M@��¼%Q¢Ó�f��C<E
��Q~8��=M@�XYZ
�5Ø������Oé������Z
�b�Æ� (
0�DE 42.07 4 42.08). C<E
�M~Ý4�MQ�����Z�@-,�����
TU*I����Z���.�¼����Z
�bÉ@�Q~ÑÆ� . 

0.0 … 5.0 s f��QR . ���Z��@�B�f��QR4��ö�&���QY . 0 … 500

42.04 BRAKE CLOSE 
DELAY

���Z
� £Ó�f��QRS�&�ÑÆ� . ����
��f� !��À,�Ë�
=M@�<=�NO
�&���| (0�DE 42.05)��gÓ�C<E
�M~ÑÆ
� . C<E
�M~Ý4�MQ�����Z�@-,�����TU*I����Z��
�.�¼����Z
� N@�Q~ÑÆ� . f��QRMÛ�=M@��<=�NO

�®��I�$.ff��Os��@�Î�¼����Z�@-,�M~ÑÆ� . 

0.0 … 60.0 s f��QR . ���Z��@�B�f��QR (= ���Z
� £Ó��M~�f��Q
R ) 4�Mg�ö�&���QY .

0 … 6000

42.05 ABS BRAKE CLS 
SPD

���Z
� £Ó��NO��&�ÑÆ� . 0�DE�42.04S���QY .

0 … 1000 rpm NO (
�� ) 0 …100000

Index Name/Selection Description FbEq
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42.06 BRAKE FAULT FUNC ���Z��.�@-��M~��e^����Z�Cè� !��1f������
��

�'Ó�������M~S�&�ÑÆ� .

FAULT �������l*I�¯�ÅÆ� : �l�fQ��=M@��f . 1

WARNING ������ÑÆ� . 2

42.07 START TORQ REF 
SEL

���Z�M~���$���=M@�@M�XYZ�f?�� !äS�&�ÑÆ� . 
=M@��[�XYZ����:I�\QÅÆ� .

NO  !ä�&�S��f��Æ� .  @�&��`Æ� . 1

AI1 ��IF�`U AI1 2

AI2 ��IF�`U AI2 3

AI3 ��IF�`U AI3 4

AI5 ��IF�`U AI5 5

AI6 ��IF�`U AI6 6

PAR 42.08 0�DE�42.08���&�ÑÆ� . 7

MEMORY ���Z� N��>?S�V@�/I�=��=M@�XYZ��ãlÑÆ� . 8

42.08 START TORQ REF 0�DE�42.07
�PAR40.28I�&�L����=M@�@M�XYZ��&�ÑÆ
� .

-300 … 300% =M@��[�XYZ����:I��j	�XYZ�� -30000 … 
30000

42.09 EXTEND RUN T �fQ����Z��.�@-��<=�QRS�^ö�@�Î	�&�`Æ� . f��Q
RMÛ�=M@��¼%8���Q�O�@M'��9
�8.�3�Æ� .

0.0 … 60.0 s 0.0 s = ���Z��.�@-��gÖBC��f : ���Z� ¡�f��QR��f¤�
Ë�=M@��¼%��OffÑÆ� .

0.1 … 60.0 s = ���Z��.�@-���l��f�QR: ���Z� ¡�f��QR
4��l�<=�QR��f¤�Ë�=M@��¼%
�OffÅÆ� . �l�<=�QR�M
Û�XYZ�f?,��I�Ä�=M@��¼%8���Q�O�@M'��9
�8.�3

�Æ� .

42.10 LOW REF BRK HOLD ���Z�If�@-��#$4�If�f��QRS�&�ÑÆ� . ��@-,���L�
NO������ !
�)*Ä�=M@
��I�NO�²¥���<=8��^��
�����Z��Û��ö��.ÑÆ� .

0.0 … 60.0 s 0.0 s = #$�f���Æ� . 

0.1 s … 60.0 s = #$ÑÆ� . ���Z� N��NO���I�=M@��NO�f
?��$.Ü��� :

- ���Z�If�f��C<E
�M~ÑÆ� .

- ���Z��.�@-��gÖBC��f�w���h������Z
� ¦Æ� .

f��QRMÛ�@M�>?4�NO�f?� !
�3.O���@-,����Z�� 
��3�Æ� . f��QR��f¤�Ë����<=��ÅÆ� .

Index Name/Selection Description FbEq
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50 ENCODER MODULE «¬­��� . «¬­�����&�8��0�DE�98.01
�wxyL�����2�
(�3�Æ� .

q$�vZI
�û�8.O���&�,�û�8f���Æ� "

50.01 PULSE NR 	�Â=��«¬­��ÏK�(��&�ÑÆ� .

0 … 29999 ppr Â=��ÏK�( (ppr) 0 … 29999

50.02 SPEED MEAS MODE «¬­�ÏK�������aÕS�&�ÑÆ� . 

A -
- B DIR �� A: NO����S�Î�¼�î��edge��#$ . �� B: aÃS��� . 0

A -
-
- �� A: NO����S�Î�¼�î4����edge��#$ . �� B: #$��Ý . 1

A -
-
- B DIR �� A: NO����S�Î�¼�î4����edge��#$ . �� B: aÃS��� . 2

A -
-
- B -

-
-  !���§�edge��#$ . 3

50.03 ENCODER FAULT «¬­��«¬­�CE��K�������«¬­�CE��K���4������

#���7 ��³
8.��l����	����������<=S�&�ÑÆ� . 
�ý�;�C�����«¬­�ùQ�@-��M~ÅÆ� :

-����4���������
�=M@��[�NO���®%��C��� . 

- &�L�QR (0�DE�50.04����QY u�º��«¬­I�^E�ÏK��Àf�
����=M@�XYZ
�����S��jº���� .

WARNING ������ÑÆ� . 1

FAULT �lS��A���¯�ÅÆ� "��lS��jºÄ�=M@���fÅÆ� . 65535

50.04 ENCODER DELAY «¬­�ùQ�@-��QR�f�S�&�ÑÆ� (0�DE�50.03S���QY ).

0 … 50000 ms f��QR 0 … 50000

50.05 ENCODER DDCS 
CHANNEL

ÏK�«¬­�CE��K����� !���S�������.�C���¨���r�
�����S�&�ÑÆ� . 

����DDCS
ZI���������L�����&�ÑÆ� (� i�������
g¿�q©��#$8f��,��� ).

CHANNEL 1 �� àS�7	� ! (CH1). �� �(CH2)
�½KE�K¾�¿*I�#$8���
���ÏK�«¬­�CE��K���S��� à(CH1)�����¼�#$ÑÆ� (
� i Master/Follower q$ ). 0�DE�70.03S���QY . 

1

CHANNEL 2 �� ���7	� ! (CH2). �^�������#$ÑÆ� . 2

50.06 SPEED FB SEL �.��#$���NO�������S�&�ÑÆ� .

INTERNAL ��L�NO���� 0

ENCODER «¬­��#$	����<=�NO 65535

51 COMM MOD DATA 0�DE�98.02
�wxy8��P��K�.ªE����g¿u��&�L�����
&�4�\Q
�
-ÑÆ� . ���%J	�º$,�P���K����#$�&>���
Fieldbus controlS�,;��QY . 

q$�vZI
�û�8.O���&�,�û�8f���Æ� .

52 STANDARD 
MODBUS

\������K�
Z��&�ÑÆ� . Fieldbus controlS�,;��QY .

52.01 STATION NUMBER {/�K��V���&�ÑÆ� . On-line����³S��IÆ¯
��,�V���
#$'�(�)�Æ� .

1 … 247 V�

52.02 BAUDRATE 
Z��=é�NO��&�ÑÆ� .

600 600 bit/s 1

1200 1200 bit/s 2

2400 2400 bit/s 3

4800 4800 bit/s 4

Index Name/Selection Description FbEq
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9600 9600 bit/s 5

19200 19200 bit/s 6

52.03 PARITY �É«���f�9¯��&�ÑÆ� . �§�on-line K¾�¿���,�&�S�#$
��QY .

NONE1STOPBIT �É«�9¯�)á i������f�9¯ 1

NONE2STOPBIT �É«�9¯�)á i�³S���f�9¯ 2

ODD W(��É«�fQ�9¯ i������f�9¯ 3

EVEN ¬(��É«�fQ�9¯ i������f�9¯ 4

60 MASTER/
FOLLOWER

Master/Follower q$ . %J	�º$,�Program features ��Master/Follower 
Application Guide (3AFE 64590430 [English])S���QY .

60.01 MASTER LINK MODE Master/Follower
Z���������Í'S�&�ÑÆ� .

NOT IN USE Master/Follower
Z
�#$8f���Æ� . 1

MASTER Master ���� 2

FOLLOWER Follower ���� 3

STANDBY Master/Follower 
Z��#$�f����P���K�CE��KI��.� !��
À��Follower ���� .

4

60.02 TORQUE SELECTOR =M@�XYZ��.��#$���f?S�&�ÑÆ� . gÖB*I�Follower K¾
�¿�������û�ÅÆ� . 

0�DE�99.02 = T CTRLI�&�L�����2�(�3�Æ� .

XYZ�&�@
�M~8@�ÎÐ��e^��.�l� 2 (EXT2) ��#$�¼ó�Ñ
Æ� .

SPEED =M@�XYZ��.��f?� !I�Follower��NO��.@�TUS�#$ÑÆ
� . ������NO��.��ÑÆ� . �������Master��Follower��³�N
O��#$ÑÆ� 

- Master��Follower��=M@�­��IMx3ö���L��� . (Master��
Follower�#���NO
������
������ .) 

- drooping ��#$L��� (0�DE�60.06S���QY ).

1

TORQUE ������XYZ��.��ÑÆ� . Master��Follower�=M@�­��@. i�¥
C�����
�@�BC�MU�=é�l�I��I�®��ö���L�����³���

���#���NO���
�)������Follower��&�ÑÆ� .

�������� : TORQUEI�&�L����������0�DE�20.01��20.02��&�
L�NO��	��h� �<=8f���Æ� . ��	�NO�ùQ
�P5	����
��TORQUE� �ADD��&��¼�#$��QY .

2

MINIMUM =M@�XYZ��.��Î	�f?S�XYZ�f?4�NO��.@��TUS�9¤
�¼�~,��*I�mnÑÆ� . M¯	�����MINIMUMS�&�ÑÆ� .

3

MAXIMUM =M@�XYZ��.��Î	�f?S�XYZ�f?4�NO��.@��TUS�9¤

�¼�R��*I�mnÑÆ� . M¯	�����MAXIMUMS�&�ÑÆ� . 
4

ADD XYZ�f?4�NO��.@��TUS�­	��S�mnÑÆ� . ������<=�
ðÎ���XYZ��.��ÑÆ� . °O���.��ADD��mn�¼�XYZ��.
���Follower������NO�ùQ�@-*I�#$ÑÆ� . 0�DE�60.03S�
��QY .

5

ZERO XYZ�&���TU��S�F�I�0*I��±Æ� . 6

60.03 WINDOW SEL ON °O���.�@-S�#$ÑÆ� . 0�DE�60.02��ADDI�&����°O��
�.�����XYZ��.�������NO�ùQ�@-��
-ÑÆ� . 0�DE�
99.02 = T CTRLI�&�L�����2�(�3�Æ� . °O���.��#$����
e^��.�l� 2 (EXT2)
�wxy8¼ó�ÑÆ� .

NO #$�f���Æ� 0

Index Name/Selection Description FbEq
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YES °O���.��#$ÑÆ� . 0�DE�60.02��ADDI�&��¼ó��YESI�
mn'�(�3�Æ� . °O���.��NO�'��� (NO�f? ²<=�NO u S�
ùQÑÆ� . ���<=�ðÎ���°O���.��NO��.@��`US�0*I�
IfÑÆ� . ���#;gÓ�NO��.@��;�ÑÆ� : 

- NO�'����0�DE�60.04�� 4�������� 

- Í�aÃ�NO�'���
����0�DE�60.05�� 4����� . 

NO�'�����°O��ðÎ��³.�� i�'����� 4���NO��.@��

��ÅÆ� . NO��.@��XYZ�f?���­Ðf��NO��.@ (0�DE 
23.01)���j4�`U��+�8��f?S��xÑÆ� . Î���f?,�����
��º^�XYZ�f?*I�#$ÑÆ� . 

�������� : ^�
�#�Ü���� =M@��NO�ø
��<@�Î�¼�������º
^�XYZ�f?S�ù�QkÆ� . °O���.
�#$8f�� ���=M@�N
O���	��f�ø
ÑÆ� . 

65535

60.04 WINDOW WIDTH 
POS

NO�f?���������°O��ùQ�üS�&�ÑÆ� . 0�DE�60.03S��
�QY . 0�DE�99.02 = T CTRLI�&�L�����2�(�3�Æ� .

0 … 1500 rpm î��°O��üS�&� 0… 20000

60.05 WINDOW WIDTH 
NEG

NO�f?���������°O��ùQ�üS�&�ÑÆ� . 0�DE�60.03S��
�QY . 0�DE�99.02 = T CTRLI�&�L�����2�(�3�Æ� .

0 … 1500 rpm ���°O��üS�&� 0… 20000

60.06 DROOP RATE �d´�:S�&�ÑÆ� . Master��Follower�³�NO��.���������0
�DE����û���P5ÑÆ� : 

- e^��.�l� 1 (EXT1)��&�8z�� (0�DE�11.02S���QY u 

- e^��.�l� 2 (EXT2)��&�8� (0�DE�11.02����QY) �0�DE�
60.02S�SPEEDI�&�	��� "

�d´�:,�Master��Follower�³�&�Ðó�ÑÆ� . ��	��d´�:S�¢
¢������h���µ�ó�ÑÆ� .

�d´S�Master��Follower#���sR��NO�Úg���<�pÆ� . ��
���^���ø
������d´,������NO��sR�ë`Æ� . �����
^� �¶XYZ�f? ¸ NO��.@�TU u ���d´�:��&���h��&��<

=`���<=�NO
�ù�ÑÆ�. NO��.@��TU��100% gÓ �d´,�
����|`Æ� "�� i��d´�:�������Æ� . ^�
�ë.·��h���d
´��×Ã,�®*I�ù�ÑÆ� .

0 … 100% =M@��[�NO����:I�\QL��d´�: 0 … 1000

60.07 MASTER SIGNAL 2 Master���FollowerI��º��f?� ! à� NO�f? u S�&�ÑÆ� .

0000 … 9999 0�DE�CÔK 0000 … 
9999
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Drooping

No Drooping

�������
100%

} Par. 60.06 DROOP RATE

�� / %

�	�#$�	�#$�	�#$�	�#$ = �NO��.@�TU · �d´ · ���NO
�������� : NO��.@�TU��50%, �d´�¸� 1%, ������
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60.08 MASTER SIGNAL 3 Master���FollowerI��º��f?� ! �� XYZ�f? u S�&�ÑÆ� .

0000 … 9999 0�DE�CÔK 0000 … 
9999

70 DDCS CONTROL ¨�7 ����0, 1 FÉ� 3S�&�ÑÆ� .

70.01 CHANNEL 0 ADDR ���0��¹��V���&�ÑÆ� " On-line���³S��¹�
��,�V���
�f���Æ� . Master�K¾�¿�����0����8��&�S�û��¼ó��
Ä�Slave��V���%MB*I�û�8f���Æ� . �T	�Master��t�� 
ABB Advant Controller ����
�����
�3�Æ� .

1 … 125 V� . 1 … 125

70.02 CHANNEL 3 ADDR ���ß ��¹��V���&�ÑÆ� " On-line���³S��¹�
��,�V���
�f���Æ� . ����
�¼T���������DriveWindow®�HIF»S�
�B���º»E
�Jç*I���L�����&�S�û��¼ó�ÑÆ� .

1 … 254 V� . 1 … 254

70.03 CH1 BAUDRATE ���1��7 �NO��&�ÑÆ� . ÏK�«¬­�CE��K������� à ��
��L������&�S�û�Ðó�ÑÆ� . �����NO��4 Mbits`Æ� . 0
�DE�50.05����QY .

8 Mbits  ��8 â
�9¯ 0

4 Mbits  ��4 â
�9¯ 1

2 Mbits  ��2 â
�9¯ 2

1 Mbits  ��1 â
�9¯ 3

70.04 CH0 DDCS HW 
CONN

���0
Z��aèS�&�ÑÆ� . 

RING Jç�aè*I���ÅÆ� . 0

STAR Kj�aè*I���ÅÆ� . 65535

83 ADAPT PROG CTRL Adaptive HIF»��BS��.ÑÆ� . %J	�º$,�Adaptive Program 
Application Guide (code: 3AFE 64527274 [English])S���QY .

83.01 ADAPT PROG CMD Adaptive�HIF»��M~�����&�ÑÆ� .

STOP �f . HIF»�'êS�'�(�)�Æ� .

RUN <= . HIF»�'êS�'�(�)�Æ� .

EDIT 'ê������fÑÆ� . HIF»�'êS�'�(�3�Æ� .

83.02 EDIT COMMAND 0�DE�83.03��&�	�Î���rs��>?S�&�ÑÆ� . HIF»,�'ê�
��I�&�Ðó�ÑÆ� (0�DE�83.01S���QY ). 

NO  @y�� . 'ê�>?���BL�Ë�%MB*I�NOI�ãlÅÆ� .

PUSH 0�DE�83.03��&�	�Î�I�rsS�¼@���.f��rs.,�ÎÒ*I�
¼½êÆ� . AI<�rs,�rs�0�DE��HIF»����¾ôR*I��M
ÑÆ� .

�������� : AI<�rs,�rs�¿� 0�DE�84.20 ... 84.25)��rs�Þ� 0�DE�
�¿"�Þ�"""��¿"�}u #���Î�ÑÆ� .

HIF»�aÕ,���4���Æ� :

- 0�DE�83.01���Ð�'ê���I��MÑÆ� .

- AI<�rs,�0�DE�83.03���Ð�rs�Þ I�Î���&�ÑÆ� .

- AI<�rs,�rsÞI��M���0�DE�83.02(PUSH��&�)����¼�F�
�Ë��rs.,�ÎÒ*I��MÑÆ� .

- 0�DE�84.2Þ^E�84.29����¼�rs�Þ��¾�ôR��HIF»8.�#$
ÑÆ� .

DELETE 0�DE�83.03����¼�&�L�Î���rsS�À����F��Ë��rs.,�
#*I��MÑÆ� . 
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PROTECT Adaptive HIF»���!���BÑÆ� . ��4�����BÑÆ� :

- @M�����f����¼�Adaptive�HIF»��M~���
��BÅÆ� (0�
DE 83.01).

- ÁK�¬���&���QY (0�DE 83.05).

- 0�DE�83.02S�PROTECTI�û���QY .

M~��8� :

- rs��TU�0�DE���e	�FG��¿���§�0�DE.,�2�(�)�Æ
� (�@�3f ).

- 'ê���I�û���Ú
ÑÆ� (0�DE 83.01).

- 0�DE 83.05 ��0*I�&���QY .

UNPROTECT HIF»��!�@-S�#$�f���Æ� . ��4�����BÑÆ� :

- @M�����f����¼�Adaptive�HIF»��M~���
��BÅÆ� (0�
DE 83.01).

- ÁK�¬���&���QY (0�DE 83.05).

- 0�DE�83.02S UNPROTECTI�û���QY .

�������� : ÁK�¬���������q$�vZI�&�S�û�����!�@-S�ÉÊ
'�(�3�Æ� (0�DE 99.02).

83.03 EDIT BLOCK 0�DE�83.02��mn	�>?��rs�Î��´!��&�ÑÆ� .

1 … 15 rs�Î��´! .

83.04 TIMELEVEL SEL Adaptive HIF»���B�#����QRS�&�ÑÆ� " ��&�,��§�rs
��#$ÅÆ� .

12 ms 12 milliseconds

100 ms 100 milliseconds

1000 ms 1000 milliseconds

83.05 PASSCODE Adaptive HIF»��!�@-��ÁK�¬���&�ÑÆ� . �!�@-���B�¼
^�����@�Î�¼�ÁK�¬�
�P5ÑÆ� . 0�DE�83.02����QY .

0 … ÁK�¬� . �!�@-���B�¼^
���L�Ë��0*I��Q�ãlÅÆ� . 

�������� : �!�@-��M~8� , ÁK�¬���Û=	�Â��@sÐ�³�QY .

84 ADAPTIVE 
PROGRAM

- @-�rs4���rs.��`U���S�&�ÑÆ� .

- �Ã

%J	�º$,�Adaptive Program Application Guide (code: 3AFE 64527274 
[English])S�,;��QY .

84.01 STATUS Adaptive HIF»�����±����¼pÆ� . �ý�\��9¯¯������./
01��y��\Q�S��j�Æ� .

84.02 FAULTED PAR Adative�HIF»���l¤�0�DE��fQÑÆ� .

84.05 BLOCK1 rs�HIF»�&� à��@-�rsS�&�ÑÆ� . Adaptive Program 
Application Guide (code: 3AFE 64527274 [English])����QY .

Index Name/Selection Description FbEq

bits Display Meaning
0 1 �f
1 2 <=
2 4 �l
3 8 'ê
4 10 a#
5 20 �M
6 40 Popping
8 100  @y
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ABS

ADD

AND

COMPARE

EVENT

FILTER

MAX

MIN

MULDIV

NO

OR

PI

PI-BAL

SR

SWITCH-B

SWITCH-I

TOFF

TON

TRIGG

XOR

84.06 INPUT1 rs�0�DE�&� à��`U�I1�� !äS�&�ÑÆ� . 

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK�����(� :

- 0�DE�Î� : Ö= , FG , CÔK��9¯�&��ØÍ . 9¯�(��ÚÉÛ�`U
���Ð���#$ÑÆ� .

- �(� : Ö=4��(�&��ØÍ . Ö=�&��ØÍ��C가  있어야 상수 설정이 �

-ÑÆ� .

�������� : {f|�`U�DI2����
�`U à����4������ÅÆ� :

-  !ä�&��0�DE�(84.06)��+.01.17.01I�&���QY . (q$�HIF»
,�{f|�`U�DI2������<=� !�01.17��9¯ à��ãlÑÆ� .)

- Ö=L��S�ä'������Î����� !��/Ä.�V�QY (-01.17.01.).

-

84.07 INPUT2 0�DE�84.06S���QY .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�84.06S���QY . -

84.08 INPUT3 0�DE�84.06S���QY .

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�84.06S���QY . -

84.09 OUTPUT rs�0�DE�&� à��TUS�ãl���y��\QÑÆ� .

… …

84.79 OUTPUT rs�0�DE�&� àÞ��TUS�ãlÑÆ� .

85 USER CONSTANTS Adaptive HIF»���(��âJf��ãlÑÆ� . %J	�º$,�Adaptive 
Program Application Guide (code: 3AFE 64527274 [English])S�,;��QY .

85.01 CONSTANT1 Adaptive HIF»��#$����(��&�ÑÆ� . 

Index Name/Selection Description FbEq
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-8388608 to 8388607 �(�� .

85.02 CONSTANT2 Adaptive HIF»��#$����(��&�ÑÆ� .

-8388608 to 8388607 �(�� .

85.03 CONSTANT3 Adaptive HIF»��#$����(��&�ÑÆ� .

-8388608 to 8388607 �(�� .

85.04 CONSTANT4 Adaptive HIF»��#$����(��&�ÑÆ� .

-8388608 to 8388607 �(�� .

85.05 CONSTANT5 Adaptive HIF»��#$����(��&�ÑÆ� .

-8388608 to 8388607 �(�� .

85.06 CONSTANT6 Adaptive HIF»��#$����(��&�ÑÆ� .

-8388608 to 8388607 �(�� .

85.07 CONSTANT7 Adaptive HIF»��#$����(��&�ÑÆ� .

-8388608 to 8388607 �(�� .

85.08 CONSTANT8 Adaptive HIF»��#$����(��&�ÑÆ� .

-8388608 to 8388607 �(�� .

85.09 CONSTANT9 Adaptive HIF»��#$����(��&�ÑÆ� .

-8388608 to 8388607 �(�� .

85.10 CONSTANT10 Adaptive HIF»��#$����(��&�ÑÆ� .

-8388608 to 8388607 �(�� .

85.11 STRING1 Adaptive HIF»��#$���âJf��ãlÑÆ� (�Å¯�rs ).

MESSAGE1 âJf

85.12 STRING2 Adaptive HIF»��#$���âJf��ãlÑÆ� (�Å¯�rs ).

MESSAGE2 âJf

85.13 STRING3 Adaptive HIF»��#$���âJf��ãlÑÆ� (�Å¯�rs ).

MESSAGE3 âJf

85.14 STRING4 Adaptive HIF»��#$���âJf��ãlÑÆ� (�Å¯�rs ).

MESSAGE4 âJf

85.15 STRING5 Adaptive HIF»��#$���âJf��ãlÑÆ� (�Å¯�rs ).

MESSAGE5 âJf

90 D SET REC ADDR - =Æ�À,�P���K�°�j
�..3��´f .

- V�°�j���;�°�j�&��Ç( .

0�DE�98.02���P���K�7 S�&�Ðó�2�(�3�Æ� . %J	�º$
,�Fieldbus controlS�,;��QY .

90.01 AUX DS REF3 P���K�`U�&��REF3���..È�´f��&�ÑÆ� .

0 … 8999 0�DE�CÔK

90.02 AUX DS REF4 P���K�`U�&��REF4���..È�´f��&�ÑÆ� .

0 … 8999 0�DE�CÔK

90.03 AUX DS REF5 P���K�`U�&��REF5���..È�´f��&�ÑÆ� .

0 … 8999 0�DE�CÔK

90.04 MAIN DS SOURCE ����
��.����.�±� i�&��REF14�REF2���°�j�&�S��
	ÑÆ� .

1 … 255 °�j�&��Ç(

Index Name/Selection Description FbEq
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90.05 AUX DS SOURCE ����
��.���&��REF3i�&��REF44�REF5���°�j�&�S��
	ÑÆ� .

1 … 255 °�j�&��Ç(

92 D SET TR ADDR �������P���K�½Kj�K¾�¿*I��+�V�°�j���;�°�j�
&� . 

0�DE�98.02���P���K�7 S�&�Ðó�2�(�3�Æ� . %J	�º$
,�Fieldbus controlS�,;��QY .

92.01 MAIN DS STATUS 
WORD

V����±���´f��ãlÑÆ� .�

302 (fixed) 0�DE�CÔK

92.02 MAIN DS ACT1 V�°�j�&�������<=� ! à��´f��&�ÑÆ� .

0 … 9999 0�DE�CÔK

92.03 MAIN DS ACT2 V�°�j�&�������<=� ! ���´f��&�ÑÆ� .

0 … 9999 0�DE�CÔK

92.04 AUX DS ACT3 �;�°�j�&�������<=� ! ß��´f��&�ÑÆ� .

0 … 9999 0�DE�CÔK

92.05 AUX DS ACT4 �;�°�j�&�������<=� ! ¿��´f��&�ÑÆ� .

0 … 9999 0�DE�CÔK

92.06 AUX DS ACT5 �;�°�j�&�������<=� ! Þ��´f��&�ÑÆ� .

0 … 9999 0�DE�CÔK

96 EXTERNAL AO ��IF��l�����HIJÉ4�TU� !��&�ÑÆ� (g¿ ).

0�DE�98.06���g¿���S�&�Ðó�2�(�3�Æ� .

96.01 EXT AO1 ��IF��l�������IF�TU�AO1����8�� !��&�ÑÆ� .

NOT USED 0�DE�15.01S���QY . 1

P SPEED 0�DE�15.01S���QY . 2

SPEED 0�DE�15.01S���QY . 3

FREQUENCY 0�DE�15.01S���QY . 4

CURRENT 0�DE�15.01S���QY . 5

TORQUE 0�DE�15.01S���QY . 6

POWER 0�DE�15.01S���QY . 7

DC BUS VOLT 0�DE�15.01S���QY . 8

OUTPUT VOLT 0�DE�15.01S���QY . 9

APPL OUTPUT 0�DE�15.01S���QY . 10

REFERENCE 0�DE�15.01S���QY . 11

CONTROL DEV 0�DE�15.01S���QY . 12

ACTUAL 1 0�DE�15.01S���QY . 13

ACTUAL 2 0�DE�15.01S���QY . 14

COM.REF4 0�DE�15.01S���QY . 15

PARAM 96.11 0�DE�96.11��&�L� !ä . 16

96.02 INVERT EXT AO1 ��IF��l�������IF�TU�AO1�� !��Ö=ÑÆ� .

NO #$�f���Æ� 0

YES #$ÑÆ�. ����� !
����S�fQ'Ó���IF� !������Ä�
F�ÍO�x�ÑÆ� .

65535

Index Name/Selection Description FbEq
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96.03 MINIMUM EXT AO1 ��IF��l�������IF�TU�AO1�����S�&�ÑÆ� . 

�������� : ��IF�TU�AO1�����*I�à®mA ���12mAI�&�'�(�)f
��<=� !���I��*I�10/12mAI���'�(�3�Æ� .

�������� : =M@�NO����IF�TU*I��jº����`Æ� . 

- =M@��[�NO��1000 rpm (0�DE 99.08). 

- 96.02 � NOI�&� . 

- 96.05 � 100%I�&� . 

�ý�F�,�NO����IF�TU*I��jº����`Æ� .

0 mA 0 mA 1

4 mA 4 mA 2

10 mA 10 mA 3

12 mA 12 mA 4

96.04 FILTER EXT AO1 ��IF�I/O �l�����TU�AO1��PE�Q�(��&�ÑÆ� . 0�DE�
15.04����QY .

0.00 … 10.00 s PE�Q�( 0 … 1000

96.05 SCALE EXT AO1 ��IF�I/O �l�����TU�AO1��Z@��&�ÑÆ� . 0�DE�15.05��
��QY .

10 … 1000% Z@�&� 100 … 
10000

96.06 EXT AO2 ��IF�I/O �l�������IF�TU�AO2������ !��mnÑÆ� .

NOT USED 0�DE�15.01S���QY . 1

P SPEED 0�DE�15.01S���QY . 2

SPEED 0�DE�15.01S���QY . 3

FREQUENCY 0�DE�15.01S���QY . 4

CURRENT 0�DE�15.01S���QY . 5

TORQUE 0�DE�15.01S���QY . 6

POWER 0�DE�15.01S���QY . 7

DC BUS VOLT 0�DE�15.01S���QY . 8

OUTPUT VOLT 0�DE�15.01S���QY . 9

APPL OUTPUT 0�DE�15.01S���QY . 10

REFERENCE 0�DE�15.01S���QY . 11

CONTROL DEV 0�DE�15.01S���QY . 12

Index Name/Selection Description FbEq
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ACTUAL 1 0�DE�15.01S���QY . 13

ACTUAL 2 0�DE�15.01S���QY . 14

COM.REF5 0�DE�15.01S���QY . 15

PARAM 96.12 0�DE�96.12����¼�&�L� !ä . 16

96.07 INVERT EXT AO2 ��IF�I/O �l�������IF�TU�AO2�� !��Ö=QkÆ� . ��
��� !
����S�fQ'Ó���IF� !������Ä�F�ÍO�x�Ñ
Æ� .

NO #$�f���Æ� 0

YES #$ÑÆ� 65535

96.08 MINIMUM EXT AO2 ��IF�I/O �l�������IF�TU�AO1�����S�&�ÑÆ� . 0�
DE�96.03S���QY .

0 mA 0 mA 1

4 mA 4 mA 2

10 mA 10 mA 3

12 mA 12 mA 4

96.09 FILTER EXT AO2 ��IF�I/O �l�����TU�AO1��PE�Q�(��&�ÑÆ� . 0�DE�
15.04����QY .

0.00 … 10.00 s PE�Q�( 0 … 1000

96.10 SCALE EXT AO2 ��IF�I/O �l�����TU�AO1��Z@��&�ÑÆ� . 0�DE�15.05��
��QY .

10 … 1000% Z@�&� 100 … 
10000

96.11 EXT AO1 PTR 0�DE�96.01S�PAR 96.11I�mn	����� !ä�����(�S�&�Ñ
Æ� .

1000 = 
1 mA

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK�����(� . 0�DE�10.04����QY . -

96.12 EXT AO2 PTR 0�DE�96.06S�PAR 96.12I�mn	����� !ä�����(�S�&�Ñ
Æ� .

1000 = 
1 mA

-255.255.31 … 
+255.255.31 / C.-
32768 … C.32767

0�DE�CÔK�����(� . 0�DE�10.04����QY . -

98 OPTION MODULES g¿���S�wxyQkÆ� .

q$�vZI��û��¼O���0�DE��&�,�û�8f���Æ� (0�D
E 99.02).

98.01 ENCODER MODULE g¿�ÏK�«¬­���S�wxyQkÆ� . 0�DE�FG�50 ENCODER 
MODULES�,;��QY .

NTAC 7 �wxy . ���j` : NTAC �� . ���CE��K : ¨���r DDCS 
Z
.

�������� : ����¹��´!��16*I�&���QY . %J	�º$,�Installation 
and Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (Code: 3AFY 
58919730 [English])S���QY .

0

NO #$�f���Æ� 1

RTAC-SLOT1 7 �wxy . ���j` : RTAC. ���CE��K : ������g¿�q©�1. 2

RTAC-SLOT2 7 �wxy . ���j` : RTAC. ���CE��K : ������g¿�q©�2. 3

Index Name/Selection Description FbEq
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RTAC-DDCS 7 �wxy . ���j` : RTAC. ���CE��K : ¨���r�DDCS�
Z��7
Ð��7 ���g¿�I/O ���.ªE (AIMA). 

�������� : ����¹��´!��16*I�&���QY . %J	�º$,�User’s 
Manual for RDIO Module (Code: 3AFE 64485733 [English])S���QY .

4

98.02 COMM. MODULE 
LINK 

e^�56�7 S�wxy���CE��K��mnÑÆ� .  Fieldbus controlS�
��QY .

NO 7 S�#$�f���Æ� 1

FIELDBUS ������g¿�q© 1��P��K�.ªE��� RDCO����CH0��7�
¼�������7 ÑÆ� . 0�DE�FG�51 COMM MOD DATAS���QY
. 

2

ADVANT ������RDCO ����CH0��7�¼�ABB Adivant OCSQKÊ4�7 Ñ
Æ� (g¿ ). 0�DE�FG�70 DDCS CONTROLS���QY . 

3

STD MODBUS �����������g¿�q© à�����K�.ªE��� �RMBA)S�7�¼�
���K��.@��7 ÑÆ� . 0�DE�52 STANDARD MODBUSS���
QY .

4

CUSTOMISED ������#$%
�&�	�
Z��7 ÑÆ� . 0�DE�90.04��90.05��
�.� !äS�&�ÑÆ� .

5

98.03 DI/O EXT MODULE 1 {f|�I/O�l��� à�g¿ u ��7 S�wxyQ9� i�����j`4����
CE��K��&�ÑÆ� . 

���`U : �����q$�HIF»��`U�#$,�0�DE�98.09S���Q
Y .

���TU : ����TUS�7Ð���jº�����������mn,�0�DE�
14.10��14.11S���QY .

NDIO 7 �wxy . ���j` : NDIO �� . ���CE��K : ¨���r�DDCS 
Z
.

�������� : ���¹��´!��2I�&���QY . %J	�º$,�Installation and 
Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (Code: 3AFY 
58919730 [English])S�,;��QY .

1

NO #$�f���Æ� 2

RDIO-SLOT1 7 �wxy . ���j` : RDIO. ���CE��K : ������g¿�q©�1. 3

RDIO-SLOT2 7 �wxy . ���j` : RDIO. ���CE��K : ������g¿�q©�2. 4

RDIO-DDCS 7 �wxy . ���j` : RDIO. ���CE��K : ¨���r�DDCS�
Z��7
�¼�������7 ���g¿�I/O���.ªE (AIMA). 

�������� : ���¹��´!��2I�&���QY . %J	�º$,�User’s Manual for 
RDIO Module (Code: 3AFE 64485733 [English])S�,;��QY .

5

98.04 DI/O EXT MODULE 2 {f|�I/O �l��� 2(g¿ u ��7 S�wxy�������j`4����CE
��K��&�ÑÆ� . 

���`U : �����q$�HIF»��`U�#$,�0�DE�98.10S���Q
Y .

���TU : ����TUS�7Ð���jº�����������mn,�0�DE�
14.12��14.13S���QY .

NDIO 7 �wxy . ���j` : NDIO �� . ���CE��K : ¨���r�DDCS 
Z
.

�������� : ���¹��´!��3*I�&���QY . %J	�º$,�Installation and 
Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (Code: 3AFY 
58919730 [English])S�,;��QY .

1

NO #$�f���Æ� 2

RDIO-SLOT1 7 �wxy . ���j` : RDIO. ���CE��K : ������g¿�q©�1. 3
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RDIO-SLOT2 7 �wxy . ���j` : RDIO. ���CE��K : ������g¿�q©�2. 4

RDIO-DDCS 7 �wxy . ���j` : RDIO. ���CE��K : ¨���r�DDCS�
Z��7
�¼�������7 ���g¿�I/O���.ªE (AIMA). 

�������� : ���¹��´!��3*I�&���QY . %J	�º$,�User’s Manual 
for RDIO Module (Code: 3AFE 64485733 [English])S�,;��QY .

5

98.05 DI/O EXT MODULE 3 {f|�I/O �l��� 3(g¿ u ��7 S�wxy�������j`4����CE
��K��&�ÑÆ� . 

���`U : �����q$�HIF»��`U�#$,�0�DE�98.11S���Q
Y .

���TU : ����TUS�7Ð���jº�����������mn,�0�DE�
14.14��14.15S���QY .

NDIO 7 �wxy . ���j` : NDIO �� . ���CE��K : ¨���r�DDCS 
Z
.

�������� : ���¹��´!��2I�&���QY . %J	�º$,�Installation and 
Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (Code: 3AFY 
58919730 [English])S�,;��QY .

1

NO #$�f���Æ� 2

RDIO-SLOT1 7 �wxy . ���j` : RDIO. ���CE��K : ������g¿�q©�1. 3

RDIO-SLOT2 7 �wxy . ���j` : RDIO. ���CE��K : ������g¿�q©�2. 4

RDIO-DDCS 7 �wxy . ���j` : RDIO. ���CE��K : ¨���r�DDCS�
Z��7
�¼�������7 ���g¿�I/O���.ªE (AIMA). 

�������� : ���¹��´!��2I�&���QY . %J	�º$,�User’s Manual for 
RDIO Module (Code: 3AFE 64485733 [English])S�,;��QY .

5

98.06 AI/O EXT MODULE ��IF�I/O �l��� (g¿ u ��7 S�wxy�������j`4����C
E��K��&�ÑÆ� . 

���`U : 

- ���`U�14�2��¢¢������q$�HIF»��AI5 ��AI6��������Å
Æ� .

-  !��j`,�0�DE�98.13��98.14����QY .

���TU : 

- ���TU�1�4�2 ���jº������� !�&�,�0�DE�96.014�96.06
S���QY .

NAIO 7 �wxy . ���j` : NAIO. ���CE��K : ¨���r�DDCS�
Z .

�������� : ���¹��´!��5I�&���QY . %J	�º$, Installation and 
Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (Code: 3AFY 
58919730 [English])S���QY .

1

NO 7 S�#$�f���Æ� 2

RAIO-SLOT1 7 �wxy . ���j` : RAIO. ���CE��K : ������g¿�q©�1. 3

RAIO-SLOT2 7 �wxy . ���j` : RAIO. ���CE��K : ������g¿�q© 2 . 4

RAIO-DDCS 7 �wxy . ���j` : RAIO. ���CE��K : ¨���r�DDCS�
Z��7
�¼�������7 ���g¿�I/O���.ªE (AIMA). 

�������� : ���¹��´!��5I�&���QY . %J	�º$, User’s Manual for 
RAIO Module (Code: 3AFE 64484567 [English])S���QY .

5

98.07 COMM PROFILE P��K�����
��������7 �HI0gS�&�ÑÆ� . 0�DE�
98.02���P���K�7 S�wxyQGó�2�(�3�Æ� .

ABB DRIVES ABB �����HI0g . 

GENERIC gÖBC������HI0g . Rxxx��ç�I�Q~8��P���K���S�#
$ÑÆ� � ������g¿�q©��&�] ).

Index Name/Selection Description FbEq
���������	




167
CSA 2.8/3.0 q$�HIF»����2.8 4�3.0���#$8��7 �HI0g .

98.09 DI/O EXT1 DI FUNC �����q$�HIF»��{f|�I/O�l����1��`U��¹S�&�ÑÆ�
. 0�DE�98.03S���QY .

DI7,8 �l�����DI14 DI2 ��`U����´! . ���`US�DI7 4 DI8I�>>Ñ
Æ� .

1

REPL DI1,2 ����DI1 4 DI2��\��`U�����DI1 4 DI2���¥ÑÆ� . `US�D 
DI1 4 DI2I�>>ÑÆ� .

2

DI7,8,9 �l�����DI1, DI2 � DI3 ��`U����´! . ���`US� DI7, DI8 4 DI9
I�>>ÑÆ� .

3

REPL DI1,2,3 ����DI1, DI2 � DI3��\��`U�����DI1, DI2 � DI3���¥ÑÆ� . �
`US� DI1, DI2 � DI3*I�>>ÑÆ� .

4

98.10 DI/O EXT2 DI FUNC �����q$�HIF»��{f|�I/O�l����2��`U��¹S�&�ÑÆ�
. 0�DE�98.04S���QY .

DI9,10 �l�����DI14 DI2 ��`U����´! . ���`US�DI94 DI10*I�>>
ÑÆ� .

1

REPL DI3,4 ����DI1 4 DI2��\��`U�����DI1 4 DI2���¥ÑÆ� . `US�DIß 
4 DI¿I�>>ÑÆ� .

2

DI10,11,12 �l�����DI1, DI2 � DI3 ��`U����´! . ���`US� DIà®, DIàà 4 
DIà�I�>>ÑÆ� .

3

REPL DI4,5,6 ����DI1, DI2 � DI3��\��`U�����DI1, DI2 � DI3���¥ÑÆ� . �
`US� DI¿, DIÞ � DI�*I�>>ÑÆ� .

4

98.11 DI/O EXT3 DI FUNC �����q$�HIF»��{f|�I/O�l����ß ��`U��¹S�&�ÑÆ�
. 0�DE�98.05S���QY .

DI11,12 �l�����DI14 DI2 ��`U����´! . ���`US�DIàà 4 DI� I�>>Ñ
Æ� .

1

REPL DI5,6 ����DI1 4 DI2��\��`U�����DI1 4 DI2���¥ÑÆ� . `US�DIÞ 
4 DI�*I�>>ÑÆ� .

2
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98.12 AI/O MOTOR TEMP ��IF�I/O �l�����7 S�wxy���=M@�dO����@-��#$S�
&�ÑÆ� . ����j`4����CE��K��&�ÑÆ� . 

dO����@-��%J	�º$,�0�DE�FG�35 MOT TEMP MEASS���
QY .

�ý�¾�r,�������IF�`U �AI)4�TU��AO)��#$S��¼pÆ� .

������0�DE��&��@=��=M@�dO���S�Î	��������
.�&�S���N�Ðó�ÑÆ� :

1. ����¹��´!��9 `Æ� .

2. `U� !��j`�&�,���4���Æ� : 

- Pt 100�-�����I�����������0 … 2 VðÎI�&�ÑÆ� . 

-�Pt 100 -���³S ""JS������""JS��PTC -�C������0 … 10 V
ðÎI�&�ÑÆ� . 

3. <=�����unipolarI�&�ÑÆ� . 

NAIO 7 �wxy . ���j` : NAIO. ���CE��K : ¨���r�DDCS 
Z .

�������� : Î���&>	��������.�&�S���QY . %J	�º$,�
Installation and Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (Code: 
3AFY 58919730 [English])S���QY .

1

NO #$�f���Æ� 2

RAIO-SLOT1 7 �wxy . ���j` : RAIO. ���CE��K : �����g¿�q©�1.

�������� : Î���&>	��������.�&�S���QY . ¹��´!��P5�
f���Æ� . %J	�º$,�User’s Manual for RAIO Module (Code: 3AFE 
64484567 [English])S���QY .

3

RAIO-SLOT2 7 �wxy . ���j` : RAIO. ���CE��K : �����g¿�q©�2.

�������� : Î���&>	��������.�&�S���QY . ¹��´!��P5�
f���Æ� . %J	�º$,�User’s Manual for RAIO Module (Code: 3AFE 
64484567 [English])S���QY .

4

RAIO-DDCS 7 �wxy . ���j` : RAIO. ���CE��K : ¨���r�DDCS�
Z��7
�¼�������7 ���g¿�I/O���.ªE (AIMA).

Note: ����¹��´!��9I�&�ÑÆ� . %J	�º$,�User’s Manual for 
RAIO Module (Code: 3AFE 64484567 [English])S���QY .

5
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%&'%&'%&'%&' 1 �	�()�	�()�	�()�	�()

AO1 g�	�=W
�=M@ à�dO�-���Ë�Æ� . ��=W���,�0�
DE�35.01��&���h�Æ� :

- 1xPT100�I�&�	��� AO1��9.1 mA`Æ�  

- 1..3 PTC�I�&�	����AO1 � 1.6 mA`Æ� 

AI1 =M@�à�dO�-���=_S��� .

%&'%&'%&'%&' **** �	�()�	�()�	�()�	�()

AO2 g�	�=W
�=M@ ��dO�-���Ë�Æ� . ��=W���,�0�
DE�35.04��&���h�Æ� :

- 1xPT100�I�&�	��� AO� ��9.1 mA`Æ� , 

- 1..3 PTC�I�&�	����AO� � 1.6 mA`Æ�

AI2 =M@���dO�-���=_S��� .
���������	
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98.13 AI/O EXT AI1 FUNC ��IF�I/O �l�����`U�1�� !�j`S�&�ÑÆ� (�����q$�
HIF»��AI5). ��&�,�������8�� !��g��¼ó�ÑÆ� .

�������� : 0�DE�98.06���7 S�wxyÐó�ÑÆ� .

UNIPOLAR AI5 Unipolar 1

BIPOLAR AI5 Bipolar 2

98.14 AI/O EXT AI2 FUNC ��IF�I/O �l�����`U�2�� !�j`S�&�ÑÆ� (�����q$�
HIF»��AI6). ��&�,�������8�� !��g��¼ó�ÑÆ� .

�������� : 0�DE�98.06���7 S�wxyÐó�ÑÆ� .

UNIPOLAR AI6 Unipolar 1

BIPOLAR AI6 Bipolar 2

99 START-UP DATA #$�Ì.�mn . =M@� @�°�j����ÑÆ� .

99.01 LANGUAGE y���Ì.��mnÑÆ� .

ENGLISH ×.�� ×Í u 0

ENGLISH AM ×.�� DÍ u. mn	����=M@�$p,�kW� �HP��#$ÑÆ� . 1

DEUTSCH Îg. 2

ITALIANO ��É. 3

ESPANOL K�C. 4

PORTUGUES ÏEÐÈ. 5

NEDERLANDS ¶Ñ��. 6

FRANCAIS HÒK. 7

DANSK �½Z. 8

SUOMI Ó��. 9

SVENSKA K��. 10

CESKY ¥¬. 11

POLSKI Ô��. 12

PO-RUSSKI TQ�. 13

99.02 APPLICATION 
MACRO

q$�vZI��mnÑÆ� . %J	�º$,�Application macrosS���QY .

�������� : vZI�� @�&��S�û�����Q�AI<��*I�û�8Ä����
���=äS�Õ��GO�û�L��S�IfÑÆ� . ¢�\��vZI�� @�&�
� � ôl &� u ,�I$ÑÆ� . 0�DE�99.03S���QY .

FACTORY ôl��@A�q$HIF» 1

HAND/AUTO ³Â���.�l�����������. : 

- e^��.�l��EXT1���&�L�CE��K����¼��. .

- e^��.�l��EXT2���&�L�CE��K����¼��. .

- EXT1 � EXT2 ��MQ���������.'�(�)�Æ� . {f|�`U*I�
�.l���mnÑÆ� .

2

PID-CTRL PID �.. ����
�HIJK���.������#$ÑÆ�.�tu����
�
_U��;��H��<=�¼�_US��.�������_US����¼����

���f?*I����¼�#$ÑÆ� .

3

T-CTRL XYZ��.�vZI 4

SEQ CTRL Q�ÖK��.�vZI . DÉ�&�	�NOI�%V�<=8��q$��#5ÑÆ�
(g��NO�<=4�ùN i�ùN�QR�&� ).

5

USER 1 LOAD #$%� 1 vZI��I×ÑÆ� . I×�@�=��ãlL�0�DE�&�4�=M
@��~��q$��BÑ	f��`a��QY .

6

Index Name/Selection Description FbEq
���������	




170
USER 1 SAVE #$%�1 vZI��ãlÑÆ� . ØO��0�DE�&�4�=M@��~S�ãl
ÑÆ� .

�������� : vZI��ÏÝ8f����0�DE
�3�Æ� . 0�DE�99.03S���
QY .

7

USER 2 LOAD #$%� 2 vZI��I×ÑÆ� . I×�@�=��ãlL�0�DE�&�4�=M
@��~��q$��BÑ	f��`a��QY .

8

USER 2 SAVE #$%�2 vZI��ãlÑÆ� . ØO��0�DE�&�4�=M@��~S�ãl
ÑÆ� .

�������� : vZI��ÏÝ8f����0�DE
�3�Æ� . 0�DE�99.03S���
QY .

9

99.03 APPLIC RESTORE #$���q$�vZI�� @�&��*I�O�ãlÑÆ� (99.02).

- \��vZI (Factory, ... , Q�ÖK��. )��#$��������0�DE��
 @�&� � ôl�&� u �*I�O�ãlÑÆ� . te : 0�DE�FG�99��&
��,�û�8f���Æ� . =M@��~,�û�8f���Æ� . 

- #$%�1 ���2vZI��#$��������½f<��ãl	�0�DE��*
I�O�ãlÑÆ� . �	�½f<��ãl	�=M@��~I�O�ãlÑÆ� . te : 
0�DE�16.05��99.02��&�,�û�8f���Æ� . 

�������� : vZI���
�vZII�û��������0�DE�&�4�=M@��~
��O�ãlO��,�änS�h�Æ� .

NO ãl�f���Æ� 0

YES ãlÑÆ� 65535

99.04 MOTOR CTRL MODE =M@��.�����mnÑÆ� .

DTC �^���q$��Direct Torque Control ��
�BÑÑÆ� . 0

SCALAR DTC����#$'�(�)��M¯	�����KY���.�����#$ÑÆ� . �
�������KY���.���
�#$ÅÆ� :

- �����	���¼T���=M@��������� 

- =M@���[�=W
����� � C�E u��[�=W��1/6��C���

- Q�4��ÙB*I�������=M@����	f����<=����� . 

�������� : KY���.�����DTC�����.��O���Ø'�(�)�Æ� . KY
����DTC ������`,�+�8��0�DE��vÚÛ���j��3�Æ� . 
KY���.�������2�(�)��@-��3�Æ� : =M@�ID Run (FG 99 
START-UP DATA), NO��	 (FG 20 LIMITS), XYZ��	 (FG 20 LIMITS), 
DC Hold (FG 21 START/STOP), DC ¼% (FG 21 START/STOP), NO��.
@�DJ�;� (FG 23 SPEED CTRL), XYZ��. (FG 24 TORQUE CTRL), 
Flux �By (FG 26 MOTOR CONTROL), Flux Braking (FG 26 MOTOR 
CONTROL), ^"�^��@- (FG 30 FAULT FUNCTIONS), =M@��v���
! (FG 30 FAULT FUNCTIONS), =M@�K!��! (FG 30 FAULT 
FUNCTIONS).

65535

99.05 MOTOR NOM 
VOLTAGE

=M@��[�=_S�&�ÑÆ� . =M@�>c4�g��¼ó�ÑÆ� .

1/2 … 2 · UN =_ . &��
-�ðÎ��������[�=_��1/2 … 2 · UN `Æ� .

�������� : �����`U�=_��h���=M@�
���D���×Ã����Æ� . 
�	�������ôõ8��=_����������[�=_���~,�=_��=
M@��#$�¼ó�ÑÆ� .

1 = 1 V

99.06 MOTOR NOM 
CURRENT

=M@��[�=W��&�ÑÆ� . =M@�>c4�g��¼ó�ÑÆ� .

�������� : =M@�¼%�=W
�C�E��[�=W��}®(�� 4�f����=M@
��<=��5ØÅÆ� .

0 … 2 · I2hd x$�ðÎ : ACS800�[�=W��s 1/6 … 2 · I2hd  (0�DE 99.04 = DTC). 

x$�ðÎ : ACS800��[�=W��s 0 … 2 · I2hd (0�DE 99.04 = SCALAR).

1 = 0.1 A
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99.07 MOTOR NOM FREQ =M@��[�V0(��&�ÑÆ� .

8 … 300 Hz �[�V0( (gÖB*I�50 �� 60 Hz) 800 … 
30000

99.08 MOTOR NOM SPEED =M@��[�NO��&�ÑÆ� . =M@�>c4�g��¼ó�ÑÆ� . =M@�
M@�NO�����
��S�#$�f�½�QY !

�������� : 0�DE�99.08S�û����NO��	�0�DE�FG�20 LIMITS��%
M*I�û�ÅÆ� .

1 … 18000 rpm =M@��[�NO 1 … 18000

99.09 MOTOR NOM 
POWER

=M@��[�$pS�&�ÑÆ� . =M@��[S����ö�&���QY .

0 … 9000 kW =M@��[�$p 0 … 90000

99.10 MOTOR ID RUN 
MODE

=M@�ID<=�j`S�mnÑÆ� . ID<=���=M@���B��.��Î	�
=M@�MxS��CÑÆ� . ID <=�
���Start-up; and control through the I/
O��,;��QY .

�������� : ��������ID <= (STANDARD �� REDUCED) S�&� : 

- <=�`������I�NO���� ¸ ��

- <=�XYZ
�Ü,�<=�ðÎ���=M@��[�XYZ�������=M@�N
O����l�
�)���� .

�������� : 0�DE�99.04 = SCALARI�&����=M@�ID <= (STANDARD �
� REDUCED) S��	� .

ID MAGN =M@�ID <=�)á . ¥��<=S�'�����I�NO���s��® ����®  �M
Û�=M@��%yQG�=M@��~S���	� . 

1

STANDARD \��=M@�ID <= . 
l��.��O
�Ý� . =M@�ID <=��s�à �
p��
5] .

�������� : =M@��^�
�Ö�Q��É8.ó�	� .

�������� : =M@�ID <=S��@=��=M@��Â=�aÃS�`a'�� . =M@�ID 
<=����=M@���aÃ*I�Â=	� .

�������� ! =M@�ID <=���=M@���[�NO��s�Þ®"""�®(��NO
I�<=L� . =M@�ID <=S�B�@�=��Û=S�`a'�� !

2

REDUCED Reduced ID <= . �ý������\��ID <=�� �&�	� : 

- @��v����®(���C��� (� i =M@��^�
��É��(�)���� ) 

- =M@�<=��%N��ù�8f������ (� i =M@�}%�����Z
�Ý
��3��=M@���� ).

������������: =M@�ID <=S��@=��=M@��Â=�aÃS�`a'�� . =M@�ID 
<=����=M@���aÃ*I�Â=	� .

�������� ! =M@�ID <=���=M@���[�NO��s�Þ®"""�®(��NO
I�<=L� . =M@�ID <=S�B�@�=��Û=S�`a'�� !

3

99.11 DEVICE NAME ��������B$���¹S��j�Æ� . �����&��������. /0
1����¹S�2�(�3�Æ� . �������� : �¹,������PC�tool�����¹S�
&�'�(�3�Æ� .
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�������������������� 

������������

����������	����
��
������������������������� 
!�"# $%&' .

������������

�������� ! ����(�)*+,�-��./�01��-23�4"�"#2��5 !�/6+7
8�9&' . :�)*(5�;<��(�=>?������ �����	�
��
�@AB�
�C D� E/ D"�FG&' . �

�����	�
������	�
������	�
������	�
�

���H,����
��,�I7 JKL5�MN����O&' . �PA5���	���
5�����QR+��S�T.��UV���W�/�X%&' . ��Y5�Z�/�[,����\�
���D�,��]^�ABB��_5 D"�FG&' .

I7JKL`�aV�b	�Ac !�^4 ,��d�,�aV�b�e5�I7JKL`�
fP ,�ghi��X,�jk�LED������l`�mD9&' . (n5 : aV�b��
o��UV�mE�LED��[`�/�X%&' ).

pa�qr�st`�u��
��v�wxy��z2c5�{2����O&' (�Fieldbus 
control`�.|D} ).

�	��
����	��
����	��
����	��
���

��`�CI �2�~��d�,�I7 JKLe�RESET �
������H,�KV��
v�)T?��d����CI������o���� ��pa�qr��5C ��H,�aV�b5�
o��4�`��D�y��� N��&' . ����CI+N�'D�^4~�/�X%&' .

�	����	����	����	���

������+N ���������������
�c�������&' . ��������
��,�D���������&' . 2�������Control panel`��� |D} .
�����
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��������������������������������������������������������������������������������

������������������������ �������������������� 	
���	
���	
���	
���

ACS 800 TEMP 
(4210)

���������	 . 
���
����� .

������������� .

������ .

��������� �!�������� .

AI < MIN FUNC 
(8110)

("#$%&'�()�
�* 30.01) 

+,#$�-.�/01�2�3��4#�54 . 6
789�/0�:;�<=�>?�@ABC��D�E
F . 

+,#$�>?�/0G�:;���� .

-.�/0G�HA I JK�DL��� .

()��*�M�NOP���� .

BACKUP USED QROB������M�NOS�5)4=�TU

#�VW�#�S�4(�XY . 
VW�#�1�Z![�\,]^_��V` a

BRAKE ACKN 
(ff74)

>��bc�/0B��D�EF . M�NO�$d�42 BRAKE CONTROL��ef
gh .

>��bc�/0G�JK�DLS��� .

BR OVERHEAT 
(7112)

>��5iG�	64 . �����j_ . 5i��kl�gm . 

5iG�	64�e0��*�
j�M�NOS��
� (M�NO�$d�27 BRAKE CHOPPER��
efgh ).

�:�n�o�pG�q��>9���� .

CALIBRA DONE rs�G�t.�uj��Zv . ����S�W!4w��x .

CALIBRA REQ rs�G�t.�uj��yz . ����1�{|
��>?#�} M�NO 99.04)
j~( �!T�
��� (M�NO 21.08)�
j��
�B���
��S���4����B��gx . 

��7U#�uj��g�x . �g��V` .

CHOKE OTEMP 
(ff82)

�����t.�yOG���1�D�x . ���*
��Step-up ����B�o� . 

�����j_ . kl�gm . �����S��� . 
��G�������#W_���G��!�����

�� .

COMM MODULE 
(7510)

(programmable
Fault Function)

�������{O�o�G��/��D . y��{�G��/�DL��� . Fieldbus control
<=�y���{�?�O������efgh .

M�NO�
j��� :

- $d 51 (y���{�?�O )

- $d 52 (�������{��� )

JK���'�����OS��� . 

�{��{O1��/�TH�<=����� ¡~

¢=_S��� .

EARTH FAULT 
(2330)

("#$%&'�()�
�* 30.17)

!���<=�!�����'G�_£U#�EF4
=�64G�¤¥¦������BC��t .

!�����!�����'��� .

!�����'B�§¨�eD��©ªC�<=�«

_�¬�­1�JK~?�X=_S��� .

ENCODER A<>B 
(7302)

®{�¯°±G�D��D : AD��BDB�JK~
?�X²³�$�´�G�
�µ .

®{�¯°±G�A ��BD��¶·4w�JK .
�����
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ENCODER ERR 
(7301)

®{�¯°±��®{�¯°±�bO¸�{��¹�

<=��¹	������o�G��/��D .
®{�¯°±��JK���'���� a

®{�̄ °±�bO¸�{��¹	�JK���'��
�� a M�NO�$d�50G�
j���� .

ID DONE !���IDW!��Zv4(�W!����DLµ . 
��
(�º»_=�jD7b�gW!�gB�iD�

�gx .

����S�W!4w��x .

ID MAGN !���ID W!G���S�¼½T . ��
(�º»
_=�jD7b�gW!�gB�iD��gx . 

!���IDW!��Zv¾�]^_��V` .

ID MAGN REQ !���IDW!��yz . ��
(�º»_=�jD
7b�gW!�gB�iD��gx . ����1�o
��G�A¿B�GÀ�?Á��ÂU#�IDW!��
¼½Ã�_S��VÄ=�DLµ : Identification 
Magnetisation <= ID Run.

>? ÅMÆG�Start ÇS�È�U#�IDW!��
¼½�<=�ID Run��
j9�É���}M�NO�
99.10��efgh ). 

ID N CHANGED ����G�ID Ê01�1BC�VË�3U#�r

x .

ID Ê0S�1#�r
.  Control panel��efgh.

ID RUN SEL !���IDW!��A¿x a ����=�IDW!�
��Tµ . ��
(�º»_=�jD7b�gW!�
gB�iD��gx . 

StartÇS�ÌÍC�ID W!��¼½ .

IO CONFIG Î��"#$ÏBC�/0�bO¸�{#�y���

{�<=�ÐÑ�Ò)�I/OG�-.�<=�t.��A
¿~¢U³�I/OÒ)��¹G�
j�� ¡~?�
XY .

()��*��gS��� (M�NO 30.22) � M
�NO�$d 98 OPTION MODULES. jÒ9�

j��yz . 

MACRO CHANGE ��#1���5)�T��²³�o�����#1�

5)~(�XY .
5)��Zv¾�]^_��V` . 

MOTOR STALL 
(7121)

("#$%&'�()�
�* 30.10)

!��1�{Ó�Ô§BC�W!�Tµ . 	64�<
=�!������6ÕU#�Ö�x .

!���64�������j×������� .

()��*�M�NOP���� .

MOTOR STARTS !���IDW!��g�Ø . ��
(�º»_=�j
D7b�gW!�gB�iD��gx .

!���IDW!��Zv¾�]^_��V` .

MOTOR TEMP 
(4310)

("#$%&'�()�
�* 30.04 … 
30.09)

!�����1�ÙÚ�ÛÜ . 	�9�64 Ý�!�
�����6Õ Ý�kl�6Õ�<=�6789�start-
up dataÞU#�Ö�x . 

!���j× Ý�64���kl�DLS��� .

Start-up dataS��� .

()��*�M�NOP���� . 

MOTOR 1 TEMP 
(4312)

ßj��!�����1�M�NO�35.02B�
j
9�
(�>9���	Ø .


(�>93���� .

¼>�àCG�á1�M�NO�
j	�â=_S�

�� . 

!��S�kl . !���kl���� : kl���
�� Ý�kl6G����DL���Þ .

MOTOR 2 TEMP 
(4313)

ßj��!�����1�M�NO�35.05B�
j
9�
(�>9���	Ø .


(�>93���� .

¼>�àCG�á1�M�NO�
j	�â=_S�

�� . 

!��S�kl . !���kl���� : kl���
�� Ý�kl6G����DL���Þ .

������������������������ �������������������� 	
���	
���	
���	
���
�����
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PANEL LOSS 
(5300)

("#$%&'�()�
�* 30.02)

����BC�>?�)�#�A¿��>? ÅMÆ

G��/��D . 
>? ÅMÆ�JK���� (4�ã?������
efgh ).

>? ÅMÆ���OS��� .
>? ÅMÆ�¶· .

()��*�M�NOP���� .

POINTER ERROR �h{�A¿�M�NO } äbO å B�æ�4_�

ç=�M�NO�bè{1�
jx .
�h{�A¿�M�NO } äbO å�
j���� .

REPLACE FAN b�O�kl��G�W!�gé��¥1����"�

gé���	 .
���¶· . ��W!�gé�êWO 01.44S�Äë 
.

SHORT CIRC 
(2340) *)

!���<=�!�����'B�H£�EF . !����!�����'���� .

!�����'B�§¨�eD��©ªC�<=�«
_�¬�­1�JK~?�X=_S��� .

����G�t.��ì_�() . 1^W�ABBB�J£ .

SLEEP MODE íî��*���U#�íîï���#�P?ð . M�NO�$d�40 PID CONTROL��efgh
.

SYNCRO SPEED !���j×�ñ��
j�M�NO�99.08 G�
j
3�� ¡x : 
j3��!������ñ�B�Ù
Ú�1^ò . hó=�0.1%.

!���ô�G�j×�ñ�S���4(�M�NO�

99.08 ��jÒ4õ�
j .

THERMISTOR 
(4311)

("#$%&'�()�
�* 30.04 … 
30.05)

!�����1�ÙÚ�ÛÜ . !������e0��
�1�THERMISTOR#�
j .

!���j×	�64S��� .

start-up dataS��� .

ö_÷�-.�DI6G�«N{O�JK���� .

T MEAS ALM !������ßj3��q��ø�S�ù?ú . !������ßj��#G�JK�DLS��� . M
�NO�$d�35 MOT TEMP MEASG��#�V
�+$Ï��efgh .

UNDERLOAD 
(ff6a)

("#$%&'�()�
�* 30.13) 

!���641�ÙÚ�7Ü . 641��û7U#�
JK��~_�ç��
�B�Ö�x . 

64G�ü>����� .

()��*�M�NOP���� .

������������������������ �������������������� 	
���	
���	
���	
���
�����
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� � !����������������
� � !����������������
� � !����������������
� � !����������������

WARNING CAUSE WHAT TO DO

DOWNLOADING 
FAILED

>? ÅMÆG�VW�#���*��() . 

>? ÅMÆBC�����#�ý�þ��o~_�

çÜ a

>? ÅMÆ��Local��b1S�Òb . 

�g� (��DB��6�é���X¢��á�XÜ
å.

1^W�ABBB�J£ .

DRIVE 
INCOMPATIBLE 
DOWNLOADING 
NOT POSSIBLE

>? ÅMÆ	�����o�G�"#$Ï���

��0�~_�çÜ . >?ÅMÆBC�����#�
ý�þ��o1�¤1* .

"#$Ï������� (M�NO�$d�33 
INFORMATION��efgh ).

DRIVE IS 
RUNNING 
DOWNLOADING 
NOT POSSIBLE

!���W!TB=�VW#��¤1 . !���j_ . VW#��¼½ .

NO 
COMMUNICATION 
(X)

��'�ü>�²³�>? ÅMÆ���G�4�ã
?�h��µ .

>? ÅMÆ����JK���� .

RESETÇS�ÌÍ�>?ÅMÆ��Äë�gma}��
6�B�������j���z å

(4) = >? ÅMÆ	������Î��"#$Ï��
0�~_�çÜ .

>? ÅMÆ�þ-	������Î��"#$ÏG�

������ . >? ÅMÆG�þ-��>? ÅMÆ
G�ô��	u���Î��"#$ÏG�����M�
NO�33.02BC�Òb .

NO FREE ID 
NUMBERS ID 
NUMBER 
SETTING NOT 
POSSIBLE

>? ÅMÆG���1�31G�{
�Ñ��äØ4
(�XY .

��#�6O�VË�{
�Ñ���Ä4w�ID�
�S�o� .

NOT UPLOADED 
DOWNLOADING 
NOT POSSIBLE

>? ÅMÆG�¬#���*��á½~_�çÜ . VW�#�S�¼½4��!B�¬#�S�
5�¼
½4fgh . Control panel��efgh .

UPLOADING 
FAILED

>? ÅMÆG�¬#���*��¼�Ø . ����
BC�>? ÅMÆ#�ý�þ��o1�çx .

�g� (��DB��6�é���X¢��á�XÜ
å.

1^W�ABBB�J£ .

WRITE ACCESS 
DENIED 
PARAMETER 
SETTING NOT 
POSSIBLE

�6�Tz9�M�NOG�
� Ý�����1�W

!�TB=�r
��Ã�á����V . ���M�N
O�3�r
��g�4����
(�º»_1��g

��V .

!��S�j_9�VÜ�M�NO�3��r
��

V .

M�NO����)�1�ON~?�X��V . M�NO����)�S�À>��V (M�NO�
16.02S�efgh ).
�����
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���� �
����
����
����
��� 	
���	
���	
���	
���

ACS 800 TEMP 
(4210)

�6���1�ÙÚ�ÛÜ . 
���
����� .

������������� .

������ .

��������� �!�������� .

AI < MIN FUNC 
(8110)

("#$%&'�()�
�* 30.01)

+³#$�-.�/01�2�3��4#�54 a�6

Õ9�/0�:;�³�>?�@AG��D�gB�E
Fx . 

+³#$�>?�/0G�:;��789�_����.

>?�@AG�HA I JK�DL��� .

()��*�M�NOP���� .

BACKUP ERROR QROB�5)�������M�NOPG���5

)�¼� . 
�g� . JK���� . M�NO�������
G�0������ .

BC OVERHEAT 
(7114)

>�����	64 . �����j_ . ��S�kl . 

5i�	64�e0��*G�M�NO�
j���

� (M�NO�$d�27 BRAKE CHOPPERS�
efgh ).

�:�n�o�pG�q��>9���� .

��������AC!���	�9_S��� .

BC SHORT CIR 
(7113) 

>������ IGBT(s)BC�H£ . >����S�¶· . >��5iG�JK�DL���
��DLS��� . 

BRAKE ACKN 
(ff74)

>��bc�/0B��D�EF . M�NO�$d�42 BRAKE CONTROL��ef
gh .

>��bc�/0G�JK�DLS��� .

BR BROKEN 
(7110)

>��5i��JK~_�ç�²³���x . 

>��5iG�j×�5i�1�ÙÚ�ÛÜ .

5i���5i��JK�DLS��� .

5i3��o�	�â=_��� . �����4�
ã?������efgh .

BR OVERHEAT 
(7112)

>��5i��	64 . �����j_ . 5i��kl . 

5i�	64�e0��*G�M�NO�
j���

� (M�NO�$d�27 BRAKE CHOPPERS�
efgh ).

�:�n�o�pG�q��>9���� .

��������AC!���	�9_S��� .

BR WIRING (7111) >��5i�G�JK� ¡ . 5i��JK���� . >��5i�G������
� .

COMM MODULE 
(7510)

("#$%&'�()�
�* )

�������{O�o�G��/��D . y��{�G��/�DL��� . Fieldbus control
<=�y���{�?�O������efgh .

M�NO�
j��� :

- $d 51 (y���{�?�O )

- $d 52 (�������{��� )

JK���'�����OS��� . 

�{O1��/��1*9_S��� .

CURR MEAS 
(2211)

t.�!sS�ßj4=�rs��() . rs����INT(Main Circuit Interface Board)e
��G�JK�DL��� .
�����
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DC HIGH RUSH 
(FF80)

��������!���	 . ���!������
�G�j×�!� (415, 500 or 690 V)G�124%�
�Db�
��!��G�ñ�1� î�:; (j×�
ñ�G�40%)#�D� .

���!��:; Ý������j×�!�	����

�G�q��!��ø�S��� .

DC OVERVOLT 
(3210)

�6��#�DC !����	 . DC 	!�� î�:
;��1.3 · U1max, µ a�w�C U1max =�-.�!

�G�2��µ . 400 V��b�Ob�
� , 
U1max = 415 Vµ . 500 V��b�Ob�
� , 
U1max = 500 Vµ . ¼>� î�!���400V��
b�Ob�
� 728 VDC�(�500V��b�O
b�
� 877 VDCµ .

	!��>?�1�ON~¢=_S��� (M�N
O 20.05).

-!�!"��#j7�(�$é7b�	!� ( 
transient overvoltage)���=_��� .

>������5i�S��� (o�4=�
� ).

ðñ�gé��%õ�
j4( Ý�1*4��Coast 
Stop�*��o� .

>������5i��7���& .

DC UNDERVOLT 
(3220)

�6�DC!���6ÕØ a�-.�!"G�j! Ý�K
D Ý�R'�<=�js�#��DU#�Ö�x .

DC 5�!�� î�:;��0.65 · U1min, µ a�w�

C�U1min � -.�!�G�25�µ . 400 V� Ý�
500 V ��b�OG�
� , U1min � 380 Vµ . ¼
>� î�!���334 VDCµ .

!"�!����R'S��� .

EARTH FAULT 
(2330)

("#$%&'�()�
�* 30.17å

!���<=�!�����'G�_£U#�EF4
=�64G�¤¥¦������BC��t .

!�����!�����'��� .

!�����'B�§¨�eD��©ªC�<=�«

_�¬�­1�JK~?�X=_S��� .

ENCODER A<>B 
(7302)

®{�¯°±G�D��D : AD��BDB�JK~
?�X²³�$�´�G�
�µ .

®{�¯°±G�A ��BD��¶·4w�JK .

ENCODER ERR 
(7301)

®{�¯°±��®{�¯°±�bO¸�{��¹�

<=��¹	������o�G��/��D .
®{�¯°±��JK���'���� a

®{�̄ °±�bO¸�{��¹	�JK���'��
�� a M�NO�$d�50G�
j���� .

EXTERNAL FLT 
(9000)

("#$%&'�()�
�* 30.03)

�6�)���D . 
(ö_÷�-.�H�S��4w�-. .)

�6�)�G�()��� .

M�NO�30.03 EXTERNAL FAULT��� .

FAN OVERTEMP 
(ff83)

�����t.�yO��G���1��	x . ��ð
g��*��Step-up ����B�o� . 

�����j_ . kl . �������� . �G��
!���	����������#W_S��� .

ID RUN FAIL !���ID W!����7U#�¼½~_�çÜ . 2��ñ�S��� (M�NO 20.02). !���j
×�ñ�G�2�9�80%1�~?Ö�Ø (M�NO
99.08).

IN CHOKE TEMP 
(ff81)

-.��������	 . �����j_ . kl . �������� . �G��
!���	����������#W_S��� .

I/O COMM ERR 
(7000)

>?�e�DG��/�BÍ Ý�()�CH1.

!���é��}Electromagnetic interferenceå.

()�CH1G�*��'�JK��� a

()�CH1B�JK���+�I/O�¹��� a} 
�
��
� )

) G�789�,_�DL��� . 

��B�Û���o }Emission)) �w6��� .

�
�����
�����
�����
���� �
����
����
����
��� 	
���	
���	
���	
���
�����
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LINE CONV (ff51) -.ß�-�O�DG�() . >? ÅMÆ��b�OßBC�-.ß�-�O#�

!�4w��»9�()�������OØ . 

()B��9�D»�����-.ß�-�O�o��


ôC�	u .

MOTOR PHASE 
(ff56)

("#$%&'�()�
�* 30.16)

!���D�TG�4³1�HAx a

!��³ Ý�!�����' Ý�} e0 å û!� Ý�<

=��6�()B�GÀ�Ö�x . 

!����!�����'��� .

} e0 å û!���� (o�4=�
� ).

()��*�M�NO��� . ���*��o�4_�
.�/ .

MOTOR STALL 
(7121)

("#$%&'�()�
�* 30.10 … 
30.12)

!��1�{Ó�Ô§BC�W!�Tµ a

	�9�64�<=�!������6ÕB��bØ . 

!���64�������j×���� .
()��*�M�NO��� .

MOTOR TEMP 
(4310)

("#$%&'�()�
�* 30.04 … 
30.09)

!�����1�ÙÚ�ÛÜ (<=�ÙÚ�Ûõ�³þ
ú )a

	�9�64 Ý�!������6Õ Ý�kl�6Õ�<

=�6789�Start-up dataÞU#�Ö�x .

!���j×	�64S��� .

Start-up dataS��� .

()��*�M�NO��� . 

MOTOR 1 TEMP 
(4312)

ßj��!�����1�M�NO�35.03B�
j
9�()�>93���	 .

()�>9�3���� . !���kl . !���k
l��7891��� : kl�������kl����
���DL����Þ .

MOTOR 2 TEMP 
(4313)

ßj��!�����1�M�NO�35.06B�
j
9�()�>93���	 .

()�>9�3���� . !���kl . !���k
l��7891��� : kl�������kl����
���DL����Þ .

NO MOT DATA 
(ff52)

!���ý�OS�-.4_�ç�²³�!���ý

�OB�hs1�XY .
!���ý�O�-.�3���� a 
} M�NO 99.04 … 99.09å

OVERCURRENT 
(2310) *)

t.�!s1� î�:;���	 . !���64��� .

1ñ�gé��� .

!����!�����'����} D�äØ å.

!�����'B�§¨�eD��©ªC�<=�«

_�¬�­1�JK~?�X=_S��� .

¯°±���'��� a} D�äØ å.

OVERFREQ (7123) !��1�2��q��ñ��eV�01õ��! a�2
� I2��ñ�S�6784õ�
j Ý�&h��_

2��o�4=�
��6Õ9�>��&h��<=�

64G��r�B�GÀ�Ö�x . 

 î�:;��2��ñ��>9�W!�ø� }DTC 
����
� å�<=��Má�>9 } {|��>?�

����
� å G�40Hz� . W!�ø��>9��
M�NO�20.01	�20.02}DTC ����
� å�
<=�M�NO�20.07	�20.08} {|��>?��
���
� å BC�
j .

2� I 2��ñ��
j���� .

!���>��&h�1�739_��� .

&h��>?1�789_��� .

>������5i�1�yz9_S��� .

�
�����
�����
�����
���� �
����
����
����
��� 	
���	
���	
���	
���
�����
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*) Û����G�45�JK�b�OB��9�±��»9�()�����()�6��03.12��efgh .

PANEL LOSS 
(5300)

("#$%&'�()�
�* 30.02)

>? ÅMÆ�<=������7��S�>?�8�

#�A¿9�
�B��������/��98x . 
>? ÅMÆG�JK�DLS��� (4�ã?��
����efgh ).

>? ÅMÆ�-�OS��� .

>? ÅMÆ��¶·4fgh .

()��*�M�NOS��� .

�����7���JK�DLS��� . 

PPCC LINK (5210) 
*)

INTê�G�*���'�����D . *���'���� .

RUN DISABLE W!�1*�/0S�:_�¡Ø . M�NO�16.01G�
j���� . /0�DLS�
���<=�>?�/0���'���� .

SC (INU 1)

SC (INU 2)

SC (INU 3)

SC (INU 4)

*)

45�JK�b�O��¹BC�b�O��� G�
H£ . ��=�����b�OG���S�³þ; .

!�����!�����'��� .

b�O��¹G�!.���S��� (IGBT power 
plates). (INU 1 ��b�O��¹�1��³þ; .).

45�JK�b�O��¹BC�b�O��� �G�

INT ê�G�*���'�JK��D . ��=�b�
O��¹���S�³þ; .

b�O��¹BC����#�bO¸�{�ê��INT�
$Ä(�INTBC�PPCC Branching��� b�
PBUo�G�JK���� . (b�O��¹ 1 ��
PBU ()�1B�JK .)

SLOT OVERLAP 98G�ÐÑ��¹��<��bO¸�{�JK��
A¿ .

$d�98 OPTION MODULES�G�bO¸�{�J
K�
j���� .

START 
INTERLOCK

���bO = >�/0S�:_�¡Ø . RMIO�ê�G����bO=>�-.�JKG��#�
DLS��� .

SUPPLY PHASE 
(3130)

�!"G�D��¼Ý�R'����<=�js��#G�
()ÞU#�DC�#G�DC !���?�Ø .

DC !��Ä@��j×�!�G�A��à S��	
4�� î��EF .

!"�R'S��� .

��!"G�¤¥¦���� .

THERMAL MODE Û��t.�!��S��À�!���	��e0��

�S�DTC#�
j .
M�NO�30.05��efgh .

THERMISTOR 
(4311)

("#$%&'�()�
�* 30.04 … 
30.05)

!������	� } !���	��e0��*��

THERMISTOR#�
j~¢�]���x ) .
!���j×���64S��� .

Start-up dataS��� .

«N{O�JK���� .

«N{O���'��� .

UNDERLOAD 
(ff6a)

("#$%&'�()�
�* 30.13 … 
30.15)

!��B�JK��641��û7U#�B?_=�

��ÞU#�EF~=�!���641�ÙÚ�CÜ
. 

64ßG��D��ÚS��� .

()��*�M�NO��� .

USER MACRO o�����#S�5)4_�ç�²³�M����

D��-¢Y .
o�����#S�D#���gh .

�
�����
�����
�����
���� �
����
����
����
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���	
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��������������������������������

����������������

���������� 	
���
���������������������������
� �!"#$ .

������������������������

������%��&' 1���(�)��*��+,�-��RDCO(DDCS ���./ 0 +,�
(Advant 1��23�100 435��678�9���
��AF 100 :�;�3��<=0�8�
����������
�����435 	>��1��23���� 	8�67?#$ .

Figure 1 Fieldbus control.

Fieldbus

Other
devices

Fieldbus
Controller

Slot 1 or 2

Control Word (CW)
References

Data Flow

Status Word (SW)
Actual Values

Parameter R/W Requests/Responses

CH0
(DDCS)

ACS800

Slot 1

RDCO Comm.
Module

R
M

IO
 B

oa
rd

RMBA-01 Adapter
Std. Modbus Link

Fieldbus Adapter

Process I/O (Cyclic)

Service Messages (Acyclic)

Rxxx

Fieldbus Adapter
Nxxx

or

AF 100 Interface
(eg. AC 80)

(* Either an Rxxx or Nxxx, and 
an RMBA-01 adapter can be 
connected simultaneously.

(* (* (*
��������
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������1��23�:�;�3������+@����AB��CDE�(A��FG�
H I�-J�1��23K�$L�FGJ����M��NO�PQRS�TU�V�WXY8��
�������Z[\�]�^"#$ .

���	��
���
��������������	��
���
��������������	��
���
��������������	��
���
�����������

�������� : RMBA-01 +,��(A�����T_�����������	
�����
�����
B`4a .

1��23�����9���������bc���d���*��+,���ef I�d�f
g��(�F���������h��ijkS�+,�ijk�l�Q4J����ef I�
d�fg��fm�n�(�op�F��qr�`4a .

����K�1��23��*��+,�<�������s�t��98.02��(A��u��v
cw�x#$ . ��8�y�w���d�������s�t��Vz�51���s�t��bc
8�<=FG�n�(A��{�?#$ .

Table 1  ������������������
�������� .

Parameter Alternative 
settings

Setting for
fieldbus control

Function/Information

COMMUNICATION INITIALISATION

98.02 NO; FIELDBUS; 
ADVANT; STD 
MODBUS; 
CUSTOMISED

FIELDBUS ����������	�
���
������

��������� . 
��������� 

(�� 51).

98.07 ABB DRIVES;
GENERIC; 
CSA 2.8/3.0

ABB DRIVES, 
GENERIC or 
CSA 2.8/3.0

����� ��!"#����$%�&���

� . '(�Communication Profiles��)*�
+ .

ADAPTER MODULE CONFIGURATION

51.01 MODULE TYPE – – ����	�
���
���,-��)./0
1 .

51.02 (FIELDBUS 
PARAMETER 2)

������#�
���
���23"4�501 . 6�789�:!;�
��<=>��)*�+ . 

?�����@�A�B�C#D;�'E01 .

• • •

51.26 (FIELDBUS 
PARAMETER 26)

51.27 FBA PAR 
REFRESH*

(0) DONE; 
(1) REFRESH

– ����	����������FG��HI"

4J . REFRESH@�KL9�M�#�7NO
P%�DONEP%�FGQ01 .

51.28 FILE CPI FW 
REV*

xyz (binary coded 
decimal)

– ������R
S��TUV�����	�

���WX��&��CPI YZ
�B���[,
\01 . x =]�^��_7 ; y =`�^��_7
; z =a��_7 . bc : 107 = ^� 1.07.

51.29 FILE CONFIG 
ID*

xyz (binary coded 
decimal)

– ������R
S��TUV�����	�


���WX��&��3d��[,\01 . ���
)#������e!�$%�fg�hiQ01

.

��������
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Vz�51���s�t���(AJ�|����������s�t� }Table 4�~� 0���qr
���1�J�����A�`4a .

����(A��������d�8��$����U�-��s�t��51.27���vcw)�
�������?#$ .

51.30 FILE CONFIG 
REV*

xyz (binary coded 
decimal)

– ������R
S��TUV�����	�

���WX��&��CPI YZ
�B���[,
\01 . x =]�^��jk ; y =`�^��jk
; z =a��jk . bc : 1 = ^� 0.01.

51.31 FBA STATUS (0) IDLE; 
(1) EXEC. INIT; 
(2) TIME OUT; 
(3) CONFIG 
ERROR; 
(4) OFF-LINE; 
(5) ON-LINE; 
(6) RESET

– 
���
l��mn@�[,\01 o

IDLE = 
��p�WXqr�stu .

EXEC. INIT = 
������ .

TIME OUT = 
�������������
�v��w��gp�xyz .

CONFIG ERROR = 
���WX��{ . 


����TUV�CPI Y�Z
�^���]�|
#�`�^��}�p�������R
S��T
UV�WX��&g�1~01 .

OFF-LINE = 
��p�off-linemn� .

ON-LINE = 
��p�on-line�mn� .

RESET = 
��p�"�Z
�S�����
J .

51.32 FBA CPI FW 
REV

– – 
���CPI $%�f�^���[,\01 . 
x =]�^��jk; y =`�^��jk; z =a��
jk . bc : 107 = ^� 1.07.

51.33 FBA APPL FW 
REV

– – 
���e! $%�f�^���[,\01 . 
x =]�^��jk; y =`�^��jk; z =a��
jk . bc : 107 = ^� 1.07.

*s�t� 51.27 �l 51.33 ��Rxxx �W�1��23��*���(���{����]�^"#$ .

Parameter Alternative 
settings

Setting for
fieldbus control

Function/Information
��������
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���
��	�����������������
��	�����������������
��	�����������������
��	��������������

RMBA-01 +�23��*������+�23���F�����:�;�3�������
����&'�1 -��2 ��(�?#$ . ���+�23�����+�23���� }RTU 
������<= 0 ��������
����F�FG?#$ .

RMBA-01��&'�2��(�o��^��1�23��*�F�&'��} -��./�RDCO-
0x��������0��670��(�o��^��������+�23���K�$L�1�2
3��*��l���F�FG?#$ .

�
���

s�t��98.02��STD MODBUS��(A�g������+�23������J���
��y�wx#$ . V������s�t��Vz�52���A�`4a . T_��� 8�
B`4a .

Table 2  ���������	
�����
�������� .

Vz�52��s�t���(AJ�| I���������s�t��}Table 4��B`4a 0
��1���u��qr�¡��A�`4a .

Parameter Alternative 
Settings

Setting for Control 
through the Standard 
Modbus Link

Function/Information

COMMUNICATION INITIALISATION

98.02 NO; FIELDBUS; 
ADVANT; STD 
MODBUS; 
CUSTOMISED

STD MODBUS ���� � ���
��	��� � ��
�
�	�$%���c
������������

�501 . �����������52p��X
�Q01 .

98.07 ABB DRIVES;
GENERIC; 
CSA 2.8/3.0

ABB DRIVES ���������$%�&����501 . 
���������)*�+ .

COMMUNICATION PARAMETERS

52.01 1 to 247 – ���
��	���m��������	�

���jk@���501 .

52.02 600; 1200; 2400; 
4800; 9600; 19200

– ���
��	����������@���5

01 .

52.03 ODD; EVEN; 
NONE1STOPBIT; 
NONE2STOPBIT

– ���
��	������S�@���50

1 .
��������
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+�23������¢+���l����£� I����£� I�¤D�(A¥ I�V����d
¥N��$¦S�§��¨�x#$ :

+�23������J�©�ª«J�AB��Modicon ¬�<��:
http:\\www.modicon.com��^"#$ .

Data from fieldbus controller to drive Data from drive to fieldbus controller

Address Contents Address Contents

40001 Control Word 40004 Status Word

40002 Reference 1 40005 Actual 1

40003 Reference 2 40006 Actual 2

40007 Reference 3 40010 Actual 3

40008 Reference 4 40011 Actual 4

40009 Reference 5 40012 Actual 5
��������
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Advant ��	����	����	����	��100 (AF 100) ��������������������

1�23��*���T_�U­J�AF 100 :�;�3®���U��¯°J�| I�
AF(Advant 1�230K�������67��$L�1�23K�±²?#$ . AF 100 :
�;�3������³��RDCO���������0��´�µ� ��67?#$ .

T_�fmJ�AF 100 :�;�3�¶·��U­�!"#$ :

• CI810A ���������	
�����������	
�����������	
�����������	
�� (FCI)
TB811 (5 MBd) �� TB810 (10 MBd) �� !"#��$����%&�'�(!�)�
�*

• Advant �
��
��
��
� 70 (AC 70)
TB811 (5 MBd) �� TB810 (10 MBd) � !"#��$����%&�'�(!�)��
*

• Advant �
��
��
��
� 80 (AC 80)
�� !"#��$������ : TB811 (5 MBd) �� TB810 (10 MBd)  !"#��
$����%&�'�(!�)��*
��!+������ : �
�,-�RDCO-01.�/0�RMIO-01/02 1�2����)3
.

AF 100 23���9��:�;�3®��UF�^"#$. �¸�¹$OI�Adavant 1�2
3�100 �*��º� }nafa-01)F�»D��^�l�CI810 1�23����:�;�3 I�
TB810S�TB811 ´�µ� =�+,�23�¼��:�;�3 I�V���TC505 �½��¾
��¼�op¿U�<=FG?#$ . (9�������J�ª«J�AB��S800 I/O 
User’s Guide, 3BSE 008 878 [ABB Industrial Systems, Västerås, Sweden]�8�B`4
a ).

�� !"#�44�56

TB811 ´�µ� =�+,23�¼��:�;�3��5 MBd =�´�µ� ����-��
TB810S�10MBd ��K�§��(�x#$ . ´�µ� �����+@�ÀªN��5MBd�
ÀªN8�<=Á{���H�10MBdÀªK��<=���FG?#$ . 67������
u��TB810S�TB811®���U��¯°�`4a .

$¦���N8�<=�ÂÃ���TB811 (5 MBd) 8�<=���678���{�?#$ :

•  RDCO-02 ���./8�<=���RMIO-01/02 ��

•  RDCO-03���./8�<=���RMIO-01/02 �� .

$¦���N8�<=�ÂÃ���TB810 (10 MBd) 8�<=���678���{�?#$
:

• RDCO-01 ���./8�<=���RMIO-01/02 ��

• NDBU-85/95 DDCS Branching �#� .
��������
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�
���

����K�AF 100 :�;�3�<�������s�t��98.02��ADVANT��(A
�����8�vcw�4Ä#$ .

Table 3  AF 100 ��������
�������� .

���vcw�s�t���(AJ�| I�AF 100 :�;�3��ijk��u����VÅ
��{��H I�������s�t���qr�� (Table 4~� )�1���u���A�
`4a . 

������������������������������������������������ , �� 0 ��>À (s�t� 70.01) ��T_�Æ���Ç�3�À
ªN��fmJ�POSITION �t���¥g����e[x#$ (AC 80��DRISTD)È

1. POSITION¥��É��ª���^��]��168�Ê�`4a .

2. 10 8�©���POSITION��¸��ª�]��^��¥8�©�`4a .

M�NO , POSITION �t���DRISTD Æ��Ç�3�Àª��¥��110�O (´�+
,�23��������­ËÌ����� ), s�t� 70.01� 16 × 1 + 10 = 26g��(
AÁ{�?#$ .

AC 80 ������������������������������������������������ , ������>À��1 �l 12��(A?#$ . ���
��>À (s�t� 70.01��l�(A ) ��ACSRX PC Àª��DRNR �t���¥S�Í
eF�^"#$ .

Parameter Alternative Settings Setting for Control 
through CH0

Function/Information

COMMUNICATION INITIALISATION

98.02 NO; FIELDBUS; 
ADVANT; STD 
MODBUS, 
CUSTOMISED

ADVANT ���������������CH0)��AF 100�
d��-	 ����������� . ����
�#�4 Mbit/s.

98.07 ABB DRIVES;
GENERIC; CSA 2.8/3.0

ABB DRIVES ����� ����$%�&���� . '(�
���������)*�+ .
��������
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1�23���8�(AJ�| , T_�Table 4����������s�t���qr���1
���u��fm�n��A�`4a .

Setting for fieldbus control Î��1�23�:�;�3��ÏAJ��Ð�l��b�
��sourse�-��destination g��<=���9J�(Ag��<=?#$ .  
Function/Information Î��s�t����J�(ÑW#$ .

1�23���Ð�Ò�K�¢«QN��The fieldbus control interface��(Ñ�!"
#$ .

Table 4   ���������	
����
���
���������������� .

Parameter Setting for
fieldbus control

Function/Information

CONTROL COMMAND SOURCE SELECTION

10.01 COMM.CW c
�^�%�EXT1����9�G�������	�
Control Word(bit 11;�c��@��!501 . par. 10.07
��)*�+ .

10.02 COMM.CW c
�^�%�EXT2@���9�G�������	�
Control Word(bit 11;�c� � @��!501 .

10.03 FORWARD, REVERSE or 
REQUEST

�����10.01g�10.02���".�9��������
��c
501 . ������c
#�������� ��
2501 .

10.07 0 or 1 �����1&�G�������10.01������ �q
¡��`�c
�^�p�EXT1P%���V�G������
	�Control Word (¢£�11�c� � @��!501 .

�������� 1: Generic ��������������������������$%�&����V�¤

���A�B�C¥01 (���� 98.07��)*�+ ).

�������� 2: 				�;�¦W�R
S��TUqr�s¥01 .

10.08 0 or 1 �����1&�G�������10.03������ �q
¡��`�c
�^�p�EXT1P%���V�G������
	����r§�REF1���!501 .

�������� 1: Generic ��������������������������$%�&����V�¤

���A�B�C¥01 (���� 98.07��)*�+ ).

�������� 2: 				�;�¦W�R
S��TUqr�s¥01 .

11.02 COMM.CW ����	�Control Word�¢£�11 EXT CTRL LOC��
�".�EXT1/EXT2@���501 .

11.03 COMM.REF1, 
FAST COMM, 
COM.REF1+AI1, 
COM.REF1+AI5, 
COM.REF1*AI1 or 
COM.REF1*AI5

�`�c
�^�p�EXT1P%���V�G������	�
���r§�REF1���!501 . '(�References��
���KL��¨9��)@�©a"*�+ .
��������
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11.06 COMM.REF2, 
FAST COMM, 
COM.REF2+AI1, 
COM.REF2+AI5, 
COM.REF2*AI1 or 
COM.REF2*AI5

�`�c
�^�p�EXT2P%���V�G������	�
���r§�REF2���!501 . '(�References��
���KL��¨9��)@�©a"*�+ .

OUTPUT SIGNAL SOURCE SELECTION

14.01 COM.REF3 ����	�r§�REF3 ¢£�13���".�ª«��¬­�
RO1��c
501 .

14.02 COM.REF3 ����	�r§�REF3 ¢£�14���".�ª«��¬­�
RO2@�c
501 .

14.03 COM.REF3 ����	�r§�REF3 ¢£�15���".�ª«��¬­�
RO3��c
501 .

15.01 COMM.REF4 '[%��¬­�AO1������	�r§�REF4�����
[,\01 .��
���
���
���
��� : 20000 = 20 mA

15.06 COMM.REF5 '[%��¬­�AO2������	�r§�REF5�����
[,\01 .��
���
���
���
��� : 20000 = 20 mA.

SYSTEM CONTROL INPUTS

16.01 COMM.CW ����	�c
�®� �Control Word)��¢£�3P%�
Run Enable(¯��p° ���k��c
p�p°501 .

�������� : Generic Drive ����KLV�G�#�YES%��
�".±�501 (�����98.07@�)*�+ ).

16.04 COMM.CW ����	�c
�®��¢£�² %�³U�S���p°50

1 .

16.07 DONE; SAVE ¦W�R
S��FGV������� �����	�c
@�

�9�FG��´J � ��TU501 .

COMMUNICATION FAULT FUNCTIONS

30.18 FAULT; NO; CONST SP15; 
LAST SPEED

����	�����µ¶V�G��������¯���·
�501 .

�������� : ���µ¶;�]�¸�,��)a�¸�,�8£��

0������%�¹r501 (�����90.04��
90.05��ºº�
»��+	p���q¼#p ).

30.19 0.1 … 60.0 s ]�r§�¸�,�8£��µ¶��¹r�������30.18
����9��������w����501 .

30.20 ZERO; LAST VALUE )a�r§�8£p�µ¶V�G��ª«��¬­�RO1g�
RO3, '½%��¬­�AO1g�AO2p���¾�mn@�·
�501 .

30.21 0.0 … 60.0 s )a�r§�¸�,�8£��µ¶��¹r�������

30.18����9��������w����501 .

�������� :�������|#������90.01¿�90.02��
90.03��ÀP%���9�G����¹���°;�A�B�Á¥
01 .

Parameter Setting for
fieldbus control

Function/Information
��������
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FIELDBUS REFERENCE TARGET SELECTION (Not visible when 98.02 is set to NO.)

90.01 0 … 8999 ����	�r§�REF3��Â.r#�����������
501 .


�
�
�
� : xxyy, .�  xx = ������� (10 �  89), 
yy = �����dÃ	 . b . 3001 = ���� 30.01.

90.02 0 … 8999 ����	�r§�REF4��Â.r#�����������
501 .


�
�
�
� : �����90.01��)*�+ .

90.03 0 … 8999 ����	�r§�REF5��Â.r#�����������
501 .


�
�
�
� : �����90.01��)*�+ .

90.04 1 (Fieldbus Control) or 
81 (Standard Modbus 
Control)

�����98.02@�CUSTOMISED%���9�G���
������#�]�r§�¸���8£ � ����	�c
�
®� ¿�����	�r§�REF1g�����	�r§�REF2
@�´J � %�`���+	@���501 .

90.05 3 (Fieldbus Control) or 
83 (Standard Modbus 
Control)

�����98.02@�CUSTOMISED%���9�G���
������#�)a�r§�¸���8£ � ����	�r

§�REF3, REF4��REF5@�´J � %�`���+	@�
��501 .

ACTUAL SIGNAL SELECTION FOR FIELDBUS (Not visible when 98.02 is set to NO.)

92.01 302 (Fixed) mn�®�p�]�¯���k�¸�,�8£��ÄjÅ�®�

%��ÆQ01 .

92.02 0 … 9999 ¯���k�|#���������]�¯���k�¸���8

£��µjÅ�®� �ACT1)%��Æq�Ç���501 .


�
�
�
� : (x)xyy, .�  (x)x = ¯���k����|#���
����� , yy = ¯���k�|#������dÃ	 . 

b . 103 = ¯���k 1.03 FREQUENCY; 2202 = ��
�� 22.02 ACCEL TIME 1.

�������� : Generic ��������$%�&���X�qÈ�
(���� 98.07 = GENERIC), ������#�102 (¯
���k 1.02 SPEED – DTC c
�
� ) |# 103 
(1.03 FREQUENCY – 	É��
� )P%���Q01 .

92.03 0 … 9999 ¯���k�|#���������]�¯���k�¸���8
£��8jÅ�®� �ACT2)%��Æq�Ç���501 .


�
�
�
� : ���� 92.02@�)*�+ .

92.04 0 … 9999 ¯���k�|#���������)a�¯���k�¸���

8£��ÄjÅ�®� �ACT3)%��Æq�Ç���50
1 .


�
�
�
� : ���� 92.02@�)*�+ .

92.05 0 … 9999 ¯���k�|#���������)a�¯���k�¸���
8£��µjÅ�®� �ACT4)%��Æq�Ç���50
1 .


�
�
�
� : ���� 92.02@�)*�+ .

Parameter Setting for
fieldbus control

Function/Information
��������
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92.06 0 … 9999 ¯���k�|#���������)a�¯���k�¸���
8£��8jÅ�®� �ACT5)%��Æq�Ç���50
1 .


�
�
�
� : ���� 92.02@�)*�+ .

Parameter Setting for
fieldbus control

Function/Information
��������
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1��23�435S������<�������Æ���«�N8�<=?#$ . �U��
Æ���«� } Óª�DS)��Æ���£� }DW)��¸Ô�Q��«Õ��16±��£���
�Ò�Ö�^"#$ . ACS 800 ���×=���VÅ��Ø��Ù��ÚÕÛ�Ü��Õ��Æ
���«�F�^"#$ .

���������9J�ÚÕ��Æ���«���>�QÝ�Æ��K�B��QÝ�Æ����
>�Þ#$ . > I�B��QÝ�Æ���«������ß�N���Àa3��s�t��
90.04K� 90.05��JA?#$ . >�QÝ�Æ���«���³=���Ao��^"#$ . B
��QÝ�Æ���«���³=��s�t��90.01,�90.02S�90.03������(Ax#
$ .

�������d�AB��¼����ÚÕ��Æ���«���>��d�Æ���«�K�B
���d�Æ���«���>�Þ#$ . Ú�Æ���«���³=g��s�t��Vz�92
��s�t�N8�¯°\�]�^"#$ .

*Vz�51��1��23�s�t��l�(Ao����«3�Æ����9����Æ���
£���:à3�ËÐF�1�?#$ . ���G��1��23��*���W��u��7Ax
#$ .

** Generic ����������w¸��vcw)��� , Actual 1 ���d��Ð 01.02 
SPEED ( DTC ���+�0 -� 01.03 FREQUENCY (3á�����+�0���Ax#
$ .

>�QÝ I�>��d��Ð�Æ���«���â 	Æ���4ã��6 ä�y�H I�B��QÝ
S�B���d��Ð�Æ���«���â 	Æ���4ã��100ä�yW#$ .

Data from fieldbus controller to drive Data from drive to fieldbus controller

Word Contents Selector Word Contents Selector

*Index Main Reference data set DS1 *Index Main Actual Signal data set DS2

1 1st word Control Word (Fixed) 4 1st word Status Word (Fixed)

2 2nd word Reference 1 (Fixed) 5 2nd word Actual 1 **Par. 92.02

3 3rd word Reference 2 (Fixed) 6 3rd word Actual 2 Par. 92.03

*Index Auxiliary Reference data set DS3 *Index Aux. Actual Signal data set DS4

7 1st word Reference 3 Par. 90.01 10 1st word Actual 3 Par. 92.04

8 2nd word Reference 4 Par. 90.02 11 2nd word Actual 4 Par. 92.05

9 3rd word Reference 5 Par. 90.03 12 3rd word Actual 5 Par. 92.06
��������
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���£� (CW) ��1��23�435�l�������������åf:���W#
$ . vcw)����ÕÀ }EXT1 -��EXT2, s�t�� 10.01S�10.02��B`4a 0 
F�COMM.CW��(Aop¿U�s�t��10.07��1��(A }Generic ������
����w¸:��� 0 )�����<=?#$ .

���£���1��23�����l�������dæx#$ . ���������£�
��±�»�ÑÝ��u�l��dx#$ .

���£� (SW)�����������AB��¼��H������l�1��23���
���dæx#$ .

���£�K����£���bc���J�AB��T_������� ��B`4a .

	
	
	
	


QÝ (REF)��16-±���Ð��A]W#$ . ¦��QÝ (çd�Ù��è����4 )��
Áéo��ê��QÝ�¥g����2��B] }two’s complement)��e[���ë�Þ#
$ .

�	�
���
�������

1��23�QÝ (�COM.REF ��ì����Ð�(A�¨� ) ��QÝ�(A�s�t� – 
11.03�-��11.06 –8�COMM.REFx, FAST COMM, COM.REFx+AI1, 
COM.REFx+AI5, COM.REFx*AI1 -� COM.REFx*AI5 ( Generic ���������
�w¸ , s�t��10.088�1��(A���1��23�QÝ8�¯° 0 ��¯°���(A
?#$ .�í���FQ�(A��Tî�V�WX8�<=J�1��23�QÝ��]A8�B�
ï#$ . (Tî�V�WX�AI5��<=�ðO�Tî�V�I/O %��./�+,��1�?#
$ ).

COMM.REF1 (s�t� 11.03) -� COMM.REF2 } s�t� 11.06)
]A\�1�¹��1��23�QÝg��<=?#$ .

FAST COMM
]A\�1�¹��1��23�QÝg��<=?#$ . T_����¸�����QÝ��i�
��ä�yñ$�ß�NW#$ :

• ���ÕÀF� EXT1�� ,�s�t� 99.04 MOTOR CTRL MODE F DTC��(Ao
pgH s�t� 40.14 TRIM MODEF�OFF:���

• ���ÕÀF� EXT2�� , s�t� 99.04 MOTOR CTRL MODE F DTC��(A
opgH s�t� 40.14 TRIM MODEF�OFF���torque reference F�<=o
���� .

���
��$L������1��23�QÝ��i�6 ä�yñ$�ß�NW#$ .

�������� : FAST COMM��(AoO�òe�¤D��G����]�¹"#$ .
��������
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COM.REF1+AI1;COM.REF1+AI5;COM.REF1*AI1;COM.REF1*AI5 (s�t� 11.03)
COM.REF2+AI1;COM.REF2+AI5;COM.REF2*AI1;COM.REF2*AI5 (s�t� 11.06)
9��(A:����1��23�QÝ��]A��T_K�§"#$ :

	
��
�	
��
�	
��
�	
��
�

çd��Ù������Ø����ÕÀ }EXT1S�EXT2)������s�t��Vz�10�l�
�Ò�Þ#$ . 1��23�QÝ��êóc }Bipolar)g��¦�-��ê��¥8�FÞ#$ . 
$¦�$�TVÅ��s�t��Vz�10S�1��23�QÝ���ÐF������QÝ�
REF1/REF2���ôn��Ð�õ=8���Q��U�ö#$ .

�������� :

• ABB ����������w¸:��� ,  “Max.Ref.”�J��s�t��11.05 (REF1) 
K�11.08 (REF2)�l�JA?#$ . Generic ����������w¸:��� , 
“Max.Ref.” �J��s�t��99.08 (�DTC ���+� )�-��99.07 (3á�����+
� )�l�JA?#$ .

• 
��QÝ���J�3µ¸�s�t��11.04K�11.07��<=?#$ .

• Generic ����������w¸:������REF2��<=\�]�¹"#$ .

1��23�QÝ��3µ¸���J�AB��T_��	�
���
�����}ABB �����
��w¸ 0 -��1��23��*�K�§��÷øo��ijk8�B`4a }Generic �
������w¸ 0.

Parameter Setting Effect of AI1/AI5 Input Voltage on Fieldbus Reference

COM.REFx+AI1

COM.REFx+AI5

COM.REFx*AI1

COM.REFx*AI5

(100 + 0.5 × [par. 13.03])%

100%

0 AI1/AI5 Input

Fieldbus Reference
Correction Coefficient

(100 – 0.5 × [par. 13.03])%
5 V 10 V

Voltage

100%

0 AI1/AI5 Input

Fieldbus Reference
Correction Coefficient

0%

50%

5 V 10 V
Voltage
��������
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����������������

�d�¥ (ACT)��16-±��£���������(A)��d�¥8�U�ö#$ . s�t
��Vz�92��(Ag�����G8�+#��\�]�^"#$ . (A)��G��uL��d
¥��A]������ñ3���dæx#$ ù�Actual signals and parameters�8�B`
4a .

*COM.REF�����������	�
��������������	�
��������������	�
��������������	�
���


�
�
�
�

�������������	�
���
��������������	�
���
��������������	�
���
��������������	�
���
� ,
���� . ������������������������ , ��������������������

par. 10.03 
DIRECTION = 
FORWARD

par. 10.03 
DIRECTION = 
REVERSE

par. 10.03 
DIRECTION = 
REQUEST

*�����10.01/10.02 EXTx STRT/STP/DIR��COMM.CW���	
����COMM.REF
�����

�����������	�

��

�����11.03/11.06 EXT REFx SELECT ��FAST COMM����	
��� .

Fieldbus

-163%

Max.Ref.

–[Max.Ref.]

-100% 100%
Ref. 1/2

Resultant
REF1/2

163%

Fieldbus

-163%

Max.Ref.

–[Max.Ref.]

-100% 100%
Ref. 1/2

Resultant
REF1/2

163%

Fieldbus
-163%

Max.Ref.

–[Max.Ref.]

-100% 100%
Ref. 1/2

Resultant
REF1/2

163%
Fieldbus

-163%

Max.Ref.

–[Max.Ref.]

-100% 100%
Ref. 1/2

Resultant
REF1/2

163%

Fieldbus
-163%

Max.Ref.

–[Max.Ref.]

-100%

100%
Ref. 1/2

Resultant
REF1/2

163%

Fieldbus

-163%

Max.Ref.

–[Max.Ref.]

-100% 100%
Ref. 1/2

Resultant
REF1/2

163%

Direction Command:
FORWARD

Direction Command:
REVERSE
��������
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PARAMETER

10.01

10.02

• • •

89.99

TABLE90.01

90.02

90.03

• • •

Bits
13…15

Analogue Output
AO1 (see 15.01)

Analogue Output
AO2 (see 15.06)

Relay Outputs
(see 14.01…14.03)

• • •

• • •

10.01

DI1
•
• 
•COMM.CW

10.02

•
• 
•

11.06

•
• 
•

11.03

•
• 
•

COMM.CW

03.01
DI1

11.02

COMM.REF

AI1

COMM.REF

AI1

01.11

01.12

MAIN CW

EXT REF1

EXT REF2

Block diagram: Control data input from fieldbus when a type Rxxx 
fieldbus adapter is used
�

1
2
3
4
5
6
7
8
9

10
11
12
13
14
15

97
98
99

DATA

DS 1

DS 2

DS 3

DS 4

DS 5

• • •

DS 33

• • •

MAIN

DATA SET
REFERENCE

AUXILIARY
REFERENCE

30.20 COMM FLT RO/AO
30.21 AUX REF DS T-OUT

30.18 COMM FAULT FUNC

SET
TABLE

NO

FIELD-

ADVANT

STD

CUSTOM-

BUS

MODBUS

ISED

98.02

NO

FIELD-

ADVANT

STD

CUSTOM-

BUS

MODBUS

ISED

98.02

CW

REF1

REF2

REF3

REF4

REF5

DATA SET

30.18 COMM FAULT FUNC
30.19 MAIN REF DS T-OUTFieldbus

Adapter
Slot1

Fieldbus specific selectors 
in Group 51**

Addresses for words 3 … n in 
format xxyy
xx Address
00 yy = word no. in data set 

table
01 … 
99

xx = par. group
yy = par. index
in parameter table

PAR

DS

* Depends on the selected motor control mode (parameter 99.04).

** See the fieldbus adapter user’s manual for more information.

Word 1 
(Control word)

Word 2
(Speed/freq ref.*)

Word 3

Words 1 … n **

Word n

…

PAR

DS

3

n
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Fieldbus
Adapter
(Slot 1)

 used.

ieldbus specific selectors 
in Group 51 ***

resses for words 3 … n in 
at xxyy

Address
yy = word no. in data set 
table

 … xx = par. group
yy = par. index
in parameter table

Word 1 
(STATUS WORD)

Word 2
(ACT1**)
Word 3

Words 1 … n ***

Word n

…
3

n

Block diagram: Actual value selection for fieldbus when a type Rxxx 
ACTUAL SIGNAL/

1.01

1.02

• • •

3.99

• • •

PARAMETER
TABLE

10.01

• • •

99.99

92.01

92.02 STATUS WORD*
ACT1**
ACT2

MAIN

DATA SET
ACTUAL SIGNAL

ACT3
ACT4
ACT5

AUXILIARY

DATA SET
ACTUAL SIGNAL

DATA SET

DS 1

DS 2

DS 3

DS 4

• • •

DS 33

• • •

TABLE

92.03

92.04

92.05

92.06

* Fixed to 03.02 MAIN STATUS WORD.

** Fixed to 01.02 SPEED (DTC control) or 01.03 FREQUENCY (Scalar control) when Generic communication profile is

*** See the fieldbus adapter user’s manual for more information. 

*

**

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

97
98
99

F

Add
form
xx
00

01
99

PAR

DS

PAR

DS

• • •

• • •

fieldbus adapter is used
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PARAMETER

10.01

10.02

• • •

89.99

TABLE90.01

90.02

90.03

• • •

Bits
13…15

Analogue Output
AO1 (see 15.01)

Analogue Output
AO2 (see 15.06)

Relay Outputs
(see 14.01…14.03)

10.01

DI1
•
• 
•COMM.CW

10.02

•
• 
•

11.06

•
• 
•

11.03

•
• 
•

COMM.CW

03.01
DI1

11.02

COMM.REF

AI1

COMM.REF

AI1

01.11

01.12

MAIN CW

EXT REF1

EXT REF2

Block diagram: Control data input from fieldbus when a type Nxxx 
fieldbus adapter is used
�

Standard

DATA

DS 1

DS 2

DS 3

DS 4

• • •

DS 81

DS 82

DS 83

DS 84

MAIN

DATA SET
REFERENCE

Modbus
Link

30.20 COMM FLT RO/AO
30.21 AUX REF DS T-OUT

• • •

30.18 COMM FAULT FUNC

3 words
(6 bytes)

40001
40002
40003

40007
40008
40009

Modbus
Controller

SET
TABLE

NO

FIELD-

ADVANT

STD

CUSTOM-

BUS

MODBUS

ISED

98.02

NO

FIELD-

ADVANT

STD

CUSTOM-

BUS

MODBUS

ISED

98.02

CW

REF1

REF2

90.04

1
•
• 
•

255

30.18 COMM FAULT FUNC
30.19 MAIN REF DS T-OUT

90.05

1
•
• 
•

255

(RMBA)
(Slot 1/2)

3 words
(6 bytes)

3 words
(6 bytes)

3 words
(6 bytes)

Fieldbus
Adapter
(CH0)

AUXILIARY
REFERENCE

REF3

REF4

REF5

DATA SET



�
�
��
�
��
�

205

Standard
Modbus

Link

40004
40005
40006

40010
40011
40012

Modbus
Controller

Fieldbus
Adapter
(CH0)

3 words

3 words
(6 bytes)

3 words
(6 bytes)

3 words
(6 bytes)

file is used.

(6 bytes)

Block Diagram: Actual value selection for fieldbus when a type Nxxx 
ACTUAL SIGNAL/

1.01

1.02

• • •

3.99

• • •

PARAMETER
TABLE

10.01

• • •

99.99

92.01*

92.02 STATUS WORD*
ACT1**
ACT2

MAIN

DATA SET
ACTUAL SIGNAL

ACT3
ACT4
ACT5

AUXILIARY

DATA SET
ACTUAL SIGNAL

DATA SET

DS 1

DS 2

DS 3

DS 4

• • •

DS 81

DS 82

DS 83

DS 84

TABLE

• • •

92.03

92.04

92.05

92.06

* Fixed to 03.02 MAIN STATUS WORD.

** Fixed to 01.02 SPEED (DTC motor control) or 0103 FREQUENCY (Scalar control) when Generic communication pro

fieldbus adapter is used



206
����������������������������

ACS800����������	�
��
������� :

• ABB ������	�
��
 .

• Generic ������	�
��
 .

• CSA 2.8/3.0 �	�
��
 .

ABB ������	�
��
������Nxxx���������� �!"��#$%&
'( , )*+��+,-��#$.�/0 1PLC2��'3 4 56�����Rxxx������
���� �!"��#$%&���� .

Generic �����
��
������Rxxx���������� �!"��#$%&��
�� .

CSA 2.8/3.0 �	�
��
��78�
�9:��;�2.8<�3.0!=5>�+8��?@�
�� . A��
�9:��;��BCD�/05�PLC��
�9:��E/D��F?�GH
�� .

ABB ���������	
����������	
����������	
����������	
�

I�J �98.07�� ABB DRIVES-��#$'K�ABB ������	�
��
��L
M�N�� . )��O� , PQ�O� , 9RS��T�UVW�����#X��� .

ABB ������	�
��
��EXT1 <�EXT2 �'3�+8D�Y�ZH�� . I�J
 �10.01�[6 10.021 '\��)���]?�LM� 4�2�COMM.CW��#$^�/0�)
��O��XT��_`N�� .
��������
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Table 5  ABB ���������	
���
��������� ������3.01). Figure 2�
�������������� !"#$ .

Bit Name Value Enter STATE/Description

0 OFF1 CONTROL 1 Enter READY TO OPERATE.

0 Stop along currently active deceleration ramp (22.03/22.05). Enter OFF1 ACTIVE; 
proceed to READY TO SWITCH ON unless other interlocks (OFF2, OFF3) are active.

1 OFF2 CONTROL 1 Continue operation (OFF2 inactive).

0 Emergency OFF, coast to stop.
Enter OFF2 ACTIVE; proceed to SWITCH-ON INHIBITED.

2 OFF3 CONTROL 1 Continue operation (OFF3 inactive).

0 Emergency stop, stop within time defined by par. 22.07. Enter OFF3 ACTIVE; proceed 
to SWITCH-ON INHIBITED.

Warning: Ensure motor and driven machine can be stopped using this stop mode.

3 INHIBIT_ 
OPERATION

1 Enter OPERATION ENABLED. (Note: The Run Enable signal must be active; see 
parameter 16.01. If par. 16.01 is set to COMM.CW, this bit also activates the Run 
Enable signal.)

0 Inhibit operation. Enter OPERATION INHIBITED.

4 RAMP_OUT_
ZERO

1 Normal operation.
Enter RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED.

0 Force Ramp Function Generator output to zero.
Drive ramps to stop (current and DC voltage limits in force).

5 RAMP_HOLD 1 Enable ramp function.

Enter RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.

0 Halt ramping (Ramp Function Generator output held).

6 RAMP_IN_
ZERO

1 Normal operation. Enter OPERATING.

0 Force Ramp Function Generator input to zero.

7 RESET 0 ⇒ 1 Fault reset if an active fault exists. Enter SWITCH-ON INHIBITED.

0 Continue normal operation.

8 INCHING_1 1 Not in use. 

1 ⇒ 0 Not in use. 

9 INCHING_2 1 Not in use. 

1 ⇒ 0 Not in use. 

10 REMOTE_CMD 1 Fieldbus control enabled.

0 Control Word <> 0 or Reference <> 0: Retain last Control Word and Reference.
Control Word = 0 and Reference = 0: Fieldbus control enabled.
Reference and deceleration/acceleration ramp are locked.

11 EXT CTRL LOC 1 Select External Control Location EXT2. Effective if par. 11.02 is set to COMM.CW.

0 Select External Control Location EXT1. Effective if par. 11.02 is set to COMM.CW.

12 … 
15

Reserved
��������
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Table 6  ABB ���������	
���
��������� ������3.02). Figure 2�
�������������� !"#$ .

Bit Name Value STATE/Description

0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON.

0 NOT READY TO SWITCH ON.

1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE.

0 OFF1 ACTIVE.

2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED.

0 OPERATION INHIBITED.

3 TRIPPED 1 FAULT.

0 No fault.

4 OFF_2_STA 1 OFF2 inactive.

0 OFF2 ACTIVE.

5 OFF_3_STA 1 OFF3 inactive.

0 OFF3 ACTIVE.

6 SWC_ON_INHIB 1 SWITCH-ON INHIBITED.

0

7 ALARM 1 Warning/Alarm.

0 No Warning/Alarm.

8 AT_SETPOINT 1 OPERATING. Actual value equals reference value (= is within tolerance 
limits).

0 Actual value differs from reference value (= is outside tolerance limits).

9 REMOTE 1 Drive control location: REMOTE (EXT1 or EXT2).

0 Drive control location: LOCAL.

10 ABOVE_LIMIT 1 Actual frequency or speed value equals or is greater than supervision limit 
(par. 32.02). Valid in both rotation directions regardless of value of par. 32.02.

0 Actual frequency or speed value is within supervision limit.

11 EXT CTRL LOC 1 External Control Location EXT2 selected.

0 External Control Location EXT1 selected.

12 EXT RUN ENABLE 1 External Run Enable signal received.

0 No External Run Enable received.

13, 14 Reserved

15 1 Communication error detected by fieldbus adapter module (on fibre optic 
channel CH0).

0 Fieldbus adapter (CH0) communication OK.
��������
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Figure 2 State Machine for the ABB Drives communication profile.

MAINS OFF

Power ON (CW Bit0=0)

SWITCH-ON
INHIBITED (SW Bit6=1)

NOT READY
TO SWITCH ON (SW Bit0=0)

READY TO
SWITCH ON

from any state

(CW=xxxx x1xx xxxx x110)

ABB Drives
Communication

Profile

READY TO
OPERATE (SW Bit1=1)

n(f)=0 / I=0

OPERATION
INHIBITED (SW Bit2=0)

A B C D

(CW Bit3=0)

operation
inhibited

OFF1 (CW Bit0=0)

OFF1
ACTIVE (SW Bit1=0)

(SW Bit0=1)

(CW Bit3=1
and

SW Bit12=1)

C D

(CW Bit5=0)

OPERATION
ENABLED (SW Bit2=1)

(SW Bit5=0)

from any state from any state

Emergency Stop
OFF3 (CW Bit2=0)

n(f)=0 / I=0

OFF3
ACTIVE

Emergency OFF
OFF2 (CW Bit1=0)

(SW Bit4=0)

OFF2
ACTIVE

RFG: OUTPUT
ENABLED

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

OPERATING

B

B C D

(CW Bit4=0)

(CW=xxxx x1xx xxx1 1111)

(CW=xxxx x1xx xx11 1111)

D

(CW Bit6=0)

A

C

(CW=xxxx x1xx x111 1111)

CW = Control Word
SW = Status Word
n = Speed
I = Input Current

(SW Bit8=1)

RFG = Ramp Function Generator
f = Frequency

D

from any state

Fault

(SW Bit3=1)
FAULT

(CW Bit7=1)

(CW=xxxx x1xx xxxx x111)

(CW=xxxx x1xx xxxx 1111
and SW Bit12=1)
��������
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%��&'�()��*+

ABB ������	�
��
��LM�aS��������T�REF1 <�REF2��UV
6����b5�ZH�� .

�������� : Any correction of the reference (see above) is applied before scaling.

Ref. 
No.

Application 
Macro Used 
(par. 99.02)

Range Reference Type Scaling Notes

REF1 (any) -32768 ... 
32767

Speed or Frequency 
(not with 
FAST COMM)

-20000 = -[par. 11.05]

-1 = -[par. 11.04]

0 = [par. 11.04]

20000 = [par. 11.05]

Final reference limited by 
20.01/20.02 [speed] or 
20.07/20.08 [frequency].

Speed or Frequency 
with FAST COMM

-20000 = -[par. 11.05]

0 = 0

20000 = [par. 11.05]

Final reference limited by 
20.01/20.02 [speed] or 
20.07/20.08 [frequency].

REF2 FACTORY, 
HAND/AUTO, 
or SEQ CTRL

-32768 ... 
32767

Speed or Freq. (not 
with FAST COMM)

-20000 = -[par. 11.08]
-1 = -[par. 11.07]
0 = [par. 11.07]
20000 = [par. 11.08]

Final reference limited by 
20.01/20.02 [speed] or 
20.07/20.08 [frequency].

Speed or Freq. with 
FAST COMM

-20000 = -[par. 11.08]
0 = 0
20000 = [par. 11.08]

Final reference limited by 
20.01/20.02 [speed] or 
20.07/20.08 [frequency].

T CTRL or
M/F (optional)

-32768 ... 
32767

Torque (not with 
FAST COMM)

-10000 = -[par. 11.08]
-1 = -[par. 11.07]
0 = [par. 11.07]
10000 = [par. 11.08]

Final reference limited by 
par. 20.04.

Torque with 
FAST COMM

-10000 = -[par. 11.08]
0 = 0
10000 = [par. 11.08]

Final reference limited by 
par. 20.04.

PID CTRL -32768 ... 
32767

PID Reference 
(not with 
FAST COMM)

-10000 = -[par. 11.08]
-1 = -[par. 11.07]
0 = [par. 11.07]
10000 = [par. 11.08]

PID Reference with 
FAST COMM

-10000 = -[par. 11.08]
0 = 0
10000 = [par. 11.08]
��������
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Generic ������	�
��
������	�
��
������	�
��
������	�
��


I�J �98.07 ��GENERIC-��#$'K�Generic ������	�
��
��L
M��N�� . Generic �����
��
��PROFIBUS2�A^�RPOFIDRIVE, 
InterBus-S2�A^�DriveCom,  DeviceNet2�A^�AC/DC ���� , CANopen���A
^�����c�!d�)�W<�e��������bf-��^$a6�����2�A^�g
hi�)�j�?@�g�kl���
��
��_m��� . n�kl���
��
��)�
c�PQ�O�o��T<�pqr��UV2��$��� . 
��
��[^�bf�st-��
������78�� u����qv'6�>w�2�^$��� .

Generic �����
��
��V@��I�J �10.01��COMM.CW ([6�I�J  
10.07 � 1)��#$'3�)��O��XT��+8D�Y�Zix�'6�y���F��� .

������������1: Generic ������	�
��
��LM�.�)���]��EXT1��+8��
�F����� .

�������� 2: Generic �����
���
���������� �!"�z{�Rxxx�j��+8�
D�Y�ZH�� .

Table 7  Generic ���������	�
�,-�(./�������0) .

Name Description

STOP ��������	
���
����	�	 (���� 22.03 �� 22.05)��������������
�� .

START ���������������� ��	�	 (�����22.02 �� 22.04)����!� �� . "��
#$%����
�&'���������10.03��
()�*�+,- .

COAST STOP ������./����0 1�23�4'
���� . ��4'�����	�	�����5�����(��
�6�7��8�	9��
()�:;+,- .

QUICK STOP �����������22.07����<�=>�������;?��������������+,- .

CURRENT LIMIT 
STOP (CLS)

�������@��< (���� 20.03)����AB7��< (�����20.04)C�DE��F(���
<��
()���	���
����������;G,- . H%�IJ���K��<��� (VLS)��L
M� 9N,- .

INCHING1 ��O����FPQ���������	���
�R�����12 (�����12.13���� )�� �;
G,- . ��O���L��Q���������	
����������N,- .

�������� : ������	�	���FP��ST,- . ���2UV%�����
��@ W ���AB7 X �
<��
()�*�+,- .

�������� : Inching 1 %�Inching 2Y-�Z[N,- .
������������: \]���8�^��!���FP��ST,- .

INCHING2 ��O����FPQ���������	���
�R�����13 (�����12.14���� )�� �;
G,- . ��O���L��Q���������	
����������N,- .
�������� : ������	�	���FP��ST,- . ���2UV%�����
��@ W ���AB7 X �
<��
()�*�+,- .
�������� : Inching 1 %�Inching 2Y-�Z[N,- .
������������: \]���8�^��!���FP��ST,- .

RAMP OUT ZERO ��O����FP2����	9�_`	
�ab��c��5���0d��ef,- .

RAMP HOLD ��O����FP2����	9�_`	
�ab��c��gh��d��i�N,- .

FORCED TRIP �����ij . ������“FORCED TRIP”ijc�k;N,- .

RESET _`<�ijc�lmN,- .
��������



212
12�()3����12�*+

������� u����|��6�$}�hi��T<�����5>�~6�pq�hi�
r�+�56���c�e��q�V�$}�hi 1DTC q�V�)��!� 4 [6�q�V�$
}�|IY 1 ����)��!� 4 c���?�N�� :

Motor control 
mode

Speed reference/Actual speed 
scaling

Notes

DTC 0% = 0 rpm
100% = [par. 99.08] rpm

�����34.04�!�n�����
���o<�p��;�q
�3Ir�

q�sT,- .

Scalar 0% = 0 Hz
100% = [par. 99.07] Hz

–

��������
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CSA 2.8/3.0 �	�
���
�	�
���
�	�
���
�	�
���


CSA 2.8/3.0 �	�
���
��I�J �98.07��CSA 2.8/3.0��#$^�/05�+8
D�Y�ZH�� . 
���
��)��O�c�PQ�O�6���5�#X��� .

Table 8  CSA 2.8/3.0 ����	�
�������� .

Table 9  CSA 2.8/3.0 ����	�
�������� .

Bit Name Value Description

0 Reserved

1 ENABLE 1 Enabled

0 Coast to stop

2 Reserved

3 START/STOP 0 ⇒ 1 Start

0 Stop according to parameter 21.03 STOP FUNCTION

4 Reserved

5 CNTRL_MODE 1 Select control mode 2

0 Select control mode 1

6 Reserved

7 Reserved

8 RESET_FAULT 0 ⇒ 1 Reset drive fault

9 … 15 Reserved

Bit Name Value Description

0 READY 1 Ready to start

0 Initialising, or initialising error

1 ENABLE 1 Enabled

0 Coast to stop

2 Reserved

3 RUNNING 1 Running with selected reference

0 Stopped

4 Reserved

5 REMOTE 1 Drive in Remote mode

0 Drive in Local mode

6 Reserved

7 AT_SETPOINT 1 Drive at reference

0 Drive not at reference

8 FAULTED 1 A fault is active

0 No active faults

9 WARNING 1 A warning is active

0 No active warnings

10 LIMIT 1 Drive at a limit

0 Drive at no limit

11 … 15 Reserved
��������



214
������������������������ , �������� , 	��
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���	��
���	��
���

Table 10  45�������(����� 3.03).

Bit Name Description

0 Reserved

1 OUT OF WINDOW Speed difference is out of the window (in speed 
control)*.

2 Reserved

3 MAGNETIZED Flux has been formed in the motor.

4 Reserved

5 SYNC RDY Position counter synchronised.

6 1 START NOT 
DONE

Drive has not been started after changing the motor 
parameters in group 99.

7 IDENTIF RUN 
DONE

Motor ID Run successfully completed.

8 START INHIBITION Prevention of unexpected start-up active.

9 LIMITING Control at a limit. See actual signal 3.04 LIMIT 
WORD 1 below.

10 TORQ CONTROL Torque reference is followed*.

11 ZERO SPEED Absolute value of motor actual speed is below zero 
speed limit (4% of synchronous speed).

12 INTERNAL SPEED 
FB

Internal speed feedback followed.

13 M/F COMM ERR Master/Follower link (on CH2) communication 
error*.

14 … 15 Reserved

*See Master/Follower Application Guide (3AFY 58962180 [English]).
��������



215
Table 11  ����� 1 (����� 3.04).

Table 12   Fault Word 1 (Actual Signal 3.05).

Bit Name Active Limit

0 TORQ MOTOR LIM Pull-out limit.

1 SPD_TOR_MIN_LIM Speed control torque min. limit.

2 SPD_TOR_MAX_LIM Speed control torque max. limit.

3 TORQ_USER_CUR_LIM User-defined current limit.

4 TORQ_INV_CUR_LIM Internal current limit.

5 TORQ_MIN_LIM Any torque min. limit.

6 TORQ_MAX_LIM Any torque max. limit.

7 TREF_TORQ_MIN_LIM Torque reference min. limit.

8 TREF_TORQ_MAX_LIM Torque reference max. limit.

9 FLUX_MIN_LIM Flux reference min. limit.

10 FREQ_MIN_LIMIT Speed/Frequency min. limit.

11 FREQ_MAX_LIMIT Speed/Frequency max. limit.

12 DC_UNDERVOLT DC undervoltage limit.

13 DC_OVERVOLT DC overvoltage limit.

14 TORQUE LIMIT Any torque limit.

15 FREQ_LIMIT Any speed/frequency limit.

Bit Name Description

0 SHORT CIRC For the possible causes and remedies, see the 
chapter ����� .

1 OVERCURRENT

2 DC OVERVOLT

3 ACS 800 TEMP

4 EARTH FAULT

5 THERMISTOR

6 MOTOR TEMP

7 SYSTEM_FAULT A fault is indicated by the System Fault Word 
(Actual Signal 3.07).

8 UNDERLOAD For the possible causes and remedies, see the 
chapter ����� .

9 OVERFREQ

10 … 15 Reserved
��������
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Table 13  67��� 2 (����� 3.06).

Bit Name Description

0 SUPPLY PHASE For the possible causes and remedies, see 
the chapter ����� .

1 NO MOT DATA

2 DC UNDERVOLT

3 Reserved

4 RUN DISABLED For the possible causes and remedies, see 
the chapter ����� .

5 ENCODER FLT

6 I/O COMM

7 CTRL B TEMP (4100)

8 EXTERNAL FLT

9 OVER SWFREQ Switching overfrequency fault.

10 AI < MIN FUNC For the possible causes and remedies, see 
the chapter ����� .

11 PPCC LINK

12 COMM MODULE

13 PANEL LOSS

14 MOTOR STALL

15 MOTOR PHASE
��������
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Table 14  8'9�67����(����� 3.07).

Bit Name Description

0 FLT (F1_7) Factory default parameter file error.

1 USER MACRO User Macro file error.

2 FLT (F1_4) FPROM operating error.

3 FLT (F1_5) FPROM data error.

4 FLT (F2_12) Internal time level 2 overflow.

5 FLT (F2_13) Internal time level 3 overflow.

6 FLT (F2_14) Internal time level 4 overflow.

7 FLT (F2_15) Internal time level 5 overflow.

8 FLT (F2_16) State machine overflow.

9 FLT (F2_17) Application program execution error.

10 FLT (F2_18) Application program execution error.

11 FLT (F2_19) Illegal instruction.

12 FLT (F2_3) Register stack overflow.

13 FLT (F2_1) System stack overflow.

14 FLT (F2_0) System stack underflow.

15 Reserved
��������
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Table 15  :6��� 1 (����� 3.08).

Table 16  Alarm Word 2 (Actual Signal 3.09).

Bit Name Description

0 START INHIBIT For the possible causes and remedies, see 
the chapter ����� .

1 Reserved

2 THERMISTOR For the possible causes and remedies, see 
the chapter ����� .

3 MOTOR TEMP

4 ACS 800 TEMP

5 ENCODER ERR

6 T MEAS ALM

7 … 11 Reserved

12 COMM MODULE For the possible causes and remedies, see 
the chapter ����� .

13 Reserved

14 EARTH FAULT For the possible causes and remedies, see 
the chapter ����� .

15 Reserved

Bit Name Description

0 Reserved

1 UNDERLOAD (ff6A) For the possible causes and remedies, see the 
chapter ����� .

2, 3 Reserved

4 ENCODER For the possible causes and remedies, see the 
chapter ����� .

5, 6 Reserved

7 POWFAIL FILE Error in restoring POWERFAIL.DDF.

8 ALM (OS_17) Error in restoring POWERDOWN.DDF.

9 MOTOR STALL (7121) For the possible causes and remedies, see the 
chapter ����� .

10 AI < MIN FUNC (8110)

11, 12 Reserved

13 PANEL LOSS (5300) For the possible causes and remedies, see the 
chapter ����� .

14, 15 Reserved
��������
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Table 17  INT 67�;4��� (����� 3.12). ������67�PPCC <*=�3��>=�
?(�673�SHORT CIRCUIT 67�
@,�A��;4��BCD#$ (Table 12 67�
�� 1, Table 13 67��� 2, EF6 67�GH��4I8J K.

* In use only with parallel inverters. INT 0 is connected to PBU CH1, INT 1 to CH2 etc.

Bit Name Description

0 INT 1 FLT INT 1 board fault*

1 INT 2 FLT INT 2 board fault *

2 INT 3 FLT INT 3 board fault *

3 INT 4 FLT INT 4 board fault *

4 PBU FLT PBU board fault *

5 - Not in use

6 U-PH SC U Phase U upper-leg IGBT(s) short circuit

7 U-PH SC L Phase U lower-leg IGBT(s) short circuit

8 V-PH SC U Phase V upper-leg IGBT(s) short circuit

9 V-PH SC L Phase V lower-leg IGBT(s) short circuit

10 W-PH SC U Phase W upper-leg IGBT(s) short circuit

11 W-PH SC L Phase W lower-leg IGBT(s) short circuit

12 ... 15 Not in use

U V W

INT

Upper-leg IGBTs

Lower-leg IGBTs

Inverter Block Diagram

U V W

INT

U V W

INT

U V W

INT

...

PBU

1 2 3

Inverter Unit Block Diagram (two to four parallel Inverters)

CH1 CH2
CH3

RMIO Motor Control and I/O Board

INT Main Circuit Interface Board

PBU PPCS Link Branching UnitRMIO

RMIO
��������
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Table 18  45�������3 (����� 3.13)

Table 19  45�������4 (����� 3.14)

Bit Name Description

0 REVERSED Motor rotates in reverse direction.

1 EXT CTRL External control is selected.

2 REF 2 SEL Reference 2 is selected.

3 CONST SPEED A Constant Speed (1…15) is selected.

4 STARTED The drive has received a Start command.

5 USER 2 SEL User Macro 2 has been loaded.

6 OPEN BRAKE The Open Brake command is ON. See group 42 BRAKE 
CONTROL.

7 LOSS OF REF The reference has been lost.

8 STOP DI STATUS The state of the interlock input on the RMIO board.

9 … 15 Reserved

Bit Name Description

0 SPEED 1 LIM Output speed has exceeded or fallen below supervision 
limit 1. See group 32 SUPERVISION.

1 SPEED 2 LIM Output speed has exceeded or fallen below supervision 
limit 2. See group 32 SUPERVISION.

2 CURRENT LIM Motor current has exceeded or fallen below the set 
supervision limit. See group 32 SUPERVISION.

3 REF 1 LIM Reference 1 has exceeded or fallen below the set 
supervision limit. See group 32 SUPERVISION.

4 REF 2 LIM Reference 2 has exceeded or fallen below the set 
supervision limit. See group 32 SUPERVISION.

5 TORQUE 1 LIM The motor torque has exceeded or fallen below the 
TORQUE1 supervision limit. See group 32 
SUPERVISION.

6 TORQUE 2 LIM The motor torque has exceeded or fallen below the 
TORQUE2 supervision limit. See group 32 
SUPERVISION.

7 ACT 1 LIM PID controller actual value 1 has exceeded or fallen below 
the set supervision limit. See group 32 SUPERVISION.

8 ACT 2 LIM PID controller actual value 2 has exceeded or fallen below 
the set supervision limit. See group 32 SUPERVISION.

9 … 15 Reserved
��������
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Table 20  67����4 (����� 3.15)

Table 21  67����4 (����� 3.16)

Table 22  67��� 5 (����� 3.17)

Table 23  67�����5 (����� 3.18)

Bit Name Description

0 Reserved

1 MOTOR 1 TEMP For the possible causes and remedies, see 
the chapter ����� .

2 MOTOR 2 TEMP

3 BRAKE ACKN

4 … 15 Reserved

Bit Name Description

0 Reserved

1 MOTOR 1 TEMP For the possible causes and remedies, see 
the chapter ����� .

2 MOTOR 2 TEMP

3 BRAKE ACKN

4 SLEEP MODE

5 … 15 Reserved

Bit Name Description

0 BR BROKEN For the possible causes and remedies, see 
the chapter ����� .

1 BR WIRING

2 BC SHORT CIR

3 BR OVERHEAT

4 … 15 Reserved

Bit Name Description

0 REPLACE FAN For the possible causes and remedies, see 
the chapter ����� .

1 SYNCRO SPEED

2 BR OVERHEAT

3 Reserved

4 IN CHOKE TEMP For the possible causes and remedies, see 
the chapter ����� .

5 … 15 Reserved
��������
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Table 24  INT L��M+�67 (����� 3.19)

Bit Name Description

0 FAULT Wrong EPLD version

1 FAULT Wrong AINT board revision

2 FAULT du/dt limitation hardware failure

3 FAULT Current measurement scaling error

4 FAULT Voltage measurement scaling error

5 … 15 Not in use
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������������

�����������	
����
���ACS800�������������
������
��
������ �RAIO!�"#$�
%&'( .

������	�
���
�������������	�
���
�������������	�
���
�������������	�
���
�������

)*�!�"#$�+,&'( :

• +-����./��0�12�34

• 5��6��7��0�12�34

$+8��0�12 (± 9:�;< )�34=���&'( . (>?�@AB����0�12�3
4A���&'( :

• �C?�@��
D��EF G��HI

• JKL��98.06!��M8�� ?�7K�N�����O9�����EF . 

����������������������������

7K�N!�"#$� :

• 
�P�QRS G��HI

• TU�RS?�D��9:��VWA�XY .

Z��� !�"#$� :

• 
D[A�5\ . (�C]�^5 .)

• � ��
�P�AI1 ���9:��VW .

• 7K�NP��VW�_`]�XY .

�	
���
��������������	
���
��������������	
���
��������������	
���
�������������

• � ��a7�b�]�5 
�
D (7K�N��cd�ef!�
�g�EF��hi#��
j> ).

• � �34�AI1��9:�k3A�lm (�<� ).

• � �34 n �<� o ��RS��7 n p�12 q 0�12 o ]�lm . 

• � �34���7nJKL��98.13P98.14�oP�r�#�s�7K�N�JKL�]�

D .

• 7K�N�JKL�]�
D ((>������t\g�
%A�^5#uQv wo

���������������������������� : ������������ !�"#������������ !�"#������������ !�"#������������ !�"#

�C�x�y������ ��0�12�34�AI1(7K�N��AI5)z
�34������
��!�{|A�L���JKL�]�}k~'( .

Parameter Setting
98.06 AI/O EXT MODULE RAIO-SLOT1
98.13 AI/O EXT AI1 FUNC BIPO AI5
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�C��������� ��0�12�34�AI1�������z
�������A�}k~
'( .

1) �����������	
���
��������������
������ .
2) ���������� !�"#
�$%&��'(��)* .

���������������������������� : �����
����� !�"#�����
����� !�"#�����
����� !�"#�����
����� !�"# 

�C�x�y������ ��0�12�34�AI1(7K�N��AI5)z
�34������
��!�{|A�L���JKL�]�}k~'( .

10.03 DIRECTION FORWARD; REVERSE; REQUEST(1

11.02 EXT1/EXT2 SELECT EXT1

11.03 EXT REF1 SELECT AI5
11.04 EXT REF1 MINIMUM minREF1
11.05 EXT REF1 MAXIMUM maxREF1

13.16 MINIMUM AI5 minAI5
13.17 MAXIMUM AI5 maxAI5
13.18 SCALE AI5 100%

13.20 INVERT AI5 NO
30.01 AI<MIN FUNCTION (2

Parameter Setting
98.06 AI/O EXT MODULE RAIO-SLOT1
98.13 AI/O EXT AI1 FUNC BIPO AI5

10.03 DIRECTION FORWARD; REVERSE; REQUEST(1

Parameter Setting

S
pe

ed
 R

ef
er

en
ce

scaled

minREF1

-minAI5 minAI5 maxAI5-maxAI5

-minREF1

-scaled

10.03 DIRECTION =
FORWARD or
REQUEST1)

Analogue Input Signal

Operation Range

minAI5 = 13.16 MINIMUM AI5 
maxAI5 = 13.17 MAXIMUM AI5
scaled maxREF1 = 13.18 SCALE AI5 x 11.05 EXT REF1 MAXIMUM 
minREF1 = 11.04 EXT REF1 MINIMUM 

maxREF1

maxREF1

10.03 DIRECTION =
REVERSE or
REQUEST1)
���������	
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�C�����5��6��7!8����� ��0�12�34�AI1�������z
��
�����A�}k~'( .

1) +,����������-�$%
�.#��� .
2) ���������� !�"#
�$%&��'(��)* .

11.02 EXT1/EXT2 SELECT EXT1
11.03 EXT REF1 SELECT AI5/JOYST

11.04 EXT REF1 MINIMUM minREF1
11.05 EXT REF1 MAXIMUM maxREF1
13.16 MINIMUM AI5 minAI5

13.17 MAXIMUM AI5 maxAI5
13.18 SCALE AI5 100%
13.20 INVERT AI5 NO

30.01 AI<MIN FUNCTION (2

Parameter Setting

S
pe

ed
 R

ef
er

en
ce

minAI5 = 13.15 MINIMUM AI5
maxAI5 = 13.17 MAXIMUM AI5
scaled maxREF1 = 13.18 SCALE AI5 x 11.05 EXT REF1 MAXIMUM 
minREF1 = 11.04 EXT REF1 MINIMUM 

scaled

minREF1

-minAI5 minAI5 maxAI5-maxAI5

-minREF1

-scaled

Analogue Input Signal

Operation Range

maxREF1

maxREF1

10.03 DIRECTION =
FORWARD or
REQUEST1)

10.03 DIRECTION =
REVERSE or
REQUEST1)
���������	
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