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Turvaohjeet

Yleista

Tama luku sisaltaa turvaohjeet, joita on noudatettava taajuusmuuttajaa
asennettaessa, kaytettdessa ja huollettaessa. Ohjeiden laiminlyonti saattaa
aiheuttaa vakavia fyysisia vammoja, hengenvaaran tai vaurioittaa taajuusmuuttajaa,

moottoria tai kaytettavaa laitetta. Lue turvaohjeet ennen taajuusmuuttajan
kayttéonottoa.

Varoitussymbolit

Tassa kayttboppaassa on kahdenlaisia turvallisuutta koskevia varoituksia:

Vaarallinen jannite varoittaa tilanteista, joissa vaarallinen jannite voi
aiheuttaa henkilévahingon ja/tai vaurioittaa laitteistoa.

Yleinen varoitus varoittaa tilanteista, joissa muu kuin sahkdolaite voi
aiheuttaa henkilévahingon ja/tai vaurioittaa laitteistoa.
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Asennus- ja huoltotyot

Nama varoitukset on tarkoitettu kaikille, jotka tydskentelevéat taajuusmuuttajalla,
moottorikaapelilla tai moottorilla.

vammoja, hengenvaaran tai vaurioittaa laitetta.

2 VAROITUS! Seuraavien ohjeiden laiminlydnti saattaa aiheuttaa vakavia fyysisia

Vain pateva sahkdalan ammattilainen saa suorittaa taajuusmuuttajan asennus-
ja huoltotyo6t!

Tee kaikki taajuusmuuttajan, moottorikaapelin ja moottorin asennus- ja huoltoty6t
jannitteen ollessa katkaistuna. Kun verkkojannite on katkaistu, anna jannitteen
purkautua tasajannitevalipiirin kondensaattoreista vahintdéan 5 minuutin ajan
ennen taajuusmuuttajan, moottorin tai moottorikaapelin kasittelya.

Varmista aina yleismittarilla (impedanssi vahintaan 1 Mohm), etta:
1. taajuusmuuttajan tulovaiheiden U1, V1 ja W1 ja maan valilla ei ole jannitetta.
2. liittimien BRK+ ja BRK- sekd maan vdlilla ei ole jannitetta.

Ala kasittele ohjauskaapeleita verkkojannitteen ollessa kytkettyna
taajuusmuuttajaan tai ulkoisiin ohjauspiireihin. Ulkoisesta teholéhteesta
syOtetyissa ohjauspiireissa saattaa olla vaarallisia jannitteitd, vaikka
verkkojannitetta ei olisikaan kytketty.

Ala tee taajuusmuuttajalle eristysvastusmittausta tai jannitelujuustestia.

Jos IT-verkkoon [maadoittamattomaan tai suurohmisesti (yli 30 ohmia)
maadoitettuun verkkoon], asennetaan taajuusmuuttaja, jonka EMC-suodinta ei
ole kytketty irti, verkko kytkeytyy maapotentiaaliin taajuusmuuttajan EMC-
suotimen kondensaattorien kautta. T&ma voi aiheuttaa vaaratilanteen tai
vahingoittaa laitetta.

Taajuusmuuttaja vioittuu, jos se asennetaan epasymmetrisesti maadoitettuun
verkkoon silloin, kun taajuusmuuttajan EMC-suodinta ei ole kytketty irti.

Huomautus:

Vaikka moottori olisi pysaytetty, tehoelektroniikan liittimissa U1, V1, W1 ja U2, V2,
W2 ja BRK+ ja BRK- on vaarallinen jannite.

vammoja, hengenvaaran tai vaurioittaa laitetta.

2 VAROITUS! Seuraavien ohjeiden laiminlydnti saattaa aiheuttaa vakavia fyysisia

Taajuusmuuttajaa ei saa korjata paikan paalla. Ala koskaan yrita korjata
vioittunutta laitetta itse, vaan ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan tai
valtuutettuun huoltoon.

Varmista, ett porauspdlya ei paase taajuusmuuttajan sisdosiin asennuksen
aikana. Taajuusmuuttaja saattaa vaurioitua tai vioittua, jos sen sisélle paasee
sahkoa johtavaa polya.

Varmista riittava jaahdytys.
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Kaytto ja kayttéonotto

VAN

Nama varoitukset on tarkoitettu henkiléille, jotka suunnittelevat taajuusmuuttajan
kayttoa tai kayttbonottoa tai kayttavat taajuusmuuttajaa.

VAROITUS! Seuraavien ohjeiden laiminlydnti saattaa aiheuttaa vakavia fyysisia
vammoja, hengenvaaran tai vaurioittaa laitetta.

Ennen taajuusmuuttajan virittdmista ja kayttbonottoa on varmistettava, etta
moottori ja kaikki kaytettavat laitteet sopivat kaytettaviksi taajuusmuuttajan koko
nopeusalueella. Taajuusmuuttaja voidaan asettaa ohjaamaan moottoria annettua
nopeutta nopeammin tai hitaammin, kun moottori kytketdan suoraan verkkoon.

Automaattista viankuittausta ei saa valita kayttoon, jos vaaratilanteiden
syntyminen on mahdollista. Jos automaattisen viankuittauksen toiminnot ovat
kaytdssa, ne kuittaavat vian ja taajuusmuuttaja jatkaa toimintaa viankuittauksen
jalkeen.

Moottoria ei saa ohjata AC-kontaktorilla tai erottimella. Moottoria on ohjattava
ohjauspaneelin kdynnistys- ja pysaytyspainikkeilla ja (@ tai ulkoisilla
komennoilla (I/0O tai kenttavayla). DC-kondensaattorien latausjaksojen (eli
kaynnistykset kytkemalla jannite) maksimimaara on kaksi minuutissa ja latauksia
voi olla yhteenséa enintdan 15 000.

Huomautus:

Jos kaynnistyskomennolle on valittu ulkoinen lahde ja se on PAALLA (ON),
taajuusmuuttaja kaynnistyy heti tulojannitteen katkoksen tai viankuittauksen
jalkeen, jollei taajuusmuuttajan asetuksena ole kdynnistys/pysaytys
pulssiohjauksella.

Jos ohjauspaikaksi ei ole asetettu paikallisohjausta (nayt6lla ei nday LOC),
ohjauspaneelin pysaytyspainike ei pysayta taajuusmuuttajaa. Taajuusmuuttaja
pysaytetddn ohjauspaneelista painamalla ensin LOC/REM-painiketta ja sitten

pysaytyspainiketta (@>.
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Johdanto

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan oppaan kohderyhmasta ja kayttotarkoituksesta. Luku
sisaltdd myos kaavion toimituksen tarkistukseen ja taajuusmuuttajan asennukseen
ja kayttoonottoon liittyvista vaiheista. Kaaviossa viitataan tdméan kayttboppaan
lukuihin ja kohtiin, joista 16ytyy lisatietoja.

Kayttotarkoitus

Tama opas on tarkoitettu kaytettavaksi ACS350:n ohjelmistoversion 2.52b tai
uudemman version kanssa. Katso parametri 3301 OHJELMAVERSIO.

Oppaan kohderyhma

Tama opas on tarkoitettu taajuusmuuttajan asennuksen suunnittelijoille, asentajille,
kayttéonottajille, kayttajille ja huoltajille. Lue kayttdopas ennen taajuusmuuttajan
kayttba. Oppaan lukijan oletetaan hallitsevan tavalliset sahkétyot seka tuntevan
elektroniikkakomponentit ja séhkdpiirustukset.

Runkokoon mukainen luokitus

ACS350-taajuusmuuttajaa valmistetaan runkokoossa RO...R4. Tietyt asennukset,
tekniset tiedot ja mittapiirrokset koskevat vain tiettyja runkokokoja, jolloin ne on
merkitty runkokoon symbolilla (RO...R4). Taajuusmuuttajan runkokoko voidaan
tarkistaa sivun 292 luettelosta luvusta Tekniset tiedot.

Tuotteita ja palveluita koskevat tiedustelut

Kaikki tuotetta koskevat tiedustelut on osoitettava ABB Oy:n paikalliselle edustajalle.
Tiedustelun yhteydessa on ilmoitettava laitteen tyyppikoodi ja sarjanumero.
Yhteystiedot Suomessa loytyvat taman kayttboppaan takakannesta. Yhteystiedot
muualla maailmassa |6ytyvat internet-osoitteesta www.abb.com /Motors, Drives and
Power Electronics/Drives/Sales, Support and Service Network.

Tuotekoulutus

Liséatietoja ABB:n tuotekoulutuksesta saat internet-osoitteesta www.abb.fi /Moottorit,
taajuusmuuttajat ja tehoelektroniikka ja valitsemalla Taajuusmuuttajat — Training
courses.

Johdanto


www.abb.com
www.abb.fi

20

ABB Drivesin kayttéoppaita koskeva palaute

Otamme mielellamme vastaan kayttdoppaitamme koskevia kommentteja. Siirry
internet-osoitteeseen www.abb.fi /Moottorit, taajuusmuuttajat ja tehoelektroniikka ja
valitse sitten kohta Dokumenttikirjasto - Taajuusmuuttajat. Palautteen voit jattaa
valitsemalla linkin Manuals feedback form (LV AC drives).

Asennuksen ja kayttdonoton vaiheet

Tehtava

Tarkista taajuusmuuttajan runkokoko: RO...R4.

Y

Tee asennussuunnitelma: valitse kaapelit jne.

Tarkista kayttdympariston olosuhteet, nimellisarvot ja
tarvittava jadhdytysilman kierto.

Y

Pura taajuusmuuttaja pakkauksesta ja tarkista

toimitussisalto.

Jos taajuusmuuttaja kytketddn maadoittamattomaan
IT-verkkoon tai epadsymmetrisesti maadoitettuun
verkkoon, tarkista, etta sisaistd EMC-suodinta ei ole

kytketty.

Asenna taajuusmuuttaja seinalle tai kaappiin.

Veda kaapelit.

Tarkista sy6ttokaapelin, moottorin ja moottorikaapelin
eristys.

Kytke tehokaapelit.

Kytke ohjauskaapelit.

Liséatietoja

Tekniset tiedot: Nimellisarvot sivulla 292

Sahkodasennuksen suunnittelu sivulla 31

Tekniset tiedot sivulla 292

Mekaaninen asennus: Taajuusmuuttajan
purkaminen pakkauksesta sivulla 27

Laitekuvaus: Tyyppikoodi sivulla 25
Sahkaliitannat: Tehokaapelilitannat sivulla 40

Mekaaninen asennus sivulla 27

Sahkdasennuksen suunnittelu: Kaapeleiden
reititys sivulla 37

Sahkaliitannat: Asennuksen eristysmittaukset
sivulla 39

Sahkaliitannat: Tehokaapelilitannat sivulla 40

Sahkaliitannat: Ohjauskaapeleiden liitanta
sivulla 42

Johdanto


www.abb.fi

Tehtava

J

Tarkista asennus.

J

Ota taajuusmuuttaja kayttoon.
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Lisatietoja

Asennuksen tarkistuslista sivulla 45

Kayttéonotto, ohjaus 1/0:n kautta ja ID-ajo
sivulla 47

Johdanto
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Johdanto
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Yleista

Tassa luvussa kuvataan lyhyesti taajuusmuuttajan rakennetta ja tyyppikoodin tietoja.

Johdanto

ACS350 on seinélle tai kaappiin asennettava taajuusmuuttaja, jolla ohjataan AC-
moottoreita. Runkokokojen RO...R4 rakenne vaihtelee hieman.

O power
O FauLT

Kannet paikoillaan (RO ja R1)

®

IIman kansia (RO ja R1)

1 |Ylakannen jadhdytysaukko 9 |EMC-suotimen maadoitusruuvi (EMC). Huomautus:
2 |Asennusreiat Ruuvi on paneelin etuosassa runkokoossa R4.
3 |Paneelisuoja (a) / Basic-ohjauspaneeli (b) / 10 | Varistorin maadoitusruuvi (VAR)
Assistant-ohjauspaneeli (c) 11 |Kenttavaylasovittimen (sarjaliikennemoduuli) liitdnta
4 |Suojakansi (tai lisdvarusteena saatava 12 (I/O-liitannat
potentiometriyksikko MPOT-01) 13 |Verkkaliitanta (U1, V1, W1), jarruvastuksen liitanta
5 |Paneelilitanta (BRK+, BRK-) ja moottoriliitdnta (U2, V2, W2)
6 |Lisdliitanta 14 {1/O-kiinnityslevy
7 |FlashDrop-liitanta 15 [Kiinnityslevy
8 |Virta OK- ja vika-LEDit (katso LED-merkkivalot sivulla 16 |Kiinnikkeet
289)

Laitekuvaus
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Kytkentdjen yleiskuva

Kaaviossa on kuvattu ACS350:n kytkennat. I/O-liitannat ovat ohjelmoitavissa.
Kaaviossa nakyvat oletusarvoiset 1/0O-liitAnnat Vakio-ohjausmakrolle. Lisatietoja eri
makrojen I/O-liitAnndista on luvussa Sovellusmakrot ja yleisid asennusohjeita
luvussa Sahkdliitannat.

Nayttd 4

Lahtdtaajuus/nopeusohje,
0...10V 1..10
kohm

Analogiatulopiirin maa

Ohjejannite
+10 VDC, maks. 10 mA
Oletusarvoisesti ei kaytossa

Analogiatulopiirin maa
Apujannitelahtd

+24 VDC, maks. 200 mA
Apujénnitemaa

Digitaalitulo
Seis/kayntiin
Eteen/taakse

Vakionopeuden
valinta

Vakionopeuden
valinta

Kiihdytys- ja
hidastusajan valinta
FlashDrop

DIGITAALITULOT (vakio-
ohjausmakron oletusarvot)

OHJELMOITAVAT

Pulssianturi

Kenttavaylasovitin

DeviceNet, PROFIBUS DP,
CANopen,

Modbus RTU (RS-485)

3-vaiheinen teholahde L2

1) DI5:ta voidaan kayttaa myos
taajuustulona.

Ohjauspaneeli (RJ-45)

O SCR
O AlL AO
hmis)
O GND mA‘f GND
vil:

O GND
O +24V
GND
S DCOM ROCOM
S DI RONC
|__RONO

Jarrukatkoja

OW1 BRK+ BRK- w2

Jarruvastus

Modbus RTU (RS-232)

maks. 500 ohm

Lahtdtaajuus
0...20 mA

Analogialahtopiirin maa

OHJELMOITAVAT
RELE- JA DIGITAALILAHDOT

Relelahto
250 VAC /30 vDC

Digitaalilahtd, PNP-transistorityyppi
30 VDC, maks. 100 mA

EMC-suotimen maadoitusruuvi

Varistorin maadoitusruuvi

AC-moottori

Laitekuvaus
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Tyyppikoodi

Tyyppikoodi siséltaa tietoa taajuusmuuttajan teknisista ominaisuuksista ja
kokoonpanosta. Tyyppikoodi on taajuusmuuttajaan kiinnitetyssa tyyppikilvessa.
Tyyppikoodin ensimmaiset numerot vasemmalta katsottuna kertovat
peruskokoonpanon, esimerkiksi ACS350-03E-08A8-4. Sen jalkeen luetellaan valitut
lisdvarusteet, erotettuna + merkein, esim. +J404. Tyyppikoodin sisallén selitykset
ovat alla.

ACS350-03E-08A8-4+J404+...

ACS350-tuotesarjat

1-vaiheinen/3-vaiheinen
01 = 1-vaiheinen tulo
03 = 3-vaiheinen tulo

Kokoonpano
E = EMC-suodin on kytketty, taajuus 50 Hz
U = EMC-suodinta ei ole kytketty, taajuus 60 Hz

Lahtovirta
Muodossa xxAy, jossa xx tarkoittaa kokonaislukua ja y kymmenysta,
esim. 08AS8 tarkoittaa 8,8 A.

Lisatietoja on kohdassa Nimellisarvot sivulla 292.

Tulojénnitealue
2 = 200...240 VAC
4 = 380...480 VAC

Lisavarusteet

J404 = ACS-CP-C Basic-ohjauspaneeli

J400 = ACS-CP-A Assistant-ohjauspaneeli (alue 1: tuki kielille EN, EN (AM), DE, IT, ES, PT, NL, FR,
DA, FI, SV)

J416 = ACS-CP-L Assistant-ohjauspaneeli (alue 2: tuki kielille EN, DE, RU, PL, TR, CS)

J402 = MPOT-01 Potentiometri

K451 = FDNA-01 DeviceNet

K454 = FPBA-01 PROFIBUS DP

K457 = FCAN-01 CANopen

K458 = FMBA-01 Modbus RTU

Laitekuvaus
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Mekaaninen asennus

Yleista

Luvussa kuvataan taajuusmuuttajan mekaanisen asennuksen vaiheita.

Taajuusmuuttajan purkaminen pakkauksesta

Taajuusmuuttajan (1) pakkaus sisaltda seuraavat osat (kuvassa nakyy runkokoko
R1):

muovipakkaus (2), jossa on kiinnityslevy (kaytetdan myds I/O-kaapeleille
runkokoossa R3 ja R4), 1/0-kiinnityslevy (runkokoot RO...R2), kenttavaylan
maadoituslevy (lisavaruste), kiinnikkeet ja ruuvit

paneelisuoja (3)
asennuspohja pakkausmateriaalissa (4)

kayttajan opas (5)

mahdolliset lisdvarusteet (kenttavayla ohjeineen, potentiometri ohjeineen,
pulssianturi ohjeineen, Basic-ohjauspaneeli (BOP) tai Assistant-ohjauspaneeli
(AOP)).

Mekaaninen asennus
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Vastaanottotarkistus

Tarkista, ettei laite ole vahingoittunut. limoita valittémasti tavaran toimittajalle, jos
pakkaus sisaltaa vioittuneita komponentteja.

Tarkista taajuusmuuttajan tyyppi tyyppikilvesta ennen laitteen asennusta ja
kayttoonottoa. Tyyppikilpi on kiinnitetty taajuusmuuttajan vasemmalle puolelle.
Seuraavassa on esimerkki tyyppikilvesta ja selvitys sen sisallosta.

AL 1D ID
MmRpD

IP20 / UL Open type @ T
4 kW (5 HP) S/N YWWRXXXX

U1_ 3~380...480 V I
1(3)13.6 A 68468167

f1  48...63 Hz

U2 3~0..U1V

so.

f2  0...500 Hz

ACS350-03E-08A8-4 (L

@
®

2 8.8A(150% 1/10 min) ce © i@‘“ RoHS @

Tyyppikoodi, katso kohta Tyyppikoodi sivulla 25

Kotelointiluokka (IP ja UL/NEMA)

Nimellisarvot, katso kohta Nimellisarvot sivulla 292.

Tyyppikilpi

Ennen asennusta

Al W[N| PP

Sarjanumero muodossa YWWRXXXXWS, jossa
Y: 5...9, A, ... vuosi 2005...2009, 2010, ...
WW: 01, 02, 03, ... viikko 1, viikko 2, viikko 3, ...
R: A, B, C, ... tuotteen versionumero

XXXX: Kokonaisluku, viilkon ensimmaéinen luku on
aina 0001

ABB:n koodi taajuusmuuttajille

CE-merkinta seka C-Tick-, C-UL US- ja RoHS-
merkinnat (taajuusmuuttajan kilvessa on laitteelle
mydnnetyt merkinnat)

ACS350 voidaan asentaa seinélle tai kaappiin. Tarkista kotelon vaatimukset, jos
seindasennuksissa halutaan kayttdd NEMA 1 -lisdvarustetta (katso luku Tekniset

tiedot).

Taajuusmuuttaja voidaan asentaa kolmella tavalla runkokoosta riippuen:

a) asennus takaa (kaikki runkokoot)

b) asennus sivulta (runkokoot RO...R2)

¢) asennus DIN-kiskoon (kaikki runkokoot).

Taajuusmuuttaja on aina asennettava pystyasentoon. Tarkista, etta asennuspaikka
on alla olevien vaatimusten mukainen. Liséatietoja rungosta on luvussa

Mittapiirrokset.

Asennuspaikan vaatimukset

Luvussa Tekniset tiedot on lisatietoja taajuusmuuttajan sallituista kayttdolosuhteista.

Seina

Seindn on oltava mahdollisimman suora ja tasainen, syttymatonta materiaalia ja
riittdvan vahva kestdmaan taajuusmuuttajan paino.

Lattia

Lattian tai laitteen alla olevan materiaalin on oltava syttymatdnta.

Mekaaninen asennus
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Vapaa tila taajuusmuuttajan ymparilla

Jaahdytykseen tarvittava vapaa tila taajuusmuuttajan yla- ja alapuolella on 75 mm.
Taajuusmuuttajan sivuilla ei tarvita vapaata tilaa, joten taajuusmuuttajat voidaan
asentaa vierekkain.

Taajuusmuuttajan asentaminen

Asenna taajuusmuuttaja

Huomautus: Varmista, ettd porauspolya ei paase taajuusmuuttajan sisdén
asennusvaiheessa.

Ruuveilla

1. Merkitse kiinnitysreikien paikat esim. pakkauksesta leikatun asennuspohjan
avulla. Reikien paikat on merkitty my6s luvun Mittapiirrokset piirroksiin.
Tarvittavien kiinnitysreikien maara ja paikka riippuu taajuusmuuttajan
asennustavasta:

a) asennus takaa (runkokoot RO...R4): nelja reikaa

b) asennus sivusta (runkokoot R0O...R2): kolme reikaa, joista yksi alareika on
kiinnityslevyssa.

2. Kiinnita ruuvit tai pultit merkittyihin kohtiin.

3. Aseta taajuusmuuttaja seindssé oleviin ruuveihin.

4. Kirista ruuvit tiukasti seindan.
DIN-kiskoon

1. Kiinnita taajuusmuuttaja kiskoon kuvan a mukaisesti. Taajuusmuuttaja irrotetaan
painamalla taajuusmuuttajan yldosassa olevaa irrotuskahvaa kuvan b mukaisesti.

Mekaaninen asennus
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Kiinnita kiinnityslevyt
Katso kuva a alla.

1. Kiinnita kiinnityslevy taajuusmuuttajan pohjassa olevaan levyyn toimitukseen
kuuluvilla ruuveilla.

2. Kiinnitd 1/0O-kiinnityslevy kiinnityslevyyn (runkokoot RO...R2) toimitukseen
kuuluvilla ruuveilla.

Kiinnita kenttavaylamoduuli (lisdvaruste)
Katso kuva b edella.
3. Kytke syotto- ja ohjauskaapelit luvun SahkdliitAnnat ohjeiden mukaan.

4. Aseta kenttavaylamoduuli lisdvarusteena saatavaan maadoituslevyyn ja kirista
kenttavaylamoduulin vasemmassa kulmassa oleva maadoitusruuvi. Nain moduuli
kiinnittyy maadoituslevyyn.

5. Jos suojakantta ei ole viela irrotettu, tydnna kannen koloa ja liu'uta kansi samalla
irti rungosta.

6. Napsauta maadoituslevyyn kiinnitetty kenttadvaylamoduuli paikalleen niin, etta
moduuli kytkeytyy taajuusmuuttajan etuosassa olevaan liitdntaan ja
maadoituslevyn seka I/O-kiinnityslevyn ruuvinpaikat asettuvat kohdakkain.

7. Kiinnitd maadoituslevy 1/O-kiinnityslevyyn toimitukseen kuuluvilla ruuveilla.

8. Liu'uta suojakansi paikalleen.

Mekaaninen asennus
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Yleista

Tassa luvussa annetaan ohjeet, joita on noudatettava moottoria, kaapeleita,
suojauksia, kaapeleiden reititysta ja taajuusmuuttajan kayttdtapaa valittaessa. Jos
ABB:n antamia suosituksia ei noudateta, taajuusmuuttajassa saattaa esiintya
ongelmia, jotka eivét kuulu takuun piiriin.

Huomautus: Asennusta suunniteltaessa ja koottaessa on aina noudatettava
paikallisia lakeja ja maarayksia. ABB ei vastaa millaan tavalla asennuksista, jotka
ovat paikallisten lakien ja/tai muiden maaraysten vastaisia.

Moottorin valinta

Valitse 3-vaiheinen AC-epatahtimoottori sivulla 292 luvussa Tekniset tiedot olevan
Nimellisarvot-taulukon mukaan. Taulukossa on annettu tyypilliset moottorin
tehoarvot eri taajuusmuuttajatyypeille.

AC-verkkoliitanta

/N

Kayta kiinteaa kytkentaa AC-verkkoon.

VAROITUS! Koska laitteen vuotovirta on yleensa yli 3,5 mA, standardi
IEC 61800-5-1 edellyttaa kiintead asennusta.

Erotin

Asenna kasikayttdinen erotin vaihtovirtaldhteen ja taajuusmuuttajan vélille.
Erottimen on oltava sellainen, etta se voidaan lukita auki-asentoon asennus- ja
huoltotoita varten.

« Eurooppa: Jotta Euroopan unionin direktiivien vaatimukset tayttyvat (standardi
SFS-EN 60204-1 Safety of Machinery, Koneturvallisuus), erottimen on oltava
tyypiltdan jokin seuraavista:

- luokan AC-23B (SFS-EN 60947-3) kytkinerotin

- erotin, jonka apukoskettimet toimivat ennen paapiirin koskettimia (SFS-
EN 60947-3)

- erotukseen sopiva standardin SFS-EN 60947-2 mukainen katkaisija.

« Muut alueet: Erottimen taytyy vastata voimassa olevia turvamaarayksia.

Sahkoéasennuksen suunnittelu
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Terminen ylikuormitus- ja oikosulkusuojaus

/N

Taajuusmuuttaja suojaa itseddn seka syottd- ja moottorikaapeleita termiselta
ylikuormitukselta, kun kaapelit on mitoitettu taajuusmuuttajan nimellisvirran mukaan.
Erillisia lampdsuojauslaitteita ei tarvita.

VAROITUS! Jos taajuusmuuttaja on kytketty useampaan moottoriin, jokaista
kaapelia ja moottoria varten tarvitaan erillinen lampokytkin tai katkaisija. Nama
laitteet saattavat vaatia erillisen sulakkeen oikosulkuvirran katkaisua varten.

Oikosulkusuojaus taajuusmuuttajan sisélla tai syottokaapelissa

Jarjesta suojaus seuraavien ohjeiden mukaan.

Kytkentakaavio Oikosulkusuojaus
Jakokeskus Syottokaapeli Taajuus- Suojaa
| muuttaja taajuusmuuttaja ja
' syo6ttdkaapeli
1) | ~ sulakkeilla tai
— |~ — ) va f7o+@ katkaisijoilla. Katso
g | alaviitteet 1) ja 2).
41
|
—— AN — @
| it

1) Mitoita sulakkeet luvussa Tekniset tiedot annettujen ohjeiden mukaan. Sulakkeet suojaavat
syobttbkaapelia oikosulkutilanteissa, suojaavat taajuusmuuttajaa vaurioilta ja estavat siihen kytkettyjen
laitteiden vaurioitumisen, jos taajuusmuuttajan sisalla tapahtuu oikosulku.

2) ABB:n ACS350:n kanssa testaamia katkaisijoita voidaan kayttdd. Muiden katkaisijoiden kanssa on
kaytettava sulakkeita. Lisatietoja hyvaksytyista katkaisijatyypeista ja syottdverkon ominaisuuksista saat
ABB:n paikalliselta edustajalta.

VAROITUS! Katkaisijoiden toimintaperiaatteen ja rakenteen takia, valmistajasta
riippumatta, katkaisijan kotelosta saattaa vuotaa kuumia ionisoituneita kaasuja
oikosulun tapahtuessa. Kiinnita erityisesti huomiota katkaisijoiden asennukseen ja
sijoitteluun turvallisen kayton varmistamiseksi. Noudata valmistajan ohjeita.

Sahkodasennuksen suunnittelu
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Moottorin ja moottorikaapelin oikosulkusuojaus

Taajuusmuuttaja suojaa moottoria ja moottorikaapelia oikosulkutilanteessa, kun
moottorikaapeli on mitoitettu taajuusmuuttajan nimellisvirran mukaan. Erillisia
suojauslaitteita ei tarvita.

Moottorin termisen ylikuormituksen suojaus

Moottori on suojattava termiselta ylikuormitukselta maaraysten mukaan ja virta on
katkaistava heti kun ylikuormitus havaitaan. Taajuusmuuttajassa on moottorin
lAmpdvalvontatoiminto, joka suojaa moottoria ja katkaisee virran tarvittaessa.
Taajuusmuuttajaan voidaan myos liittd& moottorin lampotilan mittaus. Kayttaja voi
saataa seka lampomallia ettéa lampdtilan mittaustoimintoa parametrien avulla.

Yleisimmat lampdtila-anturit ovat:
* moottorikoot IEC180...225: lampokytkin (esim. Klixon)
« moottorikoot IEC200...250 ja niitd suuremmat: PTC tai Pt100.

Liséatietoja lampomallista on kohdassa Moottorin [ampdvalvonta sivulla 118.
Lisatietoja lampéotilan mittauksesta on kohdassa Moottorin lampétilan mittaus vakio-
I/O-kortilla sivulla 126.

Sahkoéasennuksen suunnittelu
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Tehokaapeleiden valinta

Yleiset ohjeet

Verkko- ja moottorikaapelit on mitoitettava paikallisten méaaraysten mukaisesti.

Kaapelin on kestettava taajuusmuuttajan kuormitusvirta. Nimellisvirrat on annettu
luvussa Tekniset tiedot.

Kaapeleiden on kestettava vahintaan 70 °C lampoétila jatkuvassa kaytossa.

PE-johtimen johtokyvyn on oltava sama kuin vaihejohtimen (sama poikkipinta-
ala).

600 VAC:n kaapeli hyvaksytadn enintaan 500 VAC:n laitteisiin.

Lisatietoja EMC-vaatimuksista on luvussa Tekniset tiedot.

Suojattua, symmetristd moottorikaapelia (katso kuva alla) on kaytettava, jotta CE- ja
C-tick-merkinnan EMC-vaatimukset tayttyvat.

Nelijohdinjarjestelmaa voidaan kayttaa verkkokaapelointiin, mutta symmetrista,
suojattua kaapelia suositellaan.

Nelijohdinjarjestelmaan verrattuna symmetrisen, suojatun kaapelin kaytté vahentaa
koko taajuusmuuttajajarjestelmén sahkdmagneettisia hairiéita, moottorin
laakerivirtoja ja kulumista.

Tehokaapelivaihtoehdot

Tassa taajuusmuuttajassa voidaan kayttaa alla esiteltyja tehokaapeleita.

Moottorikaapelit Huomautus: Erillinen PE-johdin tarvitaan, jos kaapelin
(suositellaan myos syoéttokaapeleille) suojavaipan johtokyky ei riita tarkoitukseen.

Suojattu, symmetrinen kaapeli: kolmivaiheiset johtimet
ja samankeskinen tai muutoin rakenteeltaan
symmetrinen PE-johdin ja suojavaippa

PE-johdin

suojaava johdin

Suojavaippa L
ja suojavaippa javaipp Suojavaippa
PE
PE ®
Sallittu syottokaapeleiksi
Suojavaippa

Nelijohdinjarjestelma: kolmivaiheiset johtimet ja

PE PE

Sahkodasennuksen suunnittelu
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Moottorikaapelin suojavaippa

Toimiakseen suojaavana johtimena suojavaipan poikkipinta-alan on oltava sama
kuin vaihejohtimissa, jos ne on valmistettu samasta metallista.

Suojavaipan johtokyvyn on oltava vahintdén 1/10 vaihejohtimen johtokyvysta, jotta
se vaimentaa sateilevat ja johtuvat radiotaajuiset hairiot tehokkaasti. Vaatimukset
tayttyvat, kun kaytetdan kupari- tai alumiinisuojavaippaa. Taajuusmuuttajan
moottorikaapelin suojavaipan vahimmaisvaatimus nakyy alla olevassa kuvassa.
Suojavaipassa on konsentrinen kerros kuparilankoja ja kierretty kuparifolio. Mita
parempi ja tiiviimpi suojavaippa on, sitd vahemman on hairidita ja laakerivirtoja.

Eristyskuori Kuparilankasuoja Vaihejohdin

\ \
G

Sahkoéasennuksen suunnittelu
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Relelahtdjen suojaus ja induktiivisten kuormien aiheuttamien hairididen
vaimentaminen

Kun jannite katkaistaan, induktiiviset kuormat (releet, kontaktorit, moottorit)
aiheuttavat jannitepiikkeja.

Induktiiviset kuormat on suositeltavaa varustaa hairiditd vaimentavilla piireilla
[varistorit, RC-suotimet (AC) tai diodit (DC)], joiden avulla sahkdmagneettiset hairiot
voidaan minimoida jannitetta katkaistaessa. Jos hairidita ei vaimenneta, ne voivat
kytkeytya kapasitiivisesti tai induktiivisesti ohjauskaapelin muihin johtimiin ja lisata
jarjestelman muiden osien vahingoittumisriskia.

Suojakomponentti asennetaan mahdollisimman lahelle induktiivista kuormaa.
Suojakomponentteja ei saa asentaa I/O-riviliittimeen.

Varistori ’—iil—‘ _______________
—

: Taajuus- :

20 VAC 1 N Tetelants
RC-suodin ""“:"‘ o IToITToIooT
o B : Taa{;Ju_s- :

230 VAC | . ”Qé&a?{?o”:

[e}
Diodi ¢ ST CCCIoooo
° B | Taajuus- |
e T i

[}

Jaannosvirtalaitteiden (RCD) yhteensopivuus

ACS350-01x-taajuusmuuttajia voidaan kayttaa tyypin A jadnnosvirtalaitteiden
kanssa ja ACS350-03x-taajuusmuuttajia tyypin B jaannosvirtalaitteiden kanssa.
ACS350-03x-taajuusmuuttajissa voidaan myos kayttdd muunlaisia suoran tai
epasuoran kosketuksen suojausmenetelmia. Ne voidaan esimerkiksi erottaa
ymparistosta kaksinkertaisella tai vahvistetulla eristyksella tai erottaa sy6tosta
muuntajalla.

Ohjauskaapeleiden valinta
Kaikki analogiset ohjauskaapelit ja taajuustulokaapeli on suojattava.

Kayta analogiasignaaleille kaksoissuojattua, kierrettya parikaapelia (Kuva a, esim.
JAMAK, valmistaja NK Cables). Kayta jokaiselle signaalille yhta suojattua paria.
Analogisille signaaleille ei saa kayttaa yhteista paluujohdinta.

Sahkodasennuksen suunnittelu
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Pienjannitteisille digitaalisille signaaleille paras vaihtoehto on kaksoissuojattu
kaapeli, mutta myds yksinkertaisesti suojattua tai suojaamatonta kierrettya
useamman parin kaapelia (Kuva b) voidaan kayttaa. Taajuustulolle on kuitenkin aina
kaytettava suojattua kaapelia.

/4
\
a b
Kaksoissuojattu, kierretty Yksinkertaisesti suojattu, kierretty
useamman parin kaapeli useamman parin kaapeli

Analogisten ja digitaalisten signaalien on oltava eri kaapeleissa.

Releohjatut signaalit, joiden jannite on alle 48 V, voivat kulkea samoissa kaapeleissa
digitaalisten tulosignaalien kanssa. Paras vaihtoehto releohjatuille signaaleille on
kierretty parikaapeli.

24 VDC:n ja 115/230 VAC:n signaalit eivat saa koskaan olla samassa kaapelissa.

Relekaapeli

Kaapelityyppi, jossa on punottu metallisuoja (esim. OLFLEX, valmistaja
LAPPKABEL) on ABB:n testaama ja hyvaksyma.

Ohjauspaneelin kaapeli

Ohjauspaneelin ja taajuusmuuttajan valinen kaapeli ei saa olla yli 3 m etakaytossa.
Ohjauspaneelin lisdvarustesarjoissa kaytetddn ABB:n testaamaa ja hyvaksymaa
kaapelityyppid.

Moottorin lAmpdtila-anturin kytkeminen taajuusmuuttajan I/0O:hon

Lisatietoja moottorin lampétila-anturin kytkemisesta taajuusmuuttajan 1/0:hon on
kohdassa Moottorin lampdotilan mittaus vakio-I1/O-kortilla sivulla 126.

Kaapeleiden reititys

Moottorikaapeli on asennettava mahdollisimman kauas muista kaapeleista. Eri
taajuusmuuttajien moottorikaapelit voidaan asentaa vierekkain, toisiinsa kiinni.
Moottori- ja verkkokaapeli seka ohjauskaapelit kannattaa asentaa eri kaapelihyllyille.
Taajuusmuuttajan lahtdjannitteen nopeista vaihteluista aiheutuvia
sahkdmagneettisia hairidita on pyrittava ehkaisemaan valttamalla pitkia
samansuuntaisia vetoja muiden kaapeleiden kanssa.

Jos ohjauskaapelit on vedettava ristiin tehokaapelin kanssa, kaapeleiden kulman on
oltava 90 astetta tai mahdollisimman lahella sit&.

Kaapelihyllyt on kytkettava hyvin toisiinsa sek& maadoituselektrodeihin. Paikallista
potentiaalin tasausta voidaan parantaa kayttamalla alumiinihyllyjarjestelmia.

Sahkoéasennuksen suunnittelu
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Alla on kaapelireittia kuvaava kaavio.

Taajuus-
muuttaja

Moottorikaapeli

Tehokaapeli ¢ vah. 300 mm

Verkkokaapeli Moottorikaapeli
¢ vah. 200 mm 90 ¢ vah. 500 mm
Ohjauskaapelit
Ohjauskaapelikanavat
24V 230V 24V 230V
/
\ /
NV
N
// \\

Ei ole sallittu, ellei 24 V:n kaapelissa ole
230 V:n eristysta tai sita ei ole eristetty

230 V:n eristysvaipalla.

Veda 24 V:n ja 230 V:n ohjauskaapelit
kaapin sisélla oleviin erillisiin kanaviin.

Sahkodasennuksen suunnittelu
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Sahkoliitannat

Yleista

Luvussa kuvataan taajuusmuuttajan sahkaliitantdja.

ammattilainen. Luvussa Turvaohjeet sivulla 5 olevia ohjeita on noudatettava.

2 VAROITUS! Kaikki tassé luvussa kuvatut tyot saa suorittaa vain pateva sahkoalan
Turvaohjeiden laiminlydnti voi aiheuttaa vakavan vamman tai hengenvaaran.

Varmista, etta taajuusmuuttaja on kytketty irti verkosta asennuksen ajaksi. Jos
taajuusmuuttaja on kytketty verkkoon, kytke se irti verkosta ja odota
5 minuuttia.

Asennuksen eristysmittaukset

Taajuusmuuttaja

Laitteelle ei saa tehda ylijannite- tai eristysresistanssimittauksia (esim.
suurjannitekoestusta tai eristysvastusmittausta). Mittaukset saattavat vaurioittaa
laitetta. Jokainen taajuusmuuttaja on testattu tehtaalla eristyksen osalta kytkemalla
paapiirin ja rungon valiin jannite. Taajuusmuuttajan siséalla on jannitetta rajoittavia
piireja, jotka vahentavat mittausjannitettd automaattisesti.

Syottokaapeli
Ennen syo6ttokaapelin kytkemista taajuusmuuttajaan on tarkistettava, etta kaapelin
eristys on paikallisten maaraysten mukainen.

Moottori ja moottorikaapeli

Moottorin ja moottorikaapelin eristys tarkistetaan seuraavasti:

1. Varmista, ettd moottorikaapeli on kytketty moottoriin ja irrotettu taajuusmuuttajan
0 [ahtoliittimista U2, V2 ja W2.

)

PE

2. Mittaa moottorikaapelin ja moottorin eristysvastukset erikseen jokaisen vaiheen ja
suojamaan (PE) valilta mittausjannitteella 1 kV DC. Eristysvastuksen on oltava yli
1 Mohm.

Sahkoliitannat
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Tehokaapeliliitannéat

Liitantakaavio

Taajuusmuuttaja
SYOTTO LAHTO

PE [ui]vi[wi] @)[er [BRK+ [U2[ v2[w2] &
1)
O\(l_—Jﬂ A= 4 — _—_«T 2)
I

Muita vaihtoehtoja on o T \O =

kohdassa Ir\ . _\ [L:'J]

Erotin sivulla 31. \ B (i
I 1,0
|

L1 L2 L3

D Jarruvastus
(lis&varuste)

1) Maadoita PE-johtimen toinen paé jakokeskuksessa.

2) Kéayté erillistd maadoituskaapelia, jos kaapelin suojavaipan johtokyky ei riitd (pienempi kuin vaihejohtimen johtokyky)
eikd kaapelissa ole symmetristd maadoitusjohdinta (katso kohta Tehokaapeleiden valinta sivulla 34).

Huomautus:

Ala kayta epasymmetrista moottorikaapelia.

Jos moottorikaapelissa on johtavan suojavaipan liséksi symmetrinen maadoitusjohdin, maadoitusjohdin on kytkettavéa
maadoitusliittimeen seka taajuusmuuttajan ettd moottorin paassa.

Moottorikaapelin suojavaipan maadoitus moottorin paassa

Radiotaajuisten hairididen minimointi:

* maadoita kaapeli kiertdmalla suojavaippaa seuraavasti:
punoksen leveys > 1/5 - pituus

« tai maadoita kaapelin suojavaippa 360 astetta moottorin kytkentakotelon
lapiviennissa.

b >1/5-a

Sahkoliitannat
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Liitantavaiheet

/N

1. Maadoittamattomissa IT-verkoissa ja epasymmetrisesti maadoitetuissa verkoissa

sisdanrakennettu EMC-suodin kytketaan irti irrottamalla EMC-ruuvi. 3-vaiheisissa
U-tyypin taajuusmuuttajissa (tyyppikoodi ACS350-03U-) EMC-ruuvi on irrotettu
tehtaalla ja vaihdettu muoviruuviin.

VAROITUS! Jos IT-verkkoon [maadoittamattomaan tai suurohmisesti (yli 30 ohmia)
maadoitettuun verkkoon] asennetaan taajuusmuuttaja, jonka EMC-suodinta ei ole
kytketty irti, verkko kytkeytyy maapotentiaaliin taajuusmuuttajan EMC-suotimen
kondensaattorien kautta. Tama voi aiheuttaa vaaratilanteen tai vahingoittaa laitetta.

Taajuusmuuttaja vioittuu, jos se asennetaan epasymmetrisesti maadoitettuun
verkkoon silloin, kun taajuusmuuttajan EMC-suodinta ei ole kytketty irti.

. Kiinnita verkkokaapelin maadoitusjohdin (PE) maadoituskiinnikkeen alle. Kytke

vaihejohtimet liittimiin U1, V1 ja W1. Kayta kiristysmomenttia 0,8 Nm
runkokoossa RO...R2, 1,7 Nm runkokoossa R3 ja 2,5 Nm runkokoossa R4.

. Kuori moottorikaapelia ja kierréd suojavaippa mahdollisimman lyhyeksi johtimeksi.

Kiinnita kierretty suojavaippa maadoituskiinnikkeen alle. Kytke vaihejohtimet
liittimiin U2, V2 ja W2. Kayta kiristysmomenttia 0,8 Nm runkokoossa RO...R2,
1,7 Nm runkokoossa R3 ja 2,5 Nm runkokoossa R4.

. Kytke lisavarusteena saatava jarruvastus liittimiin BRK+ ja BRK- suojatulla

kaapelilla moottorikaapelin liitantavaiheessa 3 kuvatulla tavalla.

. Kiinnita kaapelit mekaanisesti taajuusmuuttajan ulkopuolelle.

EMC-ruuvin irrotus, Tehokaapeliliténnat ja
runkokoko RO...R3 maadoitus

EMC-ruuvin irrotus,
runkokoko R4

® e quumuu
uoviow ERK IRIK w vz wz
MAINS BRAKE MOTOR | B UuJUUUUEsU

= OEMC
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Ohjauskaapeleiden liitdnta

I/O-liittimet
I/O-liittimet on kuvattu alla. Kiristysmomentti on 0,5 Nm.

1 2 3 45 6 7 8 17 18 19 X1A: 1: SCR 9: +24V X1B: 17: ROCOM
2: All 10: GND 18: RONC
3:GND 11: DCOM 19: RONO
sS1 @@@@@@@@ @@@ 4:+10V 12:DI1 20: DOSRC
NE = T B T 5:AI2  13:DI2 21: DOOUT
SMeoodvood ool SN DS 22 DOGND
8: GND 16: DI5 digitaali- tai taajuustulo

=d 9 10 11 12 13 14 15 16 20 21 22
X1A X1B
Oletusarvoiset kytkennat

Oletusarvoiset ohjaussignaalien kytkennat riippuvat kaytdssa olevasta
sovellusmakrosta, joka valitaan parametrilla 9902. Liitantakaaviot ovat luvussa
Sovellusmakrot.

Jannitteen ja virran valinta

Kytkimella S1 valitaan analogiatulojen All ja Al2 signaalityyppi: jannite (0 (2)...10 V
/-10...10 V) tai virta (0 (4)...20 mA / -20...20 mA). Tehdasasetuksena on
unipolaarinen jannite analogiatulolle Al1 (0 (2)...10 V) ja unipolaarinen virta
analogiatulolle Al2 (0 (4)...20 mA), mika vastaa sovellusmakrojen oletusarvoja.

S1 |m
2

<

Ylaasento: | [0 (4)...20 mA, oletus analogiatulolle Al2; tai -20...20 mA]
Ala-asento: U [0 (2)...10 V, oletus analogiatulolle Al1; tai -10...10 V]

[]
o
<

Jannite- ja virtaliitanta

Bipolaarista jannitetta (-10 V...10 V) ja virtaa (-20 mA...20 mA) voidaan myds
kayttaa. Jos unipolaarisen sijaan kaytetaan bipolaarista litantaa, parametriasetukset
l6ytyvat kohdasta Ohjelmoitavat analogiatulot sivulta 104.

Unipolaarinen jannite Bipolaarinen jannite Unipolaarinen/bipolaarinen virta
SCR SCR SCR
1...10 kohm /1,_ X ’l|_ AI "CD "l|_ .
’—é il GND Iél GND GND
; +10V L . . .
+10V GND -10V Kaytéa ulkoista teholahdetta.
|

Taajuustulo

Kun taajuustulona kaytetaan digitaalituloa DI5, vastaavat parametrien asetukset
l6ytyvat kohdasta Taajuustulo sivulta 107.

Kaksijohdinanturin kytkentaesimerkki

Kasi/Auto-, PID-s&ét6- ja momenttisdatomakrot (katso sivut 93, 94, 95) kayttavat
analogiatuloa 2 (Al2). Naiden makrojen kytkentakaavioissa kuvataan kytkentaa, kun

Sahkoliitannat
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kayttssa on erillisesta virtalahteesta virtansa saava anturi. Alla olevassa kuvassa on
esimerkki kaksijohdinanturin kytkennasta.

X1A
4..20 mA - . —
P 5 Al2 Prosessioloarvon mittaus tai ohjearvo,
| ’,6 GND 4...20 mA, Rin =100 ohm
9 +24V Apujénnitelahtd, eristimaton,
I_ 10 |GND +24 VDC, maks. 200 mA

Huomautus: Anturi saa virran virtalahddstaan. Taman vuoksi lahtésignaalin on

oltava 4...20 mA.

VAROITUS! Kaikkia taajuusmuuttajaan kytkettyja ELV-piireja (hyvin pieni jannite) on
kaytettava potentiaalintasausvyohykkeella eli alueella, jossa kaikki samanaikaisesti
kosketeltavat johtavat osat on kytketty sdhkoisesti niin, ettei niiden valilla esiinny

vaarallista jannitettd. Tama saavutetaan, kun maadoitus on tehty huolella tehtaalla.

Sahkoliitannat
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Liitantavaiheet

1.

Irrota suojakansi tyontamalla kantta kolosta ja ja liu'uttamalla kansi samalla irti
rungosta.

Analogiset signaalit: Kuori analogiasignaalikaapelin ulointa eristystéd 360 astetta
ja maadoita paljas suojavaippa kiinnikkeen alle.

3. Kytke johtimet oikeisiin liittimiin.

4. Kierrd analogiasignaalikaapelin kunkin parin maadoitusjohtimet yhteen ja kytke

nippu liittimeen SCR.

. Digitaaliset signaalit: Kytke kaapelin johtimet vastaaviin liittimiin.

. Kierra digitaalisignaalikaapeleiden maadoitusjohtimet ja suojavaipat (jos on)

nipuksi ja kytke nippu liittimeen SCR.

7. Kiinnitd kaapelit mekaanisesti taajuusmuuttajan ulkopuolelle.

AR

. Liu'uta suojakansi paikalleen, jollet aio asentaa lisavarusteena saatavaa

kenttdvaylamoduulia (katso sivu 30).

Sahkoliitannat
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Asennuksen tarkistuslista

Tarkistuslista

Tarkista mekaaninen asennus ja sahkdliitannat ennen taajuusmuuttajan
kayttéonottoa. Kay lapi seuraavan tarkistuslistan kohdat toisen henkilon kanssa. Lue
taman kayttboppaan alussa oleva Turvaohjeet-luku ennen taajuusmuuttajalla
tyoskentelya.

Tarkista

O

O

O

OO0OO0oOoOoOooooOo 0O

O

MEKAANINEN ASENNUS

SAHKOLITANNAT (Katso Sahkdasennuksen suunnittelu ja Sahkoliitannat.)

Kayttdympéariston olosuhteet ovat hyvaksyttavat. (Katso Mekaaninen asennus:
Asennuspaikan vaatimukset sivulla 28, Tekniset tiedot: Jaahdytysilman vaatimukset
sivulla 294 ja Kayttdymparistot sivulla 300.)

Laite on asennettu oikein tasaiselle, pystysuoralle, syttymatonta materiaalia olevalle seindlle.
(Katso Mekaaninen asennus.)

Jaahdytysilma paéasee virtaamaan vapaasti. (Katso Mekaaninen asennus: Vapaa tila
taajuusmuuttajan ymparilla sivulla 29.)

Moottori ja kaytettava laite ovat kayttévalmiit. (Katso Sahkéasennuksen suunnittelu:
Moottorin valinta sivulla 31 ja Tekniset tiedot: Moottoriliitdnta sivulla 298.)

Maadoittamattomissa ja epasymmetrisesti maadoitetuissa jarjestelmissa: Siséanrakennettu
EMC-suodin on kytketty irti (EMC-ruuvi on irrotettu).

Kondensaattoreille on tehty yll&pitotoimenpiteet, jos taajuusmuuttaja ei ole ollut kaytossa yli
kahteen vuoteen.

Taajuusmuuttaja on maadoitettu oikein.

Verkkojannite vastaa taajuusmuuttajan nimellista tulojannitetta.
Verkkoliitannat U1, V1 ja W1 on tehty oikein ja kiristetty oikealla momentilla.
Sopivat verkkosulakkeet ja erotin on asennettu.

Moottoriliitannat U2, V2 ja W2 on tehty oikein ja kiristetty oikealla momentilla.
Moottorikaapeli on kaapeloitu erilladn muista kaapeleista.

Ulkoiset ohjausliitdnnat (I/O) on tehty oikein.

Ohituskaytdssa on tarkistettava, ettei taajuusmuuttajan lahtoliittimiin voi kytkeytya
verkkojannitetta.

Suojakansi ja NEMA 1:n suojus ja kytkentéakotelo ovat paikoillaan.

Asennuksen tarkistuslista
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Kayttoonotto, ohjaus 1/0:n kautta ja ID-ajo

Yleista

Tasséa luvussa kuvataan
e kayttéonottoa

« kaynnistysta, pysaytysta, pyorimissuunnan vaihtoa ja moottorin nopeudensaatta
I/O-liitannan kautta

e taajuusmuuttajan ID-ajoa.

Ohjauspaneelin kayttd naissa tehtavissa on kuvattu lyhyesti tassa luvussa.
Liséatietoja ohjauspaneelin kaytdsta on luvussa Ohjauspaneelit alkaen sivulta 59.

Kayttoonotto

Taajuusmuuttajan kayttéonotto riippuu kaytdssa olevasta ohjauspaneelista.
Kayttoonotto on erilainen mygs, jos ohjauspaneelia ei ole.

« Jos ohjauspaneelia ei ole, noudata kohdassa Taajuusmuuttajan kayttdonotto
ilman ohjauspaneelia sivulla 47 annettuja ohjeita.

« Jos kaytossa on Basic-ohjauspaneeli, noudata kohdassa Rajoitettu
kayttéonotto sivulla 48 annettuja ohjeita.

« Jos kaytdssa on Assistant-ohjauspaneeli, voit kayttaa joko Start-up
Assistantia (katso kohta Ohjattu kayttdonotto sivulla 53) tai suorittaa rajoitetun
kayttoonoton (katso kohta Rajoitettu kayttéonotto sivulla 48).

Start-up Assistant sisaltyy vain Assistant-ohjauspaneeliin. Assistant opastaa
kayttajaa tekemaan kaikki olennaiset asetukset. Rajoitetussa kayttdonotossa
taajuusmuuttaja ei anna ohjeita vaan kayttaja tekee perusasetukset oppaan
ohjeiden mukaan.

Taajuusmuuttajan kayttéonotto ilman ohjauspaneelia

TURVALLISUUS

Luvun Turvaohjeet turvaohjeita on noudatettava kayttéonoton aikana.

Taajuusmuuttajan kayttéonotto tapahtuu automaattisesti, kun jannite kytketaén
paalle, jos ulkoinen kaynnistyskomento on paalla.

2 Kayttbonoton saa tehda vain pateva sahkodalan ammattilainen.

[0 | Tarkista asennus. Katso tarkistuslista luvussa Asennuksen tarkistuslista.

OO0 | Tarkista, ettd moottorin kdynnistaminen ei aiheuta vaaraa.
Kytke kaytettava laite irti, jos vaara pyorimissuunta voi vaurioittaa kaytettavaa laitetta.

JANNITTEEN KYTKENTA
O | Kytke verkkovirta ja odota hetki.

Kayttdonotto, ohjaus 1/0:n kautta ja ID-ajo
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O | Tarkista, etta punainen LED ei pala ja etta vihrea LED palaa, mutta ei vilku.

Taajuusmuuttaja on kayttovalmis.

Rajoitettu kayttéonotto

Rajoitetussa kayttdéonotossa voidaan kayttaa Basic-ohjauspaneelia tai Assistant-
ohjauspaneelia. Seuraavat ohjeet koskevat kumpaakin ohjauspaneelia, mutta naytot
viittaavat Basic-ohjauspaneeliin, paitsi jos ohje koskee vain Assistant-

ohjauspaneelia.

Varmista aluksi, ettd moottorin arvokilven tiedot ovat helposti saatavilla.

TURVALLISUUS

A paalle, jos ulkoinen kaynnistyskomento on paalla.

O | Tarkista, ettd moottorin kdynnistaminen ei aiheuta vaaraa.
Kytke kaytettava laite irti, jos:

 vaara pyorimissuunta voi vaurioittaa kaytettavaa laitetta tai

JANNITTEEN KYTKENTA

O | Kytke verkkovirta.
Basic-ohjauspaneeli kytkeytyy ohjaustilaan (Output).

Assistant-ohjauspaneeli kysyy haluatko kdynnistaa Start-up
Assistantin. Painamalla =7 Start-up Assistantia ei
kaynnisteta ja voit jatkaa kayttdonottoa Basic-ohjauspaneelin
kayttoonotto-ohjeiden mukaan.

O | Jos kaytdssa on Assistant-ohjauspaneeli, valitse kieli (Basic-
ohjauspaneelissa ei ole kielitukea). Valittavana olevat kielet on
lueteltu parametrissa 9901.

Basic-ohjauspaneelin parametriasetusta kuvataan alla yleisluontoisesti.

Yksityiskohtaiset Basic-ohjauspaneelin ohjeet ovat sivulla 65. Assistant-
ohjauspaneelin ohjeet ovat sivulla 76.

Parametriasetusten yleisohjeet:

1. Siirry pasvalikkoon, paina “\_J-painiketta, jos alarivilla nakyy teksti

OUTPUT. Muussa tapauksessa paina toistuvasti [—2 -painiketta, kunnes
alarivilla nékyy teksti MENU.

Kayttbonoton saa tehda vain pateva sahkodalan ammattilainen.
Luvun Turvaohjeet turvaohjeita on noudatettava kayttéonoton aikana.
Taajuusmuuttajan kayttéonotto tapahtuu automaattisesti, kun jannite kytketaén

0 | Tarkista asennus. Katso tarkistuslista luvussa Asennuksen tarkistuslista.

* taajuusmuuttajan kayttéonoton aikana on suoritettava ID-ajo. ID-ajo on tarpeellinen vain
sovelluksissa, jotka edellyttavat moottorin parasta saatotarkkuutta.

00

OUTPUT FWD

KAYTTOONOTTOTIETOJEN SYOTTAMINEN (parametriryhmé 99)

REM T VALINTA
Haluatko kayttaa
start-up _
assistanttia?

Ex
POISTU | 00:00 OK

REM U PAR MUOKKAUS —
9901 KIELI

LISH
0
PERUUTAI 00: 00 [TALLETA

“ rEF

MENU FWD
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2. Paina painikkeita ~a~/<¥ 7, kunnes naytélla lukee "PAr” ja paina

Swi

3. Hae parametriryhma painikkeilla ~a~/<¥ 7 ja paina “%_J.

4. Hae parametri ryhmasta painikkeilla ~ AN/ ¥ .

5. Paina ~\_J-painiketta noin kahden sekunnin ajan, kunnes parametriarvo
nakyy naytolla, ja sen alla on teksti E=l.

6. Muuta arvoa painikkeilla ~a~/<¥ . Arvo muuttuu nopeammin, kun
pidat painiketta painettuna.

7. Tallenna parametriarvo painamalla ~§_J.

Valitse sovellusmakro (parametri 9902). Yleiset ohjeet
parametrien asetukseen on annettu edella.

Oletusarvo 1 (VAKIO-OHJAUS) sopii useimpiin sovelluksiin.

Valitse moottorin ohjaustapa (parametri 9904).

1 (VEKTORI:NOP.) sopii useimmissa tapauksissa. 2 (VEKTORI:MOM.) sopii

momenttisdatda kayttaviin sovelluksiin. 3 (SKALAAR:TAAJ) on suositeltava

asetus seuraavissa tapauksissa:

* monimoottoritaajuusmuuttajissa, joissa taajuusmuuttajaan kytkettyjen
moottoreiden maéra vaihtelee

* jos moottorin nimellisvirta on alle 20 % taajuusmuuttajan
nimellislahtovirrasta

 jos taajuusmuuttajaa kaytetaan testitarkoituksiin ilman moottoria.

Sy6ta moottorin tiedot moottorin arvokilvesta:

7 O
fo8 ABB Motors C€ <%
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 MIL 55 [ »—
| No
[Ins.cl. F IP 55
v Hz [kwW [ rmin [ A [cos @|ianN [tE/s

690 Y 50 30 1475 [ 325 |0.83
400 D 50 30 1475 56 0.83
660 Y 50 30 1470 34 0.83

380D | 50 | 30 |1470 | 59 | 0.83 380 V:n
415D | 50 |30 [1475 | 54 [o0.83 verkko-
240D | 60 | 35 |1770 | 59 | 0.83 i
Cat.no___ 3GAA 202 001- ADA Jannite
6312/C3 B 62100C3 [ 180 kg
@- IEC 34-1 -Q}

* moottorin nimellisjinnite (parametri 9905)

49

- 9L
= 2001
= 2002
“ 1500,
= 1600,
= 2002
“ 9902
“ 9904

Huomautus: Aseta moottorin
tiedoiksi tarkalleen moottorin
arvokilvessa olevat tiedot. Jos
esimerkiksi moottorin
nimellisnopeus on arvokilvessa
1440 rpm ja parametrin 9908
MOOTT.NIM.NOP arvoksi
asetetaan 1500 rpm,
taajuusmuuttaja ei toimi oikein.

= 9905

PAR FWD

Kayttdonotto, ohjaus 1/0:n kautta ja ID-ajo
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» moottorin nimellisvirta (parametri 9906) REM 9 9 O 6
Sallittu alue: 0,2...2,0 - I,y A
PAR FWD
» moottorin nimellistaajuus (parametri 9907) REM 9 9 O 7
PAR FWD
* moottorin nimellisnopeus (parametri 9908) REM 9 9 O 8
PAR FWD
» moottorin nimellisteho (parametri 9909) REM 9 9 O 9
PAR FWD

O | Valitse moottorin tunnistustapa (parametri 9910).

Kun kaytetaan tunnistusmagnetointia, oletusarvo 0 (POIS) sopii useimmille sovelluksille ja
sitd on kaytetty myos tassa kayttoonottoesimerkissa. On kuitenkin muistettava seuraava
edellytys:

e parametrin 9904 arvoksi on asetettava 1 (VEKTORI:NOP.)) tai 2 (VEKTORI:MOM.)

e parametrin 9904 arvoksi on asetettava 3 (SKALAAR:TAAJ) ja parametrin 2101 arvoksi on
asetettava 3 (SKAL.VAUHTIK) tai 5 (VAUHTI+MOM.).

Jos valitset asetuksen 0 (POIS), siirry seuraavaan kohtaan.
Arvo 1 (PAALLA) on valittava, jos:
- toimitaan lahella nollanopeutta ja/tai

- on toimittava moottorin nimellismomentin ylittavalla momenttialueella ja ilman nopeuden
takaisinkytkentaa.

Jos vallitset ID-ajon (arvo 1 (PAALLA)), noudata sivulla 56 kohdassa ID-ajon suoritus olevia

ohjeita ja palaa kohtaan MOOTTORIN PYORIMISSUUNTA sivulla 51.
TUNNISTUSMAGNETOINTI, KUN VALITTUNA ON ID-AJON ASETUS 0 (POIS)

[0 | Vaihda paikallisohjaukseen painamalla &5)-painiketta (naytolla

vasemmalla nékyy LOC).

Kaynnista taajuusmuuttaja painamalla CO>-painiketta.
Moottorin malli lasketaan magnetoimalla moottoria
10...15 sekuntia nollanopeudella.
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MOOTTORIN PYORIMISSUUNTA

Tarkista moottorin py6rimissuunta.

 Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (naytélla
vasemmalla nakyy REM), vaihda paikallisohjaukseen
painamalla &)-painiketta.

« Siirry paavalikkoon, paina SS_J-painiketta, jos alarivilla nakyy
teksti OUTPUT. Muussa tapauksessa paina toistuvasti =7"-
painiketta, kunnes alarivilla nakyy teksti MENU.

» Paina painikkeita ~a~/<¥ >, kunnes naytdlla lukee "rEF” ja
paina %

» Nosta taajuusohjetta nollasta pieneen arvoon ~a~-
painikkeella.

» Kaynnista moottori painamalla C>-painiketta.

 Tarkista, ettd moottori pyo6rii naytolla nakyvaan suuntaan
(FWD = eteen, REV = taakse).

» Pysaytad moottori painamalla (&>-painiketta.

Moottorin pydrimissuunnan vaihtaminen:

« Kytke taajuusmuuttaja irti verkosta ja odota 5 minuulttia, jotta
valipiirin kondensaattoreiden jadnnésvaraus ehtii laskea
turvalliselle tasolle. Mittaa yleismittarilla jannite jokaisen
tuloliittimen (U1, V1 ja W1) ja maan valilta varmistuaksesi,
ettd taajuusmuuttajan varaus on purkautunut.

» Vaihda keskenaan moottorikaapelin kahden vaihejohtimen
jarjestys taajuusmuuttajan lahtoliittimisséa tai moottorin
kytkentakotelossa.

 Tarkista tulos kytkemalla taajuusmuuttaja verkkoon ja
toistamalla edella esitetty tarkistus.
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LOC

XXX+

FwD

<>

NOPEUSRAJAT JA KIIHDYTYS/HIDASTUSAJAT

Aseta miniminopeus (parametri 2001).

Aseta maksiminopeus (parametri 2002).

Aseta kiihdytysaika 1 (parametri 2202).

Huomautus: Tarkista myds kiihdytysaika 2 (parametri 2205),
jos sovelluksessa kaytetaan kahta kiihdytysaikaa.

Aseta hidastusaika 1 (parametri 2203).

Huomautus: Tarkista myds hidastusaika 2 (parametri 2206),
jos sovelluksessa kaytetaan kahta hidastusaikaa.

e

eteen

N

taakse

~ 2001
~ 2002
- 2202
- 2203
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O | Kayttoonotto on nyt valmis. Tassa vaiheessa kannattaa viela
asettaa sovelluksen vaatimat parametrit ja tallentaa asetukset
kayttdjamakrona. Katso ohjeet kohdasta Kayttajamakrot
sivulla 96.

O | Tarkista, ettd taajuusmuuttajan tila on kunnossa.

Basic-ohjauspaneeli: Tarkista, etta naytolla ei ole
vikailmoituksia tai halytyksia. Jos haluat tarkastaa
taajuusmuuttajan etuosan LED-merkkivalot, vaihda ensin
kauko-ohjaukseen (muussa tapauksessa annetaan
vikailmoitus) ja irrota paneeli vasta sitten. Varmista, etta
punainen LED ei pala ja vihrea LED palaa, mutta ei vilku.

Assistant-ohjauspaneeli: Tarkista, ettd naytoélla ei ole
vikailmoituksia tai halytyksia ja etta paneelin LED on vihrea
eika vilku.

Taajuusmuuttaja on kayttovalmis.

KAYTTAJAMAKRON TALLENNUS JA LOPPUTARKISTUS

LOC

9902

PAR FWD
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Ohjattu kayttéonotto
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Ohjattu kayttéonotto voidaan suorittaa vain Assistant-ohjauspaneelissa.

Varmista aluksi, ettd moottorin arvokilven tiedot ovat helposti saatavilla.

TURVALLISUUS

JAN

Kayttdonoton saa tehda vain pateva sahkodalan ammattilainen.
Luvun Turvaohjeet turvaohjeita on noudatettava kayttbonoton aikana.

Tarkista asennus. Katso tarkistuslista luvussa Asennuksen tarkistuslista.

Tarkista, ettd moottorin kaynnistaminen ei aiheuta vaaraa.
Kytke kaytettava laite irti, jos:

 vaara pyorimissuunta voi vaurioittaa kaytettavaa laitetta tai

 taajuusmuuttajan kayttdonoton aikana on suoritettava ID-ajo. ID-ajo on tarpeellinen vain

sovelluksissa, jotka edellyttavat moottorin parasta saatotarkkuutta.

JANNITTEEN KYTKENTA

Kytke verkkovirta. Ohjauspaneeli kysyy haluatko kdynnistaa Start-
up Assistantin.

* Kaynnisté Start-up Assistant painamalla <g (kun
on korostettu).

« Jos et halua kaynnistaa Start-up Assistantia, paina =25 .

 Paina <, jolloin @ korostuu ja paina sitten <=, jos haluat
(tai et halua) ohjauspaneelin kysyvan haluatko kaynnistaa Start-
up Assistantin myds seuraavalla kerralla, kun taajuusmuuttajaan
kytketaan virta.

KIELEN VALINTA

Jos valitsit Start-up Assistantin, naytolla nakyy kehotus valita kieli.
Selaa kielid ~—a~/<¥ > -painikkeilla ja valitse kieli painamalla

TALLETA

Start-up Assistant suljetaan painamalla =52

OHJATUN KAYTTOONOTON ALOITUS

Start-up Assistant opastaa kayttdonoton kaikissa vaiheissa,
moottorin kayttdonotosta alkaen. Huomautus: Aseta moottorin
tiedoiksi tarkalleen moottorin arvokilvessa olevat tiedot.

Selaa parametriarvoja ~a~\/<¥ > -painikkeilla ja valitse arvo
painamalla “$= . Jatka Start-up Assistantin ohjeiden mukaan.

Huomautus: Voit sulkea Start-up Assistantin missa vaiheessa
tahansa painamalla =52 . Talléin naytté palaa ohjaustilaan
(Output).

REM ® VALINTA
Haluatko kayttaa
start-up
assistanttia?

El
POISTU | 00:00 OK

REM U VALINTA
Nayta start-up
assistant seur.
kaynnistyksessa?

El
POISTU | 00:00 OK

REM U PAR MUOKKAUS——
9901 KIELI

ENGLISH
0
POTSTU] 00:00 [TALLETA

REM U PAR MUOKKAUS —
9905 MOOTT.NIM.JANN.

POISTU | 00:00 ITALLETA
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L | Kun yksi vaihe on suoritettu, paneeli kysyy haluatko jatkaa REM T VALINTA
e . Haluatko jatkaa
seuraavaan kayttoonottovaiheeseen. sovel luksen

: . i} ttelulla?
» Jatka ehdotettua vaihetta painamalla <= (kun nakyy SEE

Ohita
korostettuna). POISTU| 00:00 OK

» Paina ¥ -painiketta, jolloin korostuu. Siirry sitten
seuraavaan kayttoonottovaiheeseen suorittamatta ehdotettua
vaihetta painamalla <g=.

» Sulje Start-up Assistant painamalla

KAYTTAJAMAKRON TALLENNUS JA LOPPUTARKISTUS

POISTY

O | Kayttvonotto on nyt valmis. Tassa vaiheessa kannattaa viela
asettaa sovelluksen vaatimat parametrit ja tallentaa asetukset
kayttagjamakrona. Katso ohjeet kohdasta Kayttajamakrot sivulla 96.

O Kun kayttéonotto on kokonaisuudessaan valmis, tarkista, etta
naytolla ei ole vikailmoituksia tai halytyksia ja ettéd ohjauspaneelin
LED on vihre&, mutta ei vilku.

Taajuusmuuttaja on kayttovalmis.
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Taajuusmuuttajan ohjaus I/O-liitdnn&n kautta
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Alla olevassa taulukossa kuvataan, kuinka taajuusmuuttajaa ohjataan digitaali- ja

analogiatulojen kautta, kun:

« moottorin kayttédnotto on tehty ja

e parametrien oletusasetukset (tehdasasetukset) ovat kaytdssa.

Esimerkeissa olevat naytot ovat Basic-ohjauspaneelista.

ALUSTAVAT ASETUKSET

Jos pyoérimissuuntaa on vaihdeltava, tarkista, etta parametrin 1003
arvoksi on asetettu 3 (PYYNNOSTA).

Varmista, ettd ohjausliitinnat on tehty Vakio-ohjaus-makron mukaan.

Varmista, ettd taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa. Vaihda
paikallis- ja kauko-ohjauksen vélilla painamalla &5-painiketta.

Katso kohta Vakio-ohjausmakro

sivulla 89.

Kauko-ohjauksessa paneelin
naytolla nékyy REM.

MOOTTORIN KAYNNISTAMINEN JA NOPEUDENSAATO

Kytke ensin digitaalitulo DI1 péaalle.

Basic-ohjauspaneeli: Teksti FWD vilkkuu nopeasti, kunnes ohjearvo
on saavutettu

Assistant-ohjauspaneeli: Nuoli pyorii. Nuoli nékyy katkoviivana,
kunnes ohjearvo on saavutettu.

Muuta taajuusmuuttajan lahtétaajuutta (moottorin nopeutta)
saatamalla analogiatulon All jannitetta.

MOOTTORIN PYORIMISSUUNNAN VAIHTAM
Taakse: Kytke digitaalitulo DI2 paalle.

Eteen: Kytke digitaalitulo DI2 pois paalta.

MOOTTORIN PYSAYTTAMINEN

Kytke digitaalitulo DI1 pois paaltd. Moottori pysahtyy.
Basic-ohjauspaneeli: Teksti FWD vilkkuu hitaasti.
Assistant-ohjauspaneeli: Nuolen pyorimisliike pysahtyy.

00 -
OUTPUT FWD

« 500 -
OUTPUT FWD
NEN

o 500 -
OUTPUT REV
o 500 -
OUTPUT FWD
00 -
OUTPUT FWD

Kayttdonotto, ohjaus 1/0:n kautta ja ID-ajo
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ID-ajon suoritus

Taajuusmuuttaja arvioi moottorin ominaisuudet automaattisesti, kun taajuusmuuttaja
kaynnistetddn ensimmaisen kerran ja aina, kun jotain moottoriparametria (ryhma
99 KAYTTOONOTTOTIEDOT) muutetaan. Toiminto on kaytossa, kun parametrin
9910 ID-AJO arvo on 0 (POIS).

Useimmissa sovelluksissa ei tarvita erillista ID-ajoa. ID-ajo on valittava, kun:

« kaytetddn vektorisdatoa [parametri 9904 =1 (VEKTORI:NOP.) tai
2 (VEKTORI:MOM.)] ja

« toimitaan lahella nollanopeutta ja/tai

« on toimittava moottorin nimellismomentin ylittavalla momenttialueella ja ilman
nopeuden takaisinkytkentda (ilman pulssianturia).

Huomautus: Jos moottoriparametreja (ryhma 99 KAYTTOONOTTOTIEDOT)
muutetaan ID-ajon jalkeen, ID-ajo on suoritettava uudelleen.

ID-ajon vaiheet

Yleisia parametriasetuksen vaiheita ei kerrata tassa. Basic-ohjauspaneeli, katso
sivu 65, Assistant-ohjauspaneeli, katso sivu 76 luvussa Ohjauspaneelit. ID-ajoa ei
voida suorittaa ilman ohjauspaneelia.

ESITARKISTUS

50...80 % nimellisnopeudesta. Moottori pydrii eteenpdin. Varmista ennen ID-ajon

VAROITUS! Moottorin pydrimisnopeus ID-ajon aikana on korkeintaan noin
& suorittamista, ettd moottorin kdynnistaminen on turvallista!

O | Kytke moottori irti kaytettavasta laitteesta.

[0 | Jos parametriarvoja (ryhméat 01 KAYTTOTIEDOT ... 98 OPTIOT) muutetaan ennen ID-ajoa,
tarkista, etta uudet arvot tayttavat seuraavat ehdot:

O 2001 MINIMINOPEUS < 0 rpm

O 2002 MAKSIMINOPEUS > 80 % moottorin nimellisnopeudesta

O 2003 MAKSIMI VIRTA > Iy

O 2017 MAX MOMENTTI 1 > 50 % tai 2018 MAX MOMENTTI 2 > 50 %, parametrissa

2014 MAX MOMENTIN VAL kaytettavasta rajasta riippuen

0 | Varmista, ettéa kaynninestosignaali on paalla (parametri 1601).

O | Varmista, ettéd paneeli on paikallisohjaustilassa (ylavasemmalla ndkyy LOC). Vaihda
paikallis- ja kauko-ohjauksen vélilla painamalla 5.

Kayttdonotto, ohjaus I/0O:n kautta ja ID-ajo



ID-AJO BASIC-OHJAUSPANEELIN AVULLA

Vaihda parametrin 9910 ID-AJO arvoksi 1 (PAALLA). Tallenna
uusi arvo painamalla Sx_J-painiketta.

Jos haluat valvoa oloarvoja ID-ajon aikana, siirry ohjaustilaan
(Output) painamalla toistuvasti =7 -painiketta, kunnes
ohjaustila aukeaa.

Kéaynnista ID-ajo painamalla C&>-painiketta. Paneelilla nakyy
vuorotellen ID-ajon kdynnistyksen yhteydessa nakynyt naytto
ja oikealla nakyva halytysnaytto.

Suositus on, ettd ID-ajon aikana ei paineta ohjauspaneelin
painikkeita. ID-ajo voidaan kuitenkin keskeyttaa milloin vain
painamalla (@>-painiketta.

Kun ID-ajo on suoritettu, halytysnayttdé haviaa.

Jos ID-ajo epaonnistuu, naytolle aukeaa oikealla nakyva
vikanaytto.

57

“ 9910
PAR FWD
LOC :l-
PAR FWD

LoC

Hz

OUTPUT FWD
“ A2019
FWD

“ FOO11

FWD

ID-AJO ASSISTANT-OHJAUSPANEELIN AVULLA

Vaihda parametrin 9910 ID-AJO arvoksi 1 (PAALLA). Tallenna
uusi arvo painamalla %<} -painiketta.

N

Jos haluat valvoa oloarvoja ID-ajon aikana, siirry ohjaustilaan
(Output) painamalla toistuvasti =57 -painiketta, kunnes
ohjaustila aukeaa.

Kaynnista ID-ajo painamalla (& >-painiketta. Paneelilla ndkyy
vuorotellen ID-ajon kdynnistyksen yhteydessa nakynyt naytto
ja oikealla nékyva halytystilan naytto.

Suositus on, ettd ID-ajon aikana ei paineta ohjauspaneelin
painikkeita. ID-ajo voidaan kuitenkin keskeyttaa milloin vain
painamalla (@>-painiketta.

Kun ID-ajo on suoritettu, halytystilan nayttd haviaa.

Jos ID-ajo epaonnistuu, naytolle aukeaa oikealla nakyva
vikanaytto.

LOC ¥ PAR MUOKKAUS—

9910 1D-AJO0 ..
AALLA

1
PERUUTAI 00:00 ITALLETA
50_.0Hz

0.0 Hz
0.0 A
0.0 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
LOC ® HALYTYS

HALYTYS 2019

ID-ajo

LOC ©

00:00

LOC TVIKA

VIKA 11

ID-AJO EPAONNISTUI

00:00
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Ohjauspaneelit

Yleista

Tassa luvussa kuvataan ohjauspaneelin ndppaimia, LED-merkkivaloja ja nayttdja.
Luvussa annetaan lisaksi ohjeita paneelin kayttdon ohjauksessa, valvonnassa ja
asetusten muuttamisessa.

Yleista ohjauspaneeleista

Ohjauspaneelin avulla voidaan ohjata ACS350-taajuusmuuttajaa, lukea tilatietoja ja
asettaa parametreja. ACS350-taajuusmuuttajassa voidaan kayttaa kahta eri
ohjauspaneelityyppia:

» Basic-ohjauspaneeli — Tassa paneelissa (kuvaus alla) on perustytkalut
parametriarvojen sy6ttamiseen kasin.

» Assistant-ohjauspaneeli — Tassa paneelissa (kuvaus kohdassa Assistant-
ohjauspaneeli sivulla 69) on esiasetetut assistantit, joiden avulla voidaan tehda
yleisimmaét parametriasetukset. Paneelissa on kielituki eri kieliryhmille.

Kayttotarkoitus
Kayttbopas on tarkoitettu kaytettavaksi seuraavien versioiden kanssa:
» Basic-ohjauspaneeli: ACS-CP-C Rev. K
» Assistant-ohjauspaneeli (alue 1): ACS-CP-A Rev. Y
» Assistant-ohjauspaneeli (alue 2): ACS-CP-L Rev. E
» Assistant-ohjauspaneeli (Aasia): ACS-CP-D Rev. M

Liséatietoja Assistant-ohjauspaneelin version selvittmisesta on sivulla 72. Lisétietoja
eri Assistant-ohjauspaneelien tukemista kielistd on parametrissa 9901 KIELI.

Ohjauspaneelit
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Basic-ohjauspaneeli

Ominaisuudet
Basic-ohjauspaneelin ominaisuuksia ovat:

* Numeerinen ohjauspaneeli, jossa on LCD-nayttd
« Kopiointitoiminto — parametrit voidaan kopioida ohjauspaneelin muistiin ja siirtaa
ne myéhemmin muihin taajuusmuuttajiin tai jarjestelman varmuuskopioiksi.

Johdanto
Taulukossa on yhteenveto Basic-ohjauspaneelin tarkeimmista toiminnoista ja naytoista.

’ Nro [Kayttotapa
1 |LCD-naytt6 — jaettu viiteen alueeseen:

1 b a. Ylavasen — ohjauspaikka:
gLoc @ 1 1 A LOC: taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa eli sitd ohjataan ohjauspaneelilla
FwD (1

REM: taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa eli sitéa ohjaa
taajuusmuuttajan I/O tai kenttavayla.

b. Yldoikea — naytolla ndkyvan arvon yksikkd.

1d)ouTpuT

€

N%EH c. Keskiosa — muuttuja, yleensa parametri- tai signaaliarvo, valikko tai luettelo.

Tassa nakyvat myos vika- ja halytyskoodit.

d. Alavasen ja keskiosa — paneelin toimintatila:
OUTPUT: Ohjaustila
PAR: Parametritila
MENU: Paavalikko.
EXNRY: Vikatila.

e. Alaoikea — Tekstit:
FWD (eteen) / REV (taakse): moottorin pydrimissuunta
Vilkkuu hitaasti: pysahtynyt
Vilkkuu nopeasti: kay, ei ohjearvossa
Nakyy koko ajan: kdy, ohjearvossa
H=1: Arvoa voidaan muuttaa (parametri- ja ohjearvotilassa).

2 |RESET/EXIT-painike — Siirtyy seuraavalle ylavalikkotasolle. Ei tallenna
muutettuja arvoja. Kuittaa viat ohjaus- ja vikatiloissa.

3 |MENU/ENTER-painike — Siirtyy seuraavalle alivalikkotasolle. Tallentaa
naytolla nakyvan arvon uudeksi asetukseksi parametritilassa.

4 |Ylos —

« Siirtyy yldspain valikossa tai luettelossa.

« Suurentaa asetusarvoa, jos jokin parametri on valittuna.

« Suurentaa ohjearvoa, kun ohjearvotila on valittuna.

Arvo vaihtuu nopeammin, kun painiketta pidetédén painettuna.

5 |Alas —

« Siirtyy alaspain valikossa tai luettelossa.

« Pienentda asetusarvoa, jos jokin parametri on valittuna.

« Pienentda ohjearvoa, kun ohjearvotila on valittuna.

Arvo vaihtuu nopeammin, kun painiketta pidetédén painettuna.

LOC/REM - Vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin.

SUUNNANVAIHTO-painike — Vaihtaa moottorin pydrimissuunnan.

STOP-painike — Pysayttaa taajuusmuuttajan.

©O©| 0ol N O

START-painike — Kaynnistaa taajuusmuuttajan.
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Toiminta

Ohjauspaneelia kaytetaan valikoiden ja painikkeiden avulla. Toiminto, esim.
toimintatila tai parametri, valitaan selaamalla ~a~- ja <¥ 7-painikkeita, kunnes
toiminto nakyy naytélla ja painamalla sitten “S_J-painiketta.

=7 -painikkeella palataan edelliselle tasolle tallentamatta tehtyja muutoksia.

Basic-ohjauspaneelissa on viisi tilaa: Ohjaustila (Output), ohjearvotila, parametritila,
kopiointitila ja vikatila. Tassa luvussa kuvataan ohjauspaneelin toimintoja neljassa
ensimmaisessa tilassa. Vian tai halytyksen esiintyessa paneeli siirtyy
automaattisesti vikatilaan, ja naytolla nakyy vika- tai halytyskoodi. Vika tai halytys
kuitataan ohjaus- tai vikatilassa (katso luku Vianhaku).

Kun virta on kytketty, paneeli on ohjaustilassa, jossa

on valittavana seuraavat toiminnot: kaynnistys, REM 49_1 Hz
pysaytys, pyorimissuunnan vaihto, vaihto OUTPUT FWD
paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin

ja jopa kolmen oloarvon valvonta (yksi kerrallaan). REM PA r
Muiden tehtavien valintaa varten on ensin siirryttava MENU FWD

paavalikkoon ja valittava vastaava tila.
Yleisimmat tehtavat

Tassa taulukossa on luettelo yleisimmista tehtavista, niiden suorittamiseen
tarvittavasta tilasta ja tehtdvakohtaisten ohjeiden sivunumero.

Tehtava Tila Sivu
Siirtyminen paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin  |Kaikki 62
Taajuusmuuttajan kaynnistys ja pysaytys Kaikki 62
Moottorin pydrimissuunnan vaihto Kaikki 62
Valvottujen signaalien selaus Ohjaustila 63
Nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus Ohjearvotila 64
Parametriarvon muuttaminen Parametritila 65
Valvottujen signaalien valinta Parametritila 66
Vikojen ja halytysten kuittaus Ohjaustila, vikatila 275
Parametrien kopiointi taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin Kopiointitila 68
Parametrien siirto ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan Kopiointitila 68
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Kaynnistys, pysaytys ja vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin

Voit kdynnistaa ja pysayttaa taajuusmuuttajan ja vaihtaa paikallisohjauksesta kauko-
ohjaukseen ja painvastoin kaikissa tiloissa. Taajuusmuuttajan on oltava
paikallisohjauksessa kaynnistysta ja pysaytysta varten.

Vaihe | Toiminto Naytto
1. « Vaihda kauko-ohjauksesta (REM, nakyy vasemmalla) paikallisohjaukseen ||LOC
(LOC, nakyy vasemmalla) ja painvastoin painamalla (5. 4 I Hz

Huomautus: Paikallisohjauksen valinta voidaan estdd parametrilla 1606 ||OUTPUT FWD
PAIKALLISLUKKO.

"rE”. Sen jalkeen palataan edelliseen nayttéon.

Painikkeen painamisen jalkeen naytolla nékyy nopeasti teksti "LoC” tai LoC L O C
FWD

Kun taajuusmuuttaja kaynnistetddn ensimmaisen kerran, se on kauko-

ohjaustilassa (REM) ja taajuusmuuttajan I/O-liittimet ohjaavat sita.

Paikallisohjaukseen (LOC) vaihdetaan painamalla -painiketta. Toiminto

riippuu siita, kuinka pitkaan painiketta painetaan:

« Jos vapautat painikkeen heti (naytélla nakyy nopeasti teksti "LoC"),
taajuusmuuttaja pysahtyy. Aseta paikallisohjauksen ohjearvo sivulla 64
olevan ohjeen mukaan.

« Jos painat painiketta noin kaksi sekuntia (vapauta painike, kun naytén
teksti "LoC” vaihtuu tekstiksi "LoC r”), taajuusmuuttaja jatkaa edellista
toimintoaan. Taajuusmuuttaja kopioi sekéa kay/seis-tilan kauko-ohjauksen
arvot ettd ohjearvon, ja kayttéa niité paikallisohjauksen alkuasetuksina.

Alarivin teksti FWD tai REV
vilkkuu hitaasti.

Alarivin teksti FWD tai REV
vilkkuu nopeasti. Vilkkuminen
loppuu, kun taajuusmuuttaja
saavuttaa ohjearvon.

» Pysayta taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa painamalla C@>D.

« Kaynnist4 taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa painamalla CO.

Moottorin pydrimissuunnan vaihto

Moottorin pydrimissuuntaa voidaan vaihtaa kaikissa tiloissa.

Vaihe | Toiminto Naytto

1. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (naytélla vasemmalla nakyy LOC
REM), vaihda paikallisohjaukseen painamalla -painiketta. Naytolla 4 I Hz
nakyy nopeasti teksti "LoC", minké jalkeen palataan edelliselle naytolle. OUTPUT FWD

2. Pydrimissuunta eteen (FWD, alhaalla) vaihdetaan suunnaksi taakse (REV, ||LOC
alhaalla) tai painvastoin painamalla @-painiketta. Hz

OUTPUT REV

Huomautus: Parametrin 1003 SUUNTA arvon on oltava 3 (PYYNNOSTA).
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Ohjaustila (Output)

Ohjaustilassa (Output) valittavat toiminnot:
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 enintaan kolmen ryhmaan 01 KAYTTOTIEDOT kuuluvan signaalin oloarvojen

valvonta, yksi signaali kerrallaan

« kaynnistys, pysaytys, pyorimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla.

Ohjaustila valitaan painamalla =7 -painiketta, kunnes nayton alarivilla nakyy teksti

OUTPUT.

Naytolla nakyy ryhmaan 01 KAYTTOTIEDOT
kuuluvan signaalin arvo. Yksikko nékyy oikealla
puolella. Sivulla 66 on lisatietoja enintaan kolmen
ohjaustilassa valvottavan signaalin valinnasta. Alla

REM

OUTPUT

491 -

olevassa taulukossa kerrotaan kuinka ne avataan naytolle yhtéa aikaa.

Valvottujen signaalien selaus

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos valvottavaksi on valittu useampi kuin yksi signaali (katso sivu 66), voit

selata niita ohjaustilassa. REM Hz

Signaaleja selataan eteenpdin painamalla toistuvasti A\ -painiketta. OUTPUT FWD

Signaaleja selataan taaksepdin painamalla toistuvasti \_w_-painiketta. O 5 A
REM
OUTPUT FWD
w 107 -
OUTPUT FWD
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Ohjearvotila
Ohjearvotilassa valittavat toiminnot:
e nopeus-, taajuus ja momenttiohjeen asetus

« kaynnistys, pysaytys, pyorimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

Nopeus-, taajuus ja momenttiohjeen asetus

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla ~§_J-
painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti =77 -painiketta, kunnes | |REM P A r
teksti MENU nakyy nayton alarivilla. MENU WD
2. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (naytélla vasemmalla nakyy LOC
REM), vaihda paikallisohjaukseen painamalla -painiketta. Naytolla PA r
nakyy nopeasti "LoC”, minka jalkeen siirrytdan paikallisohjaukseen. MENU WD

Huomautus: Ryhméssa 11 OHJEARVON VALINTA voidaan sallia
ohjearvon muokkaus kauko-ohjaustilassa (REM).

3. Jos paneeli ei ole ohjearvotilassa ("rEF” ei ndy naytolla), paina .~ A™\- tai LOC
¥ _7-painiketta, kunnes naytolla nakyy "rEF”. Paina sitten ~§_J- r E F
painiketta. Naytolla nakyy nyt nykyinen ohjearvo, jonka alla nakyy S=. MENU
Loc
Hz
FWD
4. « Ohjearvoa suurennetaan painamalla ~/~A™\-painiketta. LocC 5 O O
« Ohjearvoa pienennetaan painamalla <_¥_~-painiketta. “
Arvo muuttuu jokaisella painikkeen painalluksella. Arvo tallentuu FWD

taajuusmuuttajan pysyvaismuistiin ja se palautetaan automaattisesti virran
katkaisun jalkeen.
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Parametritila
Parametritilassa valittavat toiminnot:

e parametriarvojen katselu ja muuttaminen

» ohjaustilassa nékyvien signaalien valinta ja muokkaus

« kaynnistys, pysaytys, pyodrimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla.

Parametrin valinta ja parametriarvon muuttaminen

65

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla ~§_J- LoC
painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti =7 -painiketta, kunnes r E F
teksti MENU nékyy néayton alarivilla. MENU FWD
2. Jos paneeli ei ole parametritilassa ("PAr” ei ndy naytolld), paina ,~A™\-tai ||{LOC
¥ _-painiketta, kunnes naytélla nakyy "PAr”. Paina sitten ~Y_J- PA r
painiketta. Naytolla néakyy parametriryhm&n numero. MENU FWD
- =01
PAR FWD
3. Siirry parametriryhmé&an painamalla .~a™\- ja ¥ _“-painikkeita. LOC 1 1
PAR FWD
4, Paina “X_J-painiketta. Naytolla nakyy valitun parametriryhméan parametri. LoC 1 1 O 1
PAR FWD
5. Siirry parametriin painamalla /A ™\ - ja <_¥_’-painikkeita. Loc 1 1 O 3
PAR FWD
6. Paina “X_J-painiketta noin kaksi sekuntia, kunnes naytslla nakyy Loc
parametrin arvo ja sen alla teksti §=l. Se tarkoittaa, etta arvoa voidaan
muuttaa. PAR FWD
Huomautus: Kun nakyy naytolla ja .~Aa™\- sekd ¥ _’-painikkeita
painetaan samanaikaisesti, naytén arvo vaihtuu parametrin oletusarvoksi.
7. Valitse parametriarvo .~ A\ - ja C_¥_’-painikkeilla. Kun parametriarvo on LOC
muutettu, vilkkuu.
PAR FWD
* Tallenna naytolla nakyva parametriarvo painamalla ~Y_J-painiketta. LoC

« Hylk&a uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo painamalla =77 -painiketta.

1103

FWD
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Valvottujen signaalien valinta

Vaihe | Toiminto

Naytto

muuttamisesta on sivulla 65.

parametrin 9902 SOVELLUSMAKRO arvosta: Makroissa, joissa

0105 MOMENTTI.

ryhmasta 01 KAYTTOTIEDOT.

ilman ensimmaista nollaa), esim. 105 tarkoittaa parametria 0105
MOMENTTI. Arvo 0 tarkoittaa, ettéa naytolla ei ole signaalia.

PARAM). Jos esimerkiksi 3401 = 0 ja 3415 = 0, selaaminen ei ole

ei ole asetettu signaaleja, paneelissa nakyy teksti "n.a’

1. Voit valita ohjaustilassa (Output) valvottavat signaalit ja kuinka ne nakyvat
ryhman 34 PANEELINAYTTO parametreissa. Lisatietoja parametriarvojen

~ 103

PAR FWD

Oletusarvoisesti ndytdlla on kolmea signaalia. Oletussignaalit riippuvat

parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA oletusarvo on 1 (VEKTORI:NOP.),

- 104

PAR FWD

sighaalin 1 oletusarvo on 0102 NOPEUS, muussa tapauksessa 0103
LAHTOTAAJUUS. Signaalien 2 ja 3 oletusarvot ovat aina 0104 VIRTA ja

. 105

PAR = FWD

Oletussignaaleja muutetaan valitsemalla ndytolle enintdén kolme signaalia

Signaali 1: Muuta parametrin 3401 SIGNAL 1 PARAM arvoksi signaalin
parametrin numero ryhmassa 01 KAYTTOTIEDOT (= parametrin numero

Toista sama signaaleille 2 (3408 SIGNAL 2 PARAM) ja 3 (3415 SIGNAL 3

mahdollista ja vain parametrissa 3408 maaritetty signaali nakyy naytolla.
Jos kaikkien kolmen parametrin arvoksi on asetettu 0, eli valvontaa varten

2. Maarita desimaalipilkun paikka tai kayta desimaalipilkun paikkaa ja

3404.

Signaali 1: parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO
Signaali 2: parametri 3411 NAYTTO 2 MUOTO
Signaali 3: parametri 3418 NAYTTO 3 MUOTO.

lahdesignaalin yksikkoa [asetus (9 (SUORA NAYTTO)]. Pylvasdiagrammit
eivat ole kdytdssa Basic-ohjauspaneelissa. Lisatietoja on parametrissa

LoC 9

PAR FWD

3405.

Signaali 1: parametri 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO
Signaali 2: parametri 3412 NAYTTO 2 YKSIKKO
Signaali 3: parametri 3419 NAYTTO 3 YKSIKKO.

3. Valitse signaalien yksikot. Talla ei ole vaikutusta, jos parametrin 3404/3411/
3418 arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO). Lisétietoja on parametrissa

LOC 3

PAR FWD

3406 ja 3407.

Signaali 1: parametrit 3406 NAYTTO 1 MINIMI ja 3407 NAYTTO 1
MAKSIMI
Signaali 2: parametrit 3413 NAYTTO 2 MINIMI ja 3414 NAYTTO 2
MAKSIMI
Signaali 3: parametrit 3420 NAYTTO 3 MINIMI ja 3421 NAYTTO 3
MAKSIMI.

4. Valitse signaalien skaalaukset maarittamalla naytolla nakyvéat minimi- ja
maksimiarvot. Télla ei ole vaikutusta, jos parametrin 3404/3411/3418
arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO). Lisitietoja on parametreissa

00~

PAR =] FWD

= 5000 ~

PAR =] FWD
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Kopiointitila

Basic-ohjauspaneeliin voidaan tallentaa taajuusmuuttajan taysi parametrisarja ja
korkeintaan kolme kayttajan parametrisarjaa. Ohjauspaneelissa on pysyvaismuisti.

Kopiointitilassa valittavat toiminnot:

Kaikkien parametrien kopiointi taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin

(uL — Tallenna). Tama sisaltaa kaikki maaritellyt kayttajan parametrisarjat ja
sisaiset (kayttaja ei voi muuttaa) parametrit, kuten ID-ajon aikana tarvittavat
parametrit.

Tayden parametrisarjan palautus ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan

(dL A — Lataa kaikki). Parametrien palautustoiminto lataa taajuusmuuttajaan
kaikki parametrit, my6s sisdiset moottoriparametrit, joita kayttaja ei voi muuttaa.
Toiminto ei koske kayttajan parametrisarjoja.

Huomautus: Toimintoa saa kayttaa vain parametrien palauttamiseen
taajuusmuuttajaan tai parametrien kopioimiseen alkuperaisen kaltaisiin
jarjestelmiin.

Parametrisarjan kopiointi osittain ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan

(dL P — Osittainen palautus). Osittainen sarja ei siséalla kayttajan parametrisarjoja,
sisdisia moottoriparametreja, parametreja 9905...9909, 1605, 1607, 5201 eika
ryhmien 51 ULK KOMM. MODUULI ja 53 EFB PROTOKOLLA parametreja.

Lahde- ja kohdetaajuusmuuttajien tai niiden moottoreiden ei tarvitse olla
samankokoisia.

MAKRO1-parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan
(dL ul — Lataa makro 1). Makro sisaltaa ryhman 99 KAYTTOONOTTOTIEDOT
parametrit ja sisaiset moottoriparametrit.

Toiminto nékyy valikossa vain, kun Makrol on ensin tallennettu parametrilla 9902
SOVELLUSMAKRO (katso kohta Kayttajamakrot sivulla 96) ja ladattu sitten
paneeliin.

MAKROZ2-parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (dL u2 —
Lataa makro 2). Kuten dL ul — Lataa makro 1 edella.

MAKRO3-parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (dL u3 —
Lataa makro 3). Kuten dL ul — Lataa makro 1 edella.

Kaynnistys, pysaytys, pyorimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.
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Parametrien lataaminen ja palauttaminen

Lisatietoja kaytossa olevista lataus- ja palautustoiminnoista on edella.

FWD

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry padvalikkoon painamalla ~Y_J- LoC
painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti 777 -painiketta, kunnes P A r
teksti MENU nakyy nayton alarivilla. MENU FWD
2. Jos paneeli ei ole kopiointitilassa ("CoPY” ei nay naytolld), paina .~ A ™\-tai ||LOC
¥ _’-painiketta, kunnes naytolla nakyy teksti "CoPY”. O
MENU FWD
Paina ~y_J-painiketta. LoC u L
MENU FWD
3. « Kaikki parametrit (myds kayttajasarjat) ladataan taajuusmuuttajasta LoC
ohjauspaneeliin siirtymalla ensin "uL"-kohtaan /~a™\- ja ¥ - u
painikkeilla. MENU EWD
Paina “Y_J-painiketta. Siirron tila nékyy prosentteina siirron aikana. LoC u 5 O "
0
FWD
« Parametrit palautetaan siirtymalla vastaavaan toimintoon (tassa LocC d A
esimerkissa "dL A”, Lataa kaikki) ~~a™- ja <_¥_~-painikkeilla. -
MENU FWD
Paina “Y_J-painiketta. Siirron tila n&kyy prosentteina siirron aikana. LoC d 5 O

%

Basic-ohjauspaneelin halytyskoodit

Basic-ohjauspaneeli ilmoittaa taajuusmuuttajan vioista ja halytyksista (katso luku

Vianhaku), ja antaa sen liséksi ohjauspaneelin halytyskoodit muodossa A5xxx.
Halytyskoodit ja niiden kuvaukset on annettu kohdassa Basic-ohjauspaneelin

antamat halytykset sivulla 278.
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Assistant-ohjauspaneeli

Ominaisuudet
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Assistant-ohjauspaneelin ominaisuuksia ovat:

Alfanumeerinen ohjauspaneeli, jossa on LCD-nayttd

Nayton kielen valinta

Start-up Assistant taajuusmuuttajan kayttéénoton avuksi

Kopiointitoiminto — parametrit voidaan kopioida ohjauspaneelin muistiin ja siirtda
my6&hemmin muihin taajuusmuuttajiin tai jarjestelman varmuuskopioiksi.

Naytolla nakyvat ohjeet

Reaaliaikakello.

Johdanto

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto Assistant-ohjauspaneelin
nappaintoiminnoista ja naytoista.

Kayttotapa

Tila-LED — vihred normaalissa toiminnassa. Jos LED vilkkuu tai on punainen,
katso kohta LED-merkkivalot sivulla 289.

LCD-nayttd — Jaettu kolmeen alueeseen:

a. Tilarivi — muuttuja, riippuu toimintatilasta, katso kohta Tilarivi sivulla 70.

b. Keskirivi — muuttuja, yleensa parametri- tai signaaliarvo, valikko tai luettelo.
Tassa nakyvat myos vika- ja halytyskoodit.

c. Alarivi — nayttda kahden valintandppaimen toiminnon ja kellondkyman, jos
valittuna.

Valintan&dppain 1 — Toiminto vaihtelee. LCD-ndytdn vasemmassa alakulmassa
oleva teksti ilmoittaa kaytdsséa olevan toiminnon.

Valintandppain 2 — Toiminto vaihtelee. LCD-naytdn oikeassa alakulmassa
oleva teksti ilmoittaa kaytdsséa olevan toiminnon.

YIos —

« Siirtyy ylospain LCD-naytdn keskiosassa nakyvassa valikossa tai
luettelossa.

» Suurentaa asetusarvoa, jos jokin parametri on valittuna.

» Suurentaa ohjearvoa, jos oikea yldkulma on korostettuna.

Arvo vaihtuu nopeammin, kun painiketta pidetdén painettuna.

Alas —

« Siirtyy alaspéin LCD-nayton keskiosassa nakyvassa valikossa tai
luettelossa.

« Pienentaa asetusarvoa, jos jokin parametri on valittuna.

« Pienentaa ohjearvoa, jos oikea ylakulma on korostettuna.

Arvo vaihtuu nopeammin, kun painiketta pidetdén painettuna.

LOC/REM - Siirtda taajuusmuuttajan paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen
ja painvastoin.

Ohje — Naytélla nékyvat ohjeet avataan painiketta painamalla. Ohjeet
koskevat naytdon keskiosassa korostettuna olevaa kohdetta.

STOP — Pysayttaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.

- Nro
1

2

3

4

& °
6

7

8

9

10

START — Kaynnistaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.
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Tilarivi

LCD-nayton ylarivilla nakyvat taajuusmuuttajan perustiedot.

| Loc FEMME | | LOC UPAAVALIKKO—1 |
OR6) @ ORONE) @
Nro|Kentta Vaihtoehdot Selitys
1 |Ohjauspaikka LOC Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa eli sita
ohjataan ohjauspaneelista.
REM Taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa eli sita
ohjataan taajuusmuuttajan I/O:lla tai kenttéavaylalla.
2 |Tila 1 Akselin suunta on eteen
N Akselin suunta on taakse
Suuntanuoli py0rii Taajuusmuuttaja on kdynnissé ohjearvossa.
Katkoviivanuoli pyorii Taajuusmuuttaja on kdynnissa, mutta ei
ohjearvossa.
Nuoli palaa Taajuusmuuttaja ei ole kaynnissa.
Katkoviivanuoli palaa K&ynnistyskomento on annettu, mutta moottori ei
ole kaynnissa. Esim. kdynnistyksen esto puuttuu.
3 |Paneelin * Nykyisen tilan nimi
toimintatila « Naytolla nakyvan luettelon tai valikon nimi
» Toimintatilan nimi, esim. PAR MUOKKAUS.
4 |Valitun kohteen » Ohjearvo ohjaustilassa (Output)
ohjearvo tai « Korostettujen kohteiden numero, esim. tila,
numero parametriryhmaé tai vika.
Toiminta

Ohjauspaneelia kaytetaan valikoiden ja painikkeiden avulla. Ohjauspaneelissa on
kaksi valintan&dppainta, joiden toiminto on tilannekohtainen ja nakyy painikkeen
ylapuolella tekstina.

Vaihtoehto, esim. toimintatila tai parametri, valitaan selaamalla ~a~\- ja <¥ -
painikkeita, kunnes vaihtoehto nékyy korostettuna (vaaleana tummalla pohjalla) ja
painamalla vastaavaa valintandppainta. Oikeanpuoleista valintanappainta kaytetaan
yleensa tilan valintaan, vaihtoehdon hyvaksymiseen tai muutosten tallentamiseen.
Vasemmanpuoleisella valintanappaimella perutaan muutokset ja palataan edelliselle
tasolle.

Assistant-ohjauspaneelissa on yhdeksan paneelitilaa: ohjaustila (Output),
parametritila, assistantit, muutetut parametrit, vikanaytto, aika ja paivays,
parametrien varmuuskopiointi, I/O-asetukset ja vikatila. Tassa luvussa kuvataan
ohjauspaneelin toimintoja kahdeksassa ensimmaisessa tilassa. Vian tai halytyksen
esiintyessa paneeli siirtyy automaattisesti vikatilaan, ja naytolla nakyy vika- tai
halytyskoodi.

Viat ja halytykset voidaan kuitata ohjaustilassa tai vikatilassa (katso luku Vianhaku).
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Ohjauspaneeli on aluksi ohjaustilassa (Output), jossa LOC © 49 _ 1H7|
voidaan suorittaa seuraavat toiminnot: kaynnistys, 49_.1 Hz

pysaytys, pyodrimissuunnan vaihto, vaihto paikallis- ja 0.5 A
kauko-ohjauksen valilla, ohjearvon muuttaminen ja 10.7 %
enintdan kolmen oloarvon valvonta. Muiden tehtavien SUUNTA | 00:00 IVALTKKO
valintaa varten on ensin siirryttava paavalikkoon ja LOC T PAAVALIKKO —1
valittava vastaava tila. Tilarivilla (katso kohta Tilarivi sivulla [ \adA\Y]=ENzY N

70) nakyy ohjauspaikka, tila, toimintatila tai arvo/numero. [ASSISTANTIT

MUUTETUT PAR
"POISTU] 00:00 [VALITSE

Yleisimmat tehtavat

Tasséa taulukossa on luettelo yleisimmisté tehtavistd, niiden suorittamiseen

tarvittavasta tilasta ja tehtavékohtaisten ohjeiden sivunumero.

Tehtava Tila Sivu

Ohjeet Kaikki 72

Paneeliversio Kaynnistyksen 72
yhteydessa

Nayton kontrastin saato Ohjaustila (Output) 75

Siirtyminen paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin  |Kaikki 73

Taajuusmuuttajan kaynnistys ja pysaytys Kaikki 74

Moottorin pydrimissuunnan vaihto Ohjaustila (Output) 74

Nopeus-, taajuus ja momenttiohjeen asetus Ohjaustila (Output) 75

Parametriarvon muuttaminen Parametritila 76

Valvottujen signaalien valinta Parametritila 7

Assistantin ohjaamat tehtavat (toisiinsa liittyvien parametrisarjojen |Assistantit 78

maaritys)

Parametrien katselu ja muuttaminen Muutetut parametrit 79

Vikatietojen katselu Vikanayttd 80

Vikojen ja hélytysten kuittaus Ohjaustila, vikatila 275

Kellon nayttd/piilotus, paivamaaran ja kellonajan esitystavan Aika ja paivays 81

muuttaminen, kellon asetus ja kellonajan automaattinen paivitys

kesdajan mukaan

Parametrien kopiointi taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin Parametrien 84
varmuuskopiointi

Parametrien siirto ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan Parametrien 84
varmuuskopiointi

Varmuuskopion tietojen katselu Parametrien 85
varmuuskopiointi

I/O-liittimien parametriasetusten muokkaus ja vaihtaminen I/O-asetukset 86
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Ohjeet

Vaihe

Toiminto

Naytto

Tilannekohtaiset ohjeet avataan painamalla @-painiketta. Korostetun aiheen
ohjeet avautuvat naytélle.

Jos korostetusta kohteesta on olemassa ohjeet, ne nakyvat naytolla.

LOC U PAR RYHMAT——10
01 KAYTTOTIEDOT

03 FB OLOARVOT

04 VIKAHISTORIA

10 KAY/SEIS/SUUNTA

11 OHJEARVON VALINTA

POISTU | 00:00 IVALITSE

LOC UHELP -
Tama_parametriryhma
maarittaé ulkoisen
lahteen (ULK1 ja
ULK2) kaynnistys-,

saytys- ja suunnan-
POISTU | 00:00

Jos teksti ei ndy kokonaan, selaa riveja eteenpéin A \- ja \_¥_-painikkeilla.

LOC L HELP -
maarittéaé ulkoisen
lahteen (ULK1lja
ULK2) kaynnistys-,
pysédytys- ja suunnan-
vaihtokaskyille.

POISTU | 00:00

Edelliseen nayttéon palataan painamalla PO+§)-painiketta.

LOC U PAR RYHMAT—10
01 KAYTTOTIEDOT

03 FB OLOARVOT

04 VIKAHISTORIA

10 KAY/SEIS/SUUNTA

11 OHJEARVON VALINTA

|POISTU] 00:00 [VALITSE

Paneeliversio

Vaihe

Toiminto

Naytto

Jos virta on kytketty, kytke se pois paalta.

Paina pitkaéan @-painiketta samalla kun kytket virran paalle ja luet tiedot.
Paneelin tiedot nékyvat naytolla:

Panel FW: Paneelin ohjelmaversio

ROM CRC: Paneelin ROM-tarkistuksen summa
Flash Rev: Flash-siséllon versio

Flash-sisallon kommentti.

Kun vapautat painikkeen @ paneeli siirtyy ohjaustilaan.

INFO

PANEL VERSION
- X . XX

Panel FW:
ROM CRC: XXXXXXXXXX
Flash Rev: X . XX
XXXXKXXXKXKX XXX KX KXXX
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Kaynnistys, pysaytys ja vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin

Voit kdynnistaa ja pysayttaa taajuusmuuttajan ja vaihtaa paikallisohjauksesta kauko-
ohjaukseen ja painvastoin kaikissa tiloissa. Taajuusmuuttajan on oltava

paikallisohjauksessa kaynnistysta ja pysaytysta varten.

Vaihe

Toiminto

Naytto

« Vaihda kauko-ohjauksesta (tilarivilla nakyy REM) paikallisohjaukseen
(tilarivilla nakyy LOC) ja painvastoin painamalla (5)-painiketta.

Huomautus: Paikallisohjauksen valinta voidaan estaa parametrilla 1606
PAIKALLISLUKKO.

Kun taajuusmuuttaja kaynnistetdaan ensimmaisen kerran, se on kauko-

ohjaustilassa (REM) ja taajuusmuuttajan I/O-liittimet ohjaavat sita.

Paikallisohjaukseen (LOC) vaihdetaan painamalla -painiketta. Toiminto

riippuu siitd, kuinka pitkdan painiketta painetaan:

« Jos vapautat painikkeen heti (naytolla vilkkuu "Vaihto paikallisohjaukseen”),
taajuusmuuttaja pysahtyy. Aseta paikallisohjauksen ohjearvo sivulla 75 olevan
ohjeen mukaan.

« Jos painat painiketta noin kaksi sekuntia, taajuusmuuttaja jatkaa samalla
tavalla. Taajuusmuuttaja kopioi seké kauko-ohjauksen arvot kay/seis-tilaa
varten ettd ohjearvon, ja kayttaa niité paikallisohjauksen alkuasetuksina.

* Pyséayta taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa painamalla C@>.

« Kaynnista taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa painamalla C&O.

LOC L VIESTI
Vaihto _ )
paikal lisohjaukseen

00:00

Tilarivin nuolen (Y tai J)
pyorimisliike pysahtyy.
Tilarivin nuoli (3 tai J) alkaa
pyoria. Nuoli nakyy
katkoviivoina, kunnes
taajuusmuuttaja saavuttaa
ohjearvon.
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Ohjaustila (Output)

Ohjaustilassa (Output) valittavat toiminnot:

+ Enintaan kolmen, ryhmaan 01 KAYTTOTIEDOT kuuluvan signaalin oloarvojen

valvonta

e Moottorin py6rimissuunnan vaihto

* Nopeus-, taajuus ja momenttiohjeen asetus

« Nayton kontrastin s&ato

« Kaynnistys, pysaytys, pyérimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla.
Ohjaustila avataan painamalla

Ohjearvo nakyy nayton
oikeassa ylakulmassa.
Keskiriville voidaan maarittaa
nakymaan enintaan kolmen
signaalin arvot tai
pylvasdiagrammit. Ohjeet

POISTU

W-painiketta toistuvasti.

[0C © 49 1Hz
49.1 Hz
0.5 A
10.7 %

~NO1

SUUNTA ] 00:00 [VALIKKO

SUUNTA | 00:00 [VALTKKO

valvottavien signaalien valintaa ja muokkausta varten ovat sivulla 77.

Moottorin pydrimissuunnan vaihto

Vaihe | Toiminto Nayttd
1. Jos ohjaustila ei ole viela valittuna, siirry siihen painamalla F%S'Tu-painiketta REM Y 49 .1HZ
toistuvasti. 49 - 1 HZ
10.7 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
2. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (tilarivilla nékyy REM), vaihda LOC Y 49 . 1HZ
paikallisohjaukseen painamalla -painiketta. Naytolla nakyy nopeasti viesti 49 - 1 HZ
tilan vaihtumisesta. Ohjaustila avataan sen jalkeen. O - 5 A
10.7 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
3. Jos suuntana on eteen (U nakyy tilarivilld), voit vaihtaa suunnaksi taakse (5
nakyy tilarivilla) tai painvastoin painamalla S%ﬁ*.
Huomautus: Parametrin 1003 SUUNTA arvon on oltava 3 (PYYNNOSTA).
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Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos ohjaustila ei ole viela valittuna, siirry siihen painamalla F%STU-painiketta REM U 49.1HZ
toistuvasti. 49 - 1 HZ
10.7 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
2. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (tilarivilla nékyy REM), vaihda LOC © 49.1HZ
paikallisohjaukseen painamalla -painiketta. Naytolla ndkyy nopeasti viesti 49 - 1 HZ
tilan vaihtumisesta. Ohjaustila avataan sen jalkeen. O - 5 A
Huomautus: Ryhméssa 11 OHJEARVON VALINTA voidaan sallia ohjearvon 10 - 7 %
muokkaus kauko-ohjaustilassa. SUUNTAT 00:00 VALTKKO
3. « Voit suurentaa nayton oikeassa ylakulmassa nakyvéaa korostettua ohjearvoa LOC Y 50.0HZ
painamalla ~~A™\-painiketta. Arvo muuttuu heti. Arvo tallentuu 50 - O HZ
taajuusmuuttajan pysyvaismuistiin ja se palautetaan automaattisesti virran O - 5 A
katkaisun jalkeen. 10.7 %
» Ohjearvoa vahennetaan painamalla <_¥_~-painiketta. SUUNTA | 00:00 IVALIKKO
Naytdn kontrastin saatd
Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos ohjaustila ei ole viela valittuna, siirry siihen painamalla Po+§)-painiketta LOC © 49.1HZ
toistuvasti. 49 - 1 HZ
10.7 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
2, <7 LOC © 49 _1Hz

« Naytdn kontrastia suurennetaan painamalla samanaikaisesti N ja
A\ -painiketta.
VALIKKO .

« Nayton kontrastia pienennetdan painamalla samanaikaisesti N e

C¥_-painiketta.

49_.1 Hz

0.5 A

10.7 %
"SUUNTA] 00:00 [VALTKKO
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Parametritila
Parametritilassa valittavat toiminnot:

« Parametriarvojen katselu ja muuttaminen

« Kaynnistys, pysaytys, py6rimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla.

Parametrin valinta ja parametriarvon muuttaminen

Vaihe

Toiminto

Naytto

Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla e -

painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti F%‘Q‘Tu—pa\iniketta, kunnes
siirryt paavalikkoon.

LOC UPAAVALIKKO ——1
DADA V »
ASSISTANTIET

MUUTETUT PAR
"POISTU] 00:00 [VALITSE

Siirry parametritilaan valitsemalla valikosta PARAMETRIT ~~A™\- ja ¥ -
painikkeilla sekd painamalla V%E-painiketta.

LOC U PAR RYHMAT——01
01 KAYTTOTIEDOT

03 FB OLOARVOT

04 VIKAHISTORIA

10 KAY/SEIS/SUUNTA

11 OHJEARVON VALINTA

POISTU | 00:00 IVALITSE

Valitse parametriryhma A\ - ja C_¥_/-painikkeilla.

Paina V%E -painiketta.

LOC T PAR RYHMAT——99
99 KAYTTOONOTTOTIEDOT
01 KAYTTOTIEDOT

03 FB OLOARVOT

04 VIKAHISTORIA

10 KAY/SEIS/SUUNTA

POISTU | 00:00 VALITSE

LOC & PARAMETRIT '

9901 KIELI
ENGL I SH
9902 SOVELLUSMAKRO
9904 MOOTT.OHJAUSTAPA
9905 MOOTT.NIM.JANN.

POISTU | 00:00 IMUOKKAA

Valitse parametri ~~A™\- ja <_¥_~-painikkeilla. Parametrin nykyinen arvo nakyy
valitun parametrin alapuolella.

Paina M%A-painiketta.

LOC U PARAMETRIT

9901 KIELI

9902 SOVELLUSMAKRO
VAK10-0HJAUS

9904 MOOTT .OHJAUSTAPA

9905 MOOTT.NIM.JANN.

POISTU | 00:00 IMUOKKAA|

LOC ¥ PAR MUOKKAUS—
9902 SOVELLUSMAKRO

VAKI10-0HJAUS
1
% 00:00 [TALLETA

Maarita parametrille uusi arvo /A ™\ - ja <_¥_’-painikkeilla.

Yksi painikkeen painallus nostaa tai laskee arvoa. Arvo vaihtuu nopeammin,
kun painiketta pidetédén painettuna. Jos painikkeita painetaan yhta aikaa,
naytolla nakyva arvo vaihtuu oletusarvoon.

LOC T PAR MUOKKAUS—
9902 SOVELLUSMAKRO

PULSSIOHJAUS
2
% 00:00 [TALLETA

. . TALLETA ..
« Tallenna uusi arvo painamalla N -painiketta.

s . . sl e . PERUUTA .
» Hylk&& uusi arvo ja sailyté alkuperainen arvo painamalla =z -painiketta.

LOC U PARAMETRIT

9901 KIELI

9902 SOVELLUSMAKRO
PULSSI0HJAUS

9904 MOOTT .OHJAUSTAPA

9905 MOOTT.NIM.JANN.

POISTU | 00:00 IMUOKKAA|
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Vaihe | Toiminto Naytto

1. Voit valita ohjaustilassa (Output) valvottavat signaalit ja kuinka ne nakyvat LOC U PAR MUOKKAUS—
ryhman 34 PANEELINAYTTO parametreissa. Lisatietoja parametriarvojen 3401 SIGNAL 1 PARAM
muuttamisesta on sivulla 76. LAHTOTAAJUUS
Oletusarvoisesti naytolla on kolme signaalia. Oletussignaalit riippuvat [103]
parametrin 9902 SOVELLUSMAKRO arvosta: Makroissa, joissa parametrin PERUUTA 00:00 ITALLETA
9904 MOOTT.OHJAUSTAPA oletusarvo on 1 (VEKTORI:NOP.), signaalin 1 LOC U PAR MUOKKAUS —
oletusarvo on 0102 NOPEUS, muussa tapauksessa 0103 LAHTOTAAJUUS. 3408 SIGNAL 2 PARAM
Signaalien 2 ja 3 oletusarvot ovat aina 0104 VIRTA ja 0105 MOMENTTI. VIRT
Oletussignaaleja muutetaan valitsemalla néytélle enintddn kolme signaalia [104] )
ryhmasta 01 KAYTTOTIEDOT. PERUUTAI 00:00 ITALLETA
Signaali 1: Muuta parametrin 3401 SIGNAL 1 PARAM arvoksi signaalin LOC TPAR MUOKKAUS
parametrin numero ryhméssé 01 KAYTTOTIEDOT (= parametrin numero ilman ||3415 SIGNAL 3 PARAM
ensimmaista nollaa), esim. 105 tarkoittaa parametria 0105 MOMENTTI. Arvo 0 [105] NTT I

. s il . - 105
tarkoittaa, ettd naytolla ei ole signaalia.
Y g PERUUTAI 00:00 [TALLETA
Toista sama signaalien 2 (3408 SIGNAL 2 PARAM) ja 3 (3415 SIGNAL 3
PARAM) kohdalla.

2. Valitse signaalien nayttdtapa: desimaali tai pylvasdiagrammi. Voit maarittaa LOC U PAR MUOKKAUS——
desimaalipilkun paikan desimaalinumeroissa tai kayttaa d'tlasimqglipilkun 3404 NAYTTO 1.MUOTO..
paikkaa ja lahdesignaalin yksikkoa [asetus (9 (SUORA NAYTTQ)]. Lisatietoja SUORA N AYTTO
on parametrissa 3404. [9]

Signaali 1: parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO PERUUTA| 00:00 ITALLETA
Signaali 2: parametri 3411 NAYTTO 2 MUOTO
Signaali 3: parametri 3418 NAYTTO 3 MUOTO.

3. Valitse signaalien yksikot. Talla ei ole vaikutusta, jos parametrin 3404/3411/ LOC T PAR MUOKKAUS —
3418 arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO). Lisatietoja on parametrissa 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO
3405. Hz
Signaali 1: parametri 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO [3]

Signaali 2: parametri 3412 NAYTTO 2 YKSIKKO PERUUTAI 00:00 ITALLETA
Signaali 3: parametri 3419 NAYTTO 3 YKSIKKO.
4, Valitse signaalien skaalaukset maarittdamalla naytolla nakyvat minimi- ja LOC T PAR MUOKKAUS—

maksimiarvot. Télla ei ole vaikutusta, jos parametrin 3404/3411/3418 arvoksi on
asetettu 9 (SUORA NAYTTO). Lisatietoja on parametreissa 3406 ja 3407.

Signaali 1: parametrit 3406 NAYTTO 1 MINIMI ja 3407 NAYTTO 1 MAKSIMI
Signaali 2: parametrit 3413 NAYTTO 2 MINIMI ja 3414 NAYTTO 2 MAKSIMI
Signaali 3: parametrit 3420 NAYTTO 3 MINIMI ja 3421 NAYTTO 3 MAKSIMI.

3406 NAYTTO 1 MINIMI
0.0 Hz

PERUUTA| 00:00 [TALLETA

LOC U PAR MUOKKAUS—

3407 NAYTTO 1 MAKSIMI
0.0 Hz

PERUUTA| 00:00 [TALLETA
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Assistantit

Kun taajuusmuuttaja kaynnistetaan ensimmaisen kerran, Start-up Assistant opastaa
kayttajaa perusparametrien asettamisessa. Start-up Assistantissa on erilaisia
Assistanteja, joista jokainen ohjaa tietyn parametrisarjan asetuksissa, esimerkiksi
moottorin kayttdonotossa tai PID-sddddssa. Start-up Assistant valitsee Assistantit
kayttoon yksitellen. Assistanteja voidaan myods kayttaa erikseen. Lisatietoja
Assitanteilla suoritettavista tehtavistd on kohdassa Start-up Assistant sivulla 97.

Assistantit-tilassa valittavat toiminnot:

» Assistantit opastavat kayttdjaa perusparametrien asettamisessa

« Kaynnistys, pysaytys, py6érimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla.

Assistantin kaytto

Alla olevassa taulukossa on kuvattu tavallisimpia Assistantien kayttoon liittyvia
vaiheita. Esimerkissa kuvataan moottorin kayttdonotossa avustavaa Assistantia.

* Avaa lisétietoja valitusta parametrista painamalla @-painiketta. Selaa ohjetta
A\ ja ¥ _-painikkeilla. Sulje ohje painamalla >

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkooncpainamalla V%O- LOC ¥ PAAVALIKKO —1
painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti F#Sw-painiketta, unnes PARAMETRIT
siirryt padavalikkoon. ASSISTANTIT
POISTU | 00:00 [VALITSE
2. Siirry Assistantit-tilaan valitsemalla valikosta ASSISTANTIT /A \-ja ¥ - LOC U ASSISTANTIT —1
N . VALITSE . . Start-up assistant
painikkeilla sekd painamalla N painiketta. MOOTTOr TLtiet  asetus
Sovellus_
Nopeusohjaus ULK1
Nopeusohjaus ULK2
POISTU| 00:00 [VALITSE
3. | Valitse Assistantti ~ A ~\- ja <_¥_’-painikkeilla ja paina V%E. LOC © PAR MUOKKAUS——
Jos et valitse Start-up Assistantia vaan toisen Assistantin, se opastaa oman 9905 MOOTT.NIM.JANN.
parametrisarjansa tehtavissa, katso vaiheet 4. ja 5. alla. Sen jalkeen voit valita
toisen Assistantin Assistantit-valikossa tai poistua Assistantit-tilasta.
Esimerkissa kuvataan moottorin kayttéonoton Assistantia. POISTU| 00:00 [TALLETA
. . . s S : S LOC T VALINTA
Jos valitset Start-up Ass.lsta.ntln, se kayn_nlstaa ensmr_nmsen Assstantm, joka Haluatko jatkaa
opastaa oman parametrisarjansa tehtéavissa, katso vaiheet 4. ja 5. alla. Sen sovel luksen
jalkeen Start-up Assistant kysyy haluatko jatkaa seuraavan Assistantin avulla ~ ||aSettelulla?
vai ohittaa sen. Valitse vastauksesi /~A™\- ja \_¥_“-painikkeilla ja paina ita
e&EF . Jos paatat ohittaa seuraavan Assistantin, Start-up Assistant kysyy POISTU [ 00:00 OK
samaa my6s seuraavien Assistantien kohdalla.
4, » Maéarita uusi arvo painamalla ./~ A™\- ja C_¥_’-painiketta. LOC L PAR MUOKKAUS —

9905 MOOTT.NIM.JANN.

POISTU | 00:00 ITALLETA

LOC L HELP -
Aseta_arvo moottorin
arvokilvestd. Jannite
pitédé vastata moot-
torin D/Y kytkentéaa.

Monimoottorikaytdssa
POISTU | 00:00
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Vaihe | Toiminto Naytto
5. « Hyvaksy uusi arvo ja siirry seuraavaan parametriin painamalla T%A. LOC T PAR MUOKKAUS —
« Pyséyta Assistant painamalla F%‘T“ 9906 MOOTT.NIM.VIRTA
>
POISTU | 00:00 [TALLETA
Muutetut parametrit -tila
Muutetut parametrit -tilassa valittavat toiminnot:
« Niiden parametrien luettelo, joita on muokattu makron oletusarvoista
« Naiden parametrien muuttaminen
« Kaynnistys, pysaytys, pyorimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.
Muutettujen parametrien katselu ja muuttaminen
Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla VeP- LOC U PAAVALIKKO —1
painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti F%J-painiketta, kunnes PARAM ETR | T
siirryt paavalikkoon. A | TANT | T
POISTU | 00:00 IVALITSE
2. Siirry Muutetut parametrit -tilaan valitsemalla valikosta MUUTETUT PAR LOC L MUUTETUT PAR —
AN ja ¥ _/-painikkeilla, ja paina V%E-painiketta. 1202 VAK{SNSPEQS 1
1203 VAKIONOPEUS 2
1204 VAKIONOPEUS 3
9902 SOVELLUSMAKRO
POISTU | 00:00 IMUOKKAA
3. Valitse muutettava parametri luettelosta /~A™\- ja < ¥_-painikkeilla. Valitun LOC ® PAR MUOKKAUS—
parametrin arvo nakyy parametrin alapuolella. Muuta arvoa painamalla M%\f\. 1202 VAKIONOPEUS 1
0,0 Hz
PERUUTA| 00:00| TALLETA
4, Maéaritd parametrille uusi arvo /~A™\- ja \_¥_~-painikkeilla. LOC ® PAR MUOKKAUS—
Yksi painikkeen painallus suurentaa tai pienentda arvoa. Arvo vaihtuu 1202 VAKIONOPEUS 1
nopeammin, kun painiketta pidetéén painettuna. Jos painikkeita painetaan yhtéa 5 » O HZ
aikaa, naytolla nakyva arvo vaihtuu oletusarvoon.
PERUUTA| 00:00 [TALLETA
5. « Hyvaksy uusi arvo painamalla TALLETA-painiketta. Jos uusi arvo on oletusarvo, ||LOC & MUUTETUT PAR —

parametri poistetaan muutettujen parametrien luettelosta.

s - . PP . PERUUTA ..
« Hylk&a uusi arvo ja séilyta alkuperainen arvo painamalla = -painiketta.

1202 VAKIONOPEUS 1
15.0 Hz

1203 VAKIONOPEUS 2

1204 VAKIONOPEUS 3

9902 SOVELLUSMAKRO

POISTU | 00:00 IMUOKKAA

Ohjauspaneelit
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Vikanaytto-tila

Vikanaytto-tilassa valittavat toiminnot:

e Taajuusmuuttajan vikahistorian (enintddn 10 vikaa) katselu (vain kolme edellista

vikaa sailyy muistissa, jos jannite katkeaa)

« Kolmen edellisen vian kuvaukset (vain viimeisin vika sailyy muistissa, jos jannite

katkeaa)

* Ohijeita vikatiloihin

« Kaynnistys, pysaytys, py6érimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla.

Vikojen katselu

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla Ve - LOC ¥ PAAVALIKKO —1
painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti F%J—pa\iniketta, kunnes PARAM a
siirryt paavalikkoon.
POISTU | 00:00 IVALITSE
2. Siirry Vikanaytto-tilaan valisemalla valikosta VIKANAYTTO painikkeilla /&> LOC U VIKANAYTTO '
. . . VALITSE e papis s . . 10: PANEELIVIKA
ja ¥, ja paina N Naytolla nakyy edellisen vian kuvaus. 19.03.05 13:04:57
Rivilla nakyva numero on vikakoodi, joka maaraytyy luvussa Vianhaku g R? éLIIDﬂﬁ',?I",?I'UU
lueteltujen syiden tai korjaustoimenpiteiden mukaan.
POISTU | 00:00 | KUVAUS
3. Avaa valitun vian kuvaus painamalla /~A™\- ja (¥ _“-painikkeita ja paina LOC T PANEELIVIKA —
Kﬁ{uvms-pamiketta. V}_EA
VIKA-AIKA 1
13:04:57
VIKA-AIKA 2
POISTU| 00:00 [ DIAG
4, Avaa ohjeet painamalla %-painiketta. Selaa ohjetta /~A - ja ¥_- LOC L DIAGNOSTIIK. —

painikkeilla.

Palaa ohjeista edelliseen nayttdtn painamalla %-painiketta.

Tarkista: Komm yhteys
ja kytkennat,
parametri 3002,
parametrit ryhmissa

10 ja 11.
POISTU | 00:00 OK

Ohjauspaneelit




Aika ja paivays -tila
Aika ja paivays -tilassa valittavat toiminnot:
» Kellon valinta kayttéon tai pois kaytosta
e Paivamaaran ja ajan esitystavan muuttaminen

e Paivamaaran ja ajan asetus
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« Kellonajan automaattisen, kesaajan mukaan tapahtuvan paivitystoiminnon

kytkeminen péaalle tai pois

« Kaynnistys, pysaytys, pyorimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla.

Assistant-ohjauspaneelissa oleva paristo varmistaa kellon toiminnan myds silloin,

kun ohjauspaneeli ei saa virtaa taajuusmuuttajasta.

Kello kayttoon tai pois kaytosta, esitystavan muuttaminen, paivamaaran/ajan asetus ja

kellonajan automaattinen paivitys kesdajan mukaan

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla Ve - LOC W PAAVALIKKO —1
painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti F%STU -painiketta, kunnes PARAM ETR l T
siirryt paavalikkoon. A l TANT | T
POISTU| 00:00 IVALITSE
2. Siirry Aika ja paivays -tilaan valitsemalla valikosta AIKA&PAIVAYS A \-ja LOC U AIKAGPAIVAYS —1
R . VALITSE KELLON NAYTTO
¥ _-painikkeilla, ja paina Swik AJAN ESITYSTAPA
PAIVAYKSEN ESITYSTAPA
ASETA AIKA.
ASETA PAIVAYS
POISTU| 00:00 VALITSE
3. « Valitse kello kayttddn (tai pois kaytdsta) valitsemalla valikosta KELLON LOC L KELLON NAYTT —1

NAYTTO, painamalla "4&&=" -painiketta, valitsemalla Nayta kello (Piilota kello)
. . VALITSE .\ . . s s

ja painamalla -painiketta. Tai palaa edelliselle naytolle tekeméatta
muutoksia painamalla F%J -painiketta.

« Aseta paivaméaaran muoto valitsemalla valikosta PAIVAYKSEN
ESITYSTAPA, paina VAL'TSE—painiketta ja valitse esitystapa. Tallenna

painamalla %—painiketta tai peru muutokset painamalla F’%A-painiketta.

« Aseta kellonajan muoto valitsemalla valikosta AJAN ESITYSTAPA, paina
VALITSE .. . . . . oK . .
-painiketta ja valitse esitystapa. Tallenna painamalla ﬁ-palnlketta tai

peru muutokset painamalla F>%A-painiketta.

 Aseta aika valitsemalla valikosta ASETA AIKA ja paina eSET. Aseta tunnit

(AN - ja ¥ _7-painikkeilla ja paina %. Aseta sitten minuutit. Tallenna
painamalla %-painiketta tai peru muutokset painamalla ="

= -painiketta.

Nayta kello
Pirlota kello

POISTU | 00:00 IVALITSE

LOC T PAIV_ES_TAPA—1
dd_mm_vy______________]

dd.mm.
gm/dd/yy

d.mm.
mm/dd/¥¥¥¥
PERUUTAI 00:00 OK

LOC T AJAN ES_TAPA —1
24-tuntinen
12-tuntinen

PERUUTAI 00:00 OK

LOC T ASETA AIKA ——

=41
PERUUTA| 00:00 OK

Ohjauspaneelit
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Vaihe

Toiminto

N&ytto

- Aseta paivamaara valitsemalla valikosta ASETA PAIVAYS ja paina 4= .

Aseta paivamaaran ensimmadinen osa (péiva tai kuukausi valitusta naytén
muodosta riippuen) /~A\- ja C_¥_7-painikkeilla ja paina %{-painiketta.
Aseta paivamaaran toinen osa samalla tavalla. Kun vuosi on asetettu, paina
OK e . PERUUTA P
ﬁ-pamlketta. Peru muutokset painamalla = -painiketta.
« Valitse kellonajan automaattinen pdivitys kesaajan mukaan péaalle tai pois
valitsemalla valikosta KESAAIKA ja paina V%E.

@-painikkeen painaminen avaa ohjeet, joissa nakyvat kesaajan alkamis- ja
loppumispaivat kussakin maassa tai alue, jonka kesdaikaa haluat kayttaa.

« Valitse automaattinen kellonajan paivitys kesdajan mukaan pois paalta
valitsemalla Off ja paina V%E

« Valitse automaattinen kellonajan paivitys keséajan mukaan péaéalle

valitsemalla maa tai alue, jonka keséaikaa haluat kayttaa ja paina V%E.

« Palaa edelliselle naytélle tekemattd muutoksia painamalla F%STU -painiketta.

LOC WASET.PAIVAYS —

E).03.05
PERUUTAl 00:00 [ OK

LOC KESAAJAN TAL—1
Off

us
Australial:NSW,Vict..
Australia2:Tasmania. .

POISTU | 00:00 IVALITSE

LOC  HELP

EU: .

On: Marras viim sunn
Off: Loka viim sunn

US:
POISTU | 00:00

Ohjauspaneelit
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Parametrien varmuuskopiointi -tila

Parametrien varmuuskopiointi -tilaa kaytetadn parametrien siirtdmiseen yhdesta
taajuusmuuttajasta toiseen tai taajuusmuuttajan parametrien varmuuskopiointiin.
Paneeliin tallennus tallentaa Assistant-ohjauspaneeliin kaikki taajuusmuuttajan
parametrit siséltaen enintddn kolme kayttadjan parametrisarjaa. Taysi satrja,
osittainen sarja (sovellus) ja kayttajan sarja voidaan ladata ohjauspaneelista toiseen
tai samaan taajuusmuuttajaan.

Ohjauspaneelissa on pysyvaismuisti, johon ohjauspaneelin pariston varaus ei vaikuta.

Parametrien varmuuskopiointi -tilassa valittavat toiminnot:

Kaikkien parametrien kopiointi taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin (TALLENNA
PANEELIIN). Tama toiminto sisaltda kaikki maaritellyt kayttajan parametrisarjat ja
sisdiset parametrit (kayttaja ei voi muuttaa), kuten ID-ajon aikana tarvittavat
parametrit.

Ohjauspaneelin tallennetun varmuuskopion tietojen katselu (TALLENNA
PANEELIIN (BACKUP INFQO)). Tama toiminto sisaltda esim. taajuusmuuttajan
tyypin ja arvon missa varmuuskopio tehtiin. Nama tiedot on hyodyllista tarkistaa,
kun parametrit aiotaan kopioida toiseen taajuusmuuttajaan (LATAA
TAAJUUSM.KAIKKI). Nain varmistetaan, etta taajuusmuuttajat vastaavat toisiaan.

Koko parametrisarjan palauttaminen ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (LATAA
TAAJUUSM.KAIKKI). Parametrien palautustoiminto lataa taajuusmuuttajaan
kaikki parametrit, my6s sisdiset moottoriparametrit, joita kayttaja ei voi muuttaa.
Toiminto ei koske kayttajan parametrisarjoja.

Huomautus: Tata toimintoa saa kayttaa vain parametrien palauttamiseen
taajuusmuuttajaan varmuuskopiosta tai parametrien kopioimiseen alkuperaisen
kaltaisiin jarjestelmiin.

Osittaisen parametrisarjan (osa taytta parametrisarjaa) kopiointi ohjauspaneelista
taajuusmuuttajaan (LATAA SOVELLUS). Osittainen sarja ei sisalla kayttajan
parametrisarjoja, sisdisid moottoriparametreja, parametreja 9905...9909, 1605,
1607, 5201 eika ryhmien 51 ULK KOMM. MODUULI ja 53 EFB PROTOKOLLA
parametreja.

Lahde- ja kohdetaajuusmuuttajien tai niiden moottoreiden ei tarvitse olla
samankokoisia.

MAKRO1-parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (LATAA
MAKRO1). Makro sisaltaa ryhman 99 KAYTTOONOTTOTIEDOT parametrit ja
sisdiset moottoriparametrit.

Toiminto nékyy valikossa vain, kun Makrol on ensin tallennettu parametrilla 9902
SOVELLUSMAKRO (katso Kayttajamakrot sivulla 96) ja ladattu sitten
ohjauspaneeliin TALLENNA PANEELIIN -toiminnolla.

MAKROZ2-parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (LATAA
MAKRO?2). Kuten LATAA MAKRO1 edella.

MAKRO3-parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (LATAA
MAKROZ3). Kuten LATAA MAKROL1 edella.

Kaynnistys, pysaytys, pyorimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

Ohjauspaneelit
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Parametrien lataaminen ja palauttaminen

Liséatietoja kaytossa olevista lataus- ja palautustoiminnoista on edella.

Vaihe

Toiminto

Naytto

Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla VeEE-

painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti F%J -painiketta, kunnes

siirryt paavalikkoon.

LOC ¥ PAAVALIKKO —1
DADA ' »
ASSISTANTIET

MUUTETUT PAR
"POISTU] 00:00 VALITSE

Siirry Parametrien varmuuskopiointi -tilaan valitsemalla valikosta PAR BACKUP
SE

. .. . . . VALIT:
AN ja ¥ _-painikkeilla, ja paina N

LOC T PAR BACKUP _—1
TALLENNA PANEELIIN
BACKUP__INFO

LATAA TAAJUUSM.KAIKKI
LATAA SOVELLUS

LATAA MAKRO1

POISTU | 00:00 IVALITSE

« Kopioi kaikki parametrit (mukaan lukien kayttajamakrot ja sisdiset parametrit)
taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin, valitse varmuuskopiointivalikossa
TALLENNA PANEELIIN ~ &\ ja <_¥_~-painikkeilla, ja paina V%(TSE. Siirron
tila nékyy prosentteina siirron aikana. Keskeyta toiminto painamalla %ﬁt

painiketta.

Kun parametrit on tallennettu, naytélla nakyy viesti toiminnon onnistumisesta.
Palaa varmuuskopiointivalikkoon painamalla %’-painiketta.

« Palauta parametreja valitsemalla varmuuskopiointivalikosta toiminto (tassa

esimerkissd LATAA TAAJUUSM.KAIKKI) /A - ja S¥_-painikkeilla, ja
. VALITSE .. . " . . . " .
paina ﬁ Siirron tila nékyy prosentteina siirron aikana. Keskeytéa toiminto
ESKEYT

painamalla = -painiketta.

Kun parametrit on palautettu, naytolla nakyy viesti toiminnon onnistumisesta.
Palaa varmuuskopiointivalikkoon painamalla %-painiketta.

LOC L PAR BACKUP
Parametrien kopiointi
50%

KESKEYT| 00:00

LOC LVIESTI —
Parametrien tallennus
taajuusmuuttajasta
paneeliin onnistui

OK 00:00

LOC UPAR BACKUP

Parametrien
lataus (kaikki)

I 50%

s e e SRR
KESKEYT| 00:00 |

LOC LVIESTI
Parametrien
lataus
valmis

OK 00:00

Ohjauspaneelit




Varmuuskopion tietojen katselu
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Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla Ve - LOC UPAAVALIKKO —1
painiketta. Muussa tapauksessa paina tmstuvastf%STU -painiketta, kunnes PARAMETR l T
siirryt paavalikkoon. A l TANT | T
POISTU| 00:00 IVALITSE
2. Siirry Parametrien varmuuskopiointi -tilaan valitsemalla valikosta PAR BACKUP ||[LOC T PAR BACKUP —1
TALLENNA PANEELIIN |
AN ja ¥ _7-painikkeilla, ja paina ﬁE NNEEL' 1l
LATAA TAAJUUSM._KAIKKI
LATAA SOVELLUS
LATAA MAKRO1
POISTU| 00:00 IVALITSE
3. Valitse kopiointivalikossa BACKUP INFO ~a™\- ja (¥ _-painikkeilla, ja paina ||LOC_T BACKUP INFO——
VALITSE Navtolla na . . . s . KAYTON TYYPPI
. Naytolla nakyy taajuusmuuttajan tiedot sielld, missa varmuuskopio ACS350
tehtiin: 3%221KAYTON ARVOT
i
KAYTON TYYPPI: taajuusmuuttajan tyyppi 3301 OHJELMAVERSIO
KAYTON ARVOT: taajuusmuuttajan arvot muodossa XXXYz, jossa POISTUT 00:00
XXX: nimellisvirta-arvo. "A” tarkoittaa desimaalipilkkua, LO((Z:S:S/S%ACKUP INFO——
esim. 4A6 on 4.6 A. 3304 KAYTON ARVOT
Y. 22200V 3301 OHIELMAVERSIO
4=400V 241A hex
6 =600V POISTU| 00:00
z: i = Ohjelman latauspaketti EU
n = Ohjelman latauspaketti US
OHJELMAVERSIO: taajuusmuuttajan ohjelmistoversio.
Selaa tietoja (~A\- ja ¥ _7-painikkeilla.
4. Palaa kopiointivalikkoon painamalla %,-painiketta. LOC T PAR _BACKUP. 1

TALLENNA PANEELIIN
BACKUP__INFO

LATAA TAAJUUSM_KAIKKI
LATAA SOVELLUS

LATAA MAKRO1

POISTU | 00:00 IVALITSE

Ohjauspaneelit
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I/O-asetukset-tila
|/O-asetukset-tilassa valittavat toiminnot:

e Minka tahansa I/O-liittimen parametriasetusten tarkistus

+ Parametriasetuksen muokkaus. Jos esimerkiksi "1103: OHJE 1" on luettelossa
kohdan Ainl (analogiatulo 1) alla eli parametrin 1103 OHJE 1 VALINTA arvo on
Al1l, voit muuttaa arvoksi esim. Al2. Parametrin 1106 OHJE 2 VALINTA arvoksi ei

voida kuitenkaan asettaa All.

« Kaynnistys, pysaytys, pyérimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla.

I/O-liittimien parametriasetusten muokkaus ja vaihtaminen

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla VEKED- LOC ¥ PAAVALIKKO —1
painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti % -painiketta, kunnes PARAM a
siirryt paavalikkoon.
POISTU| 00:00 IVALITSE
2. Siirry I/0-asetukset-tilaan valitsemalla valikosta /O ASETUS -ja¥ - ||LOC L 1/0 ASETUS —1
ry Fo-as . VALITSE e DIGITAALITULOT (DI
painikkeilla ja paina S - ANALOGIATULOT  (Al)
RELELAHDOT (ROUT)
ANALOGIALAHDOT (AOUT)
PANEELI
POISTU | 00:00 IVALITSE
3. Valitse 1/0-ryhmé, esim. DIGITAALITULOT ~~a™\- ja \_¥_~-painikkeilla ja LOC W NAYTA 1/0 1
. VALITSE . . - iy s el —DI1—
paina ‘- Valitun parametrin asetukset nakyvat naytolla hetken kuluttua. 1001 -START/STOP (E1
—DI2—
—DI3—
POISTU | 00:00
4. Valitse asetus (parametrin numeron sisaltava rivi) .~ a - ja \_¥_7-painikkeilla ||[LOC T PAR MUOKKAUS —
. : MUOKKAA
lapaina “x—j - 1001 ULK:ID }iA:IS-KYT
[1]
PERUUTA| 00:00 [TALLETA
5. Maéarita asetukselle uusi arvo .~A™\- ja ¥ _’-painikkeilla. LOC T PAR MUOKKAUS —
Yksi painikkeen painallus suurentaa tai pienentaé arvoa. Arvo vaihtuu 1001 ULK1 KASKYT
nopeammin, kun painiketta pidetdén painettuna. Jos painikkeita painetaan yhté »
aikaa, naytslla nakyva arvo vaihtuu oletusarvoon. [2]
PERUUTA| 00:00 [TALLETA
6 TALLETA 1

« Tallenna uusi arvo painamalla N -painiketta.

b . . Lol e . PERUUTA ..
« Hylkda uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo painamalla =7 -painiketta.

LO U NAYTA 1/0
18?%:START/STOP (E1)
1001:DIR (E1
DI3- EL

POISTU | 00:00

Ohjauspaneelit
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Sovellusmakrot

Yleista

Tassa luvussa kuvataan sovellusmakroja. Jokaisesta makrosta annetaan
kytkentékaavio, jossa ndkyvat oletusarvoiset ohjauskytkennat (digitaalinen ja
analoginen 1/0). Liséksi luvussa annetaan ohjeet kayttajamakron tallennukseen ja
kayttdonottoon.

Yleistd makroista

Sovellusmakrot ovat esiohjelmoituja parametrisarjoja. Taajuusmuuttajan
kayttbonoton yhteydessa kayttaja valitsee parametrilla 9902 SOVELLUSMAKRO
tarpeisiinsa parhaiten sopivan makron, tekee tarvittavat muutokset ja tallentaa
lopputuloksen kayttajamakroksi.

ACS350:ssa on seitseman vakiomakroa ja kolme kayttajamakroa. Seuraavassa
taulukossa on makrojen lyhyet kuvaukset seka sovellusesimerkkeja.

Makro Sovellusesimerkkeja

Vakio-ohjaus Tavalliset nopeudensaatésovellukset, joissa kaytdssa ei ole kaytdssa ollenkaan
vakionopeutta tai kaytdssa on yksi, kaksi tai kolme vakionopeutta.
Kaynnistysta/pysaytysta ohjataan yhdella digitaalitulolla ((1) ja (0)). Mahdollisuus
valita kahden kiihdytys- ja jarrutusajan valilla.

Pulssiohjaus Tavalliset nopeudensaatdsovellukset, joissa ei ole kdytdssa ollenkaan
vakionopeutta tai kdytdssa on yksi, kaksi tai kolme vakionopeutta.
Taajuusmuuttaja kdynnistetaan ja pysaytetdaan painikkeilla.

Vaihto-ohjaus | Nopeudensaatosovellukset, joissa ei ole kdytdssé ollenkaan vakionopeutta tai
kaytdssa on yksi, kaksi tai kolme vakionopeutta. Kaynnistysta, pysaytysta ja
suuntaa ohjataan kahdella digitaalitulolla (tulotilojen yhdistelma maarittaa
toimintatavan).

Moottori- Nopeudensaatdsovellukset, joissa ei ole kaytdssa ollenkaan vakionopeutta tai
potentiometri kaytdssa on yksi vakionopeus. Nopeutta ohjataan kahdella digitaalitulolla
(kiihdytys / hidastus / ei muutosta).

Kasi/Auto Nopeudensaatdsovellukset, joissa on valittava kahden ohjauslaitteen valilla. Osa
ohjaussignaaliliittimisté on varattu yhdelle laitteelle, loput toiselle. Yksi digitaalitulo
valitsee kaytettavat liittimet (laitteet).

PID-saato Prosessinsaatésovellukset, kuten erilaiset takaisinkytketyt jarjestelmat, joiden
tehtdvana on paineen, pinnan korkeuden tai virtauksen saaté. Mahdollisuus valita
prosessin- tai nopeudensaétd: Osa ohjaussignaaliliittimista on varattu
prosessinsaatdéon, muut nopeudensaatoon. Yksi digitaalitulo valitsee prosessin-
tai nopeudensaadon valilla.

Momentti- Momentinsaatésovellukset. Mahdollisuus valita momentti- tai nopeusséato: Osa
saato ohjaussignaaliliittimistd on varattu momenttisaatéon, muut nopeussaatdodn. Yksi
digitaalitulo valitsee momentti- tai nopeussaadon valilla.

Sovellusmakrot
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Makro

Sovellusesimerkkeja

Kayttdjamakro

Kayttéja voi tallentaa sekd muokatun vakiomakron (parametriasetukset, myds

ryhman 99 KAYTTOONOTTOTIEDOT asetukset) ettd moottorin ID-ajon tulokset
pysyvaismuistiin, ja lukea tiedot mydhemmin.

Kolmea kayttajamakroa tarvitaan esimerkiksi silloin, kun halutaan ohjata kolmea
eri moottoria.

Yhteenveto sovellusmakrojen I/O-liitanndista

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto kaikkien sovellusmakrojen oletusarvoisista
I/O-liitAnnoista.

Makro
Tulo/l&dht6 ; ;
Vakio-ohjaus | Pulssiohjaus Vaihto- Moottoripot. | Kasi/Auto PID-s&4t6 Momentti-
ohjaus saato
All Taajuusohje [Nopeusohje [Nopeusohje |- Nopeusohje |Nopeusohje |Nopeusohje
(0...10V) (Kasi) (Kasi) / Pros. |(Nopeus)
ohje (PID)
Al2 - - - - Nopeusohje |Prosessiarvo |Momenttiohje
(0...20 mA) (Auto) (Momentti)
AO Lahtotaajuus |Nopeus Nopeus Nopeus Nopeus Nopeus Nopeus
DI1 Seis/kayntiin |K&ayntiin Kayntiin Seis/kayntiin |Seis/kayntiin |Seis/kayntiin |Seis/kayntiin
(pulssi) (eteen) (Kasi) (Kasi) (Nopeus)
DI2 Eteen/taakse |Seis (pulssi) |Kéayntiin Eteen/taakse |Eteen/taakse |K&si/PID Eteen/taakse
(taakse) (Kasi)
DI3 Vakionopeu- |Eteen/taakse |Vakionopeu- [Nopeusohje |Kasi/Auto Vakio- Nopeus/
dentulo 1 dentulo 1 ylos nopeus 1 Momentti
Di4 Vakionopeu- |Vakionopeu- |Vakionopeu- [Nopeusohje |[Eteen/taakse |K&aynninesto |Vakio-
den tulo 2 dentulo 1 den tulo 2 alas (Auto) nopeus 1
DI5 Kiihd./hid.ajan | Vakionopeu- |Kiihd./hid.ajan | Vakio- Seis/kayntiin |Seis/kayntiin |Kiihd./hid.ajan
valinta den tulo 2 valinta nopeus 1 (Auto) (PID) valinta
RO Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1)
DO Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1) Vika (-1)
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Tama on oletusarvoinen makro. Sen avulla muodostetaan yleispatevat I/O-
ohjauskytkennat kolmea vakionopeutta kayttamalla. Parametriarvot ovat
vakioarvoja, jotka annetaan luvussa Oloarvot ja parametrit, alkaen sivulta 144.

Jos kaytetdaan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentdja, lisatietoja on
kohdassa 1/O-liittimet sivulla 42.

Oletusarvoiset 1/0-ohjauskytkennét

X1A
( S 1 SCR Ohjauskaapelin suoja
l — | f 2 All Lahtdtaajuuden ohjearvo: 0...10 V D
1...10 kohm ’—E /.I_ | | 3 GND Analogiatulopiirin maa
L | 14 [+10V |Ohjejannite: +10 VDC, maks. 10 mA
| | 5 Al2 Oletusarvoisesti ei kdytdssa. 0...10 V
| | 6 GND Analogiatulopiirin maa
maks. 500 ohm ’—@ e |77 [a0 Laht6taajuuden arvo: 0...20 mA
l > ;4) 8 GND Analogialahtopiirin maa
9 +24V | Apujannitelahtd: +24 VDC, maks. 200 mA
10 [GND Apujénnitemaa
- 11 |DCOM |Digitaalitulo
112 bt |[seis (0)/Kay (1)
g 13 |[DI2 Eteen (0) / Taakse (1)
I 14 |DI3 Vakionopeuden valinta 2)
115 |pia Vakionopeuden valinta 2
L~ T16 |pI5 Kiihdytys- ja hidastusajan valinta ®
X1B
17 |ROCOM Relelahto
18 |RONC :, Ei vikaa [Vika (-1)]
& 19 |RONO
20 |[DOSRC Digitaalilahtd, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT 3‘;+§z Ei vikaa [Vika (-1)]
22 |DOGND
D Analogiatuloa All kaytetddn nopeusohjeena, 0= Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien 2202
jos vektoritila on valittuna. ja 2203 mukaan.
2) Katso parametriryhma 12 VAKIONOPEUDET: 1 = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien 2205
DI3|DI4|Toiminto (parametri) ja 2206 mukaan.
0 | 0 |Nopeuden asetus AlLin 4) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.
kautta Kiristysmomentti = 0,5 Nm.
1 | 0 |Nopeus 1 (1202)
0 | 1 [Nopeus 2 (1203)
1 | 1 |Nopeus 3(1204)
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Pulssiohjausmakro

Tatad makroa kaytetaan, kun taajuusmuuttajaa ohjataan painikkeilla. Kaytdssa on
kolme vakionopeutta. Makro valitaan kayttdon asettamalla parametrin 9902 arvoksi
2 (PULSSIOHJAUS).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 144. Jos
kaytetddn muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentdja, lisatietoja on
kohdassa I/O-liittimet sivulla 42.

Huomautus: Kun pysaytystuloa (DI2) ei ole kytketty, ohjauspaneelin k&ynnistys- ja
pysaytyspainikkeita ei voida kayttaa.

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennét

X1A
P 1 SCR Ohjauskaapelin suoja
l( — _|L!_’ 2 |AlL Moottorin nopeusohje: 0...10 V
1...10 kohm |—|j If.l_ | : 3 |GND |Analogiatulopiitin maa
> B 4 +10V |Ohjejannite: +10 VDC, maks. 10 mA
| ! 5 Al2 Oletusarvoisesti ei kdytéssa. 0...10 V
| | 6 GND Analogiatulopiirin maa
maks. 500 ohm ’—@ /'l_ i | 7 AO Moottorin nopeusarvo: 0...20 mA
l > ;_'2) 8 GND Analogialéhtopiirin maa
9 +24V | Apujannitelahtd: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |[GND Apujannitemaa
a 11 |DCOM |Digitaalitulo
—1

1
|

DI1 Kay (pulssi £)

—alo—13 |DI2 Seis (pulssi v.)
g 14 (DI3 Eteen (0) / Taakse (1)
I 15 (Dl4 Vakionopeuden valinta 0
g 16 (DI5 Vakionopeuden valinta 0
X1B
17 |ROCOM

Releléhto
18 |RONC :, Ei vikaa [Vika (-1)]
-

X 19 |RONO

20 |DOSRC Digitaalilahtd, maks. 100 mA
X 21 |DOOUT «y Eivikaa[Vika (-1)]
22 |DOGND

D Katso parametriryhma 12 VAKIONOPEUDET: 2) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.

DI3|DIl4|Toiminto (parametri) Kiristysmomentti = 0,5 Nm.
0 | O [Nopeuden asetus All:n
kautta

1 | 0 |Nopeus 1 (1202)
1 |Nopeus 2 (1203)
1 | 1 |Nopeus 3(1204)
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Tassa makrossa kaynnistyskomento ja suunta annetaan samalla koskettimella.
Makro valitaan kayttéon asettamalla parametrin 9902 arvoksi 3 (VAIHTO-OHJ.).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 144. Jos
kaytetaan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentdja, lisatietoja on
kohdassa 1/O-liittimet sivulla 42.

Oletusarvoiset 1/0-ohjauskytkennét

!
1...10 kohm ’—E

maks. 500 ohm ’—@

X1A
( S 1 SCR Ohjauskaapelin suoja
— f 2 All Moottorin nopeusohje: 0...10 V
/.I_ : | 3 GND Analogiatulopiirin maa
L | 14 [+10Vv |Ohjejannite: +10 VDC, maks. 10 mA
| | 5 Al2 Oletusarvoisesti ei kdytdssa. 0...10 V
| | 6 GND Analogiatulopiirin maa
f'l_ i l 7 AO Moottorin nopeusarvo: 0...20 mA
l > ;_la) 8 GND Analogialéhtopiirin maa
9 +24V | Apujannitelahtd: +24 VDC, maks. 200 mA
10 [GND Apujénnitemaa
- 11 |DCOM |Digitaalitulo
I 12 (DIl Kay eteen: Jos DI1 = DI2, taajuusmuuttaja pysahtyy.
g 13 (DI2 Kay taakse
I 14 |DI3 Vakionopeuden valinta D
115 |pia Vakionopeuden valinta V)
L~ T16 |pI5 Kiihdytys- ja hidastusajan valinta 2
X1B
17 |ROCOM Releléhto
18 |RONC :, Ei vikaa [Vika (-1)]
& 19 |RONO
20 |[DOSRC Digitaalilahtd, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT 3‘;+§z Ei vikaa [Vika (-1)]
22 |DOGND

D Katso parametriryhmé 12 VAKIONOPEUDET: o= Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien 2202

DI3|DIl4| Toiminto (parametri)
0 | O [Nopeuden asetus All:n
kautta
1 | 0 |Nopeus 1 (1202)
0 | 1 [Nopeus 2 (1203)
1 | 1 |Nopeus 3(1204)

ja 2203 mukaan.
1 = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien 2205
ja 2206 mukaan.

3) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.
Kiristysmomentti = 0,5 Nm.
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Moottoripotentiometrimakro

Tassa makrossa on kustannustehokas liittyma ohjelmoitaville logiikoille, jotka
muuttavat taajuusmuuttajan nopeutta vain digitaalisignaaleja kayttamalla. Makro
valitaan kayttoon asettamalla parametrin 9902 arvoksi 4 (MOOTTORIPOT.).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 144. Jos
kaytetdan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentoja, lisétietoja on
kohdassa I/O-liittimet sivulla 42.

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennét

X1A
1 SCR Ohjauskaapelin suoja
2 All Oletusarvoisesti ei kdytossa: 0...10 V
3 GND Analogiatulopiirin maa
4 +10V |Ohjejannite: +10 VDC, maks. 10 mA
5 Al2 Oletusarvoisesti ei kdytdssa. 0...10 V
6 GND Analogiatulopiirin maa
maks. 500 ohm ’—@ f’l_ - i 7 AO Moottorin nopeusarvo: 0...20 mA
' > l_fd 2 8 GND Analogialéhtopiirin maa
9 +24V | Apujannitelahto: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Apujannitemaa
= 11 |DCOM |Digitaalitulo

112 pin |seis (0) /Ky (1)

g 13 ([DI2 Eteen (0) / Taakse (1)

I 14 |DI3 Nopeusohjeen nosto D

115 |pia Nopeusohjeen lasku V)

B 16 (DI5 Vakionopeus 1: parametri 1202
X1B
17 |ROCOM Releléhto
18 |RONC :1 Ei vikaa [Vika (-1)]

& 19 |RONO
20 |DOSRC Digitaalilahtd, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT :j_‘ujz Ei vikaa [Vika (-1)]
22 |DOGND
1) Jos seka DI3 etta DI4 ovat kytkettyja tai 2) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.

kytkemattdmi&, nopeusohje ei muutu. Kiristysmomentti = 0,5 Nm

Olemassa oleva nopeusohje tallennetaan
pysaytyksen tai jannitekatkoksen aikana.
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Kasi/Auto-makro

Tata makroa kaytetaan silloin, kun halutaan vaihtaa kahden ulkoisen ohjauslaitteen
valilla. Makro valitaan kayttoon asettamalla parametrin 9902 arvoksi 5 (KASI/AUTO).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 144. Jos
kaytetdaan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentdja, lisatietoja on
kohdassa I/O-liittimet sivulla 42.

Huomautus: Parametrin 2108 VAH.KAYNN.ESTO asetuksen on pysyttava
vakioarvossa 0 (POIS).

Oletusarvoiset 1/0-ohjauskytkennat

X1A
1 SCR Ohjauskaapelin suoja
: ./‘,_—f—!—, 2 All Moottorin nopeusohje (Kéasi): 0...10 V
1 10kohm ’_é - : | 3 |GND |Analogiatulopiirin maa
| I 4 +10V |Ohjejannite: +10 VDC, maks. 10 mA
F(D: ./’l_ I : 5 Al2 Moottorin nopeusohje (Auto): 4...20 mA 2)
' | 6 GND Analogiatulopiirin maa
maks. 500 ohm ’-@ ,/’l_ i l 7 AO Moottorin nopeusarvo: 0...20 mA
' ;_ll) 8 GND Analogialahtopiirin maa
9 +24V | Apujannitelahtd: +24 VDC, maks. 200 mA
10 [GND Apujannitemaa
— 11 |DCOM |Digitaalitulo
112 b |seis (0)/ Kay (1) (Kasi)
g 13 |[DI2 Eteen (0) / Taakse (1) (Kasi)
g 14 |DI3 Kasi (0) / Auto (1) ohjauksen valinta
g 15 |(DI4 Eteen (0) / Taakse (1) (Auto)
L 16 (DI5 Seis (0) / Kay (1) (Auto)
X1B
17 |ROCOM Releléhto
18 |RONC :1 Ei vikaa [Vika (-1)]
& 19 |RONO
20 |[DOSRC Digitaalilahtd, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT <y Eivikaa[Vika (-1)]
22 |DOGND
1) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle. 2) Signaalin lahteen on saatava virta ulkoisesta

lahteestd. Liséatietoja valmistajan ohjeissa.
Esimerkki kaksijohdinanturin kytkennésta on
sivulla 42.

Kiristysmomentti = 0,5 Nm.

Sovellusmakrot



94

PID-saatomakro

Tama makro on tarkoitettu kaytettavaksi erilaisten takaisinkytkettyjen
ohjausjarjestelmien, kuten paineen saadon, virtauksen saadon jne. kanssa.
Saatotavaksi voidaan valita nopeussaato digitaalitulon avulla. Makro valitaan
kayttoon asettamalla parametrin 9902 arvoksi 6 (PID-SAATO).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 144. Jos
kaytetddn muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentdja, lisatietoja on
kohdassa I/O-liittimet sivulla 42.

Huomautus: Parametrin 2108 VAH.KAYNN.ESTO asetuksen on pysyttava
vakioarvossa 0 (POIS).

Oletusarvoiset I1/0-ohjauskytkennét

X1A
1 SCR Ohjauskaapelin suoja
‘ '/.'__F!_’ 2 All Moottorin nop.ohje (Kasi) / prosessiohje (PID): 0...10 V D
1. 10 kohm ’_é . : | 3 GND Analogiatulopiirin maa
| ' 4 +10V |Ohjejannite: +10 VDC, maks. 10 mA
’—G} .f‘|_ I : 5 |AI2 Prosessioloarvo: 4...20 mA 9
' | 6 GND Analogiatulopiirin maa
maks. 500 ohm ’—@ ./‘|_ i | 7 AO Moottorin nopeusarvo: 0...20 mA
{ ;_'2) 8 GND Analogial&htdpiirin maa
9 +24V  |Apujannitelahtd: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |[GND Apujénnitemaa
a 11 |DCOM |Digitaalitulo
112 [pin |seis (0)/ Kay (1) (Kasi)
g 13 ([DI2 Ka&si (0) / PID (1) ohjauksen valinta
g 14 (DI3 Vakionopeus 1: parametri 1202
I 15 (Dl4 Kéynninesto
L~ {16 |DI5  |Seis (0)/ K&y (1) (PID)
X1B
17 |ROCOM Releléhto
18 |RONC :, Ei vikaa [Vika (-1)]
& 19 |RONO
20 |DOSRC Digitaalilahtd, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT :g/"_‘ujz Ei vikaa [Vika (-1)]
22 |DOGND
D Kasi: 0...10V -> nopeusohje. 3) Signaalin lahteen on saatava virta ulkoisesta
PID: 0...10V ->0...100 % PID-ohjearvo. lahteesta. Lisétietoja valmistajan ohjeissa.
2) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle. sEi\S/ilTIZrz;i kaksijohdinanturin kytkennasta on

Kiristysmomentti = 0,5 Nm.

Sovellusmakrot



Momenttisdatomakro

95

Tama makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa tarvitaan moottorin momentinsaatoa.
Saadoksi voidaan myds vaihtaa nopeudensaato digitaalitulon avulla. Makro valitaan

kayttoon asettamalla parametrin 9902 arvoksi 8 (MOMENTTISAAT).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 144. Jos
kaytetddan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentdja, lisatietoja on

kohdassa I/O-liittimet sivulla 42.

Oletusarvoiset 1/0-ohjauskytkennat

Ohjauskaapelin suoja

Moottorin nopeusohje (Nopeus): 0...10 V

Analogiatulopiirin maa

Ohjejannite: +10 VDC, maks. 10 mA

Moottorin momenttiohje (Momentti): 4...20 mA 4

Analogiatulopiirin maa

Moottorin nopeusarvo: 0...20 mA

Analogialahtopiirin maa

Apujénniteldhtd: +24 VDC, maks. 200 mA

Apujannitemaa

Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali

Seis (0) / Kay (1) (Nopeus)

Eteen (0) / Taakse (1)

Nopeus (0) / Momentti (1) ohjauksen valinta

Vakionopeus 1: parametri 1202

Kiihdytys- ja hidastusajan valinta 2)

Releléhto
:1 Ei vikaa [Vika (-1)]
L

Digitaalilahtd, maks. 100 mA

X1A
1 SCR
: "_f!_’ 2 |An
1...10 kohm ,—Flj T l 3 GND
| I 4 +10V
r@: ai : 5 A2
§ | 6 GND
maks.5000hm|—@ ."l_ il 7 AO
< ;'3) 8 |GND
9 +24 'V
|:10 GND
11 |DCOM
g 12 |DI1
g 13 [DI2
I 14 |DI3
g 15 |DI4
] 16 |DI5
X1B
17 |ROCOM
18 |RONC
X 19 |RONO
20 |[DOSRC
X 21 |DOOUT
22 |DOGND

z)qz Ei vikaa [Vika (-1)]

D Nopeussaatd: Vaihtaa pyodrimissuunnan.
Momenttisdato: Vaihtaa momentin suunnan.

3) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.

o= Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien 2202
ja 2203 mukaan.
1 = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien 2205
ja 2206 mukaan.

4 Signaalin lahteen on saatava virta ulkoisesta
lahteestd. Lisatietoja valmistajan ohjeissa.
Esimerkki kaksijohdinanturin kytkennésta on

sivulla 42.
Kiristysmomentti = 0,5 Nm.
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Kayttdjamakrot

Vakiosovellusmakrojen lisaksi voidaan luoda kolme kayttajamakroa. Kayttajamakron
avulla kayttaja voi tallentaa kaikki parametriasetukset (myds ryhmén 99
KAYTTOONOTTOTIEDOT parametrit) ja moottorin tunnistusajon tulokset
pysyvaismuistiin ja lukea tiedot myéhemmin. Myos paneeliohje tallennetaan, jos
makro on tallennettu ja ladattu paikallisohjauksessa. Kauko-ohjauspaikan asetus
tallennetaan kayttagjamakroon, mutta paikallisohjauspaikan asetusta ei tallenneta.

Seuraavassa kuvataan, kuinka asetukset tallennetaan Kayttajamakroksi 1 ja kuinka
makro otetaan kayttdon. Kaksi muuta kayttajamakroa luodaan samalla tavalla, vain
niissa kaytettavat parametrin 9902 arvot ovat erilaisia.

Asetusten tallentaminen kayttajamakroksi 1:

* Aseta parametrit. Suorita moottorin ID-ajo ellei sité ole jo tehty, mutta sovellus
edellyttda tunnistusta.

» Tallenna parametriasetukset ja moottorin ID-ajon tulokset pysyvaismuistiin
muuttamalla parametrin 9902 arvoksi -1 (TAL.MAKRO 1).

MENU
ENTER

-painiketta (Assistant-ohjauspaneeli) tai ﬁ-painiketta (Basic-

. Palna TALLETA

ohjauspaneeli).

Kayttdjamakron 1 kayttéonotto:
e Muuta parametrin 9902 arvoksi 0 (PAL.MAKRO 1).

MENU
ENTER

-painiketta (Assistant-ohjauspaneeli) tai @-painiketta (Basic-

. Pa|na TALLETA

ohjauspaneeli).

Kayttdjamakro voidaan vaihtaa myos digitaalitulojen kautta (katso parametri 1605).

Huomautus: Kayttdjamakron muistiinluku palauttaa myds parametriryhman
99 KAYTTOONOTTOTIEDOT asetukset ja moottorin ID-ajon tulokset. Varmista, etta
nama asetukset sopivat kaytettavalle moottorille.

Vihje: Kayttaja voi esimerkiksi ohjata kolmea eri moottoria tarvitsematta muuttaa
moottoriparametreja tai tehda moottorin tunnistusta joka kerta moottoria
vaihdettaessa. Kayttgjan tarvitsee vain valita asetukset, tehda kummallekin
moottorille tunnistus kerran ja tallentaa tiedot kolmeksi kayttajamakroksi. Kun
moottori vaihdetaan, ladataan vastaava kayttajamakro, ja taajuusmuuttaja on
kayttovalmis.

Sovellusmakrot
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Ohjelman ominaisuudet

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan ohjelman toiminnoista. Jokaisen toiminnon kohdalla
luetellaan siihen liittyvat kayttdjan asetukset, oloarvot seka vikailmoitukset ja
halytykset.

Start-up Assistant

Johdanto

Start-up Assistant (toimii vain Assistant-ohjauspaneelissa) opastaa kayttajaa
taajuusmuuttajan kayttbonotossa ja auttaa sydttamaan taajuusmuuttajaan tarvittavat
tiedot (parametriarvot). Lisaksi Start-up Assistant tarkistaa, etta syttetyt arvot ovat
oikein ja sallitulla alueella.

Start-up Assistant avaa muita Assistanteja, jotka opastavat kayttajaa eri
parametrisarjojen asetuksissa. Ensimmaisen kaynnistyksen yhteydessa
taajuusmuuttaja kehottaa siirtyméaan automaattisesti ensimmaiseen tehtavaan,
kielen valintaan. Tehtavéat voidaan valita joko Start-up Assistantin ehdotuksen
mukaan perakkain tai erikseen. Taajuusmuuttajan parametriasetuksia voidaan myds
muuttaa tavalliseen tapaan ilman Assistantia.

Start-up Assistantin ja muiden Assistantien kaynnistamisesta kerrotaan kohdassa
Assistantit sivulla 78.

Tehtavien oletusjarjestys

Sovellusasetusten (parametri 9902 SOVELLUSMAKRO) perusteella Start-up
Assistant paattaa, mitd tehtavia se ehdottaa. Oletusarvoiset tehtavat on lueteltu alla
olevassa taulukossa.

Sovellukset

Oletusarvoiset tehtavat

VAKIO-OHJAUS

Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit, Nopeussaatd ULK1, Nopeussaatod
ULK2, Kayntiin/Seis-ohjaus, Ajastintoiminnot, Suojaukset, Lahtdsignaalit

PULSSIOHJAUS

Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit, Nopeussaatd ULK1, Nopeussaato
ULK2, Kayntiin/Seis-ohjaus, Ajastintoiminnot, Suojaukset, Lahtdsignaalit

VAIHTO-OHJ.

Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit, Nopeussaatd ULK1, Nopeussaatd
ULK2, Kayntiin/Seis-ohjaus, Ajastintoiminnot, Suojaukset, Lahtdsignaalit

MOOTTORIPOT.

Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit, Nopeussaatd ULK1, Nopeussaatd
ULK2, Kayntiin/Seis-ohjaus, Ajastintoiminnot, Suojaukset, Lahtdsignaalit

KASI/AUTO Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit, Nopeussaatd ULK1, Nopeussaato
ULK2, Kayntiin/Seis-ohjaus, Ajastintoiminnot, Suojaukset, Lahtdsignaalit

PID-SAATO Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit, PID-sdat6, Nopeussaatd ULK2,
Kéayntiin/Seis-ohjaus, Ajastintoiminnot, Suojaukset, Lahtdsignaalit

MOMENTTI- Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit, Nopeussdatd ULK2, Kayntiin/Seis-

SAATO ohjaus, Ajastintoiminnot, Suojaukset, Lahtésignaalit

Ohjelman ominaisuudet
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Luettelo tehtavista ja niihin liittyvista parametreista

Sovellusasetusten (parametri 9902 SOVELLUSMAKRO) perusteella Start-up
Assistant paattaa, mita jatkotehtavia se ehdottaa.

Nimi Kuvaus Asetettavat parametrit
Kielen valinta Kielen valinta 9901

Moottoritietojen Moottoritietojen asetus 9904...9909

asetus Moottorin tunnistus. (Jos nopeusrajat ovat sallitun alueen 9910

ulkopuolella: Rajojen asetus)

Sovellus

Sovellusmakron valinta

9902, makroon liittyvat parametrit

Optiomoduulit

Optiomoduulien valinta

Ryhma 35 MOOTT. LAMPOTILA
Ryhmé& 52 PANEELI KOMM.
9802

Nopeussaato Nopeusohjeen lahteen valinta 1103

ULK1 (Jos kaytdssa on All: Analogiatulon All rajojen, skaalan ja (1301...1303, 3001)
invertoinnin asetus)
Ohjearvon rajojen asetus 1104, 1105
Nopeusrajojen (taajuusrajojen) asetus 2001, 2002, (2007, 2008)
Kiihdytys- ja hidastusaikojen asetus 2202, 2203

Nopeusséaatd Nopeusohjeen lahteen valinta 1106

ULK2

(Jos kaytdossa on All: Analogiatulon All rajojen, skaalan ja
invertoinnin asetus)

Ohjearvon rajojen asetus

(1301...1303, 3001)

1107, 1108

Momenttisaatd

Momenttiohjeen lahteen valinta

(Jos kaytdssa on All: Analogiatulon All rajojen, skaalan ja
invertoinnin asetus)

1106
(1301...1303, 3001)

Ohjearvon rajojen asetus 1107, 1108
Momentin kiihdytys- ja hidastusaikojen asetus 2401, 2402
PID-s&éto Prosessiohjeen lahteen valinta 1106

(Jos kaytdssa on All: Analogiatulon All rajojen, skaalan ja
invertoinnin asetus)

Ohjearvon rajojen asetus
Nopeusrajojen (ohjearvon rajojen) asetus
Prosessioloarvon lahteen ja rajojen asetus

(1301...1303, 3001)

1107, 1108
2001, 2002, (2007, 2008)
4016, 4018, 4019

Kayntiin/Seis- Kahden ulkoisen ohjauspaikan, ULK1 ja ULK2, kaynnistys- ja 1001, 1002
ohjaus pysaytyssignaalien lahteen valinta
Ohjauspaikan ULK1 tai ULK2 valinta 1102
Pyoérimissuunnan maéritys 1003
Kaynnistys- ja pysaytystapojen maaritys 2101...2103
Kaynninestosignaalin kayton valinta 1601
Ajastintoiminnot | Ajastintoimintojen asetus 36 AJASTINTOIMINNOT
Ulkoisten ohjauspaikkojen, ULK1 ja ULK2, ajastettu 1001, 1002
kaynnistyksen/pysaytyksen ohjauksen valinta
Ajastettu ULK1/ULK2-ohjauksen valinta 1102
Ajastettu vakionopeuden 1 valinta 1201
Ajastettu relelahddn RO ilmaiseman toimintotilan valinta 1401
Ajastettu PID1-parametrisarjan 1/2 ohjauksen valinta 4027
Suojaukset Virta- ja momenttirajojen asetus 2003, 2017

Ohjelman ominaisuudet




99

Nimi

Kuvaus

Asetettavat parametrit

Lahtdsignaalit

Relelahddn RO signaalien valinta
Analogialdahddn AO signaalien valinta

Minimi- ja maksimiarvon, skaalan ja invertoinnin asetus

Ryhma 14 RELELAHDOT
Ryhma 15 ANALOGIALAHDOT

Assistantin naytot

Start-up Assistantissa on kahdenlaisia naytt6ja: paanayttoja ja tietonayttoja.
Paanaytot kehottavat kayttajaa syottdmaan tietoa. Assistant etenee vaiheittain
paanaytosta toiseen. Tietonaytdilla on ohjeita paanayttdjen kayttda varten.
Seuraavassa kuvassa on tyypillinen esimerkki kummastakin naytdsta ja selitykset

niiden sisalloista.

Paanaytto

Tietonaytto

LOC T PAR MUOKKAUS —
1| [9905 MOOTT.NIM. JANN.
240 V

POISTU | 00:00 [TALLETA

LOC U HELP

arvokilvesta.

Aseta arvo moottorin

Monimoottorikdytossa
virrat tulee laskea

hteen.
POISTU | 00:00

1 | Parametri
2 | Syoéttokentta

Ohje ...
... ohje jatkuu

Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus

Taajuusmuuttajalle voidaan antaa kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomentoja ja
ohjearvoja ohjauspaneelista tai digitaali- ja analogiatulojen kautta. Sisdanrakennetun
kenttavaylan tai lisdvarusteena saatavan kenttavaylasovittimen avulla
taajuusmuuttajaa voidaan ohjata avoimen kenttavaylaliitannan kautta. Myos
DriveWindow Light -ty6kalulla varustettu PC voi ohjata taajuusmuuttajaa.

Paikallisohjaus ACS350

Ohjauspaneeli
tai
PC-tyokalu

=

Paneelilitanta (X2)

Paneeliliitants (X2)

Ulkoinen ohjaus

Sisaan-

J Kenttavaylasovittimen liitdnté (X3) Kenttavayla-

tai

rakennettu

FMBA-sovitin kytketty liittimeen X3 | kenttavayla

(Modbus)

sovitin
Vakio-1/0

Potentiometri
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Paikallisohjaus

Kun taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa, ohjauskomennot annetaan
ohjauspaneelin painikkeilla. Paikallisohjauksen merkkina ohjauspaneelin naytolla

nakyy LOC.
Assistant-paneeli Basic-paneeli
@ 49, 1HZ \)
49_.1 Hz
0.5 A 491‘“2’
10_7 % OUTPUT
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO

Paikallisohjaustilassa taajuusmuuttaja noudattaa ensisijaisesti ohjauspaneelin
komentoja ulkoisista signaalildhteista tulevien komentojen sijaan.

Ulkoinen ohjaus

Kun taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa, komennot annetaan vakio-I/O-
littimien (digitaali- ja analogiatulojen) ja/tai kenttavaylaliitannan kautta. Ulkoisen
ohjauksen komennot voidaan myds antaa ohjauspaneelin kautta.

Ulkoisen ohjauksen merkkina ohjauspaneelin nayt6lla nakyy REM.

Assistant-paneeli Basic-paneeli
REM & 49 . 1HZ
49.1 Hz 491
= REM Hz
0.5 A o) ]
10 7 % OUTPUT FWD
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO

Ohjaussignaalit voidaan kytke& kahteen ulkoiseen ohjauspaikkaan, ULK1 ja ULK2.
Kerrallaan voi olla valittuna vain yksi ohjauspaikka. TAma toiminto toimii 2 ms:n

aikatasolla.

Asetukset

Paneelin painike Lisatietoja

LOC/REM Paikallisohjauksen tai ulkoisen ohjauksen valinta

Parametri

1102 Ohjauspaikan ULK1 tai ULK2 valinta

1001/1002 Ohjauspaikan ULK1/ULK2 kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnan lahde

1103/1106 Ohjauspaikan ULK1/ULK2 ohjeen lahde
Vianhaku

Oloarvot Liséatietoja

0111/0112 ULK1/ULK2 ohje
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Lohkokaavio: ULK1:n kdynnistyksen, pysaytyksen ja suunnan lahde

Alla olevassa kaaviossa on parametrit, joilla valitaan ulkoisen ohjauspaikan
kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnan liitannét.

DI1 DI1 Valitse

DI5 : bl O ULKL
Kenttavaylan valinta — Kay/Seis/
Katso luvut — Suunta

Sisaanrakennettu Kenttavayléaohjaus KOMM |

kenttavayla sisééanrakennetulla 1001

Kenttavaylasovitn ~ — [ kenttavaylalia ja
Kenttavaylaohjaus

. . kenttévaylasovittimella PANEELI

Ohjauspaneeli

T AJASTIN 1..4

Ajastintoiminto :

Ajastin/Laskuri KAY/SEIS

Sekvenssiohjelmointi SEKV OHJ

Lohkokaavio: ULK1:n ohjeldhde

Alla olevassa kaaviossa on parametrit, joilla valitaan ulkoisen ohjauspaikan ULK1
nopeusohjeen liitanta.

All —] Al1, AI2, DI3, DI4, DI5 | Valitse

Al2

DI3 ) — ULK1

Di4 Kenttavaylan valinta G Ohjearvo

DI5 Katso luvut . ] OHJ1 (Hz/rpm)

e Kenttavaylaohjaus KOMM

Egsr?t?g\ll'gl;%nnettu ____Isisaanrakennetulla 1103
kenttéavaylalla ja

Kenttavaylasovitin — Kenttavaylaohjaus
kenttavaylasovittimella.

Taajuustulo TAAJ TULO

. , PANEELI
Ohjauspaneeli
- - SEKV OHJ
Sekvenssiohjelmointi
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Ohjetyypit ja niiden prosessointi

Taajuusmuuttajalle voidaan antaa useita ohjeita tavallisten analogiatulosignaalien ja
ohjauspaneelin signaalien lisaksi.

Taajuusmuuttajan ohje voidaan antaa kahden digitaalitulon avulla: yksi
digitaalitulo lisda nopeutta, toinen vahentaa sita.

Taajuusmuuttaja voi muodostaa ohjeen kahdesta analogiatulosignaalista
matemaattisten funktioiden avulla: yhteen-, védhennys-, kerto- ja jakolaskuilla.

Taajuusmuuttaja voi muodostaa ohjeen analogiatulosignaalista ja
sarjaliikenneliitinndn kautta saadusta signaalista matemaattisten funktioiden
avulla: yhteen- ja kertolaskuilla.

Taajuusmuuttajan ohje voidaan antaa taajuustulon avulla.

Ulkoisessa ohjauspaikassa ULK1/2 taajuusmuuttaja voi muodostaa ohjeen
analogiatulosignaalista ja sekvenssiohjelmoinnin kautta saadusta signaalista
matemaattisen funktion avulla: yhteenlaskulla.

Ulkoinen ohje voidaan skaalata niin, etta signaalin minimi- ja maksimiarvot vastaavat
muuta nopeutta kuin minimi- ja maksiminopeusrajoja.

Asetukset

Vian

Parametri

Lisatietoja

Ryhmé 11 OHJEARVON
VALINTA

Ulkoisen ohjeen lahde, tyyppi ja skaalaus

Ryhméa 20 RAJAT

Kayttorajat

Ryhmé 22 KIIHDYTYS/
HIDASTUS

Nopeusohjeen kiihdytys- ja hidastusajat

Ryhma 24 MOMENTTISAATO

Momenttiohjeen kiihdytys- ja hidastusajat

Ryhma 32 VALVONTA Ohjeiden valvonta
haku

Oloarvo Lisatietoja
0111/0112 OHJ1/0OHJ2 ohje

Ryhméa 03 FB OLOARVOT

Ohjearvot ohjeen prosessointiketjun eri vaiheissa.
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Ohjeen trimmaus

Trimmauksessa korjataan taajuusmuuttajan ulkoista ohjetta toisen
sovellusmuuttujan mitatun arvon perusteella. Alla oleva lohkokaavio kuvaa
trimmausta.

1105 OHJE 1 MAX / 1108 OHJE 2 MAX ?)

Kytke 3 Valitse
Kytke
< o SUORA (2)
maks.taaj. / / OHIL (o) / (
. OHJ2 (%)2 —| SUHTEELL. (1
maks.nop. — Kytke f () ) OHJL (Hz/rpm) |
: 0 —{ EI KAYT. (0) OHJ2 (%) 2) Lisaa | ony
9904 / 4230 Kerio] [Kerto] | |-
maks. momentti ' | ]

| X X

' 4231 TRIMM.KERROIN —

PID2 ohjeL oDz | PID2 lahto /

PID2 olo — !

4232 KORJAUKSEN LAHDE

OHJ1 (Hz/rpm) / OHJ2 (%) = Taajuusmuuttajan ohjearvo ennen trimmausta

OHJ' = Taajuusmuuttajan ohjearvo trimmauksen jalkeen

maks. nop.= parametri 2002 (tai 2001, jos absoluuttinen arvo on suurempi)
maks. taaj. = parametri 2008 (tai 2007, jos absoluuttinen arvo on suurempi)
maks. momentti = parametri 2014 (tai 2013, jos absoluuttinen arvo on suurempi)
PID2 ohje = parametri 4210

PID2 olo = parametri 4214...4221

D Huomautus: Momenttiohjeen trimmaus koskee vain ulkoista ohjetta OHJ2 (%).
2) OHJ1 tai OHJ2 riippuen siita, kumpi on valittu. Katso parametri 1102.

3) Jos parametrin 4232 arvo on PID2 OHJE, trimmauksen maksimiohjearvo maaritetddn parametrilla
1105, kun kaytdssé on OHJ1 ja parametrilla 1108, kun kaytdsséa on OHJ2.

Jos parametrin 4232 arvo on PID2 LAHTO, trimmauksen maksimiohjearvo maaritetaan parametrilla

2002, kun parametrin 9904 arvo on VEKTORI:NOP. tai VEKTORI:MOM. ja parametrin 2008 arvolla,

kun parametrin 9904 arvo on SKALAAR:TAAJ.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
1102 Ohjeen OHJ1/2 valinta
4230 ...4233 Trimmausasetukset
4201 ...4229 PID-sdadon asetukset
Ryhma 20 RAJAT Taajuusmuuttajan kayttdrajat
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EsimerkKki

Taajuusmuuttaja on kytketty liukuhihnaan. Vaikka liukuhihna on nopeussaadetty,
my0s hihnan kireys on otettava huomioon. Jos hihna kiristyy yli ohjearvon, nopeutta
vahennetaan hieman ja painvastoin.

Kayttaja voi saataa nopeutta seuraavasti:

« valitsemalla trimmaustoiminto ja kytkemalla séatimeen kireyden ohjearvo ja
mitattu kireys

« saatamalla trimmaus halutulle tasolle.

Nopeussaadetty liukuhihna

Taajuusmuuttajan rullat (veto)
Kireyden mittaus

Yksinkertaistettu lohkokaavio

Lisda
Nopeusohje Trimmattu
Kireyden PID nopeusohje
mittaus N
Kireyden
ohjearvo ]

Ohjelmoitavat analogiatulot

Taajuusmuuttajassa on kaksi ohjelmoitavaa jannite/virta-analogiatuloa. Tulot
voidaan invertoida ja suodattaa. Lisdksi niiden maksimi- ja minimiarvoja voidaan
muuttaa. Analogiatulon paivitysvali on 8 ms (12 ms jakso sekunnin valein).
Paivitysvali on lyhyempi, kun tietoa siirretdan sovellusohjelmaan (8 ms -> 2 ms).

Asetukset
Parametri Lisatietoja
Ryhméa 11 OHJEARVON Al ohjeléhteena
VALINTA
Ryhma 13 ANALOGIATULOT Analogiatulon prosessointi
3001, 3021, 3022, 3107 Analogiatulon Al signaalin valvonta
Ryhma 35 MOOTT. LAMPOTILA | Al moottorin lampétilan mittauksessa
Ryhma 40 PID SAATO 1 Al PID-prosessisaadon ohjeena tai oloarvon lahteena
....42 ULK / TRIM PID
8420, 8425, 8426 Al sekvenssiohjelmoinnin ohjeena tai liipaisusignaalina
8430, 8435, 8436
8490, 8495, 8496
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Vianhaku
Oloarvo Liséatietoja
0120, 0121 Analogiatulon arvot
1401 Al1/A2 signaalien valvonta
Halytys
Al1 PUUTTUU / Al2 PUUTTUU | AI1/AI2 signaali alittanut rajan Al1/AI2 VIKARAJA (3021/3022)
Vika
Al1 PUUTTUU / Al2 PUUTTUU | AI1/AI2 signaali alittanut rajan Al1/AI2 VIKARAJA (3021/3022)
PAR Al SKAAL Al signaali skaalattu vaarin (1302 < 1301 tai 1305 < 1304)

Ohjelmoitava analogialaht6

Kaytettavissa on yksi ohjelmoitava virtalaht6 (0...20 mA). Analogialdhd6n signaali
voidaan invertoida ja suodattaa. Lisaksi sen maksimi- ja minimiarvoja voidaan
muuttaa. Analogialahtdsignaalit voidaan suhteuttaa mm. moottorin nopeuteen,

lahtbtaajuuteen, lahtbvirtaan,

moottorin momenttiin ja moottorin tehoon.

Analogialahdon paivitysvali on 2 ms.

Analogialaht6a voidaan ohjata sekvenssiohjelmoinnilla. Analogialahddlle voidaan
my0s kirjoittaa arvo sarjaliikenneliitannan kautta.

Asetukset

Parametri

Liséatietoja

Ryhma 15 ANALOGIALAHDOT

Analogialahddén AO arvon valinta ja prosessointi

Ryhma 35 MOOTT. LAMPOTILA

AO moottorin lampétilan mittauksessa

8423/8433/.../8493

Analogialdahddn AO:n s&atd sekvenssiohjelmoinnin avulla

Vianhaku
Oloarvo Liséatietoja
0124 Analogialahddn AO arvo
0170 Sekvenssiohjelmoinnin maarittdmat AO:n ohjausarvot
Vika
PAR AO SKAAL AO signaali skaalattu vaarin (1503 < 1502)

Ohjelmoitavat digitaalitulot

Taajuusmuuttajassa on viisi ohjelmoitavaa digitaalituloa. Digitaalitulojen paivitysvali

on 2 ms.

Yksi digitaalituloista (DI5) voidaan ohjelmoida taajuustuloksi. Katso kohta

Taajuustulo sivulla 107.
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Asetukset
Parametri Liséatietoja
Ryhmé 10 KAY/SEIS/SUUNTA DI kay-, seis- ja suuntakomentoina
Ryhmé 11 OHJEARVON DI ohjeen valinnassa tai ohjeen lahteena
VALINTA
Ryhma 12 VAKIONOPEUDET DI vakionopeuden valinnassa
Ryhma 16 SYSTEEMIOHJAUS | DI ulkoisena kdynninestona, viankuittauksena tai kayttajamakron
vaihtosignaalina
Ryhma 19 AJASTIN & LASKURI | DI ajastimen tai laskurin ohjaussignaalin lahteena
2013, 2014 DI momenttirajan lahteen&a
2109 DI ulkoisen hatapysaytyskomennon lahteena
2201 DI kiihdytys- ja hidastusaikojen valintasignaalina
2209 DI nollarampin pakotussignaalina
3003 DI ulkoisena vikaldhteena
Ryhma 35 MOOTT. LAMPOTILA | DI moottorin lampétilan mittauksessa
3601 DI ajastintoiminnolla kaynnistyssignaalin l&hteena
3622 DI tehostetun kayton kaynnistyssignaalin lahteen&a
4010/4110/4210 DI PID-saatajan ohjesignaalin lahteena
4022/4122 DI nukkumistoiminnon aktivointisignaalina PID1-
prosessisaadodssa
4027 DI PID1-parametrisarjan 1/2 valintasignaalin |Ahteena
4228 DI ulkoisen PID2-toiminnon aktivointisignaalin lahteena
Ryhma 84 SEKV.OHJELMOINTI | DI sekvenssiohjelmoinnin ohjaussignaalin lahteena
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0160 Dl:n tila
0414 Dl:n tila edellisen vian aikana
Ohjelmoitavat relelahdot

Taajuusmuuttajassa on yksi ohjelmoitava relelahtd. Parametriasetuksilla voidaan

maaritella relelahddn ilmaisema tieto: mm. valmis, kdynnissa, vika, halytys.
Relelahdon péaivitysvali on 2 ms.

Relelahdolle voidaan kirjoittaa arvo sarjaliikenneliitannan kautta.

Asetukset

Parametrit

Lisatietoja

Ryhma 14 RELELAHDOT

Relelahddn RO arvon valinta ja viiveajat

Vian

8423

Releldhddn RO saatd sekvenssiohjelmoinnin avulla

haku

Oloarvo Lisatietoja

0134 Releldhddn RO ohjaussana kenttavaylaohjauksen kautta
0162 Releldhddn RO tila
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Digitaalitulo DI5 voidaan ohjelmoida taajuustuloksi. Taajuustuloa (0...16 kHz)
voidaan kayttaa ulkoisen ohjesignaalin lahteend. Taajuustulon paivitysvali on 50 ms.
Paivitysvali on lyhyempi, kun tietoa siirretdéan sovellusohjelmaan (50 ms -> 2 ms).

Asetukset

Parametri

Lisatietoja

Ryhmé 18 TAAJUUSTULO &
TRANSISTORILAHTO

Taajuustulon minimi- ja maksimiarvot ja suodatus

1103/1106

Ulkoinen ohje OHJ1/2 taajuustulon kautta

4010, 4110, 4210

Taajuustulo PID-ohjeen lahteena

Vianhaku
Oloarvo Liséatietoja
0161 Taajuustulon arvo

Transistorilahto

Taajuusmuuttajassa on yksi ohjelmoitava transistorilaht6. Laht6a voidaan kayttaa
digitaali- tai taajuuslahténa (0...16 kHz). Transistori/taajuuslahddn paivitysvali on

2 ms.

Asetukset

Parametri

Lisatietoja

Ryhmé& 18 TAAJUUSTULO &
TRANSISTORILAHTO

Transistorilahdon asetukset

8423 Transistorilahddn sédatd sekvenssiohjelmoinnissa
Vianhaku

Oloarvo Lisatietoja

0163 Transistorilahdon tila

0164 Transistorilahdon taajuus

Ohjelman ominaisuudet



108

Oloarvot

Oloarvoja on useita:

Taajuusmuuttajan lahtotaajuus, -virta, -jannite ja -teho
Moottorin nopeus ja momentti

Valipiirin tasajannite

Aktiivinen ohjauspaikka (paikallinen, ULK1 tai ULK?2)
Ohjearvot

Taajuusmuuttajan lampdatila

Toiminta-ajan laskuri (h), kWh-laskuri

Digitaalisten ja analogisten I/O-moduulien tila

PID-saatajan oloarvot.

Assistant-ohjauspaneelin naytdssa nakyy kerralla enintdén kolme oloarvoa (Basic-
paneelin naytossa nakyy yksi signaali). Arvoja voidaan lukea myds
sarjaliikenneliitdnnan tai analogialahdén AO kautta.

Asetukset

Parametri Liséatietoja

1501 Oloarvon valinta analogialahdélle AO

1808 Oloarvon valinta taajuusléhdolle

Ryhma 32 VALVONTA Oloarvojen valvonta

Ryhma 34 PANEELINAYTTO | Ohjauspaneelin naytdssa nakyvien oloarvojen valinta

Vianhaku

Oloarvo Lisatietoja

Ryhma 01 KAYTTOTIEDOT | Oloarvojen luettelo
. 04 VIKAHISTORIA

Moottorin tunnistus

Vektorisaato perustuu siihen, ettd moottorimalli on maaritelty tarkasti moottorin
kayttoonoton yhteydessa.

Moottorin tunnistusmagnetointi tehdaén automaattisesti, kun taajuusmuuttaja
kaynnistetddn ensimmaisen kerran. Ensimmaisen kaynnistyksen yhteydessa
moottoria magnetoidaan nollanopeudella usean sekunnin ajan moottorimallin
luomiseksi. Tama tunnistustapa sopii useimpiin sovelluksiin.

Vaativissa sovelluksissa voidaan tehda erillinen tunnistusajo (ID-ajo).

Asetukset
Parametri 9910 ID-AJO
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Verkkokatkossaato

Jos verkkojannitteen syotto katkeaa, taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa pyorivan
moottorin liike-energian avulla. Taajuusmuuttaja sailyy kayttékunnossa niin kauan
kuin moottori pyorii ja tuottaa sille energiaa. Taajuusmuuttaja pystyy jatkamaan
toimintaansa katkoksen jalkeen, jos paakontaktori on pysynyt Kiinni.

Uverkkovirta
Tm  flans Uoc
(Nm) (Hz) (vdc) Upd
160 80 520
120 60 390
80 40 260 ~ Nt
A
\ T Tm
40 20 130 v
0 0 0 t(s)
1,6 4.8 8 11,2 14,4

Upc= Taajuusmuuttajan valipiirin jannite, fizns = Taajuusmuuttajan 1ahtotaajuus,
Ty = Moottorin momentti

Verkkojannitteen katkos nimelliskuormassa (fiznt = 40 Hz). Véalipiirin tasajannite laskee minimirajaan.
Saadin pitaé jannitteen tasaisena niin kauan kuin verkkovirta on kytketty pois. Taajuusmuuttaja
pyorittdé& moottoria generaattoritilassa. Moottorin nopeus laskee, mutta taajuusmuuttaja toimii niin
kauan kuin moottori tuottaa riittavasti liike-energiaa.

Asetukset
Parametri 2006 ALIJANNITESAATO

DC-magnetointi

Kun DC-magnetointi on kaytdssa, taajuusmuuttaja magnetoi moottorin automaattis-
esti ennen kaynnistystd. DC-magnetointi varmistaa suurimman mahdollisen irrotus-
momentin, jopa 180 % moottorin nimellismomentista. Esimagnetointiaikaa
saatamalld moottorin kaynnistys ja esimerkiksi mekaanisen jarrun vapautus voidaan
tehda yhta aikaa. Automaattista kaynnistysta ja DC-magnetointia ei voida valita
paalle yhta aikaa.

Asetukset
Parametrit 2101 KAYNNISTYSTAPA ja 2103 DC MAGN.AIKA

Huoltolaskuri

Kun huoltolaskuri valitaan kayttdéon, ohjauspaneelin naytélla nakyy ilmoitus
esimerkiksi silloin, kun taajuusmuuttajan virrankulutuksessa ylitetaan asetettu piste.

Asetukset
Parametrirynméa 29 HUOLTOLASKURIT
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DC-pito

DC-pidon avulla roottori voidaan lukita nollanopeuteen.  Mocttorin
Kun seka nopeusohje ettda moottorin nopeus laskevat DC-pito
esiasetetun DC-pidon nopeuden alapuolelle, .~
taajuusmuuttaja pysayttdad moottorin ja alkaa syottaa DC-pidom~ = ' ,
moottoriin tasavirtaa. Kun nopeusohje ylittdd DC-pidon nopeus | 1/ t
nopeuden, taajuusmuuttajan toiminta palautuu yﬁjgeu& | 1
normaaliksi.

Asetukset DC-pidom,_ y

nopeus

Parametrit 2104...2106 t

Nopeuskompensoitu pysaytys

Nopeuskompensoitu pysaytys on kaytossa
esimerkiksi sovelluksissa, joissa kuljettimen
on kuljettava tietyn matkaa Maksimi- -
" . alue A = alue B
pysaytyskomennon vastaanottamisen nopeus
jalkeen. Moottori pysahtyy A
maksiminopeudessa yleensa maaritellyssa Kaytetty -
hidastusajassa. Maksiminopeutta nopeus
alhaisemmissa nopeuksissa pysahdysta B t
viivytetddn kayttamalla taajuusmuuttajaa >
nykyisella nopeudella ennen kuin moottori pysahtyy hidastuen. Kuten seuraavasta
kuvasta nakyy, pysaytyskomennon jalkeen kuljettu matka on sama kummassakin
tapauksessa eli alue A on yhté suuri kuin alue B.

Nopeus4  pysaytyskomento

Nopeuskompensointi voidaan rajoittaa eteen- tai taaksepain py6rivaan suuntaan.

Asetukset
Parametri 2102 PYSAYTYSTAPA

Vuojarrutus

Taajuusmuuttaja voi parantaa jarrutusta nostamalla moottorin magnetointitasoa. Kun
moottorin vuo kasvaa, moottorin jarrutuksen aikana tuottama energia muuttuu
moottorissa lampdenergiaksi.

Moottorin TBr
nopeus T (%)

Tg, = Jarrutusmomentti

Ei vuojarrutusta 60+ Tn =100 Nm

401 Vuojarrutus

20

1 Ei vuojarrutusta

t (S) T T T T T f (HZ)
50 Hz / 60 Hz

Vuojarrutus
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Jarrutusmomentti (%)

Vuojarrutus

111

120 — -
Moottorin nimellisteho
100 - @ 7,5kw
/\@\ @ 2,2kw
80 ® 0,37 kw

. K

40 -
20 m

Jarrutusmomentti (%)

|t (H)

Ei vuojarrutusta

120 — -
Moottorin nimellisteho
100 @ 7,5kw
@ 2,2kw
® 0,37 kW

80 -

60

40 N\
3

20

0 5 10 15 20 25 30 35 40 45

50 f/(Hz)

Taajuusmuuttaja valvoo moottorin tilaa jatkuvasti, myds vuojarrutuksen aikana. Sen
ansiosta vuojarrutusta voidaan kayttaa sekd moottorin pysayttdmiseen etta
moottorin nopeuden muuttamiseen. Muita vuojarrutuksen etuja ovat:

« Jarrutus alkaa heti kun pysahtymiskomento annetaan. Toiminto aloittaa
jarrutuksen heti, eiké sen tarvitse odottaa vuon pienenemista.

« Moottorin jadhdytys on tehokasta. Moottorin staattorivirta kasvaa vuojarrutuksen
aikana, roottorivirta ei. Staattori jaahtyy paljon roottoria tehokkaammin.

Asetukset
Parametri 2602 VUOJARRUTUS
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Vuon optimointi

Vuon optimointi vahentda kokonaisenergiankulutusta ja moottorin melutasoa, kun
taajuusmuuttaja toimii nimelliskuorman alapuolella. Kokonaishydtysuhdetta
(moottori ja taajuusmuuttaja) voidaan parantaa 1 % - 10 % kuormitusmomentista ja
nopeudesta riippuen.

Asetukset
Parametri 2601 VUON OPTIMOINTI

Kiihdytys- ja hidastusajat

Valittavana on kaksi kiihdytys/hidastusaikaa. Moottorin nopeus
Kiihdytys/hidastusaikaa ja muotoa voidaan
saataa. Aikaa vaihdetaan digitaalitulon tai

kenttéavaylan avulla. Suora™ /.

' S-muotoinen

Kiihdytyksen/hidastuksen muoto voi olla suora tai | Kayra

S-muotoinen kayra.

Suora: Sopii taajuusmuuttajille, jotka edellyttavat
tasaista ja pitkaa kiihdytysté/hidastusta.

S-muotoinen kayra: Sopii kuljettimille, jotka 2 t(s)
siirtavat helposti sarkyvia kuormia tai muille sovelluksille, jotka edellyttavét tasaista
muutosta nopeudesta toiseen.

Asetukset
Parametrirynma 22 KIIHDYTYS/HIDASTUS

Sekvenssiohjelmoinnissa on lisdksi kahdeksan muuta kiihdytys/hidastusaikaa. Katso
kohta Sekvenssiohjelmointi sivulla 135.

Kriittiset nopeudet

Kriittisen nopeuden toimintoa voidaan kayttaa sovelluksissa, joissa on véltettava
tiettyja moottorin nopeuksia tai nopeusalueita, silla ne voivat aiheuttaa mm.
mekaanisia resonanssiongelmia. Kayttaja voi asettaa kolme kriittistd nopeutta tai
nopeusaluetta.

Asetukset
Parametrirynma 25 KRIITTISET NOPEUDET
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Vakionopeudet

Esiasetettavia vakionopeuksia on seitseman. Vakionopeudet valitaan digitaalituloilla.
Vakionopeuden valinta ohittaa ulkoisen nopeusohjeen.

Vakionopeuden valintaa ei hyvéksyta, jos

e momenttisaatd on kaytdssa tai

« PID-ohjetta noudatetaan tai

* taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa.

Tama toiminto toimii 2 ms:n aikatasolla.

Asetukset
Parametrirynméa 12 VAKIONOPEUDET

Vakionopeutta 7 (1208 VAKIONOPEUS 7) kaytetddn myds vikatoiminnoissa. Katso
parametriryhma 30 VIKAFUNKTIOT.

Vakionopeutta 6 tai 7 (1207 VAKIONOPEUS 6 / 1208 VAKIONOPEUS 7) kaytetaan
myds Jog-toiminnossa. Katso kohta Jog-toiminto sivulla 131.
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Kayttdjan maarittama U/f-suhde

N

Kayttaja voi maarittdd U/f-kayran (lahtdjannite taajuuden funktiona). Tata kayttajan
maarittamaa U/f-suhdetta kaytetaan vain erikoissovelluksissa, joissa lineaarinen tai
neliéllinen U/f-suhde ei riita (jos tarvitaan esimerkiksi suurempaa moottorin
kaynnistysmomenttia).

Jannite (V) A Kayttajan maarittama U/f-suhde
par 2618 | — -« -
par 2616~~~
par. 2614 - - - -

par. 2612} - — — - — — — — — — — —
par. 2610 | — - — — — _

par. 2603
f (Hz)
|

par. 2611  par. 2613 par. 2615 par. 2617 par. 9907

Huomautus: U/f-kdyran jannite- ja taajuuspisteiden on oltava seuraavien
parametrien vaatimusten mukaisia:

2610 < 2612 <2614 < 2616 < 2618
ja
2611 < 2613 <2615 <2617 <9907

VAROITUS! Korkeajannite alhaisilla taajuuksilla saattaa heikentaa suorituskykya tai
vaurioittaa moottoria (ylikuumentuminen).

Asetukset
Parametri Liséatietoja
2605 Kéayttdjan maarittdméan U/f-suhteen valinta
2610...2618 Kayttdjan maarittdman U/f-suhteen asetukset
Vianhaku
Vika Liséatietoja
PAR MUOKAT U/F Virheellinen U/f-suhde
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Nopeussaatimen viritys

Kayttaja voi itse virittda saatimen vahvistuksen seké integrointi- ja derivointiajan tai
antaa taajuusmuuttajan suorittaa erillinen nopeussaatimen automaattinen viritys
(parametri 2305 AUTOM. VIRITYS). Automaattisessa virityksessa nopeussaadin
viritetddn moottorin ja laitteen kuormituksen ja hitausmomentin perusteella.
Seuraavassa kuvassa nakyvat nopeusvasteet nopeuden ohjeaskeleella (yleensa
1-20 %).

n
o 00)

A: Alikompensoitu

B: Normaalisti viritetty (automaattinen viritys)

C: Normaalisti viritetty (k&sinviritys). Dynaaminen suorituskyky parempi kuin
kohdassa B

D: Ylikompensoitu nopeussaadin

Alla on yksinkertainen nopeussaatimen lohkokaavio. Saatimen lahto on
momenttisdatimen ohje.

Derivoitu
kiihtyvyyden

[\ kompensointi

Suhteellinen,
Nopeus- +_ Virhe- Integroitu +®+ Momentti-
ohje ¥ arvo + ohje
Derivoitu
Laskettu nopeuden [\
oloarvo
Asetukset

Parametriryhméat 23 NOPEUSSAATO ja 20 RAJAT

Vianhaku
Oloarvo 0102 NOPEUS
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Nopeussédadon suoritusarvot

Alla olevassa taulukossa on kuvattu nopeussaadon tyypilliset suoritusarvot.

Nopeussaato IIman Pulssianturin
pulssianturia kanssa
Staattinen 20 % moottorin 2 % moottorin
tarkkuus nimellisjattamasta | nimellisjattamasta
Dynaaminen <1%s100%:n |<1%s100%:n
tarkkuus momenttiaske- momenttiaske-
leella leella

Momenttisdadon suoritusarvot

T @
T, (%)
100 + Tkuorma
t(s)
alue<1%s
Nact-Nref
NN

Tn = moottorin nimellismomentti
ny = moottorin nimellisnopeus
Nact = NOpeuden oloarvo

Nref = NOpeusohje

Taajuusmuuttaja voi suorittaa tarkan momenttisdadon ilman nopeuden
takaisinkytkentdaa moottorin akselista. Alla olevassa taulukossa on kuvattu
momenttisdadon tyypilliset suoritusarvot.

Momenttisaato

IIman
pulssianturia

Pulssianturin
kanssa

Epélineaarisuus

+ 5 % nimellismo-
mentilla

x20%
vaativimmassa
toimintapisteessa)

*+ 5 % nimellismo-
mentilla

Momenttiaske-
leen nousaika

< 10 ms nimellis-
momentilla

< 10 ms nimellis-
momentilla

t(s)
Ty = moottorin nimellismomentti

Tref = momenttiohje

T,ct = momentin oloarvo
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Skalaarisaato

Skalaarisdato voidaan valita moottorin ohjaustavaksi vektorisaadon sijaan.
Skalaarisaatotilassa taajuusmuuttajaa ohjataan taajuusohjeella.

Skalaarisdato kannattaa valita ohjaustavaksi seuraavissa erikoissovelluksissa:

« Monimoottoritaajuusmuuttajissa: 1) jos kuorma ei jakaudu tasaisesti moottoreiden
kesken, 2) jos moottorit ovat erikokoisia tai 3) jos moottorit on tarkoitus vaihtaa
tunnistusajon jalkeen (lukumaara tai koko)

< Jos moottorin nimellisvirta on alle 20 % taajuusmuuttajan nimellislahtévirrasta.

Jotkin vakiotoiminnot eivat ole kaytdssa skalaarisaadossa.

Asetukset
Parametri 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA

Skalaarisaadetyn taajuusmuuttajan IR-kompensointi

IR-kompensointi toimii vain, kun moottorin
ohjaustapa on skalaarisaato (katso kohta Moottorin jannite
Skalaarisdato sivulla 117). Kun IR-kompensointi
on valittu, taajuusmuuttaja syottaa moottoriin IR-kompensointi
ylimaaraista jannitetta alhaisilla nopeuksilla. IR-
kompensointi on hyddyllinen sovelluksissa, jotka
edellyttavat suurta irrotusmomenttia. IR-
kompensointi ei ole mahdollista eiké tarpeellista ~~ Ei kompensointia
vektorisaadossa.

f (Hz)

Asetukset
Parametri 2603 IR-KOMP JANNITE

Ohjelmoitavat valvontatoiminnot

Al<Min

Al<Min-toiminnolla voidaan maarittda taajuusmuuttajan toiminta silloin, kun
analogiatulon signaali alittaa minimirajan.

Asetukset
Parametrit 3001 AI<MIN FUNKTIO, 3021 All VIKARAJA ja 3022 Al2 VIKARAJA

Paneelivika

Paneelivika-toiminnolla voidaan maarittdd taajuusmuuttajan toiminta silloin, kun
taajuusmuuttajan ohjauspaikaksi valittuun ohjauspaneeliin tulee tiedonsiirtohdirio.

Asetukset
Parametri 3002 PANEELI KOM VIKA
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Ulkoinen vika

Ulkoisia vikatilanteita (1 ja 2) voidaan valvoa maarittamalla yksi digitaalitulo ulkoisen
vikasignaalin lahteeksi.

Asetukset
Parametrit 3003 ULKOINEN VIKA 1 ja 3004 ULKOINEN VIKA 2

Jumisuoja

Taajuusmuuttaja suojaa moottoria jumitilanteessa. Parametrien avulla voidaan
asettaa valvontarajoja (taajuus, aika) ja valita kuinka taajuusmuuttaja reagoi
moottorin jumitilaan (halytys / vikailmoitus taajuusmuuttajan pysaytys / ei kaytossa).

Asetukset
Parametrit 3010...3012

Moottorin lampdévalvonta
Moottoria voidaan suojata ylikuumenemiselta moottorin lampdévalvonta -toiminnolla.
Taajuusmuuttaja laskee moottorin [Ampdtilan seuraavien oletusten perusteella:

1) Moottorin lampétila on sama kuin ympariston lampétila (30 °C), kun kun jannite
kytketaan taajuusmuuttajaan.
2) Moottorin lampdtila lasketaan joko kayttajan asettaman tai automaattisesti

lasketun moottorin [ampdajan ja moottorin kuormituskayran avulla (katso alla olevat
kaaviot). Kuormituskayréa on saadettava, jos ympariston lampotila on yli 30 °C.

Moottorin Moottorin

Rajataajuus

kuorma virta 150 | ‘
100 % t (%) ' Moottorin kuormituskayré

100 ‘

- 50 ™\, |

Lampétilan ! ! T Tyhjakayntikuorma
nousu ‘
100 % Nopeus
63 %

S

Moottorin lampdaikavakio

Asetukset
Parametrit 3005...3009

Huomautus: Myds moottorin lampdétilan mittaustoimintoa voidaan kayttad. Katso
kohta Moottorin [amp6tilan mittaus vakio-1/O-kortilla sivulla 126.
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Alikuormitussuoja

Moottorin kuormituksen puuttuminen voi merkita vikaa prosessissa.
Taajuusmuuttajassa on alikuormituksen valvontatoiminto, joka suojaa laitteita ja
prosessia vikatilanteessa. Parametrien avulla voidaan asettaa valvontarajat

- alikuormituskayra ja alikuormitusaika - ja valita kuinka taajuusmuuttaja reagoi

alikuormitustilaan (halytys / vikailmoitus ja taajuusmuuttajan pysaytys / ei kaytossa).

Asetukset
Parametrit 3013...3015

Maasulkuvalvonta

Maasulkuvalvonta havaitsee moottorin tai moottorikaapelin maasulkuvian. Valvonta

on kaytdssa vain kaynnistuksen aikana.

Verkon maasulku ei aktivoi valvontaa.
Asetukset

Parametri 3017 MAASULKU VIKA

Kaapelointivika

Maarittaa taajuusmuuttajan toiminnon, jos syotttokaapelissa havaitaan
kaapelointivika.

Asetukset
Parametri 3023 KAAPELOINTIVIKA

Syo6tdn vaihekatkos

Sy6ton vaihekatkoksen suojauspiirit valvovat syottokaapeliliitantaa seuraamalla
valipiirin rippelia. Rippeli lisdantyy vaihekatkoksen sattuessa.

Asetukset
Parametri 3016 SYOTTOVAIHE

Valmiiksi ohjelmoidut viat

Ylivirta

Taajuusmuuttajan ylivirran laukaisuraja 325 % taajuusmuuttajan nimellisvirrasta.

DC-ylijannite
DC-ylijannitelaukaisuraja on 420 V (200 V:n taajuusmuuttajat) ja 840 V (400 V:n
taajuusmuuttajat).

DC-alijannite

DC-alijannitelaukaisuraja on 162 V (200 V:n taajuusmuuttajat) ja 308 V (400 V:n
taajuusmuuttajat).
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Taajuusmuuttajan lampoétila
Taajuusmuuttaja valvoo IGBT:n lampétilaa. Lampdtilalle on kaksi valvontarajaa:
halytysraja ja vikalaukaisuraja.

Oikosulku
Oikosulun sattuessa taajuusmuuttaja ei kdynnisty, vaan antaa vikailmoituksen.

Sisainen vika
Jos taajuusmuuttaja havaitsee sisdisen vian, se pysahtyy ja antaa vikailmoituksen.

Toimintarajat
Taajuusmuuttajassa on saadettavat nopeus-, virta- (maksimi), momentti- (maksimi)
ja tasajanniterajat.
Asetukset
Parametrirynma 20 RAJAT

Tehoraja

Tehorajaa kaytetaan tulosillan ja tasajannitevalipiirin suojaamiseen. Jos sallittu
maksimitehoraja ylittyy, taajuusmuuttajan momenttia rajoitetaan automaattisesti.
Ylikuormituksen maksimiarvo ja jatkuvan tehon rajat riippuvat taajuusmuuttajasta.
Tarkat arvot [6ytyvat luvusta Tekniset tiedot.

Automaattinen viankuittaus

Taajuusmuuttaja voi kuitata vian automaattisesti ylivirta-, ylijannite- ja
alijannitevikojen jalkeen, ulkoisten vikojen jalkeen tai jos analogiatulon arvo laskee
minimiarvon alapuolelle. Kayttajan on asetettava automaattinen viankuittaus paalle.

Asetukset
Parametri Liséatietoja
31 AUTOM. VIANKUITTAUS | Automaattisen viankuittauksen asetukset
Halytys
AUTOMAATTINEN KUITT. Automaattisen viankuittauksen halytys
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Valvonnat
Taajuusmuuttaja valvoo, ovatko tietyt kayttajan valitsemat parametriarvot asetettujen
rajojen sisdlla. Kayttdja voi asettaa esim. nopeus- ja virtarajat. Valvonnan tilaa
ilmaistaan rele- tai digitaalilahdailla.
Valvonnat toimivat 2 ms:n aikatasolla.
Asetukset
Parametriryhma 32 VALVONTA
Vianhaku
Oloarvot Lisatietoja
1401 Valvonnan tila relelahddn RO kautta
1805 Valvonnan tila digitaalilahdén DO kautta
8425, 8426 / 8435, 8436 /.../ | Sekvenssiohjelmoinnin tilan vaihto valvontatoimintojen mukaan
8495, 8496

Parametrilukko

Parametriasetusten muuttaminen voidaan estéaa ottamalla kayttéon parametrilukko.

Asetukset
Parametrit 1602 PARAMETRILUKKO ja 1603 SALASANA
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PID-saato
Taajuusmuuttajassa on kaksi sisdanrakennettua PID-saatajaa:
* Prosessin PID (PID1) ja
e Ulkoinen/Trim PID (PID2).

PID-saatajalla ohjataan moottorin nopeutta prosessimuuttujien, kuten paineen,
virtauksen tai lAmpdtilan, mukaan.

Kun PID-s&aatd on paalla, prosessin ohje kytketdan taajuusmuuttajaan
nopeusohjeen sijaan. Prosessin oloarvo tuodaan myos taajuusmuuttajalle.
Taajuusmuuttaja vertaa ohje- ja oloarvoja, ja sdataa taajuusmuuttajan nopeutta
automaattisesti siten, ettd mitattu prosessimuuttuja (oloarvo) pysyy halutulla tasolla
(ohje).

Tama toiminto toimii 2 ms:n aikatasolla.

Prosessin PID1-saatgja

PID1-sa4tajassa on kaksi parametrisarjaa (40 PID SAATO 1, 41 PID SAATO 2).
Parametrisarja 1 tai 2 valitaan parametriasetuksella.

Useimmissa tapauksissa, kun taajuusmuuttajaan on kytketty vain yksi
takaisinkytkentasignaali, tarvitaan vain parametrisarjaa 1. Kahta parametrisarjaa
(1 ja 2) kaytetaan esimerkiksi silloin, jos moottorin kuorma vaihtelee huomattavasti
tilanteesta toiseen.

Ulkoinen/Trim-saataja PID2
PID2-saatajaé (42 ULK / TRIM PID) voidaan kayttaa kahdella tavalla:

< Ulkoinen saataja: Ylimaaraisen PID-saatolaitteiston sijaan PID2:n lahto voidaan
kytked taajuusmuuttajan analogialahdoén tai kenttavaylaohjaimen kautta
saatamaan kenttalaitetta, kuten saatopeltia tai venttiilia.

« Trim-saatdja: PID2-saatdjaa voidaan kaytaa taajuusmuuttajan ohjeen
trimmaukseen tai hienosaatoon. Katso kohta Ohjeen trimmaus sivulla 103.

Lohkokaaviot

Alla olevassa kuvassa on sovellusesimerkki: PID-saataja saataa
paineenkorotuspumpun nopeutta mitatun paineen ja asetetun paineohjeen mukaan.

Esimerkki: PID-sdadon lohkokaavio
Paineenkorotuspumppu P1D
%-ohje ref
ACS350 40.01 | k
40.02 | ti Kytke Taai
aajuus-
Oloarvot 40.03| ™ ohj é
i -
40.14 - 40.04 | dFiltT / N
0.10bar 40.21 — 40.05 errVInvr = Nr?peus-
4.20mA ﬁ:; PIDmax | oh1 I onhje
7~£ PIDmin | ol1 9904 = 0
IMOT
%-ohje = 4010

Ohjelman ominaisuudet



123

Seuraavassa kuvassa on prosessin PID1-saatajan nopeus-/skalaarisdadon

lohkokaavio.
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Asetukset
Parametri Liséatietoja
1101 Paikallisohjauksen ohjearvon valinta
1102 ULK1/2:n valinta
1106 PID1:n valinta
1107 OHJ2:n minimiraja
1501 PID2:n lahd6n (ulkoinen s&ataja) liitnté analogialahtéon AO
9902 PID-saatémakron valinta
Ryhm& 40 PID SAATO 1... PID1-asetukset
41 PID SAATO 2
Ryhmé& 42 ULK / TRIM PID PID2-asetukset

Vianhaku
Oloarvot Lisatietoja
0126/0127 PID-saatéjan 1/2 lahtéarvo
0128/0129 PID-saatéjan 1/2 ohjearvo
0130/0131 PID-saatajan 1/2 takaisinkytkentaarvo
0132/0133 PID-saatajan 1/2 eroarvo
0170 Sekvenssiohjelmointi maarittdé analogialahdén AO arvon

Prosessin PID-s&adon (PID1) nu

kkumistoiminto

Tama nukkumistoiminto toimii 2 ms:n aikatasolla.

Seuraavassa kaaviossa on

kuvattu nukkumistoiminnon valitsemista paalle ja pois.

Nukkumistoiminto voidaan valita paalle vain, kun PID-sdato on kaytossa.

Kytke Vertaa ) Valitse
Lahtotaajuus 1 El KAYT— _
J/ 1<2 [SISAINEN G T Vive
Moott.nop. — ! DI1 ] N
' c | . Aseta/Kuitt
. 40232 4022 jl S
9904 %o0hje valittu & 4024
PID-saato valittu —| S/IR |- 1
modulointi — R
Tai
Vertaa 5320 (B1) 1 <1 1)
i ii = Tai 1 = Nukkumis-
01321 El KAYT. volee — 5320 (B2) toiminto paalle
1>2 - SiSAINEN] 5 i
SISAINEN G EF StartRg« <1 [~ 0= Nukkumis-
4025 —12 D!l:cc ] - toiminto pois
| 4022 4026

Moott.nop: Moottorin nopeuden oloarvo
% ohje valittu: %-ohje (ULK OHJ2) on kaytdssa. Katso parametri 1102.

PID-s&&to valittu: Parametrin 9902 arvo on PID-SAATO.
modulointi: Vaihtosuuntaajan IGBT-ohjaus on toiminnassa.
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EsimerkKki

Alla oleva kaavio kuvaa nukkumistoimintoa.

Moottorin nopeus
tq = Nukkumisviive, parametri 4024

twg = Havahtumisraja, parametri 4026

t<td . ) td

par. 40 ! Teksti naytolla |
| |

SEIS

KAYNTIIN

Oloarvo

par. 4025

Heraamistaso I

PID-saadetyn paineenkorotuspumpun nukkumistoiminto (kun parametrin 4022
asetus on SISAINEN): Veden kulutus laskee yolla. Sen seurauksena prosessin PID-
saataja vahentdd moottorin nopeutta. Putkistossa tapahtuu luonnollista haviota eika
keskipakopumppu toimi tehokkaasti alhaisilla nopeuksilla, mutta moottori ei pysahdy
vaan jatkaa pydrimista. Nukkumistoiminto havaitsee hitaan pyorimisliikkeen ja
keskeyttaa tarpeettoman pumppauksen, kun nukkumisviive on kulunut.
Taajuusmuuttaja siirtyy nukkumistilaan, mutta valvoo yha painetta. Pumppaus alkaa
uudelleen, kun paine laskee sallitun minimirajan alle ja kun havahtumisviive on

kulunut.
Asetukset
Parametri Liséatietoja
9902 PID-s&adon valinta
4022...4026, 4122...4126 Nukkumistoiminnon asetukset
Vianhaku
Halytys Lisatietoja
PID NUKKUU PID nukkuu
Parametri Lisatietoja
1401 PID-nukkumistoiminnon tila relelahddén RO kautta
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Moottorin [Ampdtilan mittaus vakio-1/O-kortilla

Tassa kohdassa kuvataan yhden moottorin lampdtilan mittausta, kun mittaus
kytketaan taajuusmuuttajan I/O-liittimille.

Moottorin lampédtila voidaan mitata analogiatuloon ja -laht6dn kytketylla PT100- tai

PTC-anturilla.
Yksi anturi Kolme anturia
A S AL
A ~— AL N / .
Moottorl): ! / o Moottori L '+ IGND
——GND Y B
| = a /~ a0
x /S~ AO ' / C
/ . GND
GND

lOnF/j\/ ‘ 10nF ; ‘L

kytketdan, moottorin jannitteisten osien ja anturin valilla on oltava kaksinkertainen tai
vahvistettu eristys. Vahvistettu eristys vaatii 8 mm rydmintéa- ja ilmavalin
(400 /500 V AC:n laitteet). Jos laitteisto ei tayta vaatimusta

j VAROITUS! Standardissa IEC 664 edellytetdan, ettd kun moottorin lampétila-anturi

« |/O-kortin liittimet on suojattava kosketukselta, eika niita saa kytked muihin
laitteisiin
tai

» |ampotila-anturi on eristettava 1/O-liittimista.
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Moottorin lampédtila voidaan mitata myds kytkemalla taajuusmuuttajan +24 V DC:n
syoton ja digitaalitulon valiin PTC-anturi ja lamporele. Kytkennat nakyvat
seuraavassa kuvassa.

Par. 3501 = TERMIST. (0) tai TERMIST. (1

Termistori-
rele

Ek;' E ~_IDIL..5
- ~

—— +24 VDC

) 1

kytketaan digitaalituloon, moottorin jannitteisten osien ja anturin valilla on oltava
kaksinkertainen tai vahvistettu eristys. Vahvistettu eristys vaatii 8 mm rydminta- ja
ilmavalin (400 / 500 V AC:n laitteet).

j VAROITUS! Standardissa IEC 664 edellytetaan, etta kun moottorin termistori

Jos termistoriasennus ei ole vaatimustenmukainen, taajuusmuuttajan muut 1/0-
liittimet on suojattava kosketukselta tai termistorin ja digitaalitulon vélisena
eristyksena on oltava termistorirele.

Asetukset
Parametri Liséatietoja
13 ANALOGIATULOT Analogiatulon asetukset
15 ANALOGIALAHDOT Analogialéhdén asetukset
35 MOOTT. LAMPOTILA Moottorin lampétilan mittauksen asetukset
Muut
Moottorin paassa oleva kaapelisuoja tulisi maadoittaa 10 nF -kondensaattorin kautta. Jos téta ei voida
tehda, suoja on jatettava kokonaan kytkematta.

Vianhaku
Oloarvot Liséatietoja
0145 Moottorin lampétila
Halytys/vika Lisatietoja
MOOTTORIN LAMPOTILA/ Moottorin ylilampo
MOOT YLILAMP
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Mekaanisen jarrun ohjaus

Mekaaninen jarru pitd& moottorin ja kaytettavat laitteet nollanopeudessa, kun
taajuusmuuttaja on pysahtynyt tai se ei ole kaynnissa.

EsimerkKki

Alla olevassa kuvassa on esimerkki jarrun ohjauksen sovelluksesta.

VAROITUS! Varmista, etta jarrun ohjauksella varustettu taajuusmuuttaja liitetdan
laitteeseen, joka tayttaa turvamaaraykset. Huomaa, ettd EU:n konedirektiivin ja
siihen liittyvien harmonisoitujen standardien mukaan taajuusmuuttajaa (taydellinen
kayttémoduuli (CDM) tai peruskayttdmoduuli (BDM), maaritelty standardissa IEC
61800-2) ei pideta turvalaitteena. TAman vuoksi laitteen kayttgjien turvallisuus ei saa
perustua tiettyyn taajuusmuuttajan ominaisuuteen (kuten jarrun ohjaukseen), vaan
se on varmistettava sovelluskohtaisten maaraysten mukaan.

Jarrun ohjauslogiikka on osa M Tehosyotts 1 !

taajuusmuuttajan |

sovellusohjelmaa. Kayttaja 230V AC |

asentaa tehosyo6ton ja tekee ROCOM
tarvittavat liitAnnat. RONC :1
- Jarrun ohjaus péaalla/pois RONO |

relelahdon RO kautta.

Ol

Moottori L M_eka_laﬂ]e_n E‘I’l:I N
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Jarrun ohjauksen aikakaavio

Seuraavassa aikakaaviossa kuvataan jarrun ohjauksen toimintaa. Katso myos kohta
Jarrun ohjauksen tilakaavio sivulla 130.

Kéay-komento

Ulkoinen
nopeusohje

Taajuusmuuttaja
moduloi J—

Moottori magnetoitu | tmd

Jarrun |

avauskomento S E—
(RO/DO)

|
Sisainen ‘
|
|

nopeusohje
(moottorin
nopeuden oloarvo)
liahts / Momentti

—

Is/Tg  Jarrun avautumisvirta/momentti (4302)

tng  Moottorin magnetointiviive (parametri 4305)
tog Jarrun avautumisviive (parametri 4301)

nes  Jarrun sulkeutumisviive (parametri 4303)
ted Mekaanisen jarrun sulkeutumisviive
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Jarrun ohjauksen tilakaavio

RFG = Nopeusohjeramppi + )

Mista tahansa tilasta
+ 1y (nouseva reuna)
1

El
MODULOINTIA ——0/0/1

=
1
AVAA
JARRU —— 1.1.2000
I
Lq_
A
VAPAUTA 5)
RFG-TULO |}— 1.1.2000

\Y

RFG-TULO
NOLLAAN |——1.1.2001

I
+ 7)
A
SULJE
JARRU — 0/1/1

Tila

a (symboli iz )

- NN: Tilan nimi
- X/Y/Z: Tilan lahdét/toiminnot

X =1 Avaa jarru. Jarrun paalléd/pois-ohjaukseen asetettu releléhtd vetaa.

Y =1 Pakotettu kdynnistys. TAma toiminto pitéda sisdisen Kay-signaalin paalla, kunnes jarru on
suljettu ulkoisen Kay-signaalin tilasta riippumatta.

Z=1 Ramppi nollassa. Pakottaa kaytetyn (sisdisen) nopeusohjeen nollaan rampin mukaisesti.

Tilanmuutosehdot (symboli mmm )

1) Jarrun ohjaus valittu 0 -> 1 TAI vaihtosuuntaaja moduloi = 0

2) Moottori magnetoitu = 1 JA taajuusmuuttaja kaynnissa = 1

3) Jarru on auki JA jarrun avautumisviive ohitettu JA Kay = 1

4) Kay=0

5) Kay=0

6) Kay=1

7) | Moottorin nopeuden oloarvo| < Jarrun sulkeutumisnopeus JA Kay = 0

8) Kay=1

9) Jarru on suljettu JA jarrun sulkeutumisviive ohitettu = 1 JA Kdy =0

Asetukset

Parametri Lisatietoja
1401/1805 Mekaanisen jarrun valinta RO/DO:n kautta
2112 Nollanopeuden viive
Ryhma 43 MEK.JARRUN OHJAUS Jarrutoiminnon asetukset
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Jog-toiminto

Jog-toiminnolla ohjataan yleensa koneen jaksottaista liikettd. Yhdella painikkeella
ohjataan koko jaksoa: kun painike on paalla, taajuusmuuttaja kaynnistyy ja kiihdyttaa
valitulla nopeudella esiasetettuun nopeuteen. Kun painike on pois paalta,
taajuusmuuttaja hidastaa valitulla nopeudella nollanopeuteen.

Seuraavassa kuvassa ja taulukossa kuvataan taajuusmuuttajan toimintaa. Niissa
kerrotaan myds, kuinka taajuusmuuttaja vaihtaa tavalliseen toimintatilaan (= Jog-
toiminto ei ole kaytdssad), kun taajuusmuuttajan kaynnistyskasky on paalla.

Jog-kom. = Jog-tulon tila, Kaynn. kom. = Taajuusmuuttajan kaynnistyskaskyn tila.

Tama toiminto toimii 2 ms:n aikatasolla.

Nopeus A

[ [

[ [
. I I
I I I
\ | | | [ [

1 2 3 45 6 7 8 9 10 1 1213 14 15 16 t
Vaihe Jog- Kaynn. | Kuvaus
kom. kom.

1-2 1 0 Taajuusmuuttaja kiihdyttaé Jog-nopeuteen Jog-toiminnon kiihdytysrampin mukaisesti.

2-3 1 0 Taajuusmuuttaja kay Jog-nopeudella.

3-4 0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen Jog-toiminnon hidastusrampin mukaisesti.

4-5 0 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

5-6 1 0 Taajuusmuuttaja kiihdyttaa Jog-nopeuteen Jog-toiminnon kiihdytysrampin mukaisesti.

6-7 1 0 Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.

7-8 X 1 Normaali toiminta ohittaa Jog-toiminnon. Taajuusmuuttaja kiihdyttdé nopeusohjeeseen

aktiivisen kiihdytysrampin mukaisesti.

8-9 X 1 Normaali toiminta ohittaa Jog-toiminnon. Taajuusmuuttaja noudattaa nopeusohjetta.
9-10 0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen aktiivisen hidastusrampin mukaisesti.
10-11 0 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

11-12 X 1 Normaali toiminta ohittaa Jog-toiminnon. Taajuusmuuttaja kiihdyttda nopeusohjeeseen
aktiivisen kiihdytysrampin mukaisesti.

12-13 X 1 Normaali toiminta ohittaa Jog-toiminnon. Taajuusmuuttaja noudattaa nopeusohjetta.

13-14 1 0 Taajuusmuuttaja hidastaa Jog-nopeuteen Jog-toiminnon hidastusrampin mukaisesti.

14-15 1 0 Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.

15-16 0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen Jog-toiminnon hidastusrampin mukaisesti.

x = Tila voi olla 1 tai 0.
Huomautus: Jog-toiminto ei toimi, kun taajuusmuuttajan kaynnistyskasky on paalla.
Huomautus: Jog-nopeus ohittaa vakionopeudet.

Huomautus: Jog-toiminto kayttaa pysaytysta hidastaen vaikka parametrin 2102
PYSAYTYSTAPA arvoksi on asetettu VAPAASTI.
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Huomautus: Kiihdytys/hidastusajan muoto on asetettu nollaan Jog-toiminnon ajaksi
(eli lineaariseen muotoon).

Jog-toiminto kayttaa vakionopeutta 7 Jog-toiminnon nopeutena ja kiihdytys/
hidastusramppiparia 2.

Jog-toiminto 1 tai 2 voidaan aktivoida kenttavaylan kautta. Jog-toiminto 1 kayttaa
vakionopeutta 7 ja Jog-toiminto 2 vakionopeutta 6. Molemmat toiminnot kayttavat
kiihdytys/hidastusramppiparia 2.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
1010 Jog-toiminnon valinta
1208 Jog-toiminnon nopeus
1208/ 1207 Jog-nopeuden valinta Jog-toiminnossa 1/2 kenttavaylan kautta
2112 Nollanopeuden viive
2205, 2206 Kiihdytys- ja hidastusajat
2207 Kiihdytys/hidastusajan muoto: Asetettu nollaan Jog-toiminnon ajaksi (eli
lineaariseen muotoon).
Vianhaku
Oloarvo Liséatietoja
0302 Jog-toiminnon 1/2 valinta kenttavaylan kautta
1401 Jog-toiminnon tila relelahdén RO kautta
1805 Jog-toiminnon tila digitaalilahdén DO kautta

Ajastintoiminnot

Useita taajuusmuuttajan toimintoja, esim. kaynnistys/pysaytys ja ULK1/ULK2-
ohjaus, voidaan ajastaa. Taajuusmuuttajassa on

+ nelja kaynnistys- ja pysaytysaikaa (KAYNNISTYSAIKA 1...4,
PYSAYTYSAIKA 1...4)

+ nelja kaynnistys- ja pysaytyspaivaa (KAYNNISTYSPAIVA 1...4,
PYSAYTYSPAIVA 1...4)

» nelja ajastintoimintoa valittujen aikajaksojen 1...4 kokoamiseksi (AJASTIN 1...4)

» tehostetun kayton aika (ajastintoimintoihin liittyva tehostetun kayton aika).
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Ajastintoiminto voidaan liittd& useisiin aikajaksoihin:

AIKAJAKSO 1

3602 KAYNN. AIKA 1
3603 PYSAYTYSAIKA 1
3604 KAYNN.PAIVA 1
3605 PYSAYTYSPAIVA 1

AIKAJAKSO 2

3606 KAYNN. AIKA 2
3607 PYSAYTYSAIKA 2
3608 KAYNN.PAIVA 2
3609 PYSAYTYSPAIVA 2

AIKAJAKSO 3

3610 KAYNN. AIKA 3
3611 PYSAYTYSAIKA 3
3612 KAYNN.PAIVA 3
3613 PYSAYTYSPAIVA 3

AIKAJAKSO 4

3614 KAYNN. AIKA 4
3615 PYSAYTYSAIKA 4
3616 KAYNN.PAIVA 4
3617 PYSAYTYSPAIVA 4

TEHOSTETTU KAYTTO

3622 TEHOSTETTU
KAYTT

3623 TEHOSTETTU
AIKA

133

AJASTIN 1
3626 AJASTINTOIMINTO1

AJASTIN 2
3627 AJASTINTOIMINTO2

AJASTIN 3
3628 AJASTINTOIMINTO3

AJASTIN 4
3629 AJASTINTOIMINTO4

Ajastintoiminnon kayttdma parametri voidaan liittda vain yhteen ajastintoimintoon

kerrallaan.

AJASTIN1
3626 AJASTINTOIMINTO1

AJASTIN2
3627 AJASTINTOIMINTO2

1001 ULK1 KASKYT

1002 ULK2 KASKYT

1102 ULK1/ULK2 VAL
1201 VAKIONOP VALINTA
1209 AJASTIN TILA VAL
1401 RELELAHTO 1

4027 PID 1 PARAMETRIT
4228 PID KAYNNISTYS

8402 SEKV OHJ KAYNN
8406 SEKV LOOG.ARVO 1

8425/35/45/55/65/75/85/95 TILAL...8 TILAAN 2
8426/36/46/56/66/76/86/96 TILAL....8 TILAAN N
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EsimerkKki

limastointi on paalla arkisin klo 8.00 - 15.30 ja sunnuntaisin klo 12.00 - 15.00.
limastointi voidaan kytkea paalle yhdeksi ylimaaraiseksi tunniksi painamalla lisdajan

Ajastin

kytkinta.
Parametri Asetus
3602 KAYNN. AIKA 1 08:00:00
3603 PYSAYTYSAIKA 1 15:30:00
3604 KAYNN.PAIVA 1 MAANANTAI
3605 PYSAYTYSPAIVA 1 PERJANTAI
3606 KAYNN. AIKA 2 12:00:00
3607 PYSAYTYSAIKA 2 15:00:00
3608 KAYNN.PAIVA 2 SUNNUNTAI
3609 PYSAYTYSPAIVA 2 SUNNUNTAI
3623 TEHOSTETTU AIKA 01:00:00

Asetukset
Parametri Lisatietoja

36 AJASTINTOIMINNOT

Ajastintoimintojen asetukset

1001, 1002

Ajastetun kaynnistyksen/pysaytyksen ohjaus

1102 Ajastettu ULK1/ULK2-valinta

1201 Ajastettu vakionopeuden 1 valinta

1209 Ajastettu nopeuden valinta

1401 Ajastintoiminnon tila relelahdén RO kautta
1805 Ajastintoiminnon tila digitaalilahdén DO kautta
4027 Ajastettu PID1-parametrisarjan 1/2 valinta
4228 Ajastettu ulkoisen PID2:n valinta

8402 Ajastettu sekvenssiohjelmoinnin valinta

8425/8435/.../8495
8426/8436/.../8496

Sekvenssiohjelmoinnin tilanmuutos ajastintoiminnolla

Taajuusmuuttajan kaynnistysta ja pysaytystd voidaan ohjata ajastintoiminnoilla.

Asetukset
Parametri Liséatietoja
1001, 1002 Kaynnistys-/pysaytyssignaalien lahteet

19 AJASTIN & LASKURI

Kaynnistyksen ja pysaytyksen ajastin

Vianhaku
Oloarvo Liséatietoja
0165 Kaynnistyksen/pysaytyksen ohjausajan laskuri
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Laskuri

Taajuusmuuttajan kaynnistysta ja pysaytysta voidaan ohjata laskuritoiminnoilla.
Laskuritoimintoa voidaan kayttaa myds tilan vaihdon liipaisusignaalina
sekvenssiohjelmoinnissa. Katso kohta Sekvenssiohjelmointi sivulla 135.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
1001, 1002 Kaynnistys-/pysaytyssignaalien lahteet
19 AJASTIN & LASKURI Kaynnistyksen ja pysaytyksen laskuri
8425, 8426 / 8435, 8436 /..../ Laskurin signaali tilan vaihdon liipaisusignaalina
8495, 8496 sekvenssiohjelmoinnissa
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0166 Kaynnistyksen/pysaytyksen ohjauspulssien laskuri

Sekvenssiohjelmointi

Taajuusmuuttaja voidaan ohjelmoida suorittamaan sekvenssi, jossa se siirtyy
yleensa tilasta toiseen valilla 1...8. Kayttaja maarittdd koko sekvenssin ja kunkin tilan
toimintoehdot. Tietyn tilan ehdot patevat, kun sekvenssiohjelma on kaytossa ja
siirtynyt kyseiseen tilaan. Tiloja varten maaritetaan seuraavat ehdot:

« Taajuusmuuttajan kaynnistyksen, pysaytyksen ja pydrimissuunnan komennot
(eteen/taakse/seis)

< Taajuusmuuttajan kiihdytys- ja hidastusaika

» Taajuusmuuttajan ohjearvon lahde

 Tilan kesto

* RO/DO/AQ:n tila

» Signaalilahde, joka liipaisee tilan seuraavaan tilaan

» Signaalilahde, joka liipaisee tilan johonkin toiseen tilaan (1...8).

Jokainen tila voi mygs aktivoida taajuusmuuttajan 1&hdot antamaan merkin ulkoisille
laitteille.

Sekvenssiohjelmoinnissa tila voi vaihtua joko seuraavaan tai valittuun tilaan. Tilan
vaihto voidaan valita esim. ajastintoiminnolla, digitaalituloilla tai valvontatoiminnoilla.

Sekvenssiohjelmointia voidaan kayttdd seka yksinkertaisissa sekoitinsovelluksissa
ettd monimutkaisemmissa virtaussovelluksissa.

Ohjelmointi tehd&an ohjauspaneelin tai PC-tydkalun avulla. DriveWindow Light -PC-
tydkalun versio 2.50 (tai uudempi) tukee ACS350-taajuusmuuttajaa. Tyokalussa on
graafinen tytkalu sekvenssiohjelmointiin.
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Huomautus: Tehdasasetuksena on, etté kaikkia sekvenssiohjelmoinnin parametreja
voidaan muuttaa myos sekvenssiohjelmoinnin ollessa kaytdssa. Kun
sekvenssiohjelmoinnin parametriasetukset on tehty, parametrit kannattaa lukita
parametrin 1602 PARAMETRILUKKO asetuksella.

Asetukset
Parametri Liséatietoja
1001/1002 ULK1/ULK2:n kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot
1102 ULK1/ULK2:n valinta
1106 Ohjearvon OHJ2 ldhde
1201 Vakionopeuden valinta pois kaytésta. Vakionopeutta noudatetaan aina
ensisijaisesti sekvenssiohjelmoinnin ohjearvon sijaan.
1401 Sekvenssiohjelmoinnin lahté relelahdén RO kautta
1501 Sekvenssiohjelmoinnin 1ahté analogialahdén AO kautta
1601 K&ynnineston valinta kayttdon tai pois kayttsta
1805 Sekvenssiohjelmoinnin 1ahto digitaalilahddén DO kautta
19 AJASTIN & LASKURI Tilan vaihto laskurin rajan mukaan
36 AJASTINTOIMINNOT Ajastettu tilan vaihto
2201....2207 Kiihdytys-/hidastus- ja ramppiajan asetus
32 VALVONTA Valvonnan asetukset
4010/4110/4210 Sekvenssiohjelmoinnin lahté PID-ohjesignaalina
84 SEKV.OHJELMOINTI Sekvenssiohjelmoinnin asetukset
Vianhaku
Oloarvo Lisétietoja
0167 Sekvenssiohjelmoinnin tila
0168 Sekvenssiohjelmoinnin aktiivinen tila
0169 Nykyisen tilan aikalaskuri
0170 Analogialahddn PID-ohjeen ohjausarvot
0171 Suoritettu sekvenssilaskuri
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Seuraavassa kaaviossa on kuvattu sekvenssiohjelmoinnin tilan vaihtoa.

1

I T~
Sekvenssiohjelmointi N
PAALLA 0167 bitti0=1
TILA 1 L
(par. 8420...8424) 0168 =1 (Tila 1)

<1

~J

Siirry tilaan N (par 8426, 8427)*

T Siirry tilaan 2 (par. 8425)*

(par.

TILA 2
8430...8434)

<1

~J

Siirry tilaan N (par 8436, 8437)*

T Siirry tilaan 3 (par. 8435)*

(par.

TILA3
8440...8444)
|

<

~

Siirry tilaan N (par 8446, 8447)*

Siirry tilaan 4 (par. 8445)*

(par.

TILA 4
8450...8454)

<1

~

Siirry tilaan N (par 8456, 8457)*

Siirry tilaan 5 (par. 8455)*

(par.

TILAS
8460...8464)

<1

~J

Siirry tilaan N (par 8466, 8467)*

T Siirry tilaan 6 (par. 8465)*

(par.

TILA6
8470...8474)

<1

~

Siirry tilaan N (par 8476, 8477)*

Siirry tilaan 7 (par. 8475)*

(par.

TILA7
8480...8484)

<

~

Siirry tilaan N (par 8486, 8487)*

T Siirry tilaan 8 (par. 8485)*

(par

TILA 8
. 8490...8494)

<1

~

Siirry tilaan N (par 8496, 8497)*

TilaN

.

T Siirry tilaan 1 (par. 8495)*

0168 = 2 (Tila 2)

0168 =

0168 = 4 (Tila 4)

0168 = 5 (Tila 5)

0168 = 6 (Tila 6)

—— 0168 =7 (Tila 7)

— 0168 =

3 (Tila 3)

8 (Tila 8)

NN = Tila
X = Oloarvo

Tilan vaihto

*Tilan vaihto tilaan N on ensisijainen ennen tilan vaihtoa seuraavaan tilaan.
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Esimerkki 1

Sekvenssiohjelmointi aktivoidaan digitaalitulolla DI1.

TILAL
—

TILA2

TILA4

TILA3
"

1

Sekv. kdynnistys

Tilan vaihdon laukaisija

TILAL: Taajuusmuuttaja kaynnistyy vastapaivaan -50 Hz:n ohjeella ja 10 sekunnin
kiihdytysajalla. Tila 1 on paalla 40 sekunnin ajan.

TILA2: Taajuusmuuttaja kiihdyttdd 20 Hz:iin 60 sekunnin kiihdytysajalla. Tila 2 on
paalla 120 sekunnin ajan.

TILA3: Taajuusmuuttaja kiihdyttad 25 Hz:iin 5 sekunnin kiihdytysajalla. Tila 3 on
paalla, kunnes sekvenssiohjelmointi valitaan pois kaytdsta tai tehostettu kayttd
valitaan kayttoon digitaalitulolla DI2.

TILA4: Taajuusmuuttaja kiihdyttaa 50 Hz:iin 5 sekunnin kiihdytysajalla. Tila 4 on
paalla 200 sekunnin ajan, jonka jalkeen tilaksi vaihtuu 3.

Parametri Asetus Lisatietoja
1002 ULK2 KASKYT SEKV OHJ ULK2:n kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot
1102 ULK1/ULK2 VAL ULKOINEN 2 ULK2:n valinta
1106 OHJE 2 VALINTA SEKV OHJ Sekvenssiohjelmoinnin 1ahtd OHJ2:n kautta
1601 KAYNNINESTO El KAYTOSSA | Kaynninesto pois kdytosta
2102 PYSAYTYSTAPA HIDASTAEN Pysaytys rampilla
2201 KIIHD/HID AIKA SEKV OHJ Ramppi maaritetaan parametrilla 8422/.../8452.
8401 SEKV OHJ PAALLA | AINA Sekvenssiohjelmoinnin kayttd
8402 SEKV OHJ KAYNN DI1 Sekvenssiohjelmoinnin aktivointi digitaalitulolla (DI1)
8404 SEKV OHJ KUITT DI1(INV) Sekvenssiohjelmoinnin kuittaus (eli palautus tilaan 1, jos DI1:n signaali
haviaa (1 -> 0)
TILAL TILA2 TILA3 TILA4 Lisatietoja
Par. Asetus Par. | Asetus Par. | Asetus Par. | Asetus
8420 TILA1 OHJE VAL| 100 % 8430| 40 % 8440 | 50 % 8450 | 100 % Tilan ohjearvo
84.1.21 TILAL KAYNN 8431 | KAYNN 8441 | KAYNN 8451 | KAYNN Kaynnistys-, suunta- ja
KASKYT TAAKSE ETEEN ETEEN ETEEN pysaytyskomennot
8422 TILA1 RAMPPI| 10 s 8432|160 s 8442 |5s 8452 |5s Kiihdytys- ja hidastusaika
8424 TILA1 40 s 8434|120 s 8444 8454 | 200 s Tilan vaihtumisviive
MUUT.VIIVE
8425 TILAL TILAAN | MUUTOS- | 8435| MUUTOS- | 8445 DI2 8455
2 VIIVE VIIVE
8426 TILALTILAAN [EI  [8436|EI  [8446|EI  [8456|MUUTOs- | Tilan vaihdon liipaisu
N KAYTOSSA KAYTOSSA KAYTOSSA VIIVE
8427 TILALTILAN |- 8437 | - 8447 | - 8457 | 3
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Esimerkki 2
Taajuusmuuttaja on ohjelmoitu poikittaisohjaussovellusta varten (traverse), 30 sekv.

Sekvenssiohjelma aktivoidaan digitaalitulolla DI1.

TILA2 (virhe:
TILAL TILA2 TILA4 TILA2 TILA4 TILA2 TILA4 liian hiéas TILA8

! N e e 2 Vot Wt i TS
All + 15 % ‘ Lo ytys)
All +10 % : 1 . ,,,,,,,,,,
All
— TILA8
All-10% VIRHE

All-15%

DIz — 3
RO — |

Sekv. aloitus Virhe

TILAL: Taajuusmuuttaja kaynnistyy myotapaivaan ohjeella All (All + 50 % - 50 %)
ja ramppiparilla 2. Tila vaihtuu seuraavaan, kun ohje on saavutettu. Kaikki rele- ja
analogialahdot nollataan.

TILA2: Taajuusmuuttaja kiihdyttdd ohjeella Al1 + 15 % (All + 65 % - 50 %) ja
1,5 sekunnin kiihdytysajalla. Tila vaihtuu seuraavaan, kun ohje on saavutettu. Jos
ohjetta ei saavuteta 2 sekunnissa, tilaksi vaihtuu tila 8 (virhetila).

TILA3: Taajuusmuuttaja hidastaa ohjeella Al1 + 10 % (All + 60 % - 50 %) ja
0 sekunnin hidastusajalla D). Tila vaihtuu seuraavaan, kun ohje on saavutettu. Jos
ohjetta ei saavuteta 0,2 sekunnissa, tilaksi vaihtuu tila 8 (virhetila).

TILA4: Taajuusmuuttaja hidastaa ohjeella All - 15 % (Al1 + 35 % -50 %) ja
1,5 sekunnin hidastusajalla. Tila vaihtuu seuraavaan, kun ohje on saavutettu. Jos
ohjetta ei saavuteta 2 sekunnissa, tilaksi vaihtuu tila 8 (virhetila). 2)

TILAS: Taajuusmuuttaja kiihdyttaa ohjeella All -10 % (Al1 + 40 % -50 %) ja

0 sekunnin kiihdytysajalla D). Tila vaihtuu seuraavaan, kun ohje on saavutettu.
Sekvenssilaskurin arvo nousee 1:11a. Jos sekvenssilaskuri kuluu loppuun, tilaksi
vaihtuu tila 7 (sekvenssi suoritettu).

TILAG6: Taajuusmuuttajan ohje ja kiihdytysajat ovat samat kuin tilassa 2.
Taajuusmuuttajan tilaksi vaihtuu heti tila 2 (viive 0 sekuntia).

TILA7 (sekvenssi suoritettu): Taajuusmuuttaja pysaytetadan ramppiparilla 1.
Digitaalilahté DO aktivoidaan. Jos sekvenssiohjelmointi valitaan pois kaytosta
digitaalitulon DI1 nousevalla reunalla, laitteen tilaksi palautetaan tila 1. Uusi
kaynnistyskomento voidaan aktivoida digitaalitulolla DI1 tai digitaalituloilla DI4 ja DI5
(molempien tulojen DI4 ja DI5 on oltava aktivoituna samanaikaisesti).
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TILA8 (virhetila): Taajuusmuuttaja pysaytetaan ramppiparilla 1. Relelahtd RO
aktivoidaan. Jos sekvenssiohjelmointi valitaan pois kaytdsta digitaalitulon DI1
nousevalla reunalla, laitteen tilaksi palautetaan tila 1. Uusi kdynnistyskomento
voidaan aktivoida digitaalitulolla DI1 tai digitaalituloilla DI4 ja DI5 (molempien tulojen
Dl4 ja DI5 on oltava aktivoituna samanaikaisesti).

1) 0 sekunnin ramppi = taajuusmuuttaja kiihtyy/hidastuu mahdollisimman nopeasti.

2) Tilan ohjearvon on oltava 0...100 %, eli skaalatun All-arvon on oltava 15...85 %.
Jos All = 0 ohjearvo = 0 % + 35 % -50 % = -15 % < 0 %.

Parametri Asetus Liséatietoja

1002 ULK2 KASKYT SEKV OHJ ULK2:n kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot

1102 ULK1/ULK2 VAL ULKOINEN 2 ULK2:n valinta

1106 OHJE 2 VALINTA AlI1+SEKV OHJ Analogiatulon All lisdys ja sekvenssiohjelmoinnin 1&htd OHJ2:n kautta

1201 VAKIONOP VALINTA | EI KAYTOSSA Vakionopeuden valinta pois kaytosta

1401 RELELAHTO 1 SEKV OHJ Releldhddn RO ohjaus parametreilla 8423/.../8493 méaaritetylla tavalla

1601 KAYNNINESTO El KAYTOSSA Kaynninesto pois kaytosta

1805 DO SIGNAALI SEKV OHJ Digitaalilahdén DO ohjaus parametreilla 8423/.../8493 maaritetylla
tavalla

2102 PYSAYTYSTAPA HIDASTAEN Pysaytys hidastaen

2201 KIIHD/HID AIKA SEKV OHJ Ramppi maaritetdan parametrilla 8422/.../8492

2202 KIIHDYTYSAIKA 1 1ls Kiihdytys/hidastusramppipari 1

2203 HIDASTUSAIKA 1 Os

2205 KIIHDYTYSAIKA 2 20s Kiihdytys/hidastusramppipari 2

2206 HIDASTUSAIKA 2 20s

2207 RAMPIN MUOTO 2 |5s Kiihdytys/hidastusramppiparin 2 muoto

3201 VALVONTA 1 171 Sekvenssilaskurin (0171 SEKV OHJ LASKURI) valvonta

3202 VALV 1 ALARAJA 30 Valvonnan alaraja

3203 VALV 1 YLARAJA 30 Valvonnan yléraja

8401 SEKV OHJ PAALLA | ULK2 Sekvenssiohjelmointi kaytossd ULK2:ssa

8402 SEKV OHJ KAYNN | DI1 Sekvenssiohjelmoinnin kaynnistys digitaalitulon (DI1) kautta

8404 SEKV OHJ KUITT DI1(INV) Sekvenssiohjelmoinnin kuittaus kadanteisen digitaalitulon DI1 (INV)
kautta

8406 SEKV LOOG.ARVO 1| DI4 Looginen arvo 1

8407 SEKV LOOG.TOIM 1 | AND Toiminto loogisten arvojen 1 ja 2 valilla

8408 SEKV LOOG.ARVO 2| DI5 Looginen arvo 2

8415 JAKSOLASK TOIM | TILA5 SEUR Sekvenssilaskurin valinta eli sekvenssiluku kasvaa aina kun tila vaihtuu
tilasta 5 tilaan 6

8416 JAKSOLASK KUITT | TILA 1 Sekvenssilaskurin kuittaus tilan vaihtuessa tilaan 1
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TILA1 TILA2 TILA3 TILA4 Liséatietoja
Par. Asetus Par. | Asetus Par. | Asetus Par. | Asetus
8420 TILAL 50 % 8430 |65 % 8440 | 60 % 8450 | 35 % Tilan ohjearvo
OHJE VAL
8421 TILA1 KAYNN 8431 | KAYNN 8441 | KAYNN 8451 | KAYNN Kaynnistys-, pysaytys-
KASKYT ETEEN ETEEN ETEEN ETEEN ja suuntakomennot
8422 TILA1 -0,2 8432 |15s 8442 |0s 8452 | 15s Kiihdytys- ja
RAMPPI (ramppipari 2) hidastusaika
8423 TILA1 R=0,D=0, 8433 | AO=0 8443 | AO=0 8453 | AO=0 Rele-, digitaali- ja ana-
LAHTO SAAT | AO=0 logialahtojen ohjaus
8424 TILA1 O0s 8434 | 2s 8444 (0,2s 8454 | 2s Tilan vaihtumisviive
MUUT.VIIVE
8425 TILAL OHJARV 8435 | OHJARV 8445 | OHJARV 8455 | OHJARV
TILAAN 2 ALUE ALUE ALUE ALUE
8426 TILA1 El KAYTOSSA| 8436 | MUUTOS- | 8446 | MUUTOS- | 8456 | MUUTOS- | _ o
TILAAN N VIIVE VIIVE VIIVE Tilan vaihdon liipaisu
8427 TILA1 TILA 1 8437 | TILA8 8447 | TILAS8 8457 | TILA8
TILAN

TILAS TILAG6 TILA7 TILA8 Liséatietoja
Par. Asetus Par. | Asetus Par. | Asetus Par. | Asetus
8460 TILAS 40 % 8470 |65 % 8480 |0 % 8490 | 0% Tilan ohjearvo
OHJE VAL
8461 TILAS KAYNN 8471 | KAYNN 8481 | KAYTON |8491 [ KAYTON | Kaynnistys-, pysaytys-
KASKYT ETEEN ETEEN PYS PYS ja suuntakomennot
8462 TILAS 0s 8472 | 15s 8482 | -0,1 (ramp- | 8492 |-0,1 (ramp- | Kiihdytys- ja
RAMPPI pipari 1) pipari 1) hidastusaika
8463 TILAS AO=0 8473 | AO=0 8483 | DO=1 8493 | RO=1 Rele-, digitaali- ja ana-
LAHTO SAAT logialahtojen ohjaus
8464 TILAS 0,2s 8474 |0s 8484 [0s 8494 |0s Tilan vaihtumisviive
MUUT.VIIVE
8465 TILAS OHJARV 8475 | El 8485 | El 8495 | LOOG.
TILAAN 6 ALUE KAYTOSSA KAYTOSSA ARVO
8466 TILAS VALV.1 YLl |8476 | MUUTOS- |8486 |LOOG. 8496 | El _ _ o
TILAAN N VIIVE ARVO KAYTOSSA | Tilan vaihdon liipaisu
8467 TILAS TILA7 8477 | TILA2 8487 | TILA1 8497 | TILA1
TILAN
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Oloarvot ja parametrit

Yleista

Tassa luvussa luetellaan oloarvot ja parametrit ja annetaan niiden
kenttavaylavastineet.

Termit ja lyhenteet

Termi Maaritelma

Oloarvo Taajuusmuuttajan mittaama tai laskema oloarvo. Kéayttaja voi tarkistaa oloarvon,
mutta ei voi muuttaa sen asetusta. Ryhmat 01...04 sisaltavat oloarvot.

Oletusarvo Parametrin oletusarvo

Parametri Kayttajan asetettavissa oleva taajuusmuuttajakomento. Ryhmét 10...99
sisaltavat parametrit.

Huomautus: Parametriasetukset nakyvat Basic-ohjauspaneelin naytolla
kokonaislukuina. Esim. parametrin 1001 ULK1 KASKYT arvo KOMM né&kyy
lukuna 10 (joka on sama kuin kenttéavaylavastine FbEQ).

FbEq Kenttavaylavastine: Arvon skaalaus sarjaliikenteessa kaytetyksi
kokonaisluvuksi.

Kenttavaylaosoitteet

Lisatietoa kenttavaylista FPBA-01 Profibus Adapter, FDNA-01 DeviceNet Adapter ja
FCAN-01 CANopen Adapter on kenttavaylasovittimen kayttboppaassa.

Kenttavaylavastine

Esimerkki: Jos 2017 MAX MOMENTTI 1 asetetaan ulkoisesta ohjausjarjestelmasta,
kokonaisluku 1 vastaa arvoa 0,1 %. Kaikki luetut ja l&hetetyt arvot on rajattu 16 bittiin
(-32768...32767).

Oloarvot ja parametrit
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Makrojen oletusarvot

Kun sovellusmakro vaihdetaan (9902 SOVELLUSMAKRO), ohjelma paivittaa
parametriarvoiksi oletusarvot. Eri makrojen oletusarvot on lueteltu seuraavassa
taulukossa. Muiden parametrien oletusarvot ovat samat kaikilla makroilla. Lisatietoja
on seuraavalta sivulta alkavassa parametriluettelossa.

Nro |Nimi/arvo VAKIO- PULSSI- VAIHTO- MOOTTO- |KASI/ PID- MOMENT-
OHJAUS OHJAUS OHJAUS RIPOTEN- |AUTO SAATO TISAATO
TIOMETRI
1001 |ULK1 KASKYT DI1,2 DI1P,2P,3 DI1F,2R DI1,2 DI1,2 DI1 DI1,2
1002 |ULK2 KASKYT El El El El DI5,4 DI5 DI1,2
KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA
1003 |SUUNTA PYYNNOSTA [PYYNNOSTA [PYYNNOSTA [PYYN- PYYN- ETEEN PYYN-
NOSTA NOSTA NOSTA
1102 |ULK1/ULK2 VAL |ULKOINEN 1 [ULKOINEN1 |ULKOINEN 1 |ULKOINENL1 (DI3 DI2 DI3
1103 |OHJE 1 VALINTA |Al1 All All DI3U,4D All All All
(NC)
1106 |OHJE 2 VALINTA |AI2 Al2 Al2 Al2 Al2 PID1 Al2
LAHTO
1201 [VAKIONOP DI3,4 Dl4,5 DI3,4 DI5 El KAY- DI3 Dl4
VALINTA TOSSA
1304 [MINIMI Al2 0 0 0 0 20 20 20
1501 |AO1 SISALTO 103 102 102 102 102 102 102
1601 |[KAYNNINESTO |EI El El El El Dl4 El
KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA KAYTOSSA
2201 |KIHD/HID AIKA |DI5 El DI5 El El El KAY- DI5
KAYTOSSA KAYTOSSA |KAYTOSSA[TOSSA
3201 |[VALVONTA 1 103 102 102 102 102 102 102
3401 |SIGNAL1 PARAM |103 102 102 102 102 102 102
9902 |SOVELLUS- VAKIO- PULSSI- VAIHTO- MOOTTORI- [KASI/ PID- MOMENT-
MAKRO OHJAUS OHJAUS OHJAUS POTENTIO- [AUTO SAATO TISAATO
METRI
9904 |MOOTT. SKALAAR: |VEKTORI: VEKTORI: VEKTORI: |[VEKTORI: |VEKTORI: |VEKTORI:
OHJAUSTAPA TAAJ NOP. NOP. NOP. NOP. NOP. MOM.
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Oloarvot
Oloarvot
Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
01 KAYTTOTIEDOT Perusoloarvot taajuusmuuttajan valvontaan (vain luku)
0102 NOPEUS Laskettu moottorin nopeus, rpm 1=1rpm
0103 LAHTOTAAJUUS Taajuusmuuttajan laskettu lahtotaajuus, Hz. (Nakyy oletusarvoisesti 1=0,1Hz
paneelin ohjaustilan naytolla (Output))
0104 VIRTA Mitattu moottorin virta, A. (Nakyy oletusarvoisesti paneelin ohjaustilan 1=0,1A
naytolla (Output))
0105 MOMENTTI Laskettu moottorin momentti, prosentteina moottorin nimellismomentista | 1 = 0,1 %
0106 TEHO Mitattu moottorin teho, kW 1=0,1kW
0107 DC JANNITE Mitattu valipiirin tasajannite, VDC 1=1V
0109 LAHTOJANNITE Laskettu moottorin jannite, VAC 1=1V
0110 KAYTON LAMPOTILA Mitattu IGBT:n lampétila, °C 1=0,1°C
0111 ULKOINEN OHJE 1 Ulkoinen ohje OHJ1, kierroksina minuutissa (rpm) tai hertseina (Hz). 1=0,1Hz/
Yksikkd riippuu parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetuksesta. 1rpm
0112 ULKOINEN OHJE 2 Ulkoinen ohje OHJ2, prosentteina. Ohjeen kaytosta riippuen 100 % on 1=0,1%
moottorin maksiminopeus, moottorin nimellismomentti tai prosessiohjeen
maksimiarvo.
0113 OHJAUSPAIKKA Aktiivinen ohjauspaikka. (0) PANEELIOHJ; (1) ULKOINEN 1; (2) 1=1
ULKOINEN 2. Katso kohta Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus sivulla 99.
0114 KAYTTOAIKA Taajuusmuuttajan aikalaskuri (tunnit). Laskuri voidaan nollata painamalla | 1=1h
YLOS- ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti ohjauspaneelin ollessa
parametritilassa.
0115 kWh LASKURI kWh-laskuri. Laskuri voidaan nollata painamalla YLOS- ja ALAS- 1=1kWh
painikkeita samanaikaisesti ohjauspaneelin ollessa parametritilassa.
0120 Al1 Analogiatulon All suhteellinen arvo prosentteina 1=0,1%
0121 AI2 Analogiatulon Al2 suhteellinen arvo prosentteina 1=0,1%
0124 AO1 Analogialahddén AO arvo, mA 1=0,1 mA
0126 PID 1 LAHTO Prosessin PID1-saé4téjan lahtdarvo prosentteina 1=0,1%
0127 PID 2 LAHTO PID2-s&atajan lahtdarvo prosentteina 1=0,1%
0128 PID 1 OHJEARVO Prosessin PID1-saatajan ohjearvosignaali. Yksikko riippuu parametrien | -
4006 YKSIKKO, 4007 YKSIKON SKAALA ja 4027 PID 1 PARAMETRIT
asetuksista.
0129 PID 2 OHJEARVO PID2-saatajan ohjearvosignaali. Yksikko riippuu parametrien 4106 -
YKSIKKO ja 4107 YKSIKON SKAALA asetuksista.
0130 PID 1 OLOARVO Prosessin PID1-s&atajan takaisinkytkentasignaali. Yksikko riippuu -
parametrien 4006 YKSIKKO, 4007 YKSIKON SKAALA ja 4027 PID 1
PARAMETRIT asetuksista.
0131 PID 2 OLOARVO PID2-saatajan takaisinkytkentasignaali. Yksikko riippuu parametrien -
4106 YKSIKKO ja 4107 YKSIKON SKAALA asetuksista.
0132 PID 1 EROARVO Prosessin PID1-s&éatajan eroarvo eli ohjearvon ja oloarvon vélinen ero. -
Yksikko riippuu parametrien 4006 YKSIKKO, 4007 YKSIKON SKAALA ja
4027 PID 1 PARAMETRIT asetuksista.
0133 PID 2 EROARVO PID2-saatajan eroarvo eli ohjearvon ja oloarvon valinen ero. Yksikk® -
riippuu parametrien 4106 YKSIKKO ja 4107 YKSIKON SKAALA
asetuksista.
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Oloarvot

Nro  Nimi/arvo Kuvaus FbEq

0134 KOMM RO SANA Relelahddn ohjaussana kenttavaylan kautta (desimaali). Katso parametri | 1 =1
1401 RELELAHTO 1.

0135 KOMM ARVO 1 Kenttavaylan kautta saadut tiedot =

0136 KOMM ARVO 2 Kenttavaylan kautta saadut tiedot =

0137 PROSESSI MUUT. 1 Parametriryhmassa 34 PANEELINAYTTO maéritelty prosessimuuttuja 1 | -

0138 PROSESSI MUUT. 2 Parametriryhmassa 34 PANEELINAYTTO maéritelty prosessimuuttuja 2 | -

0139 PROSESSI MUUT. 3 Parametriryhmassa 34 PANEELINAYTTO maaritelty prosessimuuttuja 3 | -

0140 KAYNTIAIKA Aikalaskuri (tuhansina tunteina). Kay taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa. | 1 = 0,01 kh
Laskuria ei voida nollata.

0141 MWh LASKURI MWh-laskuri. Laskuria ei voida nollata. 1=1MWh

0142 KIERROSLUKU LASK Moottorin kierroslukulaskuri (miljoonina kierroksina). Laskuri voidaan 1=1Mrev
nollata painamalla YLOS- ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti
ohjauspaneelin ollessa parametritilassa.

0143 PAALLAAIKA YL Taajuusmuuttajan ohjauskortin paalléoloaika paivina. Laskuria ei voida | 1 = 1 paiva
nollata.

0144 PAALLAAIKA AL Taajuusmuuttajan ohjauskortin pallaoloaika 2 sekunnin osina (30 osaa =
60 sekuntia). Laskuria ei voida nollata.

0145 MOOTT.LAMPOTILA Mitattu moottorin lampétila. Yksikko riippuu ryhmén 35 MOOTT. 1=1

LAMPOTILA parametreilla valitusta anturityypista.

0146 MEK KULMA

Laskettu mekaaninen kulma

0147 MEKKIERR

Mekaaniset kierrokset eli anturin laskemat moottorin akselin kierrokset

0148 Z PLS HAVAITTU

Anturin nollapulssin havainnointi. 0 = ei havaittu, 1 = havaittu.

0158 PID KOMM ARVO 1

PID-saadon (PID1 ja PID2) kenttéavaylan kautta saadut tiedot

0159 PID KOMM ARVO 2

PID-saadon (PID1 ja PID2) kenttavaylan kautta saadut tiedot

RlRr[RPr|RP|R
I
RPlR[RPR|R|R

0160 DI 1-5TILA

Digitaalitulojen tila. Esimerkki: 10000 = DI1 p&alla, DI2...DI5 pois paalté.

0161 TAAJUUS TULO Taajuustulon arvo, Hz 1=1Hz
0162 RO TILA Relelahdon tila. 1 = RO vetda, 0 = RO ei veda. 1=1
0163 TOTILA Transistorilahdén tila, kun transistorilahtéa kaytetdaan digitaalilahtona. 1=1
0164 TO TAAJUUS Transistorilahdon taajuus, kun transistorilahtoa kaytetdan taajuuslahténa.| 1 = 1 Hz
0165 AJASTINARVO Ajastetun kaynnistyksen/pysaytyksen ajastinarvo. Katso parametriryhma | 1=0,01 s
19 AJASTIN & LASKURI.
0166 LASKURIARVO Laskurin kdynnistyksen/pysaytyksen pulssilaskuriarvo. Katso 1=1
parametriryhma 19 AJASTIN & LASKURI.
0167 SEKV OHJ TILASAN Sekvenssiohjelmoinnin tilasana: 1=1
Bitti 0 = PAALLA (1 = paalla)
Bitti 1 = KAYNNISTETTY
Bitti 2 = KESKEYTETTY
Bitti 3 = LOOG. TOSI (looginen operaatio maaritelladn parametreilla
8406...8410).
0168 SEKV OHJ TILA Sekvenssiohjelmoinnin aktiivinen tila. 1...8 = tila 1...8. 1=1
0169 SEKV OHJ AJASTIN Sekvenssiohjelmoinnin nykyisen tilan aikalaskuri
0170 SEKV OHJ AO ARVO Sekvenssiohjelmoinnin méaérittelemét analogialahddn ohjausarvot. Katso | 1 = 0,1 %

parametri 8423 TILAL LAHTO SAAT.
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Nro Nimi/arvo
0171 SEKV OHJ LASKURI

Kuvaus

Sekvenssiohjelmoinnin sekvenssilaskuri. Katso parametrit 8415
JAKSOLASK TOIM ja 8416 JAKSOLASK KUITT.

147

FbEq
1=1

0172 ABS TORQUE

Moottorin momentin laskettu absoluuttinen arvo prosentteina moottorin 1=0,1%

nimellismomentista.

03 FB OLOARVOT

Datasanat kenttavaylatiedonsiirron valvontaan (vain luku). Kukin signaali

on 16-bittinen datasana.
Datasanat nakyvat paneelilla heksadesimaalimuodossa.

0301 KV KOMENTOSANA 1

16-bittinen datasana. Katso kohta DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 264.

0302 KV KOMENTOSANA 2

16-bittinen datasana. Katso kohta DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 264.

0303 KENTTAV TILAS1

16-bittinen datasana. Katso kohta DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 264.

0304 KENTTAV TILAS2

16-bittinen datasana. Katso kohta DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 264.

0305 VIKASANA1

16-bittinen datasana. Lisatietoja mahdollisista syista,

korjaustoimenpiteista ja kenttavaylavastineista on luvussa Vianhaku.

Bitti 0 = YLIVIRTA

Bitti 1 = DC YLIJANNITE

Bitti 2 = LAIT YLILAMPO

Bitti 3 = OIKOSULKU

Bitti 4 = Varattu

Bitti 5 = DC ALIJANN.

Bitti 6 = Al1 PUUTTUU

Bitti 7 = Al2 PUUTTUU

Bitti 8= MOOT YLILAMP

Bitti 9 = PANEELIVIKA

Bitti 10 = ID-AJO VIKA

Bitti 11 = MOOTT JUMI

Bitti 12 = Varattu

Bitti 13 = ULK VIKA 1

Bitti 14 = ULK VIKA 2

Bitti 15 = MAASULKU

0306 VIKASANA 2

16-bittinen datasana. Lisatietoja mahdollisista syista,

korjaustoimenpiteisté ja kenttavaylavastineista on luvussa Vianhaku.

Bitti 0 = ALIKUORMITUS

Bitti 1 = LAIT LAMPOMI

Bitti 2...3 = Varattu

Bitti 4 = VIRRAN MITT.

Bitti 5 = SYOTTOVAIHE

Bitti 6 = PULSSIANTURI

Bitti 7 = YLINOPEUS

Bitti 8 = Varattu

Bitti 9 = KAYTON ID

Bitti 10 = CONFIG FILE

Bitti 11 = SERIAL 1 ERR

Oloarvot ja parametrit
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Oloarvot
Nro Nimi/arvo

Kuvaus
Bitti 12 = EFB CON FILE. Konfigurointitiedoston lukuvirhe.

Bitti 13 = FORCE TRIP

Bitti 14 = MOOTT VAIHE

Bitti 15 = LAHTOJOHD.

FbEq

0307 VIKASANA 3

16-hittinen datasana. Liséatietoja mahdollisista syista,
korjaustoimenpiteista ja kenttavaylavastineista on luvussa Vianhaku.

Bitti 0...2 = Varattu

Bitti 3 = INCOMPATIBLE SW

Bitti 4...10 = Varattu

Bitti 11 = MMIO ID ERROR

Bitti 12 = DSP STACK ERROR

Bitti 13 = DSP T1...T3 OVERLOAD

Bitti 14 = SERF CORRUPT /SERF MACRO

Bitti 15 = PAR NOP TAAJ / PAR TEHO / PAR HZ RPM / PAR Al SKAAL /
PAR AO SKAAL / PAR FBUSMISS / PAR MUOKATTU U/F

0308 HALYTYSSANA 1

16-hittinen datasana. Liséatietoja mahdollisista syista,
korjaustoimenpiteista ja kenttavaylavastineista on luvussa Vianhaku.

Halytys voidaan kuitata asettamalla halytyssana uudelleen: sy6téa sanaksi
nolla.

Bitti 0 = YLIVIRTA

Bitti 1 = YLIJANNITE

Bitti 2 = ALIJANNITE

Bitti 3 = SUUNTA LUKITTU

Bitti 4 = 10 KOMM

Bitti 5 = Al1 PUUTTUU

Bitti 6 = Al2 PUUTTUU

Bitti 7 = PANEELIVIKA

Bitti 8 = YKSIKON LAMPOTILA

Bitti 9 = MOOTTORIN LAMPOTILA

Bitti 10 = ALIKUORMA

Bitti 11 = MOOTTORIN JUMI

Bitti 12 = AUTOMAATTINEN KUITT.

Bitti 13...15 = Varattu

0309 HALYTYSSANA?2

16-hittinen datasana. Lisatietoja mahdollisista syista,
korjaustoimenpiteista ja kenttavaylavastineista on luvussa Vianhaku.

Halytys voidaan kuitata asettamalla halytyssana uudelleen: sy6ta sanaksi
nolla.

Bitti 0 = Varattu

Bitti 1 = PID NUKKUU

Bitti 2 = ID-AJO

Bitti 3 = Varattu

Bitti 4 = KAYNNISTYKSEN ESTO 1 PUUTTUU

Bitti 5 = KAYNNISTYKSEN ESTO 2 PUUTTUU

Oloarvot ja parametrit
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Oloarvot
Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Bitti 6 = HATASEIS
Bitti 7 = PULSSIANTURIVIKA
Bitti 8 = ENSIKAYNNISTYS
Bitti 9 = SYOTON VAIHEKATKOS
Bitti 10...15 = Varattu
04 VIKAHISTORIA Vikahistoria (vain luku)
0401 VIMEISIN VIKA Viimeisimman vian koodi. Lisétietoja koodeista on luvussa Vianhaku. 0= (1 =1
Vikahistoria on tyhja (paneelin naytélla = EI VIKOJA).
0402 VIKA-AIKA 1 Viimeisimman vian esiintymispaiva. 1=1 paiva
Muoto: Paivamaara, jos reaaliaikakello on kaytéssa. / Paivien lukumaara
jannitteen kytkemisen jalkeen, jos reaaliaikakello ei ole kaytossa tai sita ei
ole asetettu.
0403 VIKA-AIKA 2 Viimeisimman vian esiintymisaika.
Muoto Assistant-paneelissa: Aika muodossa tt:mm:ss, jos reaaliaikakello
on kaytdssa. / Aika jannitteen kytkemisen jalkeen (tt:mm:ss,
vahennettyna parametrilla 0402 VIKA-AIKA 1 annettujen paivien
maaralld), jos reaaliaikakello ei ole kdytdssa tai sita ei ole asetettu.
Muoto Basic-paneelissa: Aika jannitteen kytkemisen jalkeen 2 sekunnin
osina (vahennettyna parametrilla 0402 VIKA-AIKA 1 annettujen paivien
maara). 30 osaa = 60 sekuntia. Esim. Arvo 514 tarkoittaa 17 minuuttia ja
8 sekuntia (= 514/30).
0404 VIKAT. NOPEUS Moottorin nopeus (rpm) viimeisimman vian esiintyessa 1=1rpm
0405 VIKAT. TAAJUUS Taajuus (Hz) viimeisimman vian esiintyessa 1=0,1Hz
0406 VIKAT. JANNITE Tasajannitevalipiirin jannite (VDC) viimeisimman vian esiintyesséa 1=0,1V
0407 VIKAT. VIRTA Moottorin virta (A) viimeisimman vian esiintyessa 1=0,1A
0408 VIKAT. MOMENTTI Moottorin momentti prosentteina moottorin nimellismomentista 1=0,1%
viimeisimman vian esiintyessa
0409 VIKATILA Taajuusmuuttajan tila heksadesimaalimuodossa viimeisimman vian
esiintyessa
0412 EDELLINEN VIKA 1 Toiseksi viimeisimman vian vikakoodi. Lisatietoja koodeista on luvussa 1=1
Vianhaku.
0413 EDELLINEN VIKA 2 Kolmanneksi viimeisimman vian vikakoodi. Lisatietoja koodeista on 1=1
luvussa Vianhaku.
0414 VIKAT. DI 1-5 Digitaalitulojen DI1...5 tila viimeisimman vian esiintyessé (bin&darinen)
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Parametrit — suppea parametriluettelo

Parametrit — suppea parametriluettelo

Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus

Kaytt. maar.

10 KAY/SEIS/SUUNTA Ulkoisen kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnanohjauksen
lahteet

1001 |ULK1 KASKYT Maarittad kytkennat ja lahteet ulkoisen ohjauspaikan 1 (ULK1) |DI1,2
kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennoille.

1002 |ULK2 KASKYT Maarittaa kytkennat ja lahteet ulkoisen ohjauspaikan 2 (ULK2) |ElI KAYTOSSA
kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennoille.

1003 [SUUNTA Maarittdd moottorin pydrimissuunnan. PYYNNOSTA

1010 |JOG-VALINTA Maarittaa signaalin, jolla Jog-toiminto otetaan kayttoon. El KAYTOSSA

11 OHJEARVON VALINTA |Paneeliohjeen tyyppi, ulkoisen ohjauspaikan valinta ja ulkoisten
ohjeiden lahteet ja rajat

1101 |PANEELIOHJE Valitsee ohjeen tyypin paikallisohjauksessa. OHJ1

1102 |ULK1/ULK2 VAL Maaritta& lahteen, josta taajuusmuuttaja lukee signaalin, jolla  |ULKOINEN 1
valitaan toinen kahdesta ulkoisesta ohjauspaikasta ULKOINEN 1
tai ULKOINEN 2.

1103 |OHJE 1 VALINTA Valitsee ulkoisen ohjeen OHJ1 signaalildahteen. All

1104 |OHJE 1 MIN Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJ1 minimiarvon. 0

1105 |OHJE 1 MAX Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJ1 maksimiarvon. Eur: 50 / US: 60

1106 |OHJE 2 VALINTA Valitsee ulkoisen ohjeen OHJ2 signaalilahteen. Al2

1107 |OHJE 2 MIN Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJ2 minimiarvon. 0

1108 |OHJE 2 MAX Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJ2 maksimiarvon. 100

12 VAKIONOPEUDET Vakionopeuden valinta ja arvot.

1201 |VAKIONOP VALINTA |Vakionopeuden tai aktivointisignaalin valinta. DI3,4

1202 |[VAKIONOPEUS 1 Maarittaa vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtdtaajuuden) 1|Eur: 5/ US: 6

1203 |[VAKIONOPEUS 2 Maéarittdd vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuuden) 2Eur: 10/ US: 12

1204 |VAKIONOPEUS 3 Maéarittédd vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuuden) 3|Eur: 15/ US: 18

1205 |VAKIONOPEUS 4 Maéarittédd vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtdtaajuuden) 4.Eur: 20 / US: 24

1206 |[VAKIONOPEUS 5 Maéarittédd vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuuden) 5/Eur: 25/ US: 30

1207 |VAKIONOPEUS 6 Maéarittédd vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtdtaajuuden) 6.|Eur: 40 / US: 48

1208 |[VAKIONOPEUS 7 Maérittédd vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuuden) 7.Eur: 50 / US: 60

1209 |AJASTIN TILA VAL Ottaa ajastimen valitseman nopeuden kayttdon, kun parametrin |VN1/2/3/4
1201 VAKIONOP VALINTA asetus on AJASTIN 1&2.

13 ANALOGIATULOT Analogiatulosignaalin kasittely

1301 [MINIMI All Maarittdd minimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon All 0,01
minimisignaalia mA/(V).

1302 |MAKSIMI All Maarittdd maksimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon All 100
maksimisignaalia mA/(V).

1303 |All1 SUODATUS Maarittaa analogiatulon All suodatusaikavakion eli ajan, jonka |0,1
kuluessa 63 % askelmuutoksesta saavutetaan.

1304 |MINIMI AI2 Maarittdd minimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon Al2 0,01
minimisignaalia mA/(V).

1305 |MAKSIMI AI2 Maarittdd maksimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon Al2 100
maksimisignaalia mA/(V).

1306 |Al2 SUODATUS Méaarittdd analogiatulon Al2 suodatusaikavakion. 0,1

14 RELELAHDOT Relelahddn ilmaisemat tilatiedot ja viiveajat

1401 |RELELAHTO 1 Valitsee relelahddén ilmaiseman taajuusmuuttajan tilan. VIKA(-1)

1404 |RO 1 VETOVIIVE Méaarittaa relelahdon vetoviiveen. 0

1405 |RO 1 PAASTOVIIVE |Maarittaa relelahdon paastoviiveen. 0

15 ANALOGIALAHDOT Analogialdhdon ja lahtosignaalin kasittelyn kautta naytettévien
olosignaalien valinta

1501 |AO1 SISALTO Kytkee taajuusmuuttajan signaalin analogialahtéon AO. 103

1502 |AO1 SISALTO MIN Maaérittaa parametrilla 1501 AO1 SISALTO valitun signaalin -
minimiarvon.

1503 |AO1 SISALTO MAX Madérittaa parametrilla 1501 AO1 SISALTO valitun signaalin -

maksimiarvon.
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Nro
1504

Nimi/arvo
MINIMI AO1

Kuvaus
Maaérittda analogialdhtdsignaalin AO minimiarvon.

0

151

Kaytt. maar.

1505 |MAKSIMI AO1 Méaarittaéd analogialahtdsignaalin AO maksimiarvon. 20

1506 |AO1 SUODATUS Maarittaé analogialahdén AO suodatusaikavakion eli ajan, jonka|0,1
kuluessa 63 % askelmuutoksesta saavutetaan.

16 SYSTEEMIOHJAUS Kaynninesto, parametrilukko, jne.

1601 |KAYNNINESTO Valitsee ulkoinen kaynninesto -signaalin lahteen. El KAYTOSSA

1602 |PARAMETRILUKKO Valitsee parametrilukon tilan. AVOIN

1603 |SALASANA Valitsee parametrilukon salasanan. 0

1604 |VIANKUITTAUS Valitsee viankuittaussignaalin |ahteen. PANEELI

1605 |KAYTT.PAR VAIHTO Kayttajan parametriasetusten muuttaminen digitaalitulon kautta. |EI KAYTOSSA

1606 |PAIKALLISLUKKO Estaa siirtymisen paikallisohjaukseen tai valitsee AVOIN
paikallisohjauksen lukitussignaalin lahteen.

1607 |PARAM TALLENNUS |Tallentaa voimassa olevat parametriarvot pysyvaismuistiin. VALMIS

1608 |KAYNN. ESTO 1 Valitsee kaynnistyksen esto 1 -signaalin lahteen. El KAYTOSSA

1609 |[KAYNN. ESTO 2 Valitsee kaynnistyksen esto 2 -signaalin lahteen. El KAYTOSSA

1610 |[NAYTA HALYT. Asettaa halytykset paalle tai pois paalta. El

1611 |PAR NAYTTO Valitsee parametrindkyman eli parametrit, jotka nakyvat naytolla.| OLETUSARVO

18 TAAJ.TUL&TRAN.LAH |Taajuustulo- ja transistorilahtésignaalin prosessointi.

1801 |TAAJ TULO MIN Maarittaa tulon minimiarvon, kun taajuustulona on DI5. 0

1802 |TAAJ TULO MAX Maarittaa tulon maksimiarvon, kun taajuustulona on DI5. 1000

1803 |TAAJ TULO SUODAT |Méaarittaa taajuustulon suodatusaikavakion. 0,1

1804 |TO MOODI Valitsee transistorilahdén TO toimintatilan. DIGITAALINEN

1805 |DO SIGNAALI Valitsee digitaalilahdélla DO osoitettavan taajuusmuuttajan tilan. | VIKA(-1)

1806 |DO VETOVIIVE Maarittaa digitaalilahdén DO vetoviiveen. 0

1807 |DO PAASTOVIIVE Maarittaa digitaalilahdén DO paastoviiveen. 0

1808 |FO SISALLON VAL Valitsee taajuuslahtéén FO kytkettavan 104
taajuusmuuttajasignaalin.

1809 [FO SISALTO MIN Maarittda minimitaajuuslahdén FO signaaliarvon. -

1810 |[FO SISALTO MAX Maarittda maksimitaajuuslahdon FO signaaliarvon. -

1811 |MINIMI FO Maarittaa taajuuslahdén FO minimiarvon. 10

1812 |MAKSIMI FO Maarittaa taajuuslahdén FO maksimiarvon. 1000

1813 |FO SUODATUS Maarittaa taajuuslahdén FO suodatusaikavakion. 0,1

19 AJASTIN & LASKURI |Ajastin ja laskuri kdynnistyksen ja pysaytyksen ohjaukseen

1901 |AJASTIMEN VIIVE Maarittaa ajastimen aikaviiveen. 10

1902 |[AJASTIMEN KAYNN [Valitsee ajastimen kaynnistyssignaalin lahteen. El KAYTOSSA

1903 |AJASTIMEN KUITT Valitsee ajastimen kuittaussignaalin lahteen. El KAYTOSSA

1904 [LASKURI PAALLA Valitsee laskurin kaynnistyssignaalin lahteen. POIS

1905 |LASKURIN RAJA Maarittaa laskurin rajan. 1000

1906 |LASKURIN TULO Valitsee laskurin tulosignaalin lahteen. PLS TULO DI5

1907 |LASK.ASETUS Valitsee laskurin kuittaussignaalin lahteen. El KAYTOSSA

1908 |LASK. ASET. ARVO Maarittaa laskurin arvon kuittauksen jalkeen. 0

1909 |LASKURIN JAKAJA Maarittaa pulssilaskurin jakajan. 0

1910 |[LASKURIN SUUNTA |Maérittda laskurin suunnan valinnan lahteen. YLOS

1911 [LASK. KAY/SEIS Valitsee taajuusmuuttajan kaynnistys/pysaytyskomennon El KAYTOSSA
lahteen, kun parametrin 1001 ULK1 KASKYT arvoksi on asetettu
LASKURI KAYN / LASKURI PYS.

20 RAJAT Taajuusmuuttajan toimintarajat.

2001 [MINIMINOPEUS Maarittaa sallitun miniminopeuden. 0

2002 |MAKSIMINOPEUS Maarittaa sallitun maksiminopeuden. Eur: 1500 / US:

1800

2003 |MAKSIMI VIRTA Méaarittdd moottorin maksimivirran. 1,8-12N

2005 |YLIJANNITESAATO |Asettaa valipiirin ylijannitesaadon padélle tai pois paalta. POIS

2006 |ALIJANNITESAATO  |Asettaa valipiirin alijannitesaadon padlle tai pois paalta. PAALLA AIKA
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Parametrit — suppea parametriluettelo

Nro
2007

Nimi/arvo
MINIMITAAJUUS

Kuvaus
Maarittdd taajuusmuuttajan lAhdén minimitaajuuden.

0

Kaytt. maar.

2008 |MAKSIMITAAJUUS Maarittad taajuusmuuttajan lahddén maksimitaajuuden. Eur: 50 / US: 60

2013 |MIN MOMENTIN VAL |Valitsee taajuusmuuttajan minimimomenttirajan. MIN MOMENT.1

2014 |MAX MOMENTIN VAL |Valitsee taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan. MAX MOMENT.1

2015 |MIN MOMENTTI 1 Maarittdd taajuusmuuttajan minimimomenttirajan 1. -300

2016 |MIN MOMENTTI 2 Maarittdd taajuusmuuttajan minimimomenttirajan 2. -300

2017 |MAX MOMENTTI 1 Mé&arittdd taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan 1. 300

2018 |MAX MOMENTTI 2 Mé&arittdd taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan 2. 300

2019 |BRAKE CHOPPER Vanha parametri, joka on jatetty pois ohjelmaversiossa 2.51b ja
uudemmissa versioissa.

2020 |JARRUKATKOJA Valitsee jarrukatkojan saadon. SIS. RAK.

21 KAYNNISTYS/PYSAYT.|Moottorin kdynnistys- ja pysaytystavat

2101 |[KAYNNISTYSTAPA Valitsee moottorin kaynnistystavan. AUTO

2102 |[PYSAYTYSTAPA Valitsee moottorin pysaytystavan. VAPAASTI

2103 |DC MAGN.AIKA Maarittaa esimagnetointiajan. 0,3

2104 |DC-PITO Valitsee kayttéén DC-pidon tai DC-jarrutuksen. El KAYTOSSA

2105 |DC-PITO NOPEUS Maarittdd DC-pidon nopeuden. 5

2106 |DC-PITO VIRTA Maarittdd DC-pidon virran. 30

2107 |DC JARRUTUSAIKA |Maarittad DC-jarrutusajan. 0

2108 |VAH.KAYNN.ESTO Asettaa vahinkokaynnistyksen eston paalle. POIS

2109 |[HATASEIS VAL Valitsee ulkoisen hatapysaytyskomennon lahteen. ElI KAYTOSSA

2110 |MOM.MAX.VIRTA Maarittaa syotettdvan maksimivirran momentin maksimoinnin {100
aikana.

2111 |PYS.SIGN.VIIVE Maarittaa pysaytyssignaalin viiveen, kun parametrin 2102 0
PYSAYTYSTAPA asetus on NOP KOMP.

2112 |NOLLANOP. VIIVE Maarittaa nollanopeuden viiveen. 0

22 KIIHDYTYS/HIDASTUS |Kiihdytys- ja hidastusajat

2201 |KIIHD/HID AIKA Maarittaa lahteen, josta taajuusmuuttaja lukee aikaparin DI5
valintasignaalin.

2202 |KIHDYTYSAIKA 1 Maarittad kiihdytysajan 1. 5

2203 |HIDASTUSAIKA 1 Maarittaa hidastusajan 1. 5

2204 |RAMPIN MUOTO 1 Valitsee kiihdytys/hidastusajan 1 muodon. 0

2205 |KIHDYTYSAIKA 2 Maarittaa kiihdytysajan 2. 60

2206 |HIDASTUSAIKA 2 Maarittaa hidastusajan 2. 60

2207 |RAMPIN MUOTO 2 Valitsee kiihdytys/hidastusajan 2 muodon.

2208 [HATASEIS HID.AIK Maarittaa ajan, jonka kuluessa taajuusmuuttaja pysahtyy, jos |1
hatapysaytys aktivoituu.

2209 |RAMPIN PAKOTUS 0 [Maarittaa lahteen rampin tulon nollaan pakottamiselle. El KAYTOSSA

23 NOPEUSSAATO Nopeussaatimen muuttujat.

2301 |VAHVISTUS Maarittad nopeussaatimen suhteellisen vahvistuksen. 10

2302 |INTEGROINTIAIKA Maarittdd nopeussaatimen integrointiajan. 39204

2303 |DERIVOINTIAIKA Maarittad nopeussaatimen derivointiajan. 0

2304 |KIIHT. KOMPEN. Maarittaa kiihdytyksen/(hidastuksen) kompensoinnin 0
derivointiajan.

2305 |AUTOM. VIRITYS Nopeussaatimen automaattisen virityksen kaynnistys. POIS

24 MOMENTTISAATO Momentinséadoén muuttujat

2401 |[RAMP AIKA YLOS Méaérittdd momenttiohjeen kiihdytysajan. 0

2402 |RAMP AIKA ALAS Maarittdd momenttiohjeen hidastusajan. 0

25 KRITTISET NOP. Nopeusalueet, joilla taajuusmuuttaja ei voi toimia.

2501 |KRIT NOP VAL Valitsee kriittisen nopeuden paalle/pois paalta. POIS

2502 |KRIIT NOP 1 MIN Méaarittad kriittisen nopeuden/taajuuden 1 minimirajan. 0

2503 |KRIIT NOP 1 MAX Mé&arittad kriittisen nopeuden/taajuuden 1 maksimirajan. 0

2504 |KRIIT NOP 2 MIN Katso parametri 2502 KRIIT NOP 1 MIN. 0

Oloarvot ja parametrit




Parametrit — suppea parametriluettelo

Nro
2505

Nimi/arvo
KRIIT NOP 2 MAX

Kuvaus
Katso parametri 2503 KRIIT NOP 1 MAX.
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Kaytt. maar.

2506 |KRIT NOP 3 MIN Katso parametri 2502 KRIIT NOP 1 MIN. 0

2507 |KRIT NOP 3 MAX Katso parametri 2503 KRIIT NOP 1 MAX. 0

26 MOOTTORISAATO Moottorisdaddn muuttujat

2601 [VUON OPTIMOINTI Asettaa vuon optimoinnin péalle/pois paalta. POIS

2602 |VUOJARRUTUS Asettaa vuojarrutuksen paalle/pois paalta. POIS

2603 [IR-KOMP JANNITE Méaarittaa 1ahdon lisgjannitteen nollanopeudella (IR- Vaihtelee
kompensointi).

2604 |IR-KOMP TAAJUUS Maarittaa taajuuden, jolla IR-kompensointi on 0 V. 80

2605 |U/F SUHDE Valitsee jannite/taajuus (U/f) -suhteen kentéanheikennyspisteen |LINEAARINEN
alapuolella.

2606 |KYTKENTATAAJUUS [Maarittaa taajuusmuuttajan kytkentataajuuden. 4

2607 |KYTK.TAAJ OHJ Valitsee kytkentataajuuden ohjauksen paalle. PAALLA

2608 [JATTAMAN KOMP. Maarittaa jattaman vahvistuksen moottorin jattaméan 0
kompensoinnin ohjausta varten.

2609 |[MOT.AANEN VAIMEN [Valitsee moottorin &anenvaimennuksen paalle. POIS

2610 |KAYTT.ASETUS U1 Maarittad muokatun U/f-kayran ensimmaisen jannitepisteen KAYTT.ASETUS
parametrilla 2611 maaritetylla taajuudella. F1

2611 |KAYTT.ASETUS F1 Maarittaa muokatun U/f-kdyran ensimmaisen taajuuspisteen. 10

2612 |KAYTT.ASETUS U2 Madrittaa muokatun U/f-kayran toisen jannitepisteen parametrilla| KAYTT.ASETUS
2613 maadritetylla taajuudella. F2

2613 |KAYTT.ASETUS F2 Maarittdd muokatun U/f-kayran toisen taajuuspisteen. 20

2614 |KAYTT.ASETUS U3 Maarittda muokatun U/f-kayran kolmannen jannitepisteen KAYTT.ASETUS
parametrilla 2615 maaritetylla taajuudella. F3

2615 |KAYTT.ASETUS F3 Maarittad muokatun U/f-kayran kolmannen taajuuspisteen. 25

2616 |KAYTT.ASETUS U4 Maarittdd muokatun U/f-kdyran neljannen jannitepisteen KAYTT.ASETUS
parametrilla 2617 méaaritetylla taajuudella. F4

2617 |KAYTT.ASETUS F4 Maérittdd muokatun U/f-k&yran neljannen taajuuspisteen. 40

2618 |KH JANNITE Maarittaa U/f-kayran jannitteen, kun taajuus on yhta suuri tai 95 % UN:sta
suurempi kuin moottorin nimellistaajuus (9907
MOOTT.NIM.TAAJ.).

29 HUOLTOLASKURIT Huoltolaskurit

2901 |JAAHD.PUH.LASK Maarittaa taajuusmuuttajan jadhdytyspuhaltimen 0
kayntiaikalaskurin ilmoituspisteen.

2902 |JAAHD.PUH.OLO Maarittad jaahdytyspuhaltimen kayntiaikalaskurin oloarvon. 0

2903 |KIERROSLUKU LASK [Maarittdd moottorin kierroslukulaskurin ilmoituspisteen. 0

2904 |KIERROSLUKU OLO |[Maéarittdd moottorin kierroslukulaskurin oloarvon. 0

2905 |KAYNTIAIKA LASK Maarittad taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin ilmoituspisteen. |0

2906 |KAYNTIAIKA OLO Maarittdd taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin oloarvon. 0

2907 |KAYT. MWh LASK Maarittad taajuusmuuttajan tehonkulutuslaskurin 0
ilmoituspisteen.

2908 |KAYT. MWh OLO Maarittad taajuusmuuttajan tehonkulutuslaskurin oloarvon. 0

30 VIKAFUNKTIOT Ohjelmoitavat valvontatoiminnot

3001 |AI<MIN FUNKTIO Maarittaa miten taajuusmuuttaja reagoi, kun analogiatulosignaali | EI KAYTOSSA
alittaa asetetun minimirajan.

3002 |PANEELI KOM VIKA Maarittdd miten taajuusmuuttaja reagoi ohjauspaneelin VIKA
tiedonsiirtohairiéon.

3003 |ULKOINEN VIKA 1 Valitsee ulkoinen vika 1 -signaalin tulon. El KAYTOSSA

3004 |ULKOINEN VIKA 2 Valitsee ulkoinen vika 2 -signaalin tulon. El KAYTOSSA

3005 |[MOOTT.LAMP.VALV Maarittdd miten taajuusmuuttaja reagoi, kun laite havaitsee VIKA
moottorin ylilammaon.

3006 |[MOOT.LAMPOAIKAV |M&drittda moottorin IAmpdévalvontamenetelman 500

lampdoaikavakion.
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Parametrit — suppea parametriluettelo

Nro Nimi/arvo Kuvaus Kaytt. maar.
3007 [MOOT KUORMITETT. [Maarittdd kuormituskayran yhdessa parametrien 3008 100
TYHJAKAYN.KUORMA ja 3009 RAJATAAJUUS kanssa.
3008 |[TYHJAKAYN.KUORMA |Ma&arittaa kuormituskayran yhdessa parametrien 3007 MOOT |70
KUORMITETT. ja 3009 RAJATAAJUUS kanssa.

3009 |RAJATAAJUUS Maarittaa kuormituskayran yhdessa parametrien 3007 MOOT |35
KUORMITETT. ja 3008 TYHJAKAYN.KUORMA kanssa.

3010 |[MOOTT. JUMISUOJA [Maéarittda miten taajuusmuuttaja reagoi moottorin El KAYTOSSA
jumitilanteeseen.

3011 |[JUMITAAJUUS Maarittad jumisuojan taajuusrajan. 20

3012 |JUMIAIKA Maarittaa jumisuojan ajan. 20

3013 |ALIKUORMITUSVALV |MAaarittaa miten taajuusmuuttaja reagoi alikuormatilanteeseen. |ElI KAYTOSSA

3014 |ALIKUORMITUSAIKA |[Maarittaad alikuormitusvalvonnan aikarajan. 20

3015 |ALIKUORM. KAYRA |Valitsee alikuormitusvalvonnan kuormituskayran. 1

3016 |[SYOTTOVAIHE Maarittad, miten taajuusmuuttaja reagoi syoton vaihekatkokseen |VIKA
eli milloin tasajannitteen rippeli on liilan suuri.

3017 |MAASULKU VIKA Maarittad miten taajuusmuuttaja reagoi, kun moottorissa tai PAALLA
moottorikaapelissa havaitaan maasulku.

3018 |KOMM MOD VIKA Maarittda miten taajuusmuuttaja reagoi, kun kenttavaylan El KAYTOSSA
tiedonsiirrossa esiintyy hairio.

3019 |KOMM VIKA-AIKA Maarittaé kenttavaylan tiedonsiirtokatkoksen valvonnan 3
aikaviiveen.

3021 |AI1 VIKARAJA Maarittad analogiatulon All vikatason. MINIMUM AlL.

3022 |AI2 VIKARAJA Maarittad analogiatulon Al2 vikatason. MINIMUM Al2.

3023 |KAAPELOINTIVIKA Maarittad miten taajuusmuuttaja reagoi, kun syotto- ja PAALLA

moottorikaapeli on kytketty vaarin.
31 AUTOM.VIANKUITTAUS| Automaattinen vian kuittaus.

3101 |YRITYSTEN LKM Maarittad kuinka monta kertaa taajuusmuuttaja yrittda kuitata |0
vian parametrilla 3102 YRITYSAIKA asetetussa ajassa.

3102 |YRITYSAIKA Maarittdd automaattisen viankuittausajan. 30

3103 |VIIVEAIKA Maarittad ajan, jonka taajuusmuuttaja odottaa vian 0
havaitsemisen jalkeen ennen kuin se yrittda kuitata vian
automaattisesti.

3104 |YLIVIRTA Asettaa ylivirran automaattisen kuittauksen péaélle/pois paalta. |POIS

3105 |YLIJANNITE Asettaa valipiirin ylijannitevian automaattisen kuittauksen paalle/|POIS
pois paalta.

3106 |ALIJANNITE Asettaa valipiirin alijannitevian automaattisen kuittauksen péaélle/|POIS
pois paalta.

3107 |AI<MINIMI Asettaa vian AI<MIN automaattisen kuittauksen péaélle/pois POIS
paalta.

3108 |ULKOINEN VIKA Asettaa vian ULKOINEN VIKA 1/2 automaattisen kuittauksen  [POIS
paalle/pois paalta.

32 VALVONTA Signaalin valvonta. Valvonnan tilaa voidaan seurata rele- tai
transistorilahdolla.

3201 |VALVONTA 1 Valitsee ensimmaisen valvotun signaalin. 103

3202 |VALV 1 ALARAJA Maarittaa parametrilla 3201 VALVONTA 1 valitun ensimmaisen |-
valvotun signaalin alarajan.

3203 [VALV 1 YLARAJA Maarittaa parametrilla 3201 VALVONTA 1 valitun ensimmaisen |-
valvotun signaalin ylarajan.

3204 |VALVONTA 2 Valitsee toisen valvotun signaalin. 104

3205 |VALV 2 ALARAJA Maarittaa parametrilla 3204 VALVONTA 2 valitun toisen valvotun |-
signaalin alarajan.

3206 |VALV 2 YLARAJA Maarittaa parametrilla 3204 VALVONTA 2 valitun toisen valvotun |-
signaalin ylarajan.

3207 |VALVONTA 3 Valitsee kolmannen valvotun signaalin. 105

Oloarvot ja parametrit
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

155

Kaytt. maar.

3208 |[VALV 3 ALARAJA Maarittad parametrilla 3207 VALVONTA 3 valitun kolmannen -
valvotun signaalin alarajan.

3209 [VALV 3 YLARAJA Maarittaa parametrilla 3207 VALVONTA 3 valitun kolmannen -
valvotun signaalin ylarajan.

33 TIEDOTUKSET Ohjelmaversio, koestuspaiva jne.

3301 |OHJELMAVERSIO Tuo naytdlle ohjelmaversion.

3302 |LATAUSPAK VERSIO |[Tuo naytolle ohjelman latauspaketin version. tyypista riippuva

3303 |KOESTUSPAIVA Tuo naytolle koestuspaivan. 00.00

3304 |NIMELLISARVOT Tuo naytolle taajuusmuuttajan nimellisvirran ja -jannitteen. 0x0000

3305 |PARAMETRITAULU Tuo naytdlle taajuusmuuttajassa kaytetyn parametritaulun.

34 PANEELINAYTTO Paneelin naytolla nakyvien olosignaalien valinta

3401 |[SIGNAL 1 PARAM Valitsee ensimmaisen ohjauspaneelin nayttotilassa nakyvan 103
signaalin.

3402 |[SIGNAL 1 MINIMI Maarittaa parametrilla 3401 SIGNAL 1 PARAM valitun signaalin |-
minimiarvon.

3403 |[SIGNAL 1 MAKSIMI Maarittaa parametrilla 3401 SIGNAL 1 PARAM valitun signaalin |-
maksimiarvon.

3404 |NAYTTO 1 MUOTO Maarittaa naytélla nakyvan signaalin muodon (valittu SUORA
parametrilla 3401 SIGNAL 1 PARAM). NAYTTO

3405 |[NAYTTO 1 YKSIKKO |Valitsee parametrilla 3401 SIGNAL 1 PARAM valitun naytolla  |Hz
nakyvan signaalin yksikon.

3406 [NAYTTO 1 MINIMI Asettaa parametrilla 3401 SIGNAL 1 PARAM valitun signaalin |-
naytolla nakyvan minimiarvon.

3407 |[NAYTTO 1 MAKSIMI |Asettaa parametrilla 3401 SIGNAL 1 PARAM valitun signaalin |-
naytolla nakyvan maksimiarvon.

3408 |[SIGNAL 2 PARAM Valitsee toisen ohjauspaneelin nayttétilassa nékyvan signaalin. |104

3409 |[SIGNAL 2 MINIMI Maarittaéd parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun signaalin |-
minimiarvon.

3410 |[SIGNAL 2 MAKSIMI Méaarittad parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun signaalin |-
maksimiarvon.

3411 [NAYTTO 2 MUOTO Maarittad parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun naytélla |SUORA
nakyvan signaalin muodon. NAYTTO

3412 [NAYTTO 2 YKSIKKO |Valitsee parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun naytélla |-
nakyvan signaalin yksikon.

3413 [NAYTTO 2 MINIMI Asettaa parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun signaalin |-
naytolla nakyvan minimiarvon.

3414 [NAYTTO 2 MAKSIMI  |Asettaa parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun signaalin |-
naytolla nakyvan maksimiarvon.

3415 |[SIGNAL 3 PARAM Valitsee kolmannen ohjauspaneelin nayttétilassa nakyvan 105
signaalin.

3416 |[SIGNAL 3 MINIMI Maarittaa parametrilla 3415 SIGNAL 3 PARAM valitun signaalin |-
minimiarvon.

3417 |SIGNAL 3 MAKSIMI Maarittaa parametrilla 3415 SIGNAL 3 PARAM valitun signaalin |-
maksimiarvon.

3418 |[NAYTTO 3 MUOTO Méaarittaéd naytolla nakyvéan signaalin muodon (valittu SUORA
parametrilla 3415 SIGNAL 3 PARAM). NAYTTO

3419 |[NAYTTO 3 YKSIKKO |Asettaa parametrilla 3415 SIGNAL 3 PARAM valitun naytolla |-
nakyvan signaalin yksikon.

3420 [NAYTTO 3 MINIMI Asettaa parametrilla 3415 SIGNAL 3 PARAM valitun signaalin |-
naytolla nakyvan minimiarvon.

3421 |NAYTTO 3 MAKSIMI |Asettaa parametrilla 3415 SIGNAL 3 PARAM valitun signaalin |-
naytolla nakyvan maksimiarvon.

35 MOOTT. LAMPOTILA [Moottorin lampétilan mittaus.

3501 |ANTURIN TYYPPI Asettaa moottorin lamp@étilan mittauksen paalle ja valitsee El KAYTOSSA
anturityypin.
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Parametrit — suppea parametriluettelo

Nro
3502

Nimi/arvo
TULON VALINTA

Kuvaus
Valitsee moottorin lampdtilan mittaussignaalin lahteen.

Kaytt. maar.

3503 [HALYTYSRAJA Méaarittdd moottorin lampétilan mittauksen hélytysrajan. 0

3504 |VIKARAJA Méaérittdd moottorin [ampétilan mittauksen vikarajan. 0

3505 |AO VAKIO VIRTA Sallii virran sy6tén analogialahddsta AO. DISABLE

36 AJASTINTOIMINNOT |Aikajaksot 1 - 4 ja tehostussignaali.

3601 |AJASTIMIEN KAYNN |Valitsee ajastintoiminnon kaynnistyssignaalin lahteen. El KAYTOSSA

3602 |[KAYNN. AIKA 1 Maarittaa paivittéisen kaynnistysajan 1. 0

3603 |[PYSAYTYSAIKA 1 Maarittaé paivittdisen pysaytysajan 1. 0

3604 |KAYNN.PAIVA 1 Maarittad kaynnistyspaivan 1. MAANANTA|

3605 |[PYSAYTYSPAIVA 1 Maarittad pysaytyspaivan 1. MAANANTAI

3606 |KAYNN.AIKA 2 Katso parametri 3602 KAYNN. AIKA 1.

3607 |[PYSAYTYSAIKA 2 Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.

3608 |KAYNN.PAIVA 2 Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.

3609 [PYSAYTYSPAIVA 2 Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.

3610 |[KAYNN.AIKA 3 Katso parametri 3602 KAYNN. AIKA 1.

3611 [PYSAYTYSAIKA 3 Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.

3612 |KAYNN.PAIVA 3 Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.

3613 |[PYSAYTYSPAIVA 3 Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.

3614 |KAYNN.AIKA 4 Katso parametri 3602 KAYNN. AIKA 1.

3615 [PYSAYTYSAIKA 4 Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.

3616 |KAYNN.PAIVA 4 Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.

3617 |PYSAYTYSPAIVA 4 Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.

3622 |TEHOSTETTU KAYTT |Valitsee tehostetun kayton aktivointisignaalin lahteen. El KAYTOSSA

3623 |TEHOSTETTU AIKA Maarittaa ajan, jonka kuluessa tehostetun kaytén aktivointi 0
paattyy sen jalkeen kun aktivointisignaali on kytketty pois paalta.

3626 |AJASTINTOIMINTO1 |Valitsee parametrin AJASTINTOIMINTO1 aikajaksot. El KAYTOSSA

3627 |AJASTINTOIMINTO2 |Katso parametri 3626 AJASTINTOIMINTOL.

3628 |AJASTINTOIMINTO3 |Katso parametri 3626 AJASTINTOIMINTOL.

3629 |AJASTINTOIMINTO4 |Katso parametri 3626 AJASTINTOIMINTOL.

40 PID SAATO 1 PID-s&adon (PID1) parametriasetukset 1.

4001 |VAHVISTUS Maéarittaa PID-saatajan vahvistuksen. 1

4002 |INTEGROINTIAIKA Maarittaa PID-saatajan integrointiajan. 60

4003 |DERIVOINTIAIKA Maéarittaa PID-saatajan derivointiajan. 0

4004 |DERIV.SUODATUS Maarittaa PID-saatajan derivaattaosan suodatusaikavakion. 1

4005 [EROARVON KAANTO |Valitsee takaisinkytkentasignaalin ja taajuusmuuttajan nopeuden|El
vélisen suhteen.

4006 [YKSIKKO Valitsee PID-saatajan oloarvojen yksikon. %

4007 [YKSIKON SKAALA Maarittaa parametrilla 4006 YKSIKKO valitun, naytélla nakyvan |1
parametrin desimaalipilkun paikan.

4008 |0% ARVO Maarittaa yhdessa parametrin 4009 100% ARVO kanssa PID- |0
saatajan oloarvoille kaytetyn skaalan.

4009 |100% ARVO Maarittaa yhdessa parametrin 4008 0% ARVO kanssa PID- 100
saatajan oloarvoille kaytetyn skaalan.

4010 |OHJEARVON VALINT |Valitsee PID-saatajan ohjesignaalin lahteen. All

4011 |SIS. OHJEARVO Valitsee vakioarvon PID-saatéjan ohjearvoksi, kun parametrin {40
4010 OHJEARVON VALINT arvoksi on asetettu SISAINEN.

4012 |OHJEARVO MINIMI Méaarittaa valitun PID-ohjearvosignaalin lahteen minimiarvon. 0

4013 |OHJEARVO MAKSIMI |Mé&arittaa valitun PID-ohjearvosignaalin lahteen maksimiarvon. |100

4014 |OLOARVON VALINT |Valitsee PID-s&atajan prosessin oloarvon OLO1
(takaisinkytkentasignaali).

4015 |OLOARVON KERR. Méaarittad lisdkertoimen parametrilla 4014 OLOARVON VALINT |0
maééritetylle arvolle.

4016 |OLO1 TULO Méaarittaé oloarvon 1 (OLO1) lahteen. Al2
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Parametrit — suppea parametriluettelo

Nro Nimi/arvo Kuvaus Kaytt. maar.

4017 |OLO2 TULO Maarittda oloarvon 2 (OLO2) lahteen. Al2

4018 |OLO1 MINIMI Asettaa oloarvon OLO1 minimiarvon. 0

4019 |OLO1 MAKSIMI Méaarittdd muuttujan OLO1 maksimiarvon, jos analogiatulo 100
valitaan OLO1:n lahteeksi.

4020 |OLO2 MINIMI Katso parametri 4018 OLO1 MINIMI. 0

4021 |OLO2 MAKSIMI Katso parametri 4019 OLO1 MAKSIMI. 100

4022 |NUKKUMISTOIMINTO |Aktivoi nukkumistoiminnon ja valitsee aktivointitulon lahteen. El KAYTOSSA

4023 |PID NUKK.TASO Maarittd& nukkumistoiminnon kaynnistysrajan. 0

4024 |PID NUKK.VIIVE Maarittaa nukkumistoiminnon kaynnistysviiveen. 60

4025 |HERAAMISTASO Maarittda nukkumistoiminnon heraamistason. 0

4026 |HERAAMISVIIVE Maarittdd nukkumistoiminnon heraamisviiveen. 0,5

4027 |PID 1 PARAMETRIT Maarittaa lahteen, josta taajuusmuuttaja lukee PID- ASETUKSET 1
parametrisarjan 1 ja 2 valintasignaalin.

41 PID SAATO 2 PID-s&adon (PID1) parametriasetukset 2.

4101 |VAHVISTUS Katso parametri 4001 VAHVISTUS.

4102 |INTEGROINTIAIKA Katso parametri 4002 INTEGROINTIAIKA.

4103 |DERIVOINTIAIKA Katso parametri 4003 DERIVOINTIAIKA.

4104 |DERIV.SUODATUS Katso parametri 4004 DERIV.SUODATUS.
4105 |EROARVON KAANTO |[Katso parametri 4005 EROARVON KAANTO.

4106 |YKSIKKO Katso parametri 4006 YKSIKKO.

4107 |YKSIKON SKAALA Katso parametri 4007 YKSIKON SKAALA.
4108 |0% ARVO Katso parametri 4008 0% ARVO.

4109 |100% ARVO Katso parametri 4009 100% ARVO.

4110 |OHJEARVON VAL Katso parametri 4010 OHJEARVON VALINT.
4111 |SIS. OHIJEARVO Katso parametri 4011 SIS. OHJEARVO.
4112 |OHJEARVO MIN Katso parametri 4012 OHJEARVO MINIMI.
4113 |OHJEARVO MAX Katso parametri 4013 OHJEARVO MAKSIMI.
4114 |OLOARVON VAL Katso parametri 4014 OLOARVON VALINT.
4115 |OLOARVON KERR. Katso parametri 4015 OLOARVON KERR.
4116 |OLO1 TULO Katso parametri 4016 OLO1 TULO.

4117 |OLO2 TULO Katso parametri 4017 OLO2 TULO.

4118 |OLO1 MINIMI Katso parametri 4018 OLO1 MINIMI.

4119 |OLO1 MAKSIMI Katso parametri 4019 OLO1 MAKSIMI.

4120 |OLO2 MINIMI Katso parametri 4020 OLO2 MINIMI.

4121 |OLO2 MAKSIMI Katso parametri 4021 OLO2 MAKSIMI.

4122 |NUKKUMISTOIMINTO |Katso parametri 4022 NUKKUMISTOIMINTO.
4123 |PID NUKK.TASO Katso parametri 4023 PID NUKK.TASO.
4124 |PID NUKK.VIIVE Katso parametri 4024 PID NUKK.VIIVE.
4125 |[HERAAMISTASO Katso parametri 4025 HERAAMISTASO.
4126 |HERAAMISVIIVE Katso parametri 4026 HERAAMISVIIVE.

42 ULK /TRIM PID Ulkoinen PID-saato ja trimmaus (PID2).
4201 |VAHVISTUS Katso parametri 4001 VAHVISTUS.

4202 |INTEGROINTIAIKA Katso parametri 4002 INTEGROINTIAIKA.
4203 |DERIVOINTIAIKA Katso parametri 4003 DERIVOINTIAIKA.

4204 |DERIV.SUODATUS Katso parametri 4004 DERIV.SUODATUS.
4205 |EROARVON KAANTO |[Katso parametri 4005 EROARVON KAANTO.

4206 |YKSIKKO Katso parametri 4006 YKSIKKO.

4207 |YKSIKON SKAALA Katso parametri 4007 YKSIKON SKAALA.
4208 |0% ARVO Katso parametri 4008 0% ARVO.

4209 |100% ARVO Katso parametri 4009 100% ARVO.

4210 |OHJEARVON VAL Katso parametri 4010 OHJEARVON VALINT.
4211 |SIS. OHIJEARVO Katso parametri 4011 SIS. OHJEARVO.
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Nro
4212

Nimi/arvo
OHJEARVO MIN

Kuvaus
Katso parametri 4012 OHJEARVO MINIMI.

4213 |OHJEARVO MAX Katso parametri 4013 OHJEARVO MAKSIMI.

4214 |OLOARVON VAL Katso parametri 4014 OLOARVON VALINT.

4215 |OLOARVON KERR. Katso parametri 4015 OLOARVON KERR.

4216 |OLO1 TULO Katso parametri 4016 OLO1 TULO.

4217 |OLO2 TULO Katso parametri 4017 OLO2 TULO.

4218 |OLO1 MINIMI Katso parametri 4018 OLO1 MINIMI.

4219 |OLO1 MAKSIMI Katso parametri 4019 OLO1 MAKSIMI.

4220 |OLO2 MINIMI Katso parametri 4020 OLO2 MINIMI.

4221 |OLO2 MAKSIMI Katso parametri 4021 OLO2 MAKSIMI.

4228 |PID KAYNNISTYS Valitsee ulkoisen PID-s&addn aktivointisignaalin lahteen. El KAYTOSSA

4229 |PID ALKUARVO Maarittaa ulkoisen PID-saatajan |ahdon alkuarvon. 0

4230 |TRIMMAUS Aktivoi trimmaustoiminnon ja valitsee trimmaustyypiksi suoran |El KAYTOSSA
tai suhteellisen trimmauksen.

4231 |TRIMM.KERROIN Maarittdd trimmaustoiminnon kertoimen. 0

4232 |KORJAUKSEN LAHDE | Valitsee trimmausohjeen. PID2 OHJE

4233 |TRIMM. VALINTA Valitsee, kaytetaanko trimmausta nopeus- tai momenttiohjeen |[NOP/TAAJ
korjaukseen.

43 MEK. JARRUN Mekaanisen jarrun ohjaus.

OHJAUS

4301 |JARRUN AUK.VIIVE Maarittaa jarrun avausviiveen (= viive sisdisen jarrunavaus- 0,20
komennon ja moottorin nopeussaadon vapautuksen valilld).

4302 |JARRUN AUK.TASO Maarittdd moottorin kaynnistysmomentin/virran jarrun 1
vapautuksessa.

4303 |JARRUN SULK.TASO |Maarittda jarrun sulkunopeuden. 4,0 %

4304 |PAKOT. AUK.TASO Maarittdd nopeuden jarrun vapautuksessa. 0

4305 |JARRU MAGN.VIIVE |Maarittdd moottorin magnetointiajan. 0

4306 |AJON TAAJ TASO Maarittaa jarrun sulkunopeuden. 0

50 PULSSIANTURI Pulssianturiliitanta.

5001 |PULSSIEN LKM limoittaa anturipulssien lukumaaran yhta kierrosta kohden. 1024

5002 |ANTURIKAYTOSSA |Ottaa anturin kayttéon. POIS

5003 |PULSSIANT. VIKA Maarittad, kuinka taajuusmuuttaja toimii, jos pulssianturin ja VIKA
pulssianturiliitdntdmoduulin tai moduulin ja taajuusmuuttajan
vélisessa tiedonsiirrossa havaitaan virhe.

5010 |[Z PLS KAYTOSSA Ottaa kayttdon anturin nollapulssin (Z = zero). Nollapulssia POIS
kaytetaan aseman asetukseen.

5011 |ASEMAN ASETUS Ottaa kayttdén aseman asetuksen. POIS

51 ULK KOMM.MODUULI |Kenttavaylan sovitinmoduulin parametrit.

5101 |KENTTAV. TYYPPI Nayttaa naytolla kytketyn kenttévaylasovitinmoduulin tyypin.

5102 |KENTTAV. PAR 2 Nama parametrit ovat sovitinmoduulikohtaisia.

5126 |KENTTAV. PAR 26

5127 |KV PAR VIRK. Vahvistaa kaikki sovitinmoduulin konfigurointiasetuksiin tehdyt
muutokset.

52 PANEELI KOMM. Taajuusmuuttajan ohjauspaneelin portin tiedonsiirtoasetukset

5201 |ASEMANUMERO Maarittdd taajuusmuuttajan osoitteen. 1

5202 |[VAYLAN NOPEUS Maarittaa liitinnan siirtonopeuden. 39242

5203 |PARITEETTI M&érittdd pariteetti- ja stop-bittien kayton. 8N1

5204 |OIKEITA SANOMIA Taajuusmuuttajan vastaanottamien voimassa olevien viestien |0
maara.

5205 |PARITEETTIVIRH. Modbus-litAnnésté vastaanotettujen pariteettivirheellisten 0

merkkien maara.

Oloarvot ja parametrit
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Kaytt. maar.
5206 |[MUOTOVIRHEET Modbus-litAnnén vastaanottamien muotovirheellisten merkkien |0
maara.
5207 |PUSKURIN YLITYS Puskurin ylittdvien merkkien maara eli niiden merkkien maara, |0
jotka ylittavat viestin maksimipituuden, 128 tavua.
5208 |CRC-VIRHEET Taajuusmuuttajan vastaanottamien CRC (cyclic redundancy 0
check) -virheellisten viestien maara.
53 EFB PROTOKOLLA Sisaanrakennetun kenttavaylalitannan asetukset.
5302 |SKV ASEMANUMERO |Maarittaa laitteen osoitteen. 1
5303 |[SKV VAYLAN NOP. Maarittaa liitannan siirtonopeuden. 39242
5304 |EFP PARITEETTI Maarittaa pariteetti- ja stop-bittien kayton seka datan pituuden. |8N1
5305 |[SKV OHJ PROFIILI Valitsee tiedonsiirtoprofiilin. ABB DRV LIM
5306 |SKV OIKEITA SAN. Taajuusmuuttajan vastaanottamien voimassa olevien viestien |0
maara.
5307 |SKV CRC-VIRHEET Taajuusmuuttajan vastaanottamien CRC (cyclic redundancy 0
check) -virheellisten viestien maara.
5310 [SISKV PAR 10 Valitsee Modbus-rekisteriin 40005 yhdistetyn oloarvon. 0
5311 |[SISKV PAR 11 Valitsee Modbus-rekisteriin 40006 yhdistetyn oloarvon. 0
5312 [SISKV PAR 12 Valitsee Modbus-rekisteriin 40007 yhdistetyn oloarvon. 0
5313 |[SISKV PAR 13 Valitsee Modbus-rekisteriin 40008 yhdistetyn oloarvon. 0
5314 |SISKV PAR 14 Valitsee Modbus-rekisteriin 40009 yhdistetyn oloarvon. 0
5315 [SISKV PAR 15 Valitsee Modbus-rekisteriin 40010 yhdistetyn oloarvon. 0
5316 (SIS KV PAR 16 Valitsee Modbus-rekisteriin 40011 yhdistetyn oloarvon. 0
5317 |[SISKV PAR 17 Valitsee Modbus-rekisteriin 40012 yhdistetyn oloarvon. 0
5318 |SIS KV PAR 18 Varattu 0
5319 |SISKV PAR 19 ABB Drives -profiilin (ABB DRV LIM tai ABB DRV FULL) 0x0000
ohjaussana. Vain luku -kopio kenttavaylan ohjaussanasta.
5320 |SIS KV PAR 20 ABB Drives -profiilin (ABB DRV LIM tai ABB DRV FULL) 0x0000
tilasana. Vain luku -kopio kenttavaylan tilasanasta.
54 KENTTAV TULO Taajuusmuuttajasta kenttavaylaohjaimeen siirrettéva data
5401 |KENTTAV TULO 1 Valitsee taajuusmuuttajasta kenttavaylaohjaimeen siirrettavan
datan.
5402 |KENTTAV TULO 2 Katso 5401 KENTTAV TULO 1.
5410 |KENTTAV TULO 10 Katso 5401 KENTTAV TULO 1.
55 KENTTAV LAHTO Kenttavaylaohjaimesta taajuusmuuttajaan siirrettava data
5501 |KENTTAV LAHTO 1 |Valitsee kenttavayldaohjaimesta taajuusmuuttajaan siirrettavan
datan.
5502 |KENTTAV LAHTO 2 Katso 5501 KENTTAV LAHTO 1.
5510 |KENTTAV LAHTO 10 |[Katso 5501 KENTTAV LAHTO 1.
84 SEKV. OHJELMOINTI |Sekvenssiohjelmointi.
8401 |[SEKV OHJ PAALLA Sekvenssiohjelmointi. POIS
8402 |SEKV OHJ KAYNN Valitsee sekvenssiohjelmoinnin aktivointisignaalin lahteen. El KAYTOSSA
8403 |SEKV OHJ KESKEYT |Valitsee sekvenssiohjelmoinnin keskeytyssignaalin [ahteen. El KAYTOSSA
8404 |SEKV OHJ KUITT Valitsee sekvenssiohjelmoinnin kuittaussignaalin lahteen. El KAYTOSSA
8405 |SEKV TILAN PAKOT |Pakottaa sekvenssiohjelmoinnin valittuun tilaan. TILA1
8406 |SEKV LOOGARVO 1 |Maarittaa loogisen arvon 1 lahteen. El KAYTOSSA
8407 |SEKV LOOG.TOIM 1 |Valitsee toiminnon loogisen arvon 1 ja 2 valilta. El KAYTOSSA
8408 |SEKV LOOG.ARVO 2 |Katso parametri 8406 SEKV LOOG.ARVO 1. El KAYTOSSA
8409 |SEKV LOOG.TOIM 2 |Valitsee toiminnon loogisen arvon 3 ja parametrilla 8407 SEKV |EI KAYTOSSA
LOOG.TOIM 1 maéaritetyn ensimmaisen loogisen operaation
tuloksen valilta.
8410 |SEKV LOOG.ARVO 3 |Katso parametri 8406 SEKV LOOG.ARVO 1. El KAYTOSSA
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Kaytt. maar.
8411 [SEKV ARVO 1 MAX Maarittad tilan muutoksen ylarajan, kun parametrin 8425 TILA1 |0
TILAAN 2 asetus on esimerkiksi Al 1 HIGH 1.
8412 |SEKV ARVO 1 MIN Maarittaa tilan muutoksen alarajan, kun parametrin 8425 TILAL |0
TILAAN 2 asetus on esimerkiksi Al 1 LOW 1.
8413 |[|SEKV ARVO 2 MAX Maarittaa tilan muutoksen ylarajan, kun parametrin 8425 TILA1 |0
TILAAN 2 asetus on esimerkiksi Al 1 HIGH 1.
8414 |SEKV ARVO 2 MIN Maarittaa tilan muutoksen alarajan, kun parametrin 8425 TILAL |0
TILAAN 2 asetus on esimerkiksi Al 2 LOW 2.
8415 |JAKSOLASK TOIM Aktivoi sekvenssiohjelmoinnin jaksolaskurin. El KAYTOSSA
8416 |JAKSOLASK KUITT Valitsee jaksolaskurin kuittaussignaalin lahteen (0171 SEKV El KAYTOSSA
OHJ LASKURI).
8420 |TILA1 OHJE VAL Valitsee sekvenssiohjelmoinnin tilan 1 ohjeen lahteen. 0
8421 |TILAL1 KASKYT Valitsee kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnan tilalle 1. KAYTON PYS
8422 |TILA1 RAMPPI Valitsee sekvenssiohjelmoinnin tilan 1 kiihdytyksen/hidastuksen |0
aikaparin eli maarittda ohjeen muutosnopeuden.
8423 |TILAL1 LAHTO SAAT Valitsee sekvenssiohjelmoinnin tilan 1 rele-, transistori- ja AO=0
analogialahd®n saadon.
8424 |TILA1 MUUT.VIIVE Maarittaa tilan 1 viiveajan. 0
8425 |TILAL1 TILAAN 2 Valitsee liipaisusignaalin lahteen, joka vaihtaa tilan tilasta 1 tilaan |El KAYTOSSA
2.
8426 |TILAL TILAAN N Valitsee liipaisusignaalin lahteen, joka vaihtaa tilan tilasta 1 tilaan |El KAYTOSSA
N.
8427 |TILALTILAN Maarittaa tilan N. Katso parametri 8426 TILA1 TILAAN N. TILA1
8430 |TILA2 OHJE VAL Katso parametrit 8420...8427.
8497 |TILAS8 TILAN
98 OPTIOT Ulkoisen sarjaliikenteen kayttéonotto
9802 |KOMM PROT VAL Aktivoi ulkoisen sarjaliikenteen ja valitsee liitdnnan. El KAYTOSSA
99 KAYTTOONOTTO- Kielen valinta. Moottorin kayttdonottotietojen maaritys.
TIEDOT
9901 |KIELI Valitsee nayton kielen. ENGLISH
9902 |SOVELLUSMAKRO Valitsee sovellusmakron. VAKIO-OHJAUS
9904 |MOOTT.OHJAUSTAPA |Valitsee moottorin ohjaustavan. SKALAAR:TAAJ
9905 |[MOOTT.NIM.JANN. Méaarittdd moottorin nimellisjannitteen. 230, 400 tai 460
9906 |MOOTT.NIM.VIRTA Méaarittdd moottorin nimellisvirran. 12N
9907 |MOOTT.NIM.TAAJ. Mé&arittdd moottorin nimellistaajuuden. Eur: 50 / US: 60
9908 |MOOTT.NIM.NOP. Maarittdd moottorin nimellisnopeuden. tyypista riippuva
9909 |[MOOTT.NIM.TEHO Méaarittdd moottorin nimellistehon. PN
9910 |[ID-AJO Tama parametri ohjaa itsekalibrointiprosessia, jota kutsutaan POIS
moottorin ID-ajoksi.
9912 [MOOTT.NIM.MOM. Laskettu moottorin nimellismomentti, Nm. 0
9913 |MOT NAPAPARILUKU |Laskettu moottorin napapariluku. 0
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq

10 KAY/SEIS/SUUNTA | Ulkoisen kéaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnanohjauksen lahteet

1001 ULK1 KASKYT Méaarittaé kytkennat ja lahteet ulkoisen ohjauspaikan 1 (ULK1) k&ynnistys-, | DI1,2
pyséaytys- ja suuntakomennoille.

El KAYTOSSA Kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomentojen lahdetta ei ole valittu

DI1 Kaynnistys ja pyséaytys digitaalitulon DI1 kautta. 0 = seis, 1 = kay. Py6rimis-
suunta valitaan parametrilla 1003 SUUNTA (asetus PYYNNOSTA = ETEEN).

DI1,2 Kaynnistys ja pysaytys digitaalitulon DI1 kautta. 0 = seis, 1 = kay. 2
Pyorimissuunta digitaalitulon DI2 kautta. 0 = eteen, 1 = taakse. Suunnan
vaihtoa varten parametrin 1003 SUUNTA asetuksen on oltava PYYNNOSTA.

DI1P,2P Pulssikaynnistys digitaalitulon DI1 kautta. 0 -> 1: Kay. (Taajuusmuuttajan 3
kaynnistamiseksi digitaalitulo DI2 on aktivoitava ennen pulssin syéttamista
digitaalituloon DI1.)

Pulssipysaytys digitaalitulon DI2 kautta. 1 -> 0: Seis. Py6rimissuunta valitaan
parametrilla 1003 SUUNTA (asetus PYYNNOSTA = ETEEN).

DI1P,2P,3 Pulssikaynnistys digitaalitulon DI1 kautta. 0 -> 1: Kay. (Taajuusmuuttajan 4
kaynnistamiseksi digitaalitulo DI2 on aktivoitava ennen pulssin syéttamista
digitaalituloon DI1.)

Pulssipyséaytys digitaalitulon DI2 kautta. 1 -> 0: Seis. Pyorimissuunta
digitaalitulon DI3 kautta. 0 = eteen, 1 = taakse. Suunnan vaihtoa varten
parametrin 1003 SUUNTA asetuksen on oltava PYYNNOSTA.

DI1P,2P,3P Pulssikaynnistys eteen digitaalitulon DI1 kautta. 0 -> 1: K&y eteen. 5
Pulssikaynnistys taakse digitaalitulon DI2 kautta. 0 -> 1: K&y taakse.
(Taajuusmuuttajan kaynnistamiseksi digitaalitulo DI3 on aktivoitava ennen
pulssin sydttamista digitaalituloon DI1/DI2). Pulssipysaytys digitaalitulon DI3
kautta. 1 -> 0: Seis. Suunnan vaihtoa varten parametrin 1003 SUUNTA
asetuksen on oltava PYYNNOSTA.

PANEELI Kéynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot ohjauspaneelin kautta kun ULK1 | 8
on aktiivinen. Suunnan vaihtoa varten parametrin 1003 SUUNTA asetuksen
on oltava PYYNNOSTA.

DI1F,2R Kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot digitaalitulojen DI1 ja DI2 kautta. |9

DI1 | DI2 |Toiminta
0 0 |[Seis
1 0 |Kay eteen
0 1 |K&y taakse
1 1 (Seis
Parametrin 1003 SUUNTA asetuksen on oltava PYYNNOSTA.

KOMM Kenttavaylaliitanta kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteena el 10
ohjaussanan 0301 KV KOMENTOSANA 1 bitit 0...1. Kenttavaylaohjain
lahettdd ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai sisddnrakennetun
kenttavaylan (modbus) kautta taajuusmuuttajaan. Lisatietoja ohjaussanan
biteistd on kohdassa DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 264.

AJASTIN 1 Kéaynnistyksen/pysaytyksen ajastettu ohjaus. Ajastintoiminto 1 aktiivinen = 11
kay, ajastintoiminto 1 ei aktiivinen = seis. Katso parametriryhmé 36
AJASTINTOIMINNOT.

AJASTIN 2 Katso AJASTIN 1. 12

AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 13

AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 14
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq

DI5 Kaynnistys ja pysaytys digitaalitulon DI5 kautta. 0 = seis, 1 = kay. 20
Py6rimissuunta valitaan parametrilla 1003 SUUNTA (asetus PYYNNOSTA =
ETEEN).

DI5,4 Kaynnistys ja pysaytys digitaalitulon DI5 kautta. 0 = seis, 1 = kay. 21
Pydrimissuunta digitaalitulon DI4 kautta. 0 = eteen, 1 = taakse. Suunnan
vaihtoa varten parametrin 1003 SUUNTA asetuksen on oltava PYYNNOSTA.

AJASTIN PYS Pysaytys kun parametrilla 1901 AJASTIMEN VIIVE asetettu ajastinviive on | 22
kulunut. Kéynnistys ajastimen kaynnistyssignaalilla. Signaalin lahde valitaan
parametrilla 1902 AJASTIMEN KAYNN.

AJASTIN KAYN Kéaynnistys kun parametrilla 1901 AJASTIMEN VIIVE asetettu ajastinviive on | 23
kulunut. Pysaytys kun ajastin nollataan parametrilla 1903 AJASTIMEN
KUITT.

LASKURI PYS Pysaytys kun parametrilla 1905 LASKURIN RAJA asetettu laskurin rajaon | 24
ylitetty. Kaynnistys laskurin kdynnistyssignaalilla. Signaalin I&ahde valitaan
parametrilla 1911 LASK. KAY/SEIS.

LASKURI KAYN Kaynnistys kun parametrilla 1905 LASKURIN RAJA asetettu laskurin raja on | 25
ylitetty. Pysaytys laskurin pysaytyssignaalilla. Signaalin lahde valitaan
parametrilla 1911 LASK. KAY/SEIS.

SEKV. OHJ. Kéaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot sekvenssiohjelmoinnin kautta. 26
Katso parametriryhma 84 SEKV.OHJELMOINTI.

1002 ULK2 KASKYT Maarittaé kytkennat ja lahteet ulkoisen ohjauspaikan 2 (ULK2) k@ynnistys-, | El
pysaytys- ja suuntakomennoille. KAYTOSSA
Katso parametri 1001 ULK1 KASKYT.
1003  SUUNTA Parametrilla voidaan maarittd& moottorin pydrimissuunta. PYYNNOS-
TA

ETEEN Suunta eteen 1

TAAKSE Suunta taakse 2

PYYNNOSTA Py6rimissuunnan vaihto sallittu 3

1010 JOG-VALINTA Maarittaa signaalin, jolla Jog-toiminto otetaan kayttéon. Katso kohta Jog- El
toiminto sivulla 131. KAYTOSSA

DI1 Digitaalitulo DI1. 0 = Jog-toiminto ei ole paalla, 1 = Jog-toiminto on paalla. 1

DI2 Katso DI1. 2

DI3 Katso DI1. 3

Dl4 Katso DI1. 4

DI5 Katso DI1. 5

KOMM Kenttavaylaliitanta Jog-toiminnon 1 tai 2 aktivoinnin lahteend, eli ohjaussana | 6
0302 KV KOMENTOSANA 2 bitit 20 ja 21. Kenttavayléohjain lahettaa
ohjaussanan taajuusmuuttajalle kenttavaylasovittimen tai sisé&nrakennetun
kenttavaylan (modbus) kautta. Lisatietoa ohjaussanan biteisté4 on kohdassa
DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 264.

El KAYTOSSA Ei valittu 0

DI1(INV) K&éanteinen digitaalitulo DI1. 1 = Jog-toiminto ei ole paélla, 0 = Jog-toiminto | -1
on paalla.

DI2(INV) Katso DI1(INV). -2

DI3(INV) Katso DI1(INV). -3

DI4(INV) Katso DI1(INV). -4

DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
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Nro

Nimi/arvo

11 OHJEARVON

Kuvaus
Paneeliohjeen tyyppi, ulkoisen ohjauspaikan valinta ja ulkoisten ohjeiden

163

Oletus, FbEq

VALINTA lahteet ja rajat
1101  PANEELIOHJE Valitsee ohjeen tyypin paikallisohjauksessa. OHJ1
OHJ1(Hz/rpm) Nopeusohje, rpm. Taajuusohje (Hz), jos parametrin 9904 MOOTT. 1
OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ.
OHJ2(%) %-ohje 2
1102 ULK1/ULK2 VAL Maarittaa lahteen, josta taajuusmuuttaja lukee signaalin, jolla valitaan toinen | ULKOINEN 1
kahdesta ulkoisesta ohjauspaikasta, ULKOINEN 1 tai ULKOINEN 2.
ULKOINEN 1 ULKOINEN 1 kaytossa. Ohjaussignaalien lahteet maaritetaan parametreilla | 0
1001 ULK1 KASKYT ja 1103 OHJE 1 VALINTA.
DI1 Digitaalitulo DI1. 0 = ULK 1, 1 = ULK 2. 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
ULKOINEN 2 ULKOINEN 2 kaytossa. Ohjaussignaalien lahteet maaritetdan parametreilla | 7
1002 ULK2 KASKYT ja 1106 OHJE 2 VALINTA.
KOMM Kenttavaylaliitanta ULK1/ULK2-valinnan lahteena eli ohjaussanan 0301 KV |8
KOMENTOSANA 1 bitti 5 (ABB Drives -profiilin kanssa 5319 SIS KV PAR 19
bitti 11). Kenttavaylaohjain lahettda ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai
sisdanrakennetun kenttéavaylan (modbus) kautta taajuusmuuttajaan.
Lisatietoja ohjaussanan biteistd on kohdassa DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla
264 ja kohdassa ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili sivulla 260.
AJASTIN 1 ULK1/ULK2 ohjauksen ajastettu valinta. Ajastintoiminto 1 aktiivinen = ULK2, | 9
ajastintoiminto 1 ei aktiivinen = ULKOINEN 1. Katso parametriryhméa 36
AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN 2 Katso AJASTIN 1. 10
AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 11
AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 12
DI1(INV) Kaéanteinen digitaalitulo DI1. 1 = ULK1, 0 = ULK2. -1
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
1103 OHJE 1 VALINTA Valitsee ulkoisen ohjeen OHJ1 signaalilahteen. Katso kohta Lohkokaavio: All
ULKZ1:n ohjeldhde sivulla 101.
PANEELI Ohjauspaneeli
All Analogiatulo All
Al2 Analogiatulo Al2
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Al1/JOYST

Analogiatulo All ohjaimena. Minimitulosignaali vastaa maksimiohjearvoa
TAAKSE, kun taas maksimitulosignaali vastaa maksimiohjearvoa ETEEN.
Minimi- ja maksimiohjearvot maaritetdan parametreilla 1104 OHJE 1 MIN ja
1105 OHJE 1 MAX.

Huomautus: Parametrin 1003 SUUNTA asetuksen on oltava PYYNNOSTA.

par. 1301 = 20 %, par 1302 = 100 %

Nopeusohje
(OHJ1)
1105+

1104

| Hystereesi 4 %
taydesta arvosta

2V/4mA 6 10V/‘20mA

VAROITUS! Jos parametrin 1301 MINIMI All arvoksi asetetaan 0 V ja
analogiatulosignaali on havinnyt (eli 0 V), moottorin pydrimissuunnaksi
vaihtuu maksimiohjearvo. Aktivoi vika seuraavilla parametreilla, kun
analogiatulosignaali on havinnyt:

Aseta parametrin 1301 MINIMI Al1 arvoksi 20 % (2 V tai 4 mA).

Aseta parametrin 3021 All VIKARAJA arvoksi 5 % tai enemman.
Aseta parametrin 3001 AI<MIN FUNKTIO arvoksi VIKA.

Oletus, FbEq

AI2/JOYST

Katso Al1/JOYST.

DI3U,4D(R)

Digitaalitulo 3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohjearvo pienenee.
Seis-komento nollaa ohjearvon. Parametri 2205 KIIHDYTY SAIKA 2
maarittdd ohjearvon muutosnopeuden.

DI3U,4D

Digitaalitulo 3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohjearvo pienenee.
Ohjelma tallentaa aktiivisen nopeusohjeen (ei nollausta seis-komennolla).
Kun taajuusmuuttaja kaynnistetdén uudelleen, moottori kiihdyttaa valitulla
nopeudella tallennettuun ohjearvoon. Parametri 2205 KIIHDYTYSAIKA 2
madrittdd ohjearvon muutosnopeuden.

KOMM

Kenttavaylaohje OHJ1

KOMM+AI1

Kenttavaylaohje OHJ1 ja analogiatulo Al yhteenlaskettuna. Katso Ohjeen
valinta ja korjaus sivulla 251.

KOMM*AI1

Kenttavaylaohje OHJ1 ja analogiatulo All kerrottuna. Katso Ohjeen valinta ja
korjaus sivulla 251.

10

DI3U,4D(RNC)

Digitaalitulo 3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohjearvo pienenee.
Seis-komento nollaa ohjearvon. Ohjearvoa ei tallenneta, jos ohjauslahde
muutetaan (ULK1:sta ULK2:een, ULK2:sta ULK1:een tai LOC:sta REM:iin).
Parametri 2205 KIIHDYTY SAIKA 2 maarittdé ohjesignaalin
muutosnopeuden.

11

DI3U,4D (NC)

Digitaalitulo 3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohjearvo pienenee.
Ohjelma tallentaa aktiivisen nopeusohjeen (ei nollausta seis-komennolla).
Ohjearvoa ei tallenneta, jos ohjausldéhde muutetaan (ULK1:stéd ULK2:een,
ULK2:sta ULK1:een tai LOC:sta REM:iin). Kun taajuusmuuttaja
kaynnistetaan uudelleen, moottori kiihdyttéaa valitulla nopeudella
tallennettuun ohjearvoon. Parametri 2205 KIIHDYTY SAIKA 2 maarittaa
ohjearvon muutosnopeuden.

12

Al1+Al2

Ohje lasketaan seuraavalla yhtaldlla:
OHJE = Al1(%) + Al2(%) - 50%

14
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
AIL*AI2 Ohje lasketaan seuraavalla yhtalolla: 15
OHJE = Al(%) - (Al2(%) / 50%)
Al1-Al2 Ohje lasketaan seuraavalla yhtalolla: 16
OHJE = Al1(%) + 50% - Al2(%)
AlL1/AI2 Ohje lasketaan seuraavalla yhtalolla: 17
OHJE = Al1(%) - (50% / Al2 (%))
DI4U,5D Katso DI3U,4D. 30
DI4U,5D(NC) Katso DI3U,4D(NC). 31
TAAJ TULO Taajuustulo 32
SEKV. OHJ. Sekvenssiohjelmoinnin 1&ahtd. Katso parametri 8420 TILA1 OHJE VAL. 33
AlI1+SEKV. OHJ. Analogiatulon All ja sekvenssiohjelmoinnin [ahdén lisays 34
AI2+SEKV. OHJ. Analogiatulon Al2 ja sekvenssiohjelmoinnin [&hdén lisays 35
1104 OHJE 1 MIN Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJE1 minimiarvon. Vastaa kaytdssa olevan 0
lahdesignaalin minimiasetusta.
0,0...500,0 Hz / Minimiarvo kierroksina minuutissa (rpm). Hertseina (Hz), jos parametrin 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ. 1rpm
Esimerkki: Analogiatulo All valitaan ohjeen lahteeksi (parametrin 1103 arvo
on Al1). Minimi- ja maksimiohje vastaavat parametrien 1301 MINIMI Al1l ja
1302 MAKSIMI Al1l asetuksia seuraavasti:
OHJE (Hz/rpm)
OHJE 1 MAX
(1105) |
|
|
|
OHJEIMIN | |
(1104) | | Al signaali (%)
-OHJE 1 MIN 1301 1302
(-1104)
-OHJE 1 MAX
(-1105)
1105 OHJE 1 MAX Méaarittdd ulkoisen ohjeen OHJE 1 maksimiarvon. Vastaa kaytosséa olevan Eur: 50 /
lahdesignaalin maksimiasetusta. US: 60
0,0...500,0 Hz / Maksimiarvo kierroksina minuutissa (rpm). Hertseina (Hz), jos parametrin 1=0,1Hz/1
0...30000 rpm 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ. Katso parametrin | rpm
1104 OHJE 1 MIN esimerkki.
1106 OHJE 2 VALINTA Valitsee ulkoisen ohjeen OHJE 2 signaalilahteen. Al2
PANEELI Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 0
All Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 1
Al2 Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 2
Al1/JOYST Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 3
Al2/]JOYST Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 4
DI3U,4D(R) Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 5
DI3U,4D Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 6
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
KOMM Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 8
KOMM+AI1 Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 9
KOMM*AI1 Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 10
DI3U,4D(RNC) Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 11
DI3U,4D (NC) Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 12
Al1+AI2 Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 14
AIL*Al2 Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 15
Al1-Al2 Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 16
Al1/AI2 Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 17
PID1LAHTO PID-saatajan 1 lahtd. Katso parametriryhmét 40 PID SAATO 1 ja 41 PID 19

SAATO 2.
DI4U,5D Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 30
DI4U,5D(NC) Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 31
TAAJ TULO Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 32
SEKV OHJ Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 33
AlI1+SEKV OHJ Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 34
AI2+SEKV OHJ Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 35
1107 OHJE 2 MIN Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJE 2 minimiarvon. Vastaa kaytetyn 0
lahdesignaalin minimiasetusta.
0,0...100,0 % Arvo prosentteina maksimitaajuudesta/maksiminopeudesta/ 1=0,1%
nimellismomentista. Katso parametrin 1104 OHJE 1 MIN esimerkki
lahdesignaalin rajojen vastaavuudesta.
1108 OHJE 2 MAX Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJE 2 maksimiarvon. Vastaa kaytetyn 100
lahdesignaalin maksimiasetusta.
0,0...100,0 % Arvo prosentteina maksimitaajuudesta/maksiminopeudesta/ 1=0,1%
nimellismomentista. Katso parametrin 1104 OHJE 1 MIN esimerkki
lahdesignaalin rajojen vastaavuudesta.
12 VAKIONOPEUDET Vakionopeuden valinta ja arvot. Katso Vakionopeudet sivulla 113.
1201 VAKIONOP VALINTA | Vakionopeuden tai aktivointisignaalin valinta. DI3,4
El KAYTOSSA Vakionopeus ei ole kaytdssa 0
DI1 Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 méaritetty nopeus valitaan 1
digitaalitulolla DI1. 1 = valittu, O = ei valittu.

DI2 Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan 2
digitaalitulolla DI2. 1 = valittu, 0 = ei valittu

DI3 Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 méaritetty nopeus valitaan 3
digitaalitulolla DI3. 1 = valittu, O = ei valittu

Dl4 Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan 4
digitaalitulolla DI4. 1 = valittu, O = ei valittu

DI5 Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan 5

digitaalitulolla DI5. 1 = valittu, O = ei valittu
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DI1,2 Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1 ja DI2.1 = DI valittu, 0 = DI ei 7
valittu.
DI1 | DI2 |Toiminto
0 0 |[Ei vakionopeutta
1 0 [Nopeus méaaritetty parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1
0 1 |Nopeus maéritetty parametrilla 1203 VAKIONOPEUS 2
1 1 |Nopeus maéritetty parametrilla 1204 VAKIONOPEUS 3
DI2,3 Katso DI1,2.
DI3,4 Katso DI1,2.
Dl4,5 Katso DI1,2. 10
DI1,2,3 Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1, DI2 ja DI3. 1 = DI valittu, 0 = Dl ei | 12
valittu.
DI1| DI2 | DI3 |Toiminto
0 0 0 |Ei vakionopeutta
1 0 0 |Nopeus méaritetty parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1
0 1 0 |Nopeus méaritetty parametrilla 1203 VAKIONOPEUS 2
1 1 0 |Nopeus maaritetty parametrilla 1204 VAKIONOPEUS 3
0 0 1 [Nopeus madritetty parametrilla 1205 VAKIONOPEUS 4
1 0 1 [Nopeus maaritetty parametrilla 1206 VAKIONOPEUS 5
0 1 1 [Nopeus madritetty parametrilla 1207 VAKIONOPEUS 6
1 1 1 [Nopeus madritetty parametrilla 1208 VAKIONOPEUS 7
DI3,4,5 Katso DI1,2,3. 13
AJASTIN 1 Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan 15
ajastintoiminnolla. Ajastintoiminto 1 on aktiivinen = VAKIONOPEUS 1. Katso
parametriryhmé 36 AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN 2 Katso AJASTIN 1. 16
AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 17
AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 18
AJASTIN 1&2 Nopeuden valinta ajastintoiminnoilla AJASTIN 1 ja AJASTIN 2. Katso 19
parametri 1209 AJASTIN TILA VAL.
DI1(INV) Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan kaanteisella | -1
digitaalitulolla DI1. O = valittu, 1 = ei valittu.
DI2(INV) Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan kaanteisella | -2
digitaalitulolla DI2. 0 = valittu, 1 = ei valittu.
DI3(INV) Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 méaaritetty nopeus valitaan kéanteisella | -3
digitaalitulolla DI3. O = valittu, 1 = ei valittu.
DI4(INV) Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan kaanteisella | -4
digitaalitulolla DI4. 0 = valittu, 1 = ei valittu.
DI5(INV) Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus valitaan kaanteisella | -5
digitaalitulolla DI5. 0 = valittu, 1 = ei valittu.
DI1,2(INV) Vakionopeuden valinta k&anteisilla digitaalituloilla DI1 ja DI2. 1 = Dl valittu, 0 | -7
= DI ei valittu.
DI1|DI2 [Toiminto
1 | 1 [Eivakionopeutta
0 | 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1
1 | 0O [Nopeus méaaritetty parametrilla 1203 VAKIONOPEUS 2
0 | O |Nopeus méaritetty parametrilla 1204 VAKIONOPEUS 3
DI2,3(INV) Katso DI1,2(INV). -8
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DI3,4(INV) Katso DI1,2(INV). -9
DI4,5(INV) Katso DI1,2(INV). -10
DI1,2,3(INV) Vakionopeuden valinta kaanteisilla digitaalituloilla D11, DI2 ja DI3. 1 = DI -12

valittu, 0 = DI ei valittu.

DI1| DI2 | DI3 |[Toiminto
1| 1 | 1 |Eivakionopeutta
0| 1 | 1 |Nopeus méaaritetty parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1
1| 0 | 1 |Nopeus méaritetty parametrilla 1203 VAKIONOPEUS 2
0| O | 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 1204 VAKIONOPEUS 3
1| 1 | O |Nopeus méaritetty parametrilla 1205 VAKIONOPEUS 4
0| 1 | O |Nopeus méaaritetty parametrilla 1206 VAKIONOPEUS 5
1| 0 | O |[Nopeus maaritetty parametrilla 1207 VAKIONOPEUS 6
0| O | O |Nopeus maaritetty parametrilla 1208 VAKIONOPEUS 7

DI3,4,5(INV) Katso DI1,2,3(INV). -13

1202 VAKIONOPEUS 1 Maarittaéd vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtdtaajuuden) 1. Eur:5/US: 6
0,0...500,0 Hz / Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). Laht6taajuus hertseina (Hz), jos 1=0,1Hz/
0...30000 rpm parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ. 1rpm

1203 VAKIONOPEUS 2 Maarittda vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtotaajuuden) 2. Eur: 10/ US:

12
0,0...500,0 Hz / Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). Lahtotaajuus hertseina (Hz), jos 1=0,1Hz/
0...30000 rpm parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ. 1rpm

1204 VAKIONOPEUS 3 Maarittaa vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuuden) 3. Eur: 15/ US:

18
0,0...500,0 Hz / Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). L&ht6taajuus hertseiné (Hz), jos 1=0,1Hz/
0...30000 rpm parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ. 1rpm

1205 VAKIONOPEUS 4 Maarittaa vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuuden) 4. Eur: 20/ US:

24
0,0...500,0 Hz / Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). Lahtdtaajuus hertseina (Hz), jos 1=0,1Hz/
0...30000 rpm parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ. 1rpm

1206 VAKIONOPEUS 5 Maarittdéd vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuuden) 5. Eur: 25/ US:

30
0,0...500,0 Hz / Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). Lahtdtaajuus hertseina (Hz), jos 1=0,1Hz/
0...30000 rpm parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ. 1rpm

1207 VAKIONOPEUS 6 Méaarittda vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtotaajuuden) 6. Eur: 40 / US:

48
0,0...500,0 Hz / Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). L&htdtaajuus hertseiné (Hz), jos 1=0,1Hz/
0...30000 rpm parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ. 1rpm

Vakionopeutta 6 kaytetddn myds Jog-toiminnon nopeutena. Katso kohta Jog-
toiminto sivulla 131.
1208 VAKIONOPEUS 7 Méaarittdéd vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuuden) 7. Eur: 50 / US:
Vakionopeutta 7 kaytetddn myds Jog-toiminnon nopeutena (katso kohta Jog-| 60
toiminto sivulla 131) tai vikatoimintojen kanssa (3001 AI<MIN FUNKTIO ja
3002 PANEELI KOM VIKA).
0...500 Hz / Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). Léhtdtaajuus hertseiné (Hz), jos 1=0,1Hz/
0...30000 rpm parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ. 1rpm
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Nro Nimi/arvo
1209 AJASTIN TILA VAL

Kuvaus

Ottaa ajastimen valitseman nopeuden kaytt6on, kun parametrin 1201
VAKIONOP VALINTA asetus on AJASTIN 1&2.

169

Oletus, FbEq
VN1/2/3/4

ULK/VN1/2/3

Ulkoisen nopeusohjeen tai vakionopeuden valinta ajastintoiminnoilla
AJASTIN 1 ja AJASTIN 21 = ajastintoiminto aktiivinen, 0 = ajastintoiminto ei
aktiivinen.

AJASTIN [AJASTIN |Toiminto

Ulkoinen nopeusohje

Nopeus maadritetty parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1
Nopeus méaaritetty parametrilla 1203 VAKIONOPEUS 2
Nopeus méaaritetty parametrilla 1204 VAKIONOPEUS 3

HEREE
NEEEDS

VN1/2/3/4

Vakionopeuden valinta ajastintoiminnoilla AJASTIN 1 ja AJASTIN 2. 1 =
ajastintoiminto aktiivinen, 0 = ajastintoiminto ei aktiivinen.

AJASTIN|AJASTIN|Toiminto
1 2

Nopeus maaritetty parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1
Nopeus maaritetty parametrilla 1203 VAKIONOPEUS 2
Nopeus maaritetty parametrilla 1204 VAKIONOPEUS 3
Nopeus maaritetty parametrilla 1205 VAKIONOPEUS 4

| Of k| O
R | Ol O

13 ANALOGIATULOT

Analogiatulosignaalin kasittely

1301 MINIMI Al1

Méaarittd& minimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon Al1 minimisignaalia
mA/(V). Kun arvoa kaytetdén ohjeena, se vastaa ohjeen minimiarvoa.

0...20 mA = 0...100 %
4...20 mA £ 20...100 %
-10...10 mA = -50...50 %

Esimerkki: Jos All valitaan ulkoisen ohjeen OHJE1 lahteeksi, tima arvo
vastaa parametrin 1104 OHJE 1 MIN arvoa.

Huomautus: MINIMI Al -arvo ei saa ylittad MAKSIMI Al -arvoa.

1%

-100,0...100,0 %

Arvo prosentteina tédydesté signaalialueesta. Esimerkki: Jos analogiatulon
minimiarvo on 4 mA, prosenttiarvo 0...20 mA:n alueella on:
(4 mA /20 mA) - 100 % =20 %

1=0,1%

1302 MAKSIMI All

Maarittdd maksimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon All maksimisignaalia
mA/(V). Kun arvoa kdytetaén ohjeena, se vastaa ohjeen maksimiarvoa.

0...20 mA = 0...100 %
4...20 mA £ 20...100 %
-10...10 mA = -50...50 %

Esimerkki: Jos All valitaan ulkoisen ohjeen OHJE1 lahteeksi, tima arvo
vastaa parametrin 1105 OHJE 1 MAX arvoa.

100

-100,0...100,0 %

Arvo prosentteina taydesta signaalialueesta. Esimerkki: Jos analogiatulon
maksimiarvo on 10 mA, prosenttiarvo 0...20 mA:n alueella on:
(10 mA /20 mA) - 100 % =50 %

1=01%
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
1303 All SUODATUS Maarittaa analogiatulon All suodatusaikavakion eli ajan, jonka kuluessa 0,1
63 % askelmuutoksesta saavutetaan.
% Suodattamaton
100~ - - - signaali
631+---1- | \Suodatettu
| signaali
|
|
pe— t
Aikavakio
0,0...100s Suodatusaikavakio 1=01s
1304 MINIMI Al2 Maarittdd minimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon Al2 minimisignaalia 1%
mA/(V). Katso parametri 1301 MINIMI All.
-100,0...100,0 % Katso parametri 1301 MINIMI All. 1=0,1%
1305 MAKSIMI Al2 Maarittad maksimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon Al2 maksimisignaalia | 100
mA/(V). Katso parametri 1302 MAKSIMI Al1.
-100,0...100,0 % Katso parametri 1302 MAKSIMI AlL. 1=0,1%
1306 AI2 SUODATUS Maarittad analogiatulon Al2 suodatusaikavakion. Katso parametri 1303 Al1 | 0,1
SUODATUS.
0,0...10,0 s Suodatusaikavakio 1=0,1s
14 RELELAHDOT Relelahdén ilmaisemat tilatiedot ja viiveajat
1401 RELELAHTO 1 Valitsee releldhddn ilmaiseman tilan. Rele vetad, kun tila vastaa asetettua VIKA(-1)
arvoa.
El KAYTOSSA Ei kaytdssa 0
VALMIS Toimintavalmis: kaynninestosignaali pois paalta, ei vikaa, syottdjannite
sallitulla alueella ja hataseissignaali pois paalta.
KAY Kay: Kaynnistyssignaali paalla, kaynninestosignaali pois paalta, ei aktiivista | 2
vikaa.
VIKA(-1) Ei vikaa. Rele paastaa vikatilanteissa. 3
VIKA Vika 4
HALYTYS Halytys 5
SUUN.VAIHTO Moottori pyorii taaksepain. 6
KAYNNISTETTY Taajuusmuuttaja on vastaanottanut kynnistyskomennon. Rele vetaa 7
silloinkin, kun k&ynninestosignaali on paalla. Rele paastaa, kun
taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon tai laitteessa ilmenee vika.
VALV.1 YLI Tila valvontaparametrien 3201...3203 mukaan. Katso parametriryhma 32 8
VALVONTA.
VALV.1 ALI Katso VALV.1 YLI. 9
VALV.2 YLI Tila valvontaparametrien 3204...3206 mukaan. Katso parametriryhméa 32 10
VALVONTA.
VALV.2 ALI Katso VALV.2 YLI. 11
VALV.3 YLI Tila valvontaparametrien 3207...3209 mukaan. Katso parametriryhmé& 32 12
VALVONTA.
VALV.3 ALI Katso VALV.3 YLI. 13
OHJEARVOSSA Laht6taajuus on yhta suuri kuin ohjetaajuus. 14
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
VIKA (RST) Vika. Automaattinen kuittaus itsekuittausviiveen jalkeen. Katso 15
parametriryhma 31 AUTOM. VIANKUITTAUS.
VIKA/HALYTYS Vika tai halytys 16
ULK OHJAUS Taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa. 17
ULK 2 VAL Ulkoinen ohje OHJ2 on kayttssa. 18
VAKIOTAAJUUS Vakionopeus on kaytdssa. Katso parametriyhma 12 VAKIONOPEUDET. 19
OHJE PUUTTUU Ohje tai aktiivinen ohjauspaikka on kadonnut. 20
YLIVIRTA Ylivirran suojaustoiminnon halytys/vika 21
YLIJANNITE Ylijannitteen suojaustoiminnon halytys/vika 22
KAYTON LAMP Ylilammon suojaustoiminnon halytys/vika 23
ALIJANNITE Alijannitteen suojaustoiminnon halytys/vika 24
All PUUTTUU Analogiatulon All signaali on kadonnut. 25
Al2 PUUTTUU Analogiatulon Al2 signaali on kadonnut. 26
MOOTT.LAMP Moottorin ylilammon suojaustoiminnon halytys/vika. Katso parametri 3005 27
MOOTT.LAMP.VALV.
JUMI Jumisuojaustoiminnon halytys/vika. Katso parametri 3010 MOOTT. 28
JUMISUOQJA.
ALIKUORMA Alikuorman suojaustoiminnon halytys/vika. Katso parametri 3013 29
ALIKUORMITUSVALV.
PID NUKKUU PID nukkuu -toiminto. Katso parametriryhma 40 PID SAATO 1/41 PID 30
SAATO 2.
VUO VALMIS Moottori on magnetoitu ja voi syéttda nimellismomentin. 33
KAYT.MAKRO 2 Kéayttdjamakro 2 on aktiivinen. 34
KOMM Kenttavaylan ohjaussignaali 0134 KOMM RO SANA. 0 = lahto ei veda, 35
1 = 1&hto vetéa.
0134 arvo Binaari DO RO
0 000000 0 0
1 000001 0 1
2 000010 1 0
3 000011 1 1
KOMM(-1) Kenttavaylan ohjaussignaali 0134 KOMM RO SANA. 0 = lahto ei veda, 36
1 = 1ahtd vetéa
0134 arvo Bin&ari DO RO
0 000000 1 1
1 000001 1 0
2 000010 0 1
3 000011 0 0
AJASTIN 1 Ajastintoiminto 1 on aktiivinen. Katso parametriryhmé 36 37
AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN 2 Ajastintoiminto 2 on aktiivinen. Katso parametriryhma 36 38
AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN 3 Ajastintoiminto 3 on aktiivinen. Katso parametriryhmé 36 39
AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN 4 Ajastintoiminto 4 on aktiivinen. Katso parametriryhmé 36 40

AJASTINTOIMINNOT.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
PUH.LASKURI Jaahdytyspuhaltimen laskuri on taynna. Katso parametriryhma 29 41
HUOLTOLASKURIT.
KIER.LASKURI Kierroslaskuri on tdynna. Katso parametriryhmé 29 HUOLTOLASKURIT. 42
KAYN.LASKURI Kayttdaikalaskuri on tdynna. Katso parametriryhma 29 HUOLTOLASKURIT. | 43
MWH LASKURI MWh-laskuri on tdynna. Katso parametriryhméa 29 HUOLTOLASKURIT. 44
SEKV OHJ Rgleléi_hdb_n_saatb sekvenssiohjelmoinnilla. Katso parametri 8423 TILAL 50
LAHTO SAAT.
MEK.JARRU Mekaanisen jarrun ohjaus. Katso parametriryhma 43 MEK.JARRUN 51
OHJAUS.
JOG ACTIVE Jog-toiminto kaytéssa. Katso parametri 1010 JOG-VALINTA. 52
1404 RO 1 VETOVIIVE Maarittaa relelahdén vetoviiveen. 0
0,0...3600,0 s Viiveaika. Alla olevassa kuvassa on relelahdon veto- ja paastoviiveet. 1=0,1s
Tapahtuma _|—_l—
Releen tila !

1404 VETOVIIVE 1405 PAASTOVIIVE

1405 RO 1 PAASTOVIIVE | Maarittaa relelahdon passtoviiveen. 0
0,0...3600,0 s Viiveaika. Katso parametrin 1404 RO 1 VETOVIIVE kuva. 1=01s
15 ANALOGIALAHDOT Analogialahdon ja lahtésignaalin kéasittelyn kautta naytettévien olosignaalien
valinta
1501 AO1 SISALTO Kytkee taajuusmuuttajan signaalin analogialahtéon. 103
X...X Parametriryhma 01 KAYTTOTIEDOT. Esim. 102 = 0102 NOPEUS.

1502 AO1 SISALTO MIN Maarittaa parametrilla 1501 AO1 SISALTO valitun signaalin minimiarvon. -

Analogialahddn minimi ja maksimi vastaavat parametrien 1504 MINIMI AO1
ja 1505 MAKSIMI AO1 asetuksia seuraavasti:

, AO (mA)

AAO (MA) 1505 4
1505t - - - - - - —-

»

1504 | o “1504 |
| AQ sisailtd | | AO sisalto
1502 1503 1503 1502
X...X Asetusalue riippuu parametrin 1501 AO1 SISALTO asetuksesta. -

1503 AO1 SISALTO MAX Maarittaa parametrilla 1501 AO1 SISALTO valitun signaalin maksimiarvon. | -
Katso parametrin 1502 AO1 SISALTO MIN kuva.

X...X Asetusalue riippuu parametrin 1501 AO1 SISALTO asetuksesta. -
1504 MINIMI AO1 Maarittaa analogialahtésignaalin minimiarvon. Katso parametrin 1502 AO1 |0
SISALTO MIN kuva.
0,0...20,0 mA Minimiarvo 1=0,1mA
1505 MAKSIMI AO1 Méaarittdd analogialahtdsignaalin maksimiarvon. Katso parametrin 1502 AO1 | 20
SISALTO MIN kuva.
0,0...20,0 mA Maksimiarvo 1=0,1mA
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq

1506 AO1 SUODATUS Maarittaa analogialahdén suodatusaikavakion eli ajan, jonka kuluessa 63 % | 0,1
askelmuutoksesta saavutetaan. Katso parametrin 1303 Al1 SUODATUS
kuva.

0,0...10,0 s Suodatusaikavakio 1=01s
16 SYSTEEMIOHJAUS | Kaynninesto, parametrilukko, jne.
1601 KAYNNINESTO Valitsee ulkoinen kéynninesto -signaalin lahteen. El
KAYTOSSA

El KAYTOSSA Sallii taajuusmuuttajan kaynnistyksen ilman ulkoinen kdynninesto -signaalia. | O

DI1 Ulkoinen signaali digitaalitulon DI1 kautta. 1 = K&ynninesto. Jos 1
kaynninestosignaali on paalla, taajuusmuuttaja ei kaynnisty tai jos
taajuusmuuttaja on kdynnissa, se pysahtyy vapaasti pyérien.

DI2 Katso DI1. 2

DI3 Katso DI1. 3

Dl4 Katso DI1. 4

DI5 Katso DI1. 5

KOMM Kenttavaylaliitanta kaanteisen kaynninestosignaalin l&hteena eli 7
ohjaussanan 0301 KV KOMENTOSANA 1 bitti 6 (ABB drives -profiili 5319
SIS KV PAR 19 hitti 3). Kenttavaylaohjain lahettda ohjaussanan
kenttavaylasovittimen tai sisddnrakennetun kenttavaylan (modbus) kautta
taajuusmuuttajaan. Lisatietoja ohjaussanan biteista on kohdissa DCU-
tiedonsiirtoprofiili sivulla 264 ja ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili sivulla 260.

DI1(INV) Ulkoinen signaali kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta. 0 = Kaynninesto. Jos | -1
kaynninestosignaali ei ole paalla, taajuusmuuttaja ei kaynnisty tai jos
taajuusmuuttaja on kdynnissa, se pysahtyy vapaasti pyérien.

DI2(INV) Katso DI1(INV) -2

DI3(INV) Katso DI1(INV) -3

DI4(INV) Katso DI1(INV) -4

DI5(INV) Katso DI1(INV) -5

1602 PARAMETRILUKKO | Valitsee parametrilukon tilan. Kun lukko on valittuna, parametriarvoja ei voida | AVOIN
muuttaa ohjauspaneelista.

LUKITTU Parametriarvoja ei voida muuttaa ohjauspaneelista. Lukko avataan 0
syottamalla oikea koodi parametriin 1603 SALASANA.

Lukko ei esta parametriarvojen muuttamista makrojen tai kenttéavaylan
kautta.

AVOIN Lukko on auki. Parametriarvoja voidaan muuttaa.

El TALLET. Ohjauspaneelin kautta tehdyt parametriarvojen muutokset eivét tallennu
pysyvaismuistiin. Muutetut parametriarvot tallennetaan asettamalla
parametrin 1607 PARAM TALLENNUS arvoksi TALLETA.

1603 SALASANA Valitsee parametrilukon salasanan (katso parametri 1602 0
PARAMETRILUKKO).
0...65535 Salasana. Lukko aukeaa asetuksella 358. Arvo nollautuu automaattisesti. 1=1
1604 VIANKUITTAUS Valitsee viankuittaussignaalin lahteen. Signaali kuittaa taajuusmuuttajan PANEELI

vikalaukaisun jélkeen, jos vian syyta ei enaa esiinny.

PANEELI

Viankuittaus vain ohjauspaneelista

DI1

Kuittaus digitaalitulon DI1 kautta (kuittaus DI1:n nousevalla reunalla) tai
ohjauspaneelista
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KAY/SEIS Kuittaus digitaalitulon kautta vastaanotetulla pysaytyssignaalilla tai 7

ohjauspaneelista.
Huomautus: Tata vaihtoehtoa ei saa kayttaa, kun kaynnistys-, pysaytys- ja
suuntakomennot annetaan kenttavaylatiedonsiirron kautta.
KOMM Kenttavaylaliitanta viankuittaussignaalin lahteena eli ohjaussanan 0301 KV | 8
KOMENTOSANA 1 bitti 4 (ABB drives -profiili 5319 SIS KV PAR 19 bitti 7).
Kenttavaylaohjain lahettdé ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai
sisaanrakennetun kenttavaylan (modbus) kautta taajuusmuuttajaan.
Lisatietoja ohjaussanan biteista on kohdissa DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla
264 ja ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili sivulla 260.
DIL(INV) Kuittaus kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta (kuittaus DI1:n laskevalla -1
reunalla) tai ohjauspaneelista
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
1605 KAYTT.PAR VAIHTO | Kayttdjan parametriasetusten muuttaminen digitaalitulon kautta. Katso El
parametri 9902 SOVELLUSMAKRO. Kéayttajan parametriasetuksia voidaan | KAYTOSSA
muuttaa vain taajuusmuuttajan ollessa pysahtynyt. Taajuusmuuttaja ei
kaynnisty vaihdon aikana.
Huomautus: Jos parametriasetuksia muutetaan tai moottorin tunnistusajo
tehdaan uudelleen, kayttajan parametriasetukset on tallennettava uudelleen
parametrilla 9902. Kayttajan viimeksi tallentamat asetukset latautuvat
taajuusmuuttajaan aina, kun jannite on kytketty pois paalta ja takaisin paalle
tai kun parametrin 9902 asetusta on muutettu. Kaikki tallentamattomat
muutokset haviavat.
Huomautus: Taman parametrin arvo ei sisally kayttajan parametriasetuksiin.
Arvo ei muutu, vaikka kayttdjan parametriasetuksia muutetaan.
Huomautus: Kayttajan parametrisarjan 2 valintaa voidaan valvoa relelahdon
avulla. Katso parametri 1401 RELELAHTO 1.
El KAYTOSSA Kayttajan parametriasetuksia ei voida muuttaa digitaalitulon kautta. 0
Parametriasetuksia voidaan muuttaa vain ohjauspaneelista.
DI1 Kéayttdjan parametriasetusten ohjaus digitaalitulon DI1 kautta. Digitaalitulon | 1
DI1 laskeva reuna: Kayttdjan parametrisarja 1 ladataan kayttoéon.
Digitaalitulon DI1 nouseva reuna: Kayttajan parametrisarja 2 ladataan
kayttoon.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5

Oloarvot ja parametrit



Parametrit - laaja parametriluettelo

175

Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DI1,2 Kayttajan parametriasetusten valinta digitaalitulojen DI1 ja DI2 kautta. 1 = DI | 7
valittu, 0 = DI ei valittu.
DI1 | DI2 |Kayttajan parametriasetukset
0 0 |Kayttdjan parametrisarja 1
1 0 |Kayttajan parametrisarja 2
0 1 |Kayttajan parametrisarja 3
DI2,3 Katso DI1,2.
DI3,4 Katso DI1,2.
DI4,5 Katso DI1,2. 10
DI1(INV) Kayttdjan parametriasetusten ohjaus kdanteisen digitaalitulon DI1 kautta. -1
Kéaanteisen digitaalitulon DI1 laskeva reuna: Kayttajan parametrisarja 2
ladataan kayttoon. Kaanteisen digitaalitulon DI1 nouseva reuna: Kayttajan
parametrisarja 1 ladataan kayttoon.
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
DI3(INV) Katso DIL(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
DI1,2(INV) Kéayttdjan parametriasetusten valinta kdanteisten digitaalitulojen DI1 ja DI2 | -7
kautta. 1 = DI ei valittu, 0 =Dl valittu.
DI1|DI2 [Kayttajan parametriasetukset
1 | 1 [Kayttajan parametrisarja 1
0 | 1 |Kayttdjan parametrisarja 2
1 | 0 [Kayttdjan parametrisarja 3
DI2,3(INV) Katso DI1,2(INV). -8
DI3,4(INV) Katso DI1,2(INV). -9
DI4,5(INV) Katso DI1,2(INV). -10
1606 PAIKALLISLUKKO Estaa siirtymisen paikallisohjaukseen tai valitsee paikallisohjauksen AVOIN
lukitussignaalin lahteen. Kun paikallislukko on valittu, paikallisohjausta ei
voida valita (paneelin LOC/REM-painike).
AVOIN Paikallisohjaus voidaan valita. 0
DI1 Paikallisohjauksen lukitussignaali digitaalitulon DI1 kautta. Digitaalitulon DI1
nouseva reuna: Paikallisohjaus estetty. Digitaalitulon DI1 laskeva reuna:
Paikallisohjaus sallittu.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
LUKITTU Paikallisohjausta ei voida valita. 7
KOMM Kenttavaylaliitanta paikallislukon lahteena eli ohjaussanan 0301 KV 8
KOMENTOSANA 1 bitti 14. Kenttavaylaohjain lahettda ohjaussanan
kenttéavaylasovittimen tai sisdanrakennetun kenttavaylan (modbus) kautta
taajuusmuuttajaan. Lisétietoja ohjaussanan biteistéa on kohdassa DCU-
tiedonsiirtoprofiili sivulla 264.
Huomautus: Tama asetus koskee vain DCU-profiilia!
DI1(INV) Paikallislukko kaénteisen digitaalitulon DI1 kautta. Kaénteisen digitaalitulon | -1
DI1 nouseva reuna: Paikallisohjaus sallittu. Kaanteisen digitaalitulon DI1
laskeva reuna: Paikallisohjaus estetty.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DIL(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5

1607 PARAM TALLENNUS | Tallentaa voimassa olevat parametriarvot pysyvaismuistiin. VALMIS

Huomautus: Vakiomakron uusi parametriarvo tallennetaan automaattisesti,
kun muutos tehdaan paneelista, mutta ei silloin, kun muutos tehdaan
kenttavaylaliitannan kautta.
VALMIS Tallennus valmis 0
TALLETA... Tallennus kaynnissa 1
1608 KAYNN.ESTO 1 Valitsee kaynnistyksen esto 1 -signaalin lahteen. El
Huomautus: Kaynnistyksen esto ja kdynninesto ovat eri toimintoja. KAYTOSSA
Esimerkki: Ulkoinen saatépellin ohjaussovellus, jossa kaytetaan
kaynnistyksen esto- ja kaynninesto-toimintoja. Moottori kdynnistyy vain
saatopellin ollessa taysin auki.
Taajuusmuuttaja kéynnistett
J J .4 Y Kay/seis-
J I komento
| ryhma 10)
: Kaynnistyksen esto
-signaalit
| | (1608 ja 1609)
| |
' Rele vetaa !
Rele Lahdon
ei veda | tila
| | (ryhma 14)
: Saatopelti auki !
Saatopelti | ! ! Saatopelti
kiinni I : : Kiinni Saatopellin
"~ Saatopellin Satopelin T
aukeamis- | " sulkeutumis-
aika : aika
| " Kéynninestosignaali
\ saatopellin paan
| I kytkimestd, kun s&ato-
. | I pelti on taysin auki.
Moottorin | I (1601)
nopeus
| I :
! ! ! Moottorin tila
> :<—>
'Kiihdytys-' ,Hidastus- '
aika (2202) aika (2203)
El KAYTOSSA Kaynnistyksen esto -signaali ei ole paalla. 0
DI1 Ulkoinen signaali digitaalitulon DI1 kautta. 1 = K&ynnistyksen esto -signaali.
Jos kaynnistyksen esto -signaali on paalla, taajuusmuuttaja ei kdynnisty tai
jos taajuusmuuttaja on kdynnissé, se pysahtyy vapaasti pydrien ja antaa
halytyksen KAYNNISTYKSEN ESTO 1 PUUTTUU.
DI2 Katso DI1.
DI3 Katso DI1.
Dl4 Katso DI1. 4
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DI5 Katso DI1. 5
KOMM Kenttavaylaliitanta kaanteisen kaynnistyksenestosignaalin lahteena eli 7
ohjaussanan 0302 KV KOMENTOSANA 2 bitti 18 (kéynnistyksenesto 2, bitti
19). Kenttavaylaohjain lahettaa ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai
sisdanrakennetun kenttavaylan (modbus) kautta taajuusmuuttajaan.
Lisatietoja ohjaussanan biteista on kohdassa DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla
264.
Huomautus: Tama asetus koskee vain DCU-profiilia!
DI1(INV) Ulkoinen signaali kdanteisen digitaalitulon DI1 kautta. 0 = Kaynnistyksen -1
esto. Jos kaynnistyksen esto -signaali on pois pdaltd, taajuusmuuttaja ei
kaynnisty tai jos taajuusmuuttaja on kaynnissa, se pysahtyy vapaasti pydrien
ja antaa halytyksen KAYNNISTYKSEN ESTO 1 PUUTTUU.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DIL(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
1609 KAYNN.ESTO 2 Valitsee kaynnistyksen esto 2 -signaalin lahteen. Katso parametri 1608 El
KAYNN. ESTO 1. KAYTOSSA
Katso parametri 1608.
1610 NAYTA HALYT. Asettaa seuraavat halytykset paalle/pois paalta: YLIVIRTA (2001), El
YLIJANNITE (2002), ALIJANNITE (2003) ja YKSIKON LAMPOTILA (2009).
Lisatietoja on luvussa Vianhaku.
El Halytykset eivat ole paalla. 0
KYLLA Halytykset ovat paalla. 1
1611 PAR NAYTTO Parametrinakyman valinta. OLETUS-
Huomautus: Tama parametri nakyy vain, kun se on otettu kayttéén ARVO
FlashDrop-lisévarusteen kautta. FlashDropin avulla parametriluetteloa
voidaan muunnella nopeasti esim. piilottamalla valitut parametrit. Lisétietoja
on oppaassa MFDT-01 FlashDrop User’s Manual [3AFE68591074
(englanninkielinen)].
FlashDrop-parametriarvot otetaan kayttéon asettamalla parametrin 9902
SOVELLUSMAKRO arvoksi LOAD FD SET.
OLETUSARVO Taydelliset laajat ja suppeat parametriluettelot
FLASHDROP FlashDrop-parametriluettelo. Ei sislla suppeaa parametriluetteloa.
FlashDropin piilottamat parametrit eivat nay.
18 TAAJUUSTULO & Taajuustulo- ja transistorilahtdsignaalin kasittely
TRANSISTORILAHTO
1801 TAAJTULO MIN Maarittaa tulon minimiarvon, kun taajuustulona on DI5. Katso kohta 0
Taajuustulo sivulla 107.
0...10000 Hz Minimitaajuus 1=1Hz
1802 TAAJ TULO MAX Méaarittdd tulon maksimiarvon, kun taajuustulona on DI5. Katso kohta 1000
Taajuustulo sivulla 107.
0...10000 Hz Maksimitaajuus 1=1Hz
1803 TAAJ TULO SUODAT | Maéarittda taajuustulon suodatusaikavakion eli ajan, jonka kuluessa 63 % 0,1
askelmuutoksesta saavutetaan. Katso kohta Taajuustulo sivulla 107.
0,0...10,0 s Suodatusaikavakio 1=0,1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
1804 TO MOODI Valitsee transistorilahddn (TO) toimintatilan. Katso kohta Transistorilaht® DIGITAA-
sivulla 107. LINEN
DIGITAALINEN Transistorilaht6a kaytetaan digitaalilahtona (DO). 0
TAAJUUS Transistorilaht6a kaytetaan taajuuslahténa (FO). 1
1805 DO SIGNAALI Valitsee digitaalilahdolla (DO) osoitettavan taajuusmuuttajan tilan. VIKA(-1)
Katso parametri 1401 RELELAHTO 1.
1806 DO VETOVIIVE Maarittaa digitaalilahdon (DO) toimintaviiveen. 0
0,0...3600,0 s Viiveaika 1=0,1s
1807 DO PAASTOVIIVE Madrittaa digitaalilahdon (DO) paastoviiveen. 0
0,0...3600,0 s Viiveaika 1=0,1s
1808 FO SISALLON VAL Valitsee taajuuslahtéon (FO) kytkettdvan taajuusmuuttajasignaalin. 104
X...X Ryhman 01 KAYTTOTIEDOT parametrinumero. Esim. 102 = 0102 NOPEUS.
1809 FO SISALTO MIN Méaarittdd minimitaajuuslahdodn (FO) signaaliarvon. Signaali valitaan -

parametrilla 1808 FO SISALLON VAL.

Taajuuslahdoén minimi- ja maksimiarvot vastaavat parametrien 1811 MINIMI
FO ja 1812 MAKSIMI FO asetuksia seuraavasti:

FO
AFO 18124

1812} - — - - - - - -
|
|
|
|

1811 | L 181

| |_FO sisgilto . | FO siglts
1809 1810 1809 1810
X...X Asetusalue riippuu parametrin 1808 FO SISALLON VAL asetuksesta. -

1810 FO SISALTO MAX Maarittdd maksimitaajuuslahdon (FO) signaaliarvon. Signaali valitaan -
parametrilla 1808 FO SISALLON VAL. Katso parametri 1809 FO SISALTO

MIN.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 1808 FO SISALLON VAL asetuksesta. -
1811 MINIMI FO Maarittéad taajuuslahdon (FO) minimiarvon. 10
10...16000 Hz Minimitaajuus. Katso parametri 1809 FO SISALTO MIN. 1=1Hz
1812 MAKSIMI FO Maarittaa taajuuslahdon (FO) maksimiarvon. 1000
10...16000 Hz Maksimitaajuus. Katso parametri 1809 FO SISALTO MIN. 1=1Hz
1813 FO SUODATUS Maarittaa taajuuslahdon (FO) suodatusaikavakion eli ajan, jonka kuluessa 0,1
63 % askelmuutoksesta saavutetaan.
0,0...10,0 s Suodatusaikavakio 1=01s
19 AJASTIN & LASKURI| Ajastin ja laskuri kdynnistyksen ja pysaytyksen ohjaukseen
1901 AJASTIMEN VIIVE Maarittaa ajastimen aikaviiveen. 10
0,01...120,00 s Viiveaika 1=0,01s
1902 AJASTIMEN KAYNN | Valitsee ajastimen kaynnistyssignaalin Iahteen. EI” o
KAYTOSSA
DI1(INV) Ajastimen kaynnistys kdanteisen digitaalitulon DI1 (-1) kautta. Kéynnistys -1

digitaalitulon DI1 laskevalla reunalla.

Huomautus: Ajastinta ei voida kaynnistaé kuittauksen ollessa aktiivinen
(parametri 1903 AJASTIMEN KUITT).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
DI3(INV1) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
El KAYTOSSA Ei kaynnistyssignaalia
DI1 Ajastimen kaynnistys digitaalitulon DI1 kautta. Kéynnistys digitaalitulon DI1

nousevalla reunalla.
Huomautus: Ajastinta ei voida kaynnistaa kuittauksen ollessa aktiivinen
(parametril903 AJASTIMEN KUITT).

DI2 Katso DI1. 2

DI3 Katso DI1. 3

Dl4 Katso DI1. 4

DI5 Katso DI1. 5

KAYNNISTYS Ulkoinen kaynnistyssignaali eli kaynnistyssignaali kenttavaylan kautta 6

1903 AJASTIMEN KUITT Valitsee ajastimen kuittaussignaalin lahteen. EI__ o

KAYTOSSA

DI1(INV) Ajastimen kuittaus kaanteisen digitaalitulon DI1 (-1) kautta. 0 = aktiivinen, 1 = | -1
ei aktiivinen.

DI2(INV) Katso DIL(INV). -2

DI3(INV) Katso DIL(INV). -3

DI4(INV) Katso DIL(INV). -4

DI5(INV) Katso DI1(INV). -5

El KAYTOSSA Ei kuittaussignaalia 0

DI1 Ajastimen kuittaus digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, O = ei aktiivinen. |1

DI2 Katso DI1. 2

DI3 Katso DI1. 3

Dl4 Katso DI1. 4

DI5 Katso DI1. 5

KAYNNISTYS Ajastimen kuittaus kaynnistykses§a. Kaynnistyssignaalin lahde valitaan 6
parametrilla 1902 AJASTIMEN KAYNN.

KAYNN (INV) Ajastimen kuittaus kaynnistyksessa (kaénteinen), eli ajastin kuitataan, kun 7
kaynnistyssignaali on valittu pois péalta. Kéynnistyssignaalin lahde valitaan
parametrilla 1902 AJASTIMEN KAYNN.

KUITTAUS Ulkoinen kuittaus, esim. kenttavaylan kautta 8

1904 LASKURIPAALLA Valitsee laskurin kaynnistyssignaalin lahteen. POIS
DI1(INV) Laskurin kéynnistyssignaali kaénteisen digitaalitulon DI1 kautta. 0 = -1

aktiivinen, 1 = ei aktiivinen.

DI2(INV) Katso DIL(INV). -2

DI3(INV) Katso DIL(INV). -3

DI4(INV) Katso DIL(INV). -4

DI5(INV) Katso DI1(INV). -5

POIS Laskuri ei ole kaytéssa.

DI1 Laskurin k&ynnistyssignaali digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, 0 = ei
aktiivinen.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
PAALLA Laskuri on kaytossa. 6
1905 LASKURIN RAJA Maarittaa laskurin rajan. 1000
0...65535 Raja-arvo 1=1
1906 LASKURIN TULO Valitsee laskurin tulosignaalin lahteen. PLS TULODI5
PLS TULO DI5 Digitaalitulon DI5 pulssit. Kun pulssi havaitaan, laskurin arvo kasvaa 1:l1a. 1
ENK ILM SUUN Anturin pulssin reunat. Kun nouseva tai laskeva reuna havaitaan, laskurin 2
arvo kasvaa 1:lla.
ENK+SUUNTA Anturin pulssin reunat. Kiertosuunta huomioidaan. Kun nouseva tai laskeva | 3
reuna havaitaan ja kiertosuunta on eteenpadin, laskurin arvo nousee 1:lI&.
Kun kiertosuunta on taaksepain, laskurin arvo alenee 1:l1a.
FILTERED DI5 Suodatetut digitaalitulo DI5:n pulssit. Kun pulssi havaitaan, laskurin arvo 4
kasvaa 1:l1a.
Huomautus: Suodatuksen vuoksi suurin tulosignaalin taajuus on 50 Hz.
1907 LASK. ASETUS Valitsee laskurin kuittaussignaalin lahteen. EI__ o
KAYTOSSA
DI1(INV) Laskurin kuittaus kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta. O = aktiivinen, 1 = ei -1
aktiivinen.
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
El KAYTOSSA Ei kuittaussignaalia 0
DI1 Laskurin kuittaus digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen. 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
RAJALLA Kuittaus parametrin 1905 LASKURIN RAJA maarittamalla rajalla 6
KAY/SEIS Laskurin kuittaus kaynnistys/pysaytyskomennolla. Kayqnistyksen/ 7
pysaytyksen lahde valitaan parametrilla 1911 LASK. KAY/SEIS.
K/S(INV) Laskurin kuittaus kaynnistys/pysaytyskomennolla (k&danteinen) eli laskuri 8
kuitataan, kun kaynnistys/pysaytyskomento on valittu pois paalta. )
Kaynnistyssignaalin lahde valitaan parametrilla 1902 AJASTIMEN KAYNN.
KUITTAUS Kuittaus kaytdssa 9
1908 LASK. ASET.ARVO Maarittaa laskurin arvon kuittauksen jalkeen. 0
0...65535 Laskurin arvo 1=1
1909 LASKURIN JAKAJA Maarittaa pulssilaskurin jakajan. 0
0...12 Pulssilaskurin jakaja N. Joka 2N bitti lasketaan. 1=1
1910 LASKURIN SUUNTA | Maéarittdd laskurin suunnan valinnan lahteen. YLOS
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq

DI1(INV) Laskurin suunnan valinta kdanteisen digitaalitulon DI1 kautta. 1 = laskee -1
ylos, 0 = laskee alas.

DI2(INV) Katso DI1(-INV). -2

DI3(INV) Katso DIL(INV). -3

DI4(INV) Katso DI1(INV). -4

DI5(INV) Katso DI1(INV). -5

YLOS Laskee ylos

DI1 Laskurin suunnan valinta digitaalitulon DI1 kautta. O = laskee yl&s, 1 = laskee
alas.

DI2 Katso DI1. 2

DI3 Katso DI1. 3

Dl4 Katso DI1. 4

DI5 Katso DI1. 5

ALAS Laskee alas 6

1911 LASK. KAY/SEIS Valitsee taajuusmuuttajan kaynnistys/pysaytyskomennon lahteen, kun El
parametrin 1001 ULK1 KASKYT arvoksi on asetettu LASKURI KAYN / KAYTOSSA
LASKURI PYS.

DI1(INV) Kaynnistys/pysaytyskomento kdanteisen digitaalitulon DI1 kautta. -1
Kaynnistys, kun parametrin 1001 arvo on LASKURI PYS: 0. Pysaytys, kun
parametrilla 1905 LASKURIN RAJA asetettu laskurin raja ylittyy.

Pysaytys, kun parametrin 1001 arvo on LASKURI KAYN: 0. Kaynnistys, kun
parametrilla 1905 asetettu laskurin raja ylittyy.

DI2(INV) Katso DIL(INV). -2

DI3(INV) Katso DI1(INV). -3

DI4(INV) Katso DIL(INV). -4

DI5(INV) Katso DI1(INV). -5

El KAYTOSSA Ei kaynnistys/pysaytyskomennon lahdetta

DI1 Kaynnistys/pysaytyskomento digitaalitulon DI1 kautta.

Kaynnistys, kun parametrin 1001 arvo on LASKURI PYS: 1. Pysaytys, kun
parametrilla 1905 LASKURIN RAJA asetettu laskurin raja ylittyy.

Pysaytys, kun parametrin 1001 arvo on LASKURI KAYN: 1. Kaynnistys, kun
parametrilla 1905 asetettu laskurin raja ylittyy.

DI2 Katso DI1. 2

DI3 Katso DI1. 3

Dl4 Katso DI1. 4

DI5 Katso DI1. 5

KAYNNISTYS Ulkoinen kaynnistys/pysaytyskomento, esim. kenttavaylan kautta 6
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
20 RAJAT Taajuusmuuttajan toimintarajat.

Nopeusarvoja kaytetdan vektoriséddon ja taajuusarvoja skalaarisaéadon

kanssa. Saatétapa valitaan parametrilla 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA.

2001 MINIMINOPEUS Maarittaa sallitun miniminopeuden. 0
Positiivinen (tai nolla) miniminopeusarvo asettaa kaksi nopeusaluetta, yhden
positiivisen ja yhden negatiivisen.

Negatiivinen miniminopeusarvo asettaa yhden nopeusalueen.
N 2001 0 Nopeus 2001 arvoon >0
<
opeus arvo on 2002
2002
Sallittu nopeusalue
Sallittu nopeusalue 2001
0 > 0 =t
t -(2001)
2001 Sallittu nopeusalue
-(2002)
-30000...30000 rpm Miniminopeus 1=1rpm

2002 MAKSIMINOPEUS Maarittaa sallitun maksiminopeuden. Katso parametri 2001 MINIMINOPEUS. | Eur: 1500 /

US: 1800
0...30000 rpm Maksiminopeus 1=1rpm

2003 MAKSIMI VIRTA Maarittaa moottorin maksimivirran. 1.8 - Iy

0,0...1,8 - I,y A Virta 1=0,1A

2005 YLIJANNITESAATO | Asettaa valipiirin ylijannitesaadon paalle tai pois paalta. PAALLA
Suuren hitausmassan nopea jarruttaminen nostaa valipiirin jannitteen
ylijanniterajan yli. Ylijannitesaéatd pienentda jarrutusmomenttia
automaattisesti, jotta valipiirin jannite ei ylittaisi raja-arvoa.

Huomautus: Jos taajuusmuuttajaan on kytketty jarrukatkoja ja jarruvastus,
tama parametri on valittava pois paalta (POIS), jotta katkoja toimii oikein.
POIS Ylijannitesaatd pois paalta. 0
PAALLA Ylijannitesaats paalla. 1

2006 ALIJANNITESAATO | Asettaa valipiirin alijannitesaadon paélle tai pois paalta. Jos tasajannite PAALLA
laskee verkkovirtakatkoksen takia, alijannitteen saatéja laskee moottorin AIKA
nopeutta automaattisesti, jotta jannite pysyy alarajan ylapuolella. Kun
moottorin nopeutta lasketaan, hitausmassa kytkee virran takaisin
taajuusmuuttajaan, jolloin valipiiri pysyy virrallisena ja alijannitelaukaisu
estetdan, kunnes moottori on pysahtynyt vapaasti pyorien. Tama toimii
verkkokatkossé@atona suuren hitausmassan jarjestelmissa, kuten
keskipakopumpuissa tai puhaltimissa. Katso kohta Verkkokatkoss&ato sivulla
109.

POIS Alijannitesdatd pois paalta. 0
PAALLA (AIKA) Alijannitesaato paalla. Saato toimii 500 ms.
PAALLA Alijannitesaato paalla. Kaytolla ei aikarajaa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
2007 MINIMITAAJUUS Maarittaa taajuusmuuttajan lahdén minimitaajuuden. 0
Positiivinen (tai nolla) minimitaajuusarvo asettaa kaksi nopeusaluetta, yhden
positiivisen ja yhden negatiivisen.
Negatiivinen minimitaajuusarvo asettaa yhden nopeusalueen.
Huomautus: MINIMITAAJUUS < MAKSIMITAAJUUS.
f
f 2007 arvo on < 0 2008 2007 arvoon >0
2008
Sallittu taajuusalue
Sallittu taajuusalue 2007
0 > 0 >
t t
-(2007)
2007 Sallittu taajuusalue
-(2008)
-500,0...500,0 Hz Minimitaajuus 1=0,1Hz
2008 MAKSIMITAAJUUS Maarittad taajuusmuuttajan lahdén maksimitaajuuden. Eur: 50 /
US: 60
0,0...500,0 Hz Maksimitaajuus 1=0,1Hz
2013 MIN MOMENTIN VAL | Valitsee taajuusmuuttajan minimimomentin. MIN
MOMENT. 1
MIN MOMENT. 1 Parametrilla 2015 MIN MOMENTTI 1 méaritetty arvo 0
DI1 Digitaalitulo DI1. O = parametrin 2015 MIN MOMENTTI 1 arvo. 1 = 1
parametrin 2016 MIN MOMENTTI 2 arvo.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KOMM Kenttavaylaliitdantd momenttirajan 1/2 valinnan ldhteena eli ohjaussanan 7
0301 KV KOMENTOSANA 1 bitti 15. Kenttavayléohjain lahettaa
ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai sisdéédnrakennetun kenttavaylan
(modbus) kautta taajuusmuuttajaan. Lisatietoja ohjaussanan biteista on
kohdassa DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 264.
Minimimomenttiraja 1 méaéaritetdé&n parametrilla 2015 MIN MOMENTTI 1 ja
minimimomenttiraja 2 maaritetdén parametrilla 2016 MIN MOMENTTI 2.
Huomautus: Tama asetus koskee vain DCU-profiilia!
DIL(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. 1 = parametrin 2015 MIN MOMENTTI 1 arvo. -1
0 = parametrin 2016 MIN MOMENTTI 2 arvo.
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
DI3(INV) Katso DIL(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
2014 MAX MOMENTIN VAL | Valitsee taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan. MAX
MOMENT. 1
MAX MOMENT. 1 Parametrin 2017 MAX MOMENTTI 1 arvo
DI1 Digitaalitulo DI1. O = parametrin 2017 MAX MOMENTTI 1 arvo. 1 = 1
parametrin 2018 MAX MOMENTTI 2 arvo.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KOMM Kenttavaylaliitantd momenttirajan 1/2 valinnan lahteena eli ohjaussanan 7
0301 KV KOMENTOSANA 1 bitti 15. Kenttavaylaohjain lahettaa
ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai sisddnrakennetun kenttavaylan
(modbus) kautta taajuusmuuttajaan. Lisétietoja ohjaussanan biteisté on
kohdassa DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 264.
Maksimimomenttiraja 1 maaritetdén parametrilla 2017 MAX MOMENTTI 1 ja
maksimimomenttiraja 2 maaritetdan parametrilla 2018 MAX MOMENTTI 2.
Huomautus: Tama asetus koskee vain DCU-profiilia!
DIL(INV) Kaéanteinen digitaalitulo DI1. 1 = parameterin 2017 MAX MOMENTTI 1 arvo. | -1
0 = parametrin 2018 MAX MOMENTTI 2 arvo.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
2015 MIN MOMENTTI 1 Maarittad taajuusmuuttajan minimimomenttirajan 1. Katso parametri 2013 -300
MIN MOMENTIN VAL.
-600,0...0,0 % Arvo prosentteina moottorin nimellismomentista 1=0,1%
2016 MIN MOMENTTI 2 Maarittaa taajuusmuuttajan minimimomenttirajan 2. Katso parametri 2013 -300
MIN MOMENTIN VAL.
-600,0...0,0 % Arvo prosentteina moottorin nimellismomentista 1=0,1%
2017 MAX MOMENTTI 1 Maarittaa taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan 1. Katso parametri 2014 | 300
MAX MOMENTIN VAL.
0,0...600,0 % Arvo prosentteina moottorin nimellismomentista 1=0,1%
2018 MAX MOMENTTI 2 Maarittaa taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan 2. Katso parametri 2014 | 300
MAX MOMENTIN VAL.
0,0...600,0 % Arvo prosentteina moottorin nimellismomentista 1=0,1%
2019 BRAKE CHOPPER Vanha parametri. Jatetty pois ohjelmaversiossa 2.51b ja uudemmissa
versioissa. Katso parametri 2202.
2020 JARRUKATKOJA Valitsee jarrukatkojan saadon. (Vain ohjelmaversiossa 2.51b tai uudemmissa | SIS. RAK.
versioissa).
SIS.RAK. Sisédinen jarrukatkojan saato. 0
Huomautus: Varmista, ettd jarruvastus/-vastukset on asennettu ja
ylijannitesédato on kytketty pois paéalta asettamalla parametrin 2005
YLIJANNITESAATO arvoksi POIS.
ULKOINEN Ulkoinen jarrukatkojan saato. 1
Huomautus: Taajuusmuuttaja on yhteensopiva ainoastaan ABB:n ACS-
BRK-X jarruyksikdiden kanssa.
Huomautus: Varmista, ettd jarruyksikkd on asennettu ja ylijannitesaatd on
kytketty pois pailta asettamalla parametrin 2005 YLIJANNITESAATO
arvoksi POIS.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus
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21 KAYNNISTYS/
PYSAYTYS

Moottorin kaynnistys- ja pysaytystavat

Oletus, FbEq

2101 KAYNNISTYSTAPA

Valitsee moottorin kaynnistystavan.

AUTO

AUTO

Taajuusmuuttaja kdynnistaéd moottorin valittdtmasti nollataajuudesta, jos
parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ.
Vauhtikaynnistysta tarvittaessa kaytetaan asetusta SKAN.KAYNN.

Jos parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA arvo on VEKTORI:NOP./
VEKTORI:MOM., taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin tasavirralla ennen
kaynnistysta. Esimagnetointiaika maaritetaan parametrilla 2103 DC MAGN.
AIKA. Katso DC MAGN.

DC MAGN

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin tasavirralla ennen kdynnistysta.
Esimagnetointiaika maaritetdan parametrilla 2103 DC MAGN.AIKA.

Jos parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA arvo on VEKTORI:NOP./
VEKTORI:MOM, DC-magnetointi takaa suurimman mahdollisen
kaynnistysmomentin, kun esimagnetointi on asetettu riittdvan pitkaksi.

Huomautus: Pydrivaa laitetta ei voida kaynnistaa, kun DC MAGN on
valittuna.

VAROITUS! Taajuusmuuttaja kaynnistyy, kun asetettu esimagnetointiaika on
kulunut, vaikka moottorin magnetointi ei olisi valmis. Sovelluksissa, jotka
edellyttavat taytta kdynnistysmomenttia, on aina varmistettava, etta
vakiomagnetointiaika on riittavan pitka, jotta tdyden magnetoinnin ja
momentin kehittyminen on mahdollista.

MOM.MAKS.

Momentin maksimointi tulisi valita silloin, kun tarvitaan suurta
kaynnistysmomenttia. Momentin maksimointia voidaan kayttaa vain, kun
parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ.

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin tasavirralla ennen kdynnistysta.
Esimagnetointiaika maaritetddn parametrilla 2103 DC MAGN. AIKA.

Momentin maksimointia kaytetaan kaynnistyksessa. Momentin maksimointi
pysaytetaan, kun lahtétaajuus ylittdd 20 Hz tai kun lahtétaajuus on yhté suuri
kuin ohjearvo. Katso parametri 2110 MOM.MAX.VIRTA.

Huomautus: Pyo6rivaa laitetta ei voida kaynnistaa, kun MOM.MAKS. on
valittuna.

VAROITUS! Taajuusmuuttaja kdynnistyy, kun asetettu esimagnetointiaika on
kulunut, vaikka moottorin magnetointi ei olisi valmis. Sovelluksissa, jotka
edellyttavat taytta lahtbmomenttia, on aina varmistettava, etta
vakiomagnetointiaika on riittavan pitkd, jotta tdyden magnetoinnin ja
momentin kehittyminen on mahdollista.

SKAN.KAYNN

Taajuuden skannaava vauhtikaynnistys (pyorivan sdhkékoneen kaynnistys).
Taajuuden tunnistus skannauksen avulla (2008 MAKSIMITAAJUUS...2007
MINIMITAAJUUS vdlilld). Jos taajuuden tunnistus epaonnistuu, kaytetaan
DC-magnetointia (katso DC MAGN).

SKAN+ MOM

Yhdistad skannauksen kaynnistyksen (pyo6rivan sahkdkoneen kaynnistys) ja
momentin maksimoinnin. Katso SKAN.KAYNN ja MOM.MAKS. Jos
taajuuden tunnistus epéonnistuu, kaytetddn momentin maksimointia.

Kaytetaan vain, kun parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on
SKALAAR:TAAJ.

2102 PYSAYTYSTAPA

Valitsee moottorin pysaytystavan.

VAPAASTI

VAPAASTI

Pysaytys, kun moottorin jannitteensyottd katkeaa. Moottori pysahtyy vapaasti
pyorien.

1
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus, FbEq

HIDASTAEN

Pysaytys hidastusajan mukaan. Katso parametriryhma 22 KIIHDYTYS/
HIDASTUS.

NOP KOMP

Nopeuden kompensointia kaytetdan vakioetéisyysjarrutukseen. Nopeusero
(kaytetyn nopeuden ja maksiminopeuden valilld) kompensoidaan kayttamalla
taajuusmuuttajaa vakionopeudella ennen moottorin pysayttamista rampin
mukaan. Katso kohta Nopeuskompensoitu pysaytys sivulla 110.

SPD COMP FWD

Nopeuden kompensointia kaytetdan vakioetéisyysjarrutukseen, jos
pyorimissuunta on eteenpain. Nopeusero (kaytetyn nopeuden ja
maksiminopeuden valilld) kompensoidaan kayttamalla taajuusmuuttajaa
vakionopeudella ennen moottorin pysayttamista rampin mukaan. Katso kohta
Nopeuskompensoitu pysaytys sivulla 110.

Jos pyodrimissuunta on taaksepéain, taajuusmuuttaja pysaytetdan rampin
mukaan.

SPD COMP REV

Nopeuden kompensointia kaytetaan vakioetéisyysjarrutukseen, jos
pyorimissuunta on taaksepain. Nopeusero (kaytetyn nopeuden ja
maksiminopeuden valilld) kompensoidaan kayttamalla taajuusmuuttajaa
vakionopeudella ennen moottorin pysayttamista rampin mukaan. Katso kohta
Nopeuskompensoitu pysaytys sivulla 110.

Jos pydrimissuunta on eteenpdin, taajuusmuuttaja pysaytetaan rampin
mukaan.

2103 DC MAGN.AIKA

Maérittaa esimagnetointiajan. Katso parametri 2101 KAYNNISTYSTAPA.
Kaynnistyskomennon jalkeen taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin
automaattisesti maaritetyssa ajassa.

0,3

0,00...10,00 s

Magnetointiaika. Asetetun ajan on oltava riittdvan pitk&, jotta moottorin
magnetointi toteutuu taysin. Liian pitkd aika kuumentaa moottoria
kohtuuttomasti.

1=0,01s

2104 DC-PITO

Valitsee kayttdoén DC-pidon tai DC-jarrutuksen.

El
KAYTOSSA

El KAYTOSSA

Toiminto ei ole kaytossa

0

DC PITO

DC-pito on kaytdssa. DC-pitoa ei voida valita, jos parametrin 9904
MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ.

Kun seké ohjearvo ettd moottorin nopeus alittavat parametrilla 2105 DC-
PITO NOPEUS asetetun arvon, taajuusmuuttaja lakkaa generoimasta
sinimuotoista virtaa ja alkaa sy6ttaa tasavirtaa moottoriin. Virta asetetaan
parametrilla 2106 DC-PITO VIRTA. Kun ohjenopeus ylittda parametrin 2105
arvon, taajuusmuuttaja jatkaa normaalia toimintaa.

Moottorin nopeus DC- pltO

—

Ohje

DC-pidon nopeus

V

Huomautus: DC-pidolla ei ole vaikutusta, jos k&ynnistyssignaali poistetaan.

Huomautus: Tasavirran sy6ttd kuumentaa moottoria. Pitkia DC-pitoaikoja
edellyttavissa sovelluksissa on kaytettéava ulkoisesti jadhdytettyja
moottoreita. Jos DC-pitojakso on pitk& ja moottoriin kohdistuu tasainen
kuormitus, DC-pito ei pysty estdmaan moottorin akselia pyorimastéa.

1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DC JARRUTUS DC-jarrutus on kaytossa. 2
Jos parametrin 2102 PYSAYTYSTAPA asetus on VAPAASTI,
DC-jarrutusta kaytetédén, kun pysaytyskomento on annettu.
Jos parametrin 2102 PYSAYTYSTAPA asetus on HIDASTAEN,
DC-jarrutusta kaytetddn rampin jalkeen.
2105 DC-PITO NOPEUS Maarittda DC-pidon nopeuden. Katso parametri 2104 DC-PITO. 5
0...360 rpm Nopeus 1=1rpm
2106 DC-PITO VIRTA Maarittdd DC-pidon virran. Katso parametri 2104 DC-PITO. 30
0...100 % Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta (parametri 9906 MOOTT. 1=1%
NIM.VIRTA)
2107 DC JARRUTUSAIKA | Maarittdé DC-jarrutusajan 0
0,0...250,0 s Aika 1=0,1s
2108 VAH.KAYNN.ESTO Asettaa vahinkokaynnistyksen eston péaélle. Taajuusmuuttajan kaynnistys POIS
estetaan, jos:
- vika kuitataan.
- kdynninestosignaali aktivoituu, kun kaynnistyskomento on aktiivinen. Katso
parametri 1601 KAYNNINESTO.
- ohjaustapa vaihtuu paikallisesta ohjauksesta kauko-ohjaukseksi.
- ulkoinen ohjaus vaihtuu ULK1:std ULK2:een tai ULK2:sta ULK1:een.
POIS Toiminto ei ole kaytossa. 0
PAALLA Toiminto on kaytossa. 1
2109 HATASEIS VAL Valitsee ulkoisen hatapysaytyskomennon lahteen. El
Taajuusmuuttajaa ei voida kaynnistda uudelleen ennen kuin KAYTOSSA
hatépysaytyskomento on kuitattu.
Huomautus: Asennuksen on siséllettava hatapysaytyslaitteet ja muut
tarvittavat turvalaitteet. Taajuusmuuttajan ohjauspaneelin STOP-painikkeen
painaminen El:
- hatapysayta moottoria
- erota taajuusmuuttajaa vaarallisesta potentiaalista.
El KAYTOSSA Hatapysaytystoiminto ei ole kaytossa.
DI1 Digitaalitulo DI1. 1 = pysaytys hatapysaytysrampin mukaan. Katso parametri
2208 HATASEIS HID.AIK. 0 = hatapysaytyskomennon kuittaus.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
DI1(INV) Kaéanteinen digitaalitulo DI. 0 = pysaytys hatdpyséaytysrampin mukaan. Katso | -1
parametri 2208 HATASEIS HID.AIK. 1 = hatapysaytyskomennon kuittaus.
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
DI3(INV) Katso DIL(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
2110 MOM.MAX.VIRTA Maarittaa syodtettdvan maksimivirran momentin maksimoinnin aikana. Katso | 100
parametri 2101 KAYNNISTYSTAPA.
15...300 % Arvo prosentteina 1=1%
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Nro
2111

Nimi/arvo
PYS.SIGN.VIIVE

Kuvaus

Maarittaa pysaytyssignaalin viiveen, kun parametrin 2102 PYSAYTYSTAPA
asetus on NOP KOMP.

Oletus, FbEq

0...10000 ms

Viiveaika

2112

NOLLANOP VIIVE

Maarittaa nollanopeuden viiveen. Viivetoiminto on hyddyllinen sovelluksissa,
joissa tasainen ja hopea uudelleenkdynnistys on erityisen tarkeda. Viiveen
aikana taajuusmuuttaja tietda roottorin asennon tarkasti.

Ei nollanopeuden viivettd  Nollanopeuden viive kaytdssa

Nopeus Nopeus
Nopeussaadin pois
kaytosta: Moottori
pysahtyy vapaasti
pyorien.

Nopeussaadin paalla.
Moottori hidastaa todelliseen
nollanopeuteen.

¢

Viive

Nollanopeus

Nollanopeus

t

Nollanopeuden viivetta voidaan kayttaa esim. jog-toiminnon tai mekaanisen
jarrun kanssa.

Ei nollanopeuden viivetta

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa hidastusajan
mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo alittaa sisdisen rajan
(nollanopeus), nopeusséaéadin kytkeytyy pois paalté. Vaihtosuuntaajan
modulointi pysahtyy ja moottori pyséhtyy vapaasti pyorien.

Nollanopeuden viive kaytossa

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa hidastusajan
mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo alittaa sisdisen rajan
(nollanopeus), nollanopeuden viivetoiminto kytkeytyy paélle. Viiveen aikana
toiminto pitdd nopeussaatimen kaynnissa: vaihtosuuntaaja moduloi,
moottoria magnetoidaan ja taajuusmuuttaja on valmis nopeaan
uudelleenkaynnistykseen.

0,0...60,0 s

Viiveaika. Jos parametrin arvoksi on asetettu nolla, nollanopeuden
viivetoiminto ei ole kaytossa.

1=01s

22 KIIHDYTYS/
HIDASTUS

Kiihdytys- ja hidastusajat

2201

KIIHD/HID AIKA

Maarittaa lahteen, josta taajuusmuuttaja lukee aikaparin (hidastus/
kiihdytysaika 1 tai 2) valintasignaalin.

Aikapari 1 méaaritetddn parametreilla 2202...2204.

Aikapari 2 méaaritetddn parametreilla 2205...2207.

DI5

El KAYTOSSA

Kaytetaan aikaparia 1.

DI1

Digitaalitulo DI1. 1 = aikapari 2, 0 = aikapari 1.

DI2

Katso DI1.

DI3

Katso DI1.

D14

Katso DI1.

DI5

Katso DI1.

Al W|IN|[F]|O

Oloarvot ja parametrit
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Nro Nimi/arvo
KOMM

Kuvaus

Kenttavaylaliitanta aikaparivalinnan 1/2 lahteena eli ohjaussanan 0301 KV
KOMENTOSANA 1 bitti 10. Kenttéavaylaohjain lahettaa ohjaussanan
kenttavaylasovittimen tai sisédnrakennetun kenttavaylan (modbus) kautta
taajuusmuuttajaan. Lisétietoja ohjaussanan biteistéa on kohdassa DCU-
tiedonsiirtoprofiili sivulla 264.

Huomautus: Tama asetus koskee vain DCU-profiilia!

Oletus, FbEq

SEKV OHJ

Parametrilla 8422 TILA1 RAMPPI (tai 8432/.../8492) maéritetty
sekvenssiohjelmointiaika.

DIL(INV)

K&éanteinen digitaalitulo DI1. O = aikapari 2, 1 = aikapari 1.

DI2(INV)

Katso DIL(INV).

DI3(INV)

Katso DI1(INV).

DI4(INV)

Katso DIL(INV).

DI5(INV)

Katso DI1(INV).

2202 KIHDYTYSAIKA 1

Maarittaa kiihdytysajan 1 eli ajan, joka kuluu nopeuden muutokseen nollasta
parametrilla 2008 MAKSIMITAAJUUS (skalaarisdatd) / 2002
MAKSIMINOPEUS (vektorisaétd) maaritettyyn nopeuteen. Ohjaustapa
valitaan parametrilla 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA.

- Jos nopeusohje kasvaa nopeammin kuin asetettu kiihdytysaika, moottorin
nopeus noudattaa kiihdytysaikaa.

- Jos nopeusohje kasvaa hitaammin kuin asetettu kiihdytysaika, moottorin
nopeus noudattaa ohjesignaalia.

- Jos kiihdytysaika maaritetdan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja kiihdyttaa
automaattisesti pidempaan siten, ettd taajuusmuuttajan toimintarajoja ei
yliteta.

Todellinen kiihdytysaika riippuu parametrin 2204 RAMPIN MUOTO 1
asetuksesta.

0,0...1800,0 s

Aika

1=01s

2203 HIDASTUSAIKA 1

Maarittaa hidastusajan 1 eli ajan, joka kuluu nopeuden muutokseen
parametrilla 2008 MAKSIMITAAJUUS (skalaarisdatd) / 2002
MAKSIMINOPEUS (vektorisaatd) maaritetystd nopeudesta nollaan.
Ohjaustapa valitaan parametrilla 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA.

- Jos nopeusohje pienenee hitaammin kuin asetettu hidastusaika, moottorin
nopeus noudattaa ohjesignaalia.

- Jos nopeusohje muuttuu nopeammin kuin asetettu hidastusaika, moottorin
nopeus noudattaa hidastusaikaa.

- Jos hidastusaika maaritetaan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja hidastaa
automaattisesti pidempaan siten, etta taajuusmuuttajan toimintarajoja ei
yliteta.

Jos lyhyttd hidastusaikaa tarvitaan suuren hitausmassan sovelluksessa, on
suositeltavaa varustaa taajuusmuuttaja jarruvastuksella.

Todellinen hidastusaika riippuu parametrin 2204 RAMPIN MUOTO 1
asetuksesta.

0,0...1800,0 s

Aika

1=0,1s

Oloarvot ja parametrit
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Nro Nimi/arvo

2204 RAMPIN MUOTO 1

Kuvaus

Valitsee kiihdytys/hidastusajan 1 muodon. Toiminto ei ole kaytéssa
hatdpysaytyksen ja jog-toiminnon aikana.

Oletus, FbEq

0,0...1000,0 s

0,00 s: Suora muoto. Sopii taajuusmuuttajille, jotka edellyttavat tasaista ja
pitkaa kiihdytysta ja hidastusta.

0,01 ... 1000,00 s: S-muotoinen kdyra. S-muotoinen kayra sopii kuljettimille,
jotka siirtavat helposti sarkyvia kuormia tai muille sovelluksille, jotka
edellyttavat tasaista muutosta nopeudesta toiseen. S-muotoisen kayréan
molemmissa paissa on symmetrinen kaari ja niiden vélissa suora osa.

Nopeus Suora muoto: Par. 2204=0s

fffffffff \,

Yleisohje
Pydristysajan ja kiihdytysajan

Max
sopiva suhde on 1/5.

S-muotoirien kayra:
Par, 2204>0s

t

Par. 2202 Par. 2204

1=01s

2205 KIHDYTYSAIKA 2

Maarittaa kiihdytysajan 2 eli ajan, joka kuluu nopeuden muutokseen nollasta
parametrilla MAKSIMITAAJUUS (skalaarisaato) / 2002 MAKSIMINOPEUS
(vektorisaatd) madritettyyn nopeuteen. Ohjaustapa valitaan parametrilla
9904 MOOTT.OHJAUSTAPA.

Katso parametri 2202 KIIHDYTYSAIKA 1.

Kiihdytysaikaa 2 kaytetdan myods jog-toiminnon kiihdytysaikana. Katso
parametri 1010 JOG-VALINTA.

60

0,0...1800,0 s

Aika

1=0,1s

2206 HIDASTUSAIKA 2

Méaarittdd hidastusajan 2 eli ajan, joka kuluu nopeuden muutokseen
parametrilla 2008 MAKSIMITAAJUUS (skalaarisdato) / 2002
MAKSIMINOPEUS (vektorisdatd) maaritetystd nopeudesta nollaan.
Ohjaustapa valitaan parametrilla 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA.

Katso parametri 2203 HIDASTUSAIKA 1.

Hidastusaikaa 2 kaytetdaan myds jog-toiminnon hidastusaikana. Katso
parametri 1010 JOG-VALINTA.

60

0,0...1800,0 s

Aika

1=0,1s

2207 RAMPIN MUOTO 2

Valitsee kiihdytys/hidastusajan 2 muodon. Toiminto ei ole kaytossa
hatapysaytyksen aikana.

Jog-toiminnon ollessa kaytéssa parametrin arvo on nolla (eli muoto on
suora). Katso 1010 JOG-VALINTA.

0,0...1000,0 s

Katso parametri 2204 RAMPIN MUOTO 1.

1=0,1s

2208 HATASEIS HID.AIK

Maarittad ajan, jonka kuluessa taajuusmuuttaja pysahtyy, jos hatapysaytys
aktivoituu. Katso parametri 2109 HATASEIS VAL.

0,0...1800,0 s

Aika

1=0,1s

2209 RAMPIN PAKOTUS 0

Maarittad lahteen rampin tulon nollaan pakottamiselle.

El
KAYTOSSA

El KAYTOSSA

Ei valittu

0

Oloarvot ja parametrit
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DI1 Digitaalitulo DI1.1 = rampin tulo pakotetaan nollaan. Rampin lahtd muuttuu | 1
nollaan kaytetyn kiihdytys/hidastusajan mukaan.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KOMM Kenttavaylaliitanta ramppitulon nollaan pakotuksen lahteend eli ohjaussanan | 7

0301 KV KOMENTOSANA 1 bitti 13 (ABB drives -profiili 5319 SIS KV PAR
19 bitti 6). Kenttavaylaohjain lahettda ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai
sisdanrakennetun kenttavaylan (modbus) kautta taajuusmuuttajaan.
Lisatietoja ohjaussanan biteistd on kohdissa DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla
264 ja ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili sivulla 260.

DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1.0 = rampin tulo pakotetaan nollaan. Rampin -1
1ahtd muuttuu nollaan kaytetyn kiihdytys/hidastusajan mukaan.
DI2(INV) Katso DIZ(INV). 2
DI3(INV) Katso DIL(INV). -3
DI4(INV) Katso DIZ(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
23 NOPEUSSAATO Nopeussaéatimen muuttujat. Katso Nopeusséaéatimen viritys sivulla 117.
2301 VAHVISTUS Maaritta& nopeussaatimen suhteellisen vahvistuksen. Suuri vahvistus voi 10

aiheuttaa nopeuden heilahtelua.

Alla olevassa kuvassa nékyy nopeussaatimen lahto eroaskeleen jalkeen, kun
eroarvo on vakio.

Vahvistus =K, =1
A T, = Integrointiaika = 0

% Tp= Derivointiaika = 0

Eroarvo

T
- || Saatimen lahto
Saatimen
Iahto = " e = Eroarvo
Kp-e I
1

t
Huomautus: Vahvistus asetetaan automaattisesti kayttamalla
automaattiviritysta (parametri 2305 AUTOM. VIRITYS).
0,00...200,00 Vahvistus 1=0,01

Oloarvot ja parametrit
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Nro
2302

Nimi/arvo
INTEGROINTIAIKA

Kuvaus

Maarittdd nopeussaatimen integrointiajan. Integrointiaika maarittaa
nopeuden, jolla saatimen lahtésignaalin arvo muuttuu eroarvon ollessa vakio.
Mité lyhyempi integrointiaika, sitd nopeammin pysyva eroarvo korjataan.
Liian lyhyt integrointiaika tekee sdadosta epavakaan.

Alla olevassa kuvassa nakyy nopeussaatimen lahto eroaskeleen jalkeen, kun
eroarvo on vakio.

0w 4 Saatimen lahto

Vahvistus = K, = 1
T, = Integrointiaika > 0
Tp= Derivointiaika = 0

e = Eroarvo

t

»
»

[N —
T

Huomautus: Integrointiaika asetetaan automaattisesti kayttamalla
automaattiviritystéd (parametri 2305 AUTOM. VIRITYS).

Oletus, FbEq
2,5

0,00...600,00 s

Aika

1=0,01s

2303

DERIVOINTIAIKA

Maarittdd nopeussaéatimen derivointiajan. Derivointi vahvistaa séadon
lahtdarvoa, jos eroarvo muuttuu. Mita pidempi derivointiaika, sitd enemman
nopeussaadon lahtéarvo vahvistuu muutoksen aikana. Jos derivointiajaksi
asetetaan nolla, nopeussaadin toimii Pl-saatajana, muussa tapauksessa
PID-saatajana.

Derivointi tekee taajuusmuuttajan herkemmaksi hairidille.

Alla olevassa kuvassa nakyy nopeussaéatimen 1&ahto eroaskeleen jalkeen, kun
eroarvo on vakio.
% A

Saatimen lahto

‘e P Eroarvo

. /

e = Eroarvo

v

Vahvistus = K, =1

T, = Integrointiaika > 0

Tp= Derivointiaika > 0

Ts= Nayteaika = 2 ms

Ae = Eroarvon muutos kahden naytteen valilla

0....10000 ms

Aika

1=1ms

Oloarvot ja parametrit
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Kuvaus

193

Nro Nimi/arvo
2304 KIIHT. KOMPEN.

Maarittaa kiihdytyksen/(hidastuksen) kompensoinnin derivointiajan.
Kiihdytykseen vaikuttavan hitausmomentin kompensoimiseksi
nopeussaatimen lahtésignaalin arvoon lisatdén ohjearvon derivaatta.
Derivaatan kayton periaatteet on kuvattu parametrissa 2303
DERIVOINTIAIKA.

Huomautus: Yleensa tdméan parametrin arvoksi kannattaa asettaa 50 ja
100 % moottorin ja kaytettavan laitteen mekaanisten aikavakioiden
summasta. (Nopeussaatimen automaattinen viritys asettaa arvon
automaattisesti, katso parametri 2305 AUTOM. VIRITYS.)

Alla olevassa kuvassa nékyvéat nopeusvasteet suurta hitausmassaa
kiihdytettédessa.

* Ei kiihtyvyyden kompensointia Kiihtyvyyden kompensointi

A

% %

- - Nopeusohje
—— Nopeuden oloarvo

t

Oletus, FbEq

0,00...600,00 s

Aika

1=0,01s

2305 AUTOM. VIRITYS

Nopeussaatimen automaattisen virityksen kaynnistys. Toimi seuraavasti:
- Kéayta moottoria vakionopeudella, joka on 20...40 % nimellisnopeudesta.
- Muuta automaattisen virityksen parametrin 2305 arvoksi PAALLA.
Huomautus: Moottorin kuorman on oltava kytkettyna moottoriin.

POIS

POIS

Ei automaattista viritysta

PAALLA

Kaynnistdd nopeussaatimen automaattisen virityksen. Taajuusmuuttaja
- kiihdytta& moottorin.

- laskee suhteellisen vahvistuksen, integrointiajan ja kiihdytyksen
kompensoinnin arvot (parametrien 2301 VAHVISTUS, 2302
INTEGROINTIAIKA ja 2304 KIIHT. KOMPEN. arvot).

Asetukseksi vaihtuu automaattisesti POIS.

24 MOMENTTISAATO

Momentinsdadén muuttujat

2401 RAMP AIKA YLOS

Maarittdd momenttiohjeen kiihdytysajan eli minimiajan, jonka kuluessa ohje
kasvaa nollasta moottorin nimellismomenttiin.

0,00...120,00 s

Aika

1=0,01s

2402 RAMP AIKA ALAS

Maarittdd momenttiohjeen hidastusajan eli minimiajan, jonka kuluessa ohje
laskee moottorin nimellismomentista nollaan.

0

0,00...120,00 s

Aika

1=0,01s

Oloarvot ja parametrit
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq

25 KRIITTISET Nopeusalueet, joilla taajuusmuuttaja ei voi toimia.

NOPEUDET

2501 KRIIT NOP VAL Valitsee kriittisen nopeuden paalle/pois paalta. Kriittisen nopeuden toiminto | POIS

valttaa tiettyja nopeusalueita.
Esimerkki: Puhallin térisee alueilla 18...23 Hz ja 46...52 Hz. Taajuusmuuttaja
ohittaa tarinda aiheuttavat nopeusalueet, kun:
- kriittisen nopeuden ohitustoiminto otetaan kayttéon.
- kriittiset nopeusalueet asetetaan kuvan osoittamalla tavalla.
fiants(HZ) 1 | Par. 2502 = 18 Hz
2 | Par. 2503 = 23 Hz
52 |- 3 | Par. 2504 = 46 Hz
46 |- = 4 | Par. 2505 =52 Hz
23 |- Lo
18
j ‘ ‘ ‘ fohje (HZ)
1 2 3 4
POIS Toiminto ei ole kaytossa. 0
PAALLA Toiminto on kaytossa. 1

2502 KRIIT NOP 1 MIN Maarittaa kriittisen nopeuden/taajuuden 1 minimirajan. 0
0,0...500,0 Hz / Raja kierroksina minuutissa, rpm. Raja hertseina (Hz), jos parametrin 9904 |1=0,1Hz/
0...30000 rpm MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ. Arvo ei saa olla 1rpm

suurempi kuin maksimiasetus (parametri 2503 KRIIT NOP 1 MAX).

2503 KRIIT NOP 1 MAX Maarittaa kriittisen nopeuden/taajuuden 1 maksimirajan. 0
0,0...500,0 Hz / Raja kierroksina minuutissa, rpm. Raja hertseina (Hz), jos parametrin 9904 |1=0,1Hz/
0...30000 rpm MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ. Arvo ei saa olla 1rpm

pienempi kuin minimiasetus (parametri 2502 KRIIT NOP 1 MIN).

2504 KRIT NOP 2 MIN Katso parametri 2502 KRIIT NOP 1 MIN. 0
0,0...500,0 Hz / Katso parametri 2502. 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1rpm

2505 KRIIT NOP 2 MAX Katso parametri 2503 KRIIT NOP 1 MAX. 0
0,0...500,0 Hz / Katso parametri 2503. 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1rpm

2506 KRIT NOP 3 MIN Katso parametri 2502 KRIIT NOP 1 MIN. 0
0,0...500,0 Hz / Katso parametri 2502. 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1rpm

2507 KRIT NOP 3 MAX Katso parametri 2503 KRIIT NOP 1 MAX. 0
0,0...500,0 Hz / Katso parametri 2503. 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1rpm

Oloarvot ja parametrit
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Nro

Nimi/arvo

26 MOOTTORISAATO

Kuvaus
Moottorisaadén muuttujat

195

Oletus, FbEq

2601 VUON OPTIMOINTI Asettaa vuon optimoinnin paalle/pois paalta. Vuon optimointi vahentaa POIS
kokonaisenergiankulutusta ja moottorin melutasoa, kun taajuusmuuttaja
toimii nimelliskuorman alapuolella. Kokonaishydtysuhdetta (moottori ja
taajuusmuuttaja) voidaan parantaa 1 - 10 %, kuormitusmomentista ja
nopeudesta riippuen. Toiminnon haittana on se, etta taajuusmuuttajan
dynaaminen suorituskyky heikkenee.
POIS Toiminto ei ole kaytossa. 0
PAALLA Toiminto on kaytossa. 1
2602 VUOJARRUTUS Asettaa vuojarrutuksen paalle/pois paalta. Katso kohta Vuojarrutus sivulla POIS
110.
POIS Toiminto ei ole kaytdssa 0
PAALLA Toiminto on kaytossa 1
2603 IR-KOMP JANNITE Maarittaa lahdon lisgjannitteen nollanopeudella (IR-kompensointi). Toiminto | Tyypista
sopii sovelluksille, joilla on suuri k&ynnistysmomentti, mutta joissa ei voida riippuva
kayttaa vektorisaatoa.
Ylikuumenemisen estamiseksi IR-kompensointijannite on asetettava
mahdollisimman pieneksi.
IR-kompensointi on kuvattu alla.
Huomautus: Toimintoa voidaan kayttaa vain, kun parametrin 9904
MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ.
AMoottorin A = IR-kompensoitu
jannite . -
B = Ei kompensointia
Tyypilliset IR-kompensointiarvot:
Pn (KW) 0,37]0,75[2,2]4,0[7,5
200...240 V -laitteet
2603 IR-komp (V) [8,4 7.7 [5,6[8.4]-
380...480 V -laitteet
IR-komp (V) |14 |14 |5,6 |8,4|7
0,0...100,0 vV Lisajannite 1=01V
2604 |IR-KOMP TAAJUUS Maarittaa taajuuden, jolla IR-kompensointi on 0 V. Katso kuva kohdassa 80
parametri 2603 IR-KOMP JANNITE
Huomautus: Jos parametrin 2605 U/F SUHDE asetus on KAYT. ASETUS,
tdma parametri ei ole valittuna. IR-kompensoinnin taajuus asetetaan
parametrilla 2610 KAYT. ASETUS U1.
0...100 % Arvo prosentteina moottorin taajuudesta 1=1%
2605 U/F SUHDE Valitsee jannite/taajuus (U/f) -suhteen kenténheikennyspisteen alapuolella. | LINEAA-
RINEN
LINEAARINEN Lineaarinen suhde vakiomomenttisovelluksiin. 1
NELIOLLINEN Nelidllinen suhde keskipakopumppu- ja puhallinsovelluksiin. Kun valittuna on | 2
nelidllinen U/f-suhde, useimmilla kayttdtaajuuksilla melutaso on alhaisempi.
KAYT. ASETUS Parametreilla 2610...2618 méaritetty suhde. Katso kohta Kayttajan 3

maarittama U/f-suhde sivulla 114.

Oloarvot ja parametrit
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq

2606 KYTKENTATAAJUUS | Maarittaa taajuusmuuttajan kytkentataajuuden. Suuremmalla 4
kytkentataajuudella taajuusmuuttajan melutaso on alhaisempi. Katso myds
parametri 2607 KYTK.TAAJ OHJ ja kohta Kytkentataajuuskerroin sivulla

293.

4 kHz Voidaan kayttaa skalaari- ja vektorisdddodn kanssa. Ohjaustapa valitaan 1=1kHz
parametrilla 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA.

8 kHz Voidaan kayttda skalaari- ja vektorisddddn kanssa. Ohjaustapa valitaan
parametrilla 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA.

12 kHz Voidaan kayttda skalaari- ja vektorisdddodn kanssa. Ohjaustapa valitaan
parametrilla 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA.

16 kHz Voidaan kayttaa ainoastaan skalaarisaddon kanssa (eli kun parametrin 9904
MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ).

2607 KYTK.TAAJ OHJ Valitsee kytkentataajuuden ohjauksen péélle. Kun ohjaus on paalla, PAALLA

parametrin 2606 KYTKENTATAAJUUS asetusta rajoitetaan, jos
taajuusmuuttajan sisdinen lampétila nousee. Katso alla oleva kuva. Taman
toiminnon avulla voidaan kayttad mahdollisimman suurta kytkentataajuutta
tietyssa toimintapisteessa.
Suuremmalla kytkentataajuudella taajuusmuuttajan melutaso on alhaisempi,
mutta sisaisia havidita esiintyy enemman.
fsw A
raja
16 kHz |

Taajuusmuuttajan
lampdotila
AkHz{---7------------°%

»

80...100 °C * 100...120°C * T

* Lampdtila riippuu taajuusmuuttajan lahtétaajuudesta.

POIS Toiminto ei ole kaytossa. 0
PAALLA Toiminto on kaytossa.
2608 JATTAMAN KOMP. Maarittaa jattaman vahvistuksen moottorin jattdman kompensoinnin ohjausta | 0

varten. 100 % = jattaman taysi kompensointi, 0 % = ei jattaman
kompensointia. Muita arvoja voidaan kayttaa, jos staattisen nopeuden virhe
havaitaan jattaman taydesta kompensoinnista huolimatta.

Toimintoa voidaan kayttaa vain skalaarisdadossa (kun parametrin 9904
MOOTT.OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR:TAAJ).

Esimerkki: Taajuusmuuttajalle annetaan 35 Hz:n vakionopeusohje. Jattdméan
taydesta kompensoinnista (JATTAMAN KOMP. = 100 %) huolimatta,
manuaalinen takometrimittaus moottorin akselista antaa nopeusarvoksi

34 Hz. Staattisen nopeuden virhe on 35 Hz - 34 Hz = 1 Hz. Eron
kompensoimiseksi jattdman vahvistusta tulisi lisaté.

0...200 % Jattaman vahvistus 1=1%

Oloarvot ja parametrit
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
2609 MOT.AANEN VAIMEN | Valitsee moottorin &anenvaimennuksen paalle. Aanenvaimennus jakaa POIS
moottorin 4dnen useammalle taajuudelle yhden taajuuden sijaan, mika
vahentda meluhuippujen &&nenvoimakkuutta. Satunnaiskomponentin
taajuus on keskimaarin 0 Hz ja se lisatdan parametrilla 2606
KYTKENTATAAJUUS asetettavaan kytkentitaajuuteen.
Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin 2606
KYTKENTATAAJUUS asetus on 16 kHz.
POIS Toiminto ei ole kaytossa. 0
PAALLA Toiminto on kaytossa. 1
2610 KAYTT. ASETUS Ul | Maarittad muokatun U/f-kéyran ensimmaisen jannitepisteen parametrilla 19 % Uy:sta
2611 KAYTT. ASETUS F1 maaritetylla taajuudella. Katso kohta Kayttajan
maarittama U/f-suhde sivulla 114.
0...120 % Uy V:sta Jannite 1=1V
2611 KAYTT. ASETUS F1 | Maarittaa muokatun U/f-kdyran ensimmaéisen taajuuspisteen. 10
0,0...500,0 Hz Taajuus 1=0,1Hz
2612 KAYTT. ASETUS U2 | Maarittad muokatun U/f-kéayran toisen jannitepisteen parametrilla 2613 38 % Up:sta
KAYTT. ASETUS F2 maaritetylla taajuudella. Katso kohta Kayttajan
maarittama U/f-suhde sivulla 114.
0...120 % Uy V:sta Jannite 1=1V
2613 KAYTT. ASETUS F2 | Maarittad muokatun U/f-kéayran toisen taajuuspisteen. 20
0,0...500,0 Hz Taajuus 1=0,1Hz
2614 KAYTT. ASETUS U3 | Maarittad muokatun U/f-kayran kolmannen jannitepisteen parametrilla 2615 | 47,5 %
KAYTT. ASETUS F3 maaritetylla taajuudella. Katso kohta Kayttajan Uy:sta
maarittdma U/f-suhde sivulla 114.
0...120% Uy V:sta Jannite 1=1V
2615 KAYTT. ASETUS F3 | Maarittda muokatun U/f-kéyran kolmannen taajuuspisteen. 25
0,0...500,0 Hz Taajuus 1=0,1Hz
2616 KAYT. ASETUS U4 Maarittdd muokatun U/f-kayran neljannen jannitepisteen parametrilla 2617 76 % Up:sta
KAYTT. ASETUS F4 maaritetylla taajuudella. Katso kohta Kayttajan
maarittama U/f-suhde sivulla 114.
0...120 % Uy V:sta Jannite 1=1V
2617 KAYTT. ASETUS F4 | Maarittad muokatun U/f-kéyrdn neljannen taajuuspisteen. 40
0,0...500,0 Hz Taajuus 1=0,1Hz
2618 KH JANNITE Maarittaa U/f-kayran jannitteen, kun taajuus on yhta suuri tai suurempi kuin - | 95 % Up:sta

moottorin nimellistaajuus (9907 MOOTT.NIM.TAAJ.). Katso kohta Kayttajan
maarittdma U/f-suhde sivulla 114.

0...120 % Uy V:sta Jannite 1=1V
29 HUOLTOLASKURIT | Huoltolaskurit
2901 JAAHD.PUH.LASK Maarittaa taajuusmuuttajan jaédhdytyspuhaltimen kayntiaikalaskurin 0
iimoituspisteen. Arvoa verrataan parametrin 2902 JAAHD. PUH.OLO
arvoon.
0,0...6553,5 kh Aika. Jos parametrin arvoksi asetetaan nolla, laskuri ei ole kaytossa. 1=0,1kh
2902 JAAHD.PUH.OLO Maarittaa jaadhdytyspuhaltimen kayntiaikalaskurin oloarvon. Kun parametrin | 0
2901 JAAHD.PUH.LASK arvoksi on asetettu muu kuin nolla, laskuri
kaynnistyy. Kun laskurin oloarvo ylittda parametrilla 2901 asetetun arvon,
paneelin naytolla nakyy huoltoilmoitus.
0,0...6553,5 kh Aika. Parametri kuitataan asettamalla sen arvoksi nolla. 1=0,1kh
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2903 KIERROSLUKU LASK | Maarittad moottorin kierroslukulaskurin ilmoituspisteen. Arvoa verrataan 0
parametrin KIERROSLUKU OLO arvoon.
0...65535 Mrev Miljoonaa kierrosta. Jos parametrin arvoksi asetetaan nolla, laskuri ei ole 1=1 Mrev
kaytossa.
2904 KIERROSLUKU OLO | Maarittad moottorin kierroslukulaskurin oloarvon. Kun parametrin 2903 0
KIERROSLUKU LASK arvoksi on asetettu muu kuin nolla, laskuri kaynnistyy.
Kun laskurin oloarvo ylittda parametrilla 2903 asetetun arvon, paneelin
naytélla nakyy huoltoilmoitus.
0...65535 Mrev Miljoonaa kierrosta. Parametri kuitataan asettamalla sen arvoksi nolla. 1=1 Mrev
2905 KAYNTIAIKA LASK Maarittaa taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin ilmoituspisteen. Arvoa 0
verrataan parametrin 2906 KAYNTIAIKA OLO arvoon.
0,0...6553,5 kh Aika. Jos parametrin arvoksi asetetaan nolla, laskuri ei ole kdytossa. 1=0,1kh
2906 KAYNTIAIKA OLO Maarittaa taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin oloarvon. Kun parametrin 0
2905 KAYNTIAIKA LASK arvoksi on asetettu muu kuin nolla, laskuri
kaynnistyy. Kun laskurin oloarvo ylittda parametrilla 2905 asetetun arvon,
paneelin naytdlla nakyy huoltoilmoitus.
0,0...6553,5 kh Aika. Parametri kuitataan asettamalla sen arvoksi nolla. 1=0,1kh
2907 KAYT. MWh LASK Maarittaa taajuusmuuttajan tehonkulutuslaskurin ilmoituspisteen. Arvoa 0
verrataan parametrin 2908 KAYT. MWh OLO arvoon.
0,0...6553,5 MWh Megawattitunnit. Jos parametrin arvoksi asetetaan nolla, laskuri ei ole 1=0,1 MWh
kaytossa.
2908 KAYT. MWh OLO Maarittaa taajuusmuuttajan tehonkulutuslaskurin oloarvon. Kun parametrin | 0
2907 KAYT. MWh LASK arvoksi on asetettu muu kuin nolla, laskuri
kaynnistyy. Kun laskurin oloarvo ylittda parametrilla 2907 asetetun arvon,
paneelin ndytolla nakyy huoltoilmoitus.
0,0...6553,5 MWh Megawattitunnit. Parametri kuitataan asettamalla sen arvoksi nolla. 1=0,1 MWh
30 VIKAFUNKTIOT Ohjelmoitavat valvontatoiminnot
3001 AI<MIN FUNKTIO Maarittdéd miten taajuusmuuttaja reagoi, kun analogiatulosignaali alittaa El
asetetun minimirajan. KAYTOSSA
El KAYTOSSA Valvontatoiminto ei ole kaytossa. 0
VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ANALOGIATULO 1/2 ja moottori pyséhtyy | 1
vapaasti pyOrien. Vikaraja maaritetadn parametrilla 3021/3022 Al1/Al2
VIKARAJA.
VAKIONOP 7 Taajuusmuuttaja antaa halytyksen Al1/AlI2 PUUTTUU ja asettaa nopeuden | 2
parametrilla 1208 VAKIONOPEUS 7 méaaritettyyn arvoon. Halytysraja
madritetdan parametrilla 3021/3022 Al1/AI2 VIKARAJA.
VAROITUS! Varmista, etta laitteen kaytt6a voidaan jatkaa
A turvallisesti, jos analogiatulon signaali haviaa.
VANHA NOPEUS Taajuusmuuttaja antaa halytyksen Al1/AI2 PUUTTUU ja nopeus asettuu 3
tasolle, jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeudeksi maarittyy
kymmenen viimeisen sekunnin keskinopeus. Halytysraja maaritetaan
parametrilla 3021/3022 AI1/AI2 VIKARAJA.
VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttda voidaan jatkaa
A turvallisesti, jos analogiatulon signaali haviaa.
3002 PANEELI KOMM VIKA | Maarittad miten taajuusmuuttaja reagoi ohjauspaneelin tiedonsiirtoh&iriodn. | VIKA
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VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan PANEELIVIKA ja moottori pyséahtyy vapaasti | 1
pyorien.

VAKIONOP 7 Taajuusmuuttaja antaa halytyksen PANEELIVIKA ja asettaa nopeuden 2
parametrilla 1208 VAKIONOPEUS 7 méaaritettyyn arvoon.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kaytt6a voidaan jatkaa
A turvallisesti, jos ohjauspaneeliin tulee tiedonsiirtohairio.

VANHA NOPEUS Taajuusmuuttaja antaa halytyksen PANEELIVIKA ja nopeus asettuu tasolle, | 3
jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeudeksi maarittyy kymmenen
viimeisen sekunnin keskinopeus.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttéa voidaan jatkaa
A turvallisesti, jos ohjauspaneeliin tulee tiedonsiirtohairio.
3003 ULKOINEN VIKA 1 Valitsee ulkoinen vika 1 -signaalin tulon. El
KAYTOSSA

El KAYTOSSA Ei kaytdssa 0

DI1 Ulkoisesta viasta ilmoitetaan digitaalitulolla DI1. 1: Vikalaukaisu (ULKOINEN | 1
VIKA 1). Moottori pyséhtyy vapaasti pyorien. 0: Ei ulkoista vikaa.

DI2 Katso DI1. 2

DI3 Katso DI1. 3

Dl4 Katso DI1. 4

DI5 Katso DI1. 5

DI1(INV) Ulkoisesta viasta ilmoitetaan kaanteisella digitaalitulolla DI1. O: Vikalaukaisu | -1
(ULKOINEN VIKA 1). Moottori pysahtyy vapaasti pyorien. 1: Ei ulkoista
vikaa.

DI2(INV) Katso DI1(INV). -2

DI3(INV) Katso DI1(INV). -3

DI4(INV) Katso DI1(INV). -4

DI5(INV) Katso DIL(INV). -5

3004 ULKOINEN VIKA 2 Valitsee ulkoinen vika 2 -signalin tulon. El
KAYTOSSA
Katso parametri 3003 ULKOINEN VIKA 1.
3005 MOOTT.LAMP.VALV | Maarittaa miten taajuusmuuttaja reagoi, kun laite havaitsee moottorin VIKA
ylildmmaon.

El KAYTOSSA Moottorin lampdovalvonta ei ole kaytossa.

VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MOOT YLILAMP, kun lampétila nousee yli
110 °C:seen, ja moottori pyséhtyy vapaasti pydrien.

VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen MOOTTORIN LAMPOTILA, kun 2

moottorin lampétila nousee yli 90 °C:seen.
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3006 MOOT. LAMPOAIKAV | Maarittaa moottorin lampdvalvontamenetelmén lampoaikavakion eli ajan, 500
jonka kuluessa moottorin lampétila saavuttaa 63 % nimellislampétilasta
vakiokuormalla.

NEMA-luokan moottoreiden UL-vaatimusten mukaisessa lampévalvonnassa
on seuraava yleissaantd: Moottorin lampdaikavakio = 35 - t6. Moottorin
valmistaja maarittelee t6:n (sekunteina) ajaksi, jonka moottori voi toimia
turvallisesti kuusinkertaisella nimellisvirralla.

Lampdaikavakio Class 10 laukaisukayralle on 350 s, Class 20
laukaisukéyralle 700 s ja Class 30 laukaisukayrélle 1050 s.

Moottorin
kuorma

Lampdtilan

|
nousu | ‘
100% ]~~~ ~ = _~

63%} - - — -

Par. 3006

256...9999 s Aikavakio 1=1s

3007 MOOT KUORMITETT. | Maarittad kuormituskayran yhdessa parametrien 3008 100
TYHJAKAYN.KUORMA ja 3009 RAJATAAJUUS kanssa. Jos arvoksi
asetetaan 100 %, sallittu maksimikuorma on yhté suuri kuin parametrin 9906
MOOTT.NIM.VIRTA arvo.

Kuormituskayraa tulisi saataa, jos kayttdymparistdn lampdétila eroaa
nimellislampétilasta.

Iy ‘
150 + | =l&htdvirta
Iy = moottorin nimellisvirta
(00 [
Par. 3007 /—
|
50 !
Par. 3008 :
I f
Par. 3009
50....150 % Moottorin sallittu jatkuva kuormitus, prosentteina moottorin nimellisvirrasta 1=1%
3008 TYHJAKAYN.KUORMA | Maaritta& kuormituskayran yhdessa parametrien 3007 MOOT 70
KUORMITETT. ja 3009 RAJATAAJUUS kanssa.
25....150 % Moottorin sallittu jatkuva kuormitus nollanopeudella, prosentteina moottorin |1 =1 %

nimellisvirrasta
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3009 RAJATAAJUUS Maarittaa kuormituskayréan yhdessa parametrien 3007 MOOT 35
KUORMITETT. ja 3008 TYHJAKAYN.KUORMA kanssa.
Esimerkki: Lampdvalvonnan laukaisuajat, kun parametrit 3006...3008 ovat
oletusarvoissaan.

lo = Lahtovirta

In = Moottorin nimellisvirta

fo = Laht6taajuus

35 4 lofiy fgrk = Rajataajuus A
A = Laukaisuaika ¢

3,0 1

2,5 1

2,0 1

1,5 1

1,0 1

0,5 1

0 " T T T ; T >
0 02 04 06 08 10 12
1...250 Hz Taajuusmuuttajan lahtétaajuus, kun kuorma on 100 % 1=1Hz
3010 MOOTT. JUMISUOJA | Maarittdd miten taajuusmuuttaja reagoi moottorin jumitilanteeseen. El

Jumisuoja aktivoituu, jos taajuusmuuttaja on toiminut jumialueella (katso alla | KAYTOSSA
oleva kuva) pidempéaan kuin parametrilla 3012 JUMIAIKA asetetun ajan.

kayttajan asettama raja = Virta (A)
2017 MAX MOMENTTI 1/ Jumialue

2018 MAX MOMENTTI 2/

(positiivisella ja

negatiivisella momentilla) 0.95 - kayttajan
asettama raja

Vektorisdadossa Momentti (%) / 4
|
|
|
|
|
|

Skalaarisdadossa kayt- f
tajan asettama raja = 2003
MAKSIMI VIRTA Par. 3011

Ohjaustapa valitaan parametrilla 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA.

El KAYTOSSA Jumisuoja ei ole kaytossa.
VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MOOTT JUMI ja moottori pysahtyy vapaasti
pyorien.
VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen MOOTTORIN JUMI. 2
3011 JUMITAAJUUS Maarittdd jumisuojan taajuusrajan. Katso parametri 3010 MOOTT. 20
JUMISUOQOJA.
0,5...50,0 Hz Taajuus 1=0,1Hz
3012 JUMIAIKA Méaarittdd jumisuojan ajan. Katso parametri 3010 MOOTT. JUMISUOQJA. 20
10...400 s Aika 1=1s
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3013 ALIKUORMITUSVALYV | Maarittad miten taajuusmuuttaja reagoi alikuormatilanteeseen. El
Alikuormitusvalvonta aktivoituu, kun: KAYTOSSA

- moottorin momentti laskee parametrilla 3015 ALIKUORM.KAYRA valitun
kayran alapuolelle,

- l[aht6taajuus on yli 10 % moottorin nimellistaajuudesta ja

- edella mainitut tilat ovat olleet voimassa pidempaan kuin parametrilla 3014
ALIKUORMITUSAIKA asetettu aika.

El KAYTOSSA Alikuormitusvalvonta ei ole kaytossa. 0

VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ALIKUORMITUS ja moottori pysahtyy
vapaasti pyorien.

Huomautus: Aseta parametrin arvoksi VIKA vasta kun taajuusmuuttajan ID-
ajo on suoritettu! Jos VIKA on valittuna, taajuusmuuttaja saattaa aiheuttaa
ALIKUORMITUS-vian ID-ajon aikana.

VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen ALIKUORMA. 2
3014 ALIKUORMITUSAIKA | Maarittda alikuormitusvalvonnan aikarajan. Katso parametri 3013 20
ALIKUORMITUSVALV.
10...400 s Aikaraja 1=1s
3015 ALIKUORM. KAYRA | Valitsee alikuormitusvalvonnan kuormituskayréan. Katso parametri 3013 1

ALIKUORMITUSVALV.

Twm = moottorin nimellismomentti

Ty fn = moottorin nimellistaajuus (9907)
(%))
80

- 70 %

50 %

‘ Alikuormituskayran tyyppeja @

40 ( ; ) @
i 30 %
20 - \@
f
0 T T T T T T T T T T T >
fn 24 -fn
1...5 Kuormituskayran numero 1=1
3016 SYOTTOVAIHE Maarittad, miten taajuusmuuttaja reagoi syoton vaihekatkokseen eli milloin | VIKA
tasajannitteen rippeli on liian suuri.
VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SYOTTOVAIHE, ja moottori pysahtyy 0

vapaasti pyorien, kun tasajannitteen rippeli on yli 14 % nimellisesta
tasajannitteesta.

RAJA/HALYTYS Taajuusmuuttajan 1&htdvirtaa on rajoitettu ja muuttaja antaa halytyksen 1
SYOTON VAIHEKATKOS, kun tasajannitteen rippeli on yli 14 % nimellisesta
tasajannitteesta.

Halytyksen ja lahtévirtarajoituksen aktivoinnin vélilla on 10 sekunnin pituinen
viive. Virtaa rajoitetaan, kunnes rippeli laskee minimirajan 0,3 - I,q,
alapuolelle.
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HALYTYS Taajuusmuuttaja antaa halytyksen SYOTON VAIHEKATKOS, kun 2
tasajannitteen rippeli on yli 14 % nimellisesta tasajannitteesta.
3017 MAASULKU VIKA Maarittaa miten taajuusmuuttaja reagoi, kun moottorissa tai PAALLA
moottorikaapelissa havaitaan maasulku.
Huomautus: TAméan parametriasetuksen muuttamista ei suositella.
POIS Ei kaytossa 0
PAALLA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MAASULKU. 1
3018 KOMM MOD VIKA Maarittda miten taajuusmuuttaja reagoi, kun kenttavaylan tiedonsiirrossa El
esiintyy héirio. Aikaviive maaritetaan parametrilla 3019 KOMM VIKA-AIKA. | KAYTOSSA
El KAYTOSSA Valvontatoiminto ei ole kaytossa. 0
VIKA Valvontatoiminto on kaytéssa. Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SERIAL 1 1
ERR ja pysahtyy vapaasti pydrien.
VAKIONOP 7 Valvontatoiminto on kaytéssa. Taajuusmuuttaja antaa halytyksen IO KOMM | 2
ja asettaa nopeuden parametrilla 1208 VAKIONOPEUS 7 maaritettyyn
arvoon.
VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttéa voidaan jatkaa
& turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen sattuessa.
VANHA NOPEUS Valvontatoiminto on kaytéssa. Taajuusmuuttaja antaa halytyksen IO KOMM | 3
ja nopeus asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut.
Nopeudeksi méaéarittyy kymmenen viimeisen sekunnin keskinopeus.
VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttéa voidaan jatkaa
& turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen sattuessa.
3019 KOMM VIKA-AIKA Maarittaa kenttavaylan tiedonsiirtokatkoksen valvonnan aikaviiveen. Katso | 3
parametri 3018 KOMM MOD VIKA.
0,0...60,0 s Viiveaika 1=01s
3021 AIll VIKARAJA Méaarittad analogiatulon All vikatason. Jos parametrin 3001 AI<MIN 0
FUNKTIO asetus on VIKA, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan Al1 PUUTTUU,
kun analogiatulosignaali laskee asetetun tason alapuolelle.
Taté rajaa ei saa asettaa parametrilla 1301 MINIMI All asetetun tason
alapuolelle.
0,0...100,0 % Arvo prosentteina tédydesté signaalialueesta 1=0,1%
3022 AI2 VIKARAJA Maarittaa analogiatulon Al2 vikatason. Jos parametrin 3001 AI<MIN 0
FUNKTIO asetus on VIKA, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan Al2 PUUTTUU,
kun analogiatulosignaali laskee asetetun tason alapuolelle.
Taté rajaa ei saa asettaa parametrilla 1304 MINIMI Al2 asetetun tason
alapuolelle.
0,0...100,0 % Arvo prosentteina tédydesté signaalialueesta 1=0,1%
3023 KAAPELOINTIVIKA | Maérittaa miten taajuusmuuttaja reagoi, kun syotté- ja moottorikaapeli on PAALLA

kytketty vaarin (eli sydttokaapeli on kytketty taajuusmuuttajan
moottorikaapeliliitantaan).

Huomautus: Taméan parametriasetuksen muuttamista ei suositella
normaalikaytdssa. Suojaus otetaan pois paalta vain silloin, kun kaytetaan
epasymmetrisesti maadoitettua verkkoa ja erittéin pitkia kaapeleita.

POIS

Ei kaytossa

PAALLA

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan LAHTOJOHD.
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31 AUTOM. Automaattinen vian kuittaus. Automaattinen vian kuittaus on mahdollista vain
VIANKUITTAUS tietyn tyyppisten vikojen yhteydessa ja silloin, kun vian kuittaustoiminto on
valittu kayttoon kyseiselle vikatyypille.
3101 YRITYSTEN LKM Maarittaa kuinka monta kertaa taajuusmuuttaja yrittaa kuitata vian 0
parametrilla 3102 YRITYSAIKA asetetussa ajassa.
Jos automaattisten viankuittausten maara ylittadd asetetun maaran (yritysajan
kuluessa), taajuusmuuttaja estaa lisayritykset ja pysyy pysahtyneena.
Taajuusmuuttaja on kuitattava ohjauspaneelista tai parametrilla 1604
VIANKUITTAUS valitusta lahteesta.
Esimerkki: Parametrilla 3102 asetetun yritysajan kuluessa on esiintynyt
kolme vikaa. Viimeinen vika kuitataan vain, jos parametrin 3101 arvo on 3 tai
enemman.
Yritysaika
I N t X = Automaattinen viankuittaus
743 K—X
0...5 Kuittausyritysten maara 1=1
3102 YRITYSAIKA Maarittdd automaattisen viankuittausajan. Katso 3101 YRITYSTEN LKM. 30
1,0...600,0 s Aika 1=01s
3103 VIIVEAIKA Maarittda ajan, jonka taajuusmuuttaja odottaa vian havaitsemisen jalkeen 0
ennen kuin se yrittda kuitata vian automaattisesti. Katso parametri 3101
YRITYSTEN LKM. Jos viiveajaksi asetetaan nolla, taajuusmuuttaja kuittaa
vian valittdmasti.
0,0...120,0 s Aika 1=01s
3104 YLIVIRTA Asettaa ylivirran automaattisen kuittauksen péaalle/pois paalta. Kuittaa vian POIS
(YLIVIRTA) automaattisesti parametrilla 3103 VIIVEAIKA asetetun viiveen
jalkeen.
POIS Ei kéytossa 0
PAALLA Kaytossa 1
3105 YLIJANNITE Asettaa valipiirin ylijannitevian automaattisen kuittauksen paalle/pois paalta. | POIS
Kuittaa vian (DC YLIJANNITE) automaattisesti parametrilla 3103 VIIVEAIKA
asetetun viiveen jalkeen.
POIS Ei kéytossa 0
PAALLA Kaytossa 1
3106 ALIJANNITE Asettaa valipiirin alijannitevian automaattisen kuittauksen paalle/pois paalta. | POIS
Kuittaa vian (DC ALIJANNITE) automaattisesti parametrilla 3103 VIIVEAIKA
asetetun viiveen jalkeen.
POIS Ei kéytossa 0
PAALLA Kaytossa 1
3107 AI<MINIMI Asettaa vian AI<MIN (analogiatulosignaali alittanut sallitun minimirajan) POIS
automaattisen kuittauksen paalle/pois paalta. Kuittaa vian automaattisesti
parametrilla 3103 VIIVEAIKA asetetun viiveen jalkeen.
POIS Ei kaytdssa
PAALLA Kaytossa
VAROITUS! Taajuusmuuttaja voi kdynnistya pitkankin ajan kuluttua,
A jos analogiatulosignaali palautuu. Varmista, ettd toiminnon kaytté ei
aiheuta vaaraa.
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3108

Nimi/arvo
ULKOINEN VIKA

Kuvaus

Asettaa vian ULKOINEN VIKA 1/2 automaattisen kuittauksen paalle/pois
paalta. Kuittaa vian automaattisesti parametrilla 3103 VIIVEAIKA asetetun
viiveen jalkeen.

205

Oletus, FbEq
POIS

POIS

Ei kaytdssa

PAALLA

Kaytossa

Oloarvot ja parametrit




206

Parametrit - laaja parametriluettelo

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq

32 VALVONTA Signaalin valvonta. Valvonnan tilaa voidaan seurata rele- tai
transistorilahdolla. Katso parametriryhméat 14 RELELAHDOT ja
18 TAAJUUSTULO & TRANSISTORILAHTO.

3201 VALVONTA1 Valitsee ensimmaisen valvotun signaalin. Valvontarajat maaritetaén 103
parametreilla 3202 VALV 1 ALARAJA ja 3203 VALV 1 YLARAJA

Esimerkki 1: Jos 3202 VALV 1 ALARAJA < 3203 VALV 1 YLARAJA

Tapaus A = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 arvo on VALV 1 YLI. Rele
vetad, kun parametrilla 3201 VALVONTA 1 valitun signaalin arvo ylittaa
parametrilla 3203 VALV 1 YLARAJA madritetyn valvontarajan. Rele pysyy
aktiivisena, kunnes valvottu arvo laskee parametrilla 3202 VALV 1 ALARAJA
maadritetyn alarajan alapuolelle.

Tapaus B = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 arvo on VALV 1 ALI. Rele
vetad, kun parametrilla 3201 VALVONTA 1 valitun signaalin arvo alittaa
parametrilla 3202 VALV 1 ALARAJA méaaritetyn valvontarajan. Rele pysyy
aktiivisena, kunnes valvottu arvo nousee parametrilla 3203 VALV 1
YLARAJA madritetyn ylarajan ylapuolelle.

Valvotun parametrin arvo

YLARAJA (par. 3203)
ALARAJA (par. 3202)

Tapaus A
Vetaa (1) -
t
0 >
Tapausg 4 |
o | | | | | |
Vetaa (1) T—‘
t
. [T [,

Esimerkki 2: Jos 3202 VALV 1 ALARAJA > 3203 VALV 1 YLARAJA

Alempi raja 3203 VALV 1 YLARAJA pysyy aktiivisena, kunnes valvottu
signaali ylittda ylemman rajan 3202 VALV 1 ALARAJA ja tekee siita aktiivisen
rajan. Uusi raja pysyy aktiivisena, kunnes valvottu signaali alittaa alemman
rajan 3203 VALV 1 YLARAJA ja tekee siita aktiivisen rajan.

Tapaus A = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 arvo on VALV 1 YLI. Rele vetaa
aina kun valvottu signaali ylittda aktiivisen rajan.

Tapaus B = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 arvo on VALV 1 ALI. Rele vetaa
aina kun valvottu signaali ylittda aktiivisen rajan.

Valvotun parametrin arvo Aktiivinen raja
A /
ALARAJA (par. 3202)1 — — — -
YLARAJA (par. 3203) //'\I Aoy
I R B N I
TapausA 4 ||| | \
Vetaa (1) |-
t
0 »

TSt ) |
Vetaa (1; h |—| |—| |— =t
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
X...X Parametriluettelo ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esim. 102 = 0102 1=1
NOPEUS. 0 = ei kaytdssa.
3202 VALV 1 ALARAJA Méaarittaé parametrilla 3201 VALVONTA 1 valitun ensimmaisen valvotun -
signaalin alarajan. Valvonta herda, jos arvo on rajan alapuolella.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3201 asetuksesta. -
3203 VALV 1 YLARAJA Maarittdd parametrilla 3201 VALVONTA 1 valitun ensimmaisen valvotun -
signaalin ylarajan. Valvonta herad, jos arvo on rajan ylapuolella.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3201 asetuksesta. -
3204 VALVONTA 2 Valitsee toisen valvotun signaalin. Valvontarajat maaritetdan parametreilla 104
3205 VALV 2 ALARAJA ja 3206 VALV 2 YLARAJA. Katso parametri 3201
VALVONTA 1.
X...X Parametriluettelo ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esim. 102 = 0102 1=1
NOPEUS
3205 VALV 2 ALARAJA Méaarittad parametrilla 3204 VALVONTA 2 valitun toisen valvotun signaalin -
alarajan. Valvonta herad, jos arvo on rajan alapuolella.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3204 asetuksesta. -
3206 VALV 2 YLARAJA Méaarittaé parametrilla 3204 VALVONTA 2 valitun toisen valvotun signaalin -
ylarajan. Valvonta herad, jos arvo on rajan ylapuolella.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3204 asetuksesta. -
3207 VALVONTA 3 Valitsee kolmannen valvotun signaalin. Valvontarajat maaritetdan 105
parametreilla 3208 VALV 3 ALARAJA ja 3209 VALV 3 YLARAJA. Katso
parametri 3201 VALVONTA 1.
X...X Parametriluettelo ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esim. 102 = 0102 1=1
NOPEUS
3208 VALV 3 ALARAJA Méaarittad parametrilla 3207 VALVONTA 3 valitun kolmannen valvotun -
signaalin alarajan. Valvonta herd4, jos arvo on rajan alapuolella.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3207 asetuksesta. -
3209 VALV 3 YLARAJA Méaarittaé parametrilla 3207 VALVONTA 3 valitun kolmannen valvotun -
signaalin ylarajan. Valvonta her&d, jos arvo on rajan ylapuolella.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3207 asetuksesta. -
33 TIEDOTUKSET Ohjelmaversio, koestuspaiva jne.
3301 OHJELMAVERSIO Tuo naytdlle ohjelmaversion.
0,0000...FFFF (hex) | Esim. 241A
3302 LATAUSPAK VERSIO | Tuo naytélle ohjelman latauspaketin version. tyypista
riippuva
0x2001...0x20FF 0x2001 = ACS350-0x (Eur GMD)
(hex)
3303 KOESTUSPAIVA Tuo naytolle koestuspaivan. 00,00
Paivays on muodossa (vuosi, viikko).
3304 NIMELLISARVOT Tuo naytdlle taajuusmuuttajan nimellisvirran ja -jannitteen. 0x0000
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Nro Nimi/arvo

0x0000...0xFFFF
(hex)

Kuvaus

Arvo on muodossa XXXY, jossa:

XXX = Taajuusmuuttajan nimellisvirta ampeereina. "A” tarkoittaa
desimaalipilkkua. Esimerkiksi XXX = 8A8 tarkoittaa, etta nimellisvirta on 8,8
ampeeria.

Y = Taajuusmuuttajan nimellisjannite:

1 = 1-vaiheinen 200...240 V

2 = 3-vaiheinen 200...240 V
4 = 3-vaiheinen 380...480 V

Oletus, FbEq

3305 PARAMETRITAULU Tuo naytdlle taajuusmuuttajassa kaytetyn parametritaulun.
34 PANEELINAYTTO Paneelin néytélla nékyvien olosignaalien valinta
3401 SIGNAL1 PARAM Valitsee ensimmaisen ohjauspaneelin nayttotilassa nakyvan signaalin. 103
3404 3405
Assistant-paneel
0,101...172 Parametriluettelo ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esim. 102 = 0102 1=1
NOPEUS. Jos arvoksi on asetettu 0, mitdan signaalia ei ole valittu.
3402 SIGNAL1 MINIMI Maarittad parametrilla 3401 SIGNAL1 PARAM valitun signaalin minimiarvon. | -
Nayton A
arvo
3407 - |
|
3406 -~ |
| __L&éhdearvo
T T -
3402 3403
Huomautus: Parametri ole voimassa, jos parametrin 3404 NAYTTO 1
MUOTO arvoksi on asetettu SUORA NAYTTO.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3401 asetuksesta. -
3403 SIGNAL1 MAKSIMI Maarittaéd parametrilla 3401 SIGNAL1 PARAM valitun signaalin -
maksimiarvon. Katso kuva kohdassa parametri 3402 SIGNAL1 MINIMI.
Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin 3404 NAYTTO 1
MUOTO arvoksi on asetettu SUORA NAYTTO.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3401 asetuksesta. -
3404 NAYTTO 1 MUOTO Maarittaéd naytolla nakyvéan signaalin muodon (valittu parametrilla 3401 SUORA
SIGNAL1 PARAM). NAYTTO
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
+/-0 Etumerkilla varustettu/etumerkiton arvo. Yksikko valitaan parametrilla 3405 | 0
+-0,0 NAYTTO 1 YKSIKKO. 1
+-0.00 Esimerkki PI (3,14159): >

3404 arvo Naytto Alue
+/-

/-0,000 +/-0 +3 -32768...+32767 3
+0 +/-0,0 +3.1 4
+0,0 +/-0,00 +3,14 5
+0,00 +/-0,000 + 3,142 5

+0 3 0....65535
+0,000 +0.0 31 7
+0,00 3,14
+0,000 3,142
PYLVASNAYTTO Pylvasnayttd
SUORA NAYTTO Suora nayttd. Desimaalipilkun paikka ja mittayksikot ovat samat kuin

lahdesignaalissa.
Huomautus: Parametrit 3402, 3403 ja 3405...3407 eivét ole voimassa.

3405 NAYTTO 1 YKSIKKO | Valitsee parametrilla 3401 SIGNAL1 PARAM valitun naytolla nakyvan Hz
signaalin yksikon.

Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin 3404 NAYTTO 1
MUOTO arvoksi on asetettu SUORA NAYTTO.

Huomautus: Yksikdn valinta ei muunna arvoja.

El YKSIKKOA Yksikko4 ei ole valittu 0
A ampeeri 1
\Y, voltti 2
Hz hertsi 3
% prosentti 4
s sekunti 5
h tunti 6
rpm kierrosta minuutissa (rpm) 7
kh kilotunti 8
°C celsius 9
Ib ft pounds per foot 10
mA milliampeeri 11
mV millivoltti 12
kW kilowatti 13
w watti 14
kWh kilowattitunti 15
°F fahrenheit 16
hp hevosvoima 17
MWh megawattitunti 18
m/s metrid sekunnissa 19
m3/h kuutiota tunnissa 20
dm3/s kuutiodesimetrid sekunnissa 21
bar baari 22
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
kPa kilopascal 23
GPM gallons per minute 24
PSI pounds per square inch 25
CFM cubic feet per minute 26
ft foot 27
MGD millions of gallons per day 28
inHg inches of mercury 29
FPM feet per minute 30
kb/s kilotavua sekunnissa 31
kHz kilohertsi 32
Ohm ohmi 33
ppm pulssia minuutissa 34
pps pulssia sekunnissa 35
I's litraa sekunnissa 36
I/min litraa minuutissa 37
I/h litraa tunnissa 38
m3/s kuutiometrid sekunnissa 39
m3/m kuutiometrid minuutissa 40
kgls kilogrammaa sekunnissa 41
kg/m kilogrammaa minuutissa 42
kg/h kilogrammaa tunnissa 43
mbar millibaari 44
Pa pascal 45
GPS gallons per second 46
gal/s gallons per second a7
gal/m gallons per minute 48
gal/h gallons per hour 49
ft3/s cubic feet per second 50
ft3/m cubic feet per minute 51
ft3/h cubic feet per hour 52
Ib/s pounds per second 53
Ib/m pounds per minute 54
Ib/h pounds per hour 55
FPS feet per second 56
ft/s feet per second 57
inH20 inches of water 58
in wg inches of water gauge 59
ft wg feet on water gauge 60
Ibsi pounds per squared inch 61
ms millisekunti 62
Mrev miljoonaa kierrosta 63
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
d paiva 64
inWC inches of water column 65
m/min metri& minuutissa 66
Nm newtonmetri 67
Y%ref ohje prosentteina 117
%act oloarvo prosentteina 118
%dev eroarvo prosentteina 119
% LD kuorma prosentteina 120
% SP ohjearvo prosentteina 121
%FBK takaisinkytkent& prosentteina 122
lout lahtdvirta (prosentteina) 123
Vout lahtdjannite 124
Fout lahtdtaajuus 125
Tout lahtdmomentti 126
Vdc tasajannite 127
3406 NAYTTO 1 MINIMI Asettaa parametrilla 3401 SIGNAL1 PARAM valitun signaalin naytolla -
nakyvan minimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL1 MINIMI.
Huomautus: Parametri ei ole voimassa_t_, jos p_arametrin 3404 NAYTTO 1
MUOTO arvoksi on asetettu SUORA NAYTTO.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3401 asetuksesta. -
3407 NAYTTO 1 MAKSIMI | Asettaa parametrilla 3401 SIGNAL1 PARAM valitun signaalin naytélla -
nakyvan maksimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL1 MINIMI.
Huomautus: Parametri ei ole voimassa_t_, jos p_arametrin 3404 NAYTTO 1
MUOTO arvoksi on asetettu SUORA NAYTTO.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3401 asetuksesta. -
3408 SIGNAL2 PARAM Valitsee toisen ohjauspaneelin nayttdtilassa ndkyvan signaalin. Katso 104
parametri 3401 SIGNAL1 PARAM.
0,101...172 Parametriluettelo ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esim. 102 = 0102 1=1
NOPEUS. Jos arvoksi on asetettu 0, mitdan signaalia ei ole valittu.
3409 SIGNAL2 MINIMI Maarittaa parametrilla 3408 SIGNAL2 PARAM valitun signaalin minimiarvon. | -
Katso parametri 3402 SIGNAL1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3408 asetuksesta. -
3410 SIGNAL2 MAKSIMI Maarittaa parametrilla 3408 SIGNAL2 PARAM valitun signaalin -
maksimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3408 asetuksesta. -
3411 NAYTTO 2 MUOTO | Maarittaa naytolla nakyvan signaalin muodon (valittu parametrilla 3408 SUORA
SIGNAL2 PARAM). NAYTTO
Katso parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO. -
3412 NAYTTO 2 YKSIKKO | Valitsee parametrilla 3408 SIGNAL2 PARAM valitun naytolla nakyvan -
signaalin yksikon.
Katso parametri 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO. -
3413 NAYTTO 2 MINIMI Asettaa parametrilla 3408 SIGNAL2 PARAM valitun signaalin naytolla -

nakyvan minimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL1 MINIMI.

Asetusalue riippuu parametrin 3408 asetuksesta.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus, FbEq

3414 NAYTTO 2 MAKSIMI | Asettaa parametrilla 3408 SIGNAL2 PARAM valitun signaalin naytolla -
nakyvan maksimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3408 asetuksesta. -
3415 SIGNAL3 PARAM Valitsee kolmannen ohjauspaneelin nayttétilassa nakyvan signaalin. Katso 105
parametri 3401 SIGNAL1 PARAM.
0, 101...172 Parametriluettelo ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esim. 102 = 0102 1=1
NOPEUS. Jos arvoksi on asetettu 0, mitdan signaalia ei ole valittu.
3416 SIGNAL3 MINIMI Maarittaa parametrilla 3415 SIGNAL 3 PARAM valitun signaalin minimiarvon. | -
Katso parametri 3402 SIGNAL1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3415 SIGNAL 3 PARAM asetuksesta. -
3417 SIGNAL3 MAKSIMI Maarittad parametrilla 3415 SIGNAL3 PARAM vailtun signaalin -
maksimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3415 SIGNAL3 PARAM asetuksesta. -
3418 NAYTTO 3 MUOTO Maarittaa naytolla nakyvan signaalin muodon (valittu parametrilla 3415 SUORA
SIGNAL3 PARAM). NAYTTO
Katso parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO. -
3419 NAYTTO 3 YKSIKKO | Valitsee parametrilla 3415 SIGNAL3 PARAM valitun naytolla nakyvan -
signaalin yksikon.
Katso parametri 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO. -
3420 NAYTTO 3 MINIMI Asettaa parametrilla 3415 SIGNAL3 PARAM valitun signaalin naytélla -
nakyvan minimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3415 SIGNAL3 PARAM asetuksesta. -
3421 NAYTTO 3 MAKSIMI | Asettaa parametrilla 3415 SIGNAL3 PARAM valitun signaalin naytolla -
nakyvan maksimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3415 asetuksesta. -
35 MOOTT. Moottorin lampdtilan mittaus. Katso kohta Moottorin Iampdétilan mittaus vakio-
LAMPOTILA 1/O-kortilla sivulla 126.
3501 ANTURIN TYYPPI Asettaa moottorin lampd6tilan mittauksen péalle ja valitsee anturityypin. Katso | El
parametrirynma 15 ANALOGIALAHDOT. KAYTOSSA
El KAYTOSSA Toiminto ei ole kaytossa. 0
1x PT100 Toiminto on kaytdssd. Lampdtila mitataan yhdella Pt 100 -anturilla. 1
Analogialahtd AO sy6ttaa vakiovirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin lampétila nousee. Myds anturin jannite kasvaa.
Lampdtilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta Al1/2 ja muuntaa
sen celsiusasteiksi.
2 X PT100 Toiminto on kaytossa. Lampdtila mitataan kahdella Pt 100 -anturilla. Katso 2
1xPT100.
3 X PT100 Toiminto on kaytdssd. Lampdtila mitataan kolmella Pt 100 -anturilla. Katso 3

1xPT100.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

213

PTC

Toiminto on kaytdssa. Lampétilaa valvotaan PTC-anturilla. Analogialahté AO
syo6ttaa vakiovirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi kasvaa voimakkaasti,
kun moottorin lampétila ylittdd PTC-ohjelampdtilan (Tref), kuten myos
vastuksen yli meneva jannite. Lampd6tilan mittaustoiminto lukee jannitteen
analogiatulon Al1/2 kautta ja muuntaa sen ohmeiksi. Alla olevassa kaaviossa
on kuvattu tyypillisia PTC-anturin resistanssiarvoja moottorin
kayttélampdétilan funktiona.

Ohmia
4000

1330

Lampdatila Resistanssi
Normaali 0 ... 1,5 kohmia
Ylilampo > 4 kohmia

550

100

Oletus, FbEq
4

TERMIST. (0)

Toiminto on kaytdssa. Moottorin lampdtilaa valvotaan digitaalituloon kytketyn,
yleensa kiinni olevan termistorireleen kautta taajuusmuuttajaan liitetylla PTC-
anturilla (katso PTC). 0 = moottorin ylilampé.

TERMIST. (1)

Toiminto on kaytdssa. Moottorin lampdtilaa valvotaan digitaalituloon kytketyn,
yleensa auki olevan termistorireleen kautta taajuusmuuttajaan liitetylla PTC-
anturilla (katso PTC). 1 = moottorin ylilampé.

3502 TULON VALINTA

Valitsee moottorin lampdétilan mittaussignaalin léahteen.

All

All

Analogiatulo All. Kaytetaan, kun lampétilan mittaukseen on valittu PT100- tai
PTC-anturi.

Al2

Analogiatulo Al2. Kaytetdan, kun lampétilan mittaukseen on valittu PT100- tai
PTC-anturi.

DI1

Digitaalitulo DI1. Kaytetaan, kun parametrin 3501 ANTURIN TYYPPI arvoksi
on asetettu TERMIST. (0)/(2).

DI2

Digitaalitulo DI2. Kaytetaan, kun parametrin 3501 ANTURIN TYYPPI arvoksi
on asetettu TERMIST. (0)/(2).

DI3

Digitaalitulo DI3. Kaytetaan, kun parametrin 3501 ANTURIN TYYPPI arvoksi
on asetettu TERMIST. (0)/(2).

Dl4

Digitaalitulo D14. Kaytetaan, kun parametrin 3501 ANTURIN TYYPPI arvoksi
on asetettu TERMIST. (0)/(2).

DI5

Digitaalitulo DI5. Kaytetaan, kun parametrin 3501 ANTURIN TYYPPI arvoksi
on asetettu TERMIST. (0)/(2).

3503 HALYTYSRAJA

Maérittd& moottorin lampdétilan mittauksen hélytysrajan. Halytys
MOOTTORIN LAMPOTILA annetaan, kun raja ylittyy ja parametrin 3501
ANTURIN TYYPPI arvoksi on asetettu TERMIST. (0)/(1): 1 = halytys.

X...X

Halytysraja

3504 VIKARAJA

Maarittdd moottorin lampétilan mittauksen vikarajan. Taajuusmuuttaja
laukeaa vikaan MOOT YLILAMP, kun raja ylittyy ja parametrin 3501
ANTURIN TYYPPI arvoksi on asetettu TERMIST. (0)/(1): 1 = vika.

Vikaraja
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
3505 AO VAKIO VIRTA Sallii virran sy6tén analogialahddsta. Parametriasetus kumoaa DISABLE
parametrirynman 15 ANALOGIALAHDOT asetukset.
PTC-anturilla [&ht6virta on 1,6 mA.
Pt 100 -anturilla 1&htdvirta on 9,1 mA.
POIS Ei kéytossa 0
PAALLA Kaytossa
36 Aikajaksot 1 - 4 ja tehostussignaali. Katso kohta Ajastintoiminnot sivulla 132.
AJASTINTOIMINNOT
3601 AJASTIMIEN KAYNN | Valitsee ajastintoiminnon kéaynnistyssignaalin lahteen. El
KAYTOSSA
El KAYTOSSA Ajastintoimintoa ei ole valittu. 0
DI1 Digitaalitulo DI. Ajastintoiminnon kaynnistys digitaalitulon DI1 nousevalla 1
reunalla.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
PAALLA Ajastintoiminto on aina kaytossa. 7
DI1(INV) K&éanteinen digitaalitulo DI1. Ajastintoiminnon kéynnistys digitaalitulon DI1 -1
laskevalla reunalla.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DIL(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
3602 KAYNN. AIKA 1 Maarittaa paivittaisen kaynnistysajan 1. Aikaa voidaan muuttaa 2 sekunnin | 00:00:00
askelissa.
00:00:00...23:59:58 Tunnit:minuutit:sekunnit. Esimerkki: Jos parametriarvoksi asetetaan
07:00:00, ajastintoiminto kaynnistyy klo 7:00.
3603 PYSAYTYSAIKA 1 Maarittad paivittéisen pysaytysajan 1. Aikaa voidaan muuttaa 2 sekunnin 00:00:00
askelissa.
00:00:00...23:59:58 Tunnit:minuutit:sekunnit. Esimerkki: Jos parametriarvoksi asetetaan
18:00:00, ajastintoiminto pyséahtyy klo 18:00.
3604 KAYNN.PAIVA 1 Maarittaa kaynnistyspaivan 1. MAANANTAI
MAANANTAI 1
THSTAI Esimerkki: Jos parametriarvoksi asetetaan MAANANTAI, ajastintoiminto 1 on 2
aktiivinen maanantaista keskiydsta lahtien (00:00:00).
KESKIVIIKKO 3
TORSTAI 4
PERJANTAI 5
LAUANTAI 6
SUNNUNTAI 7
3605 PYSAYTYSPAIVA1 | Maarittaa pysaytyspaivan 1. MAANANTAI
Katso parametri 3604. | Jos parametriarvoksi asetetaan PERJANTAI, ajastintoiminnon 1 aktivointi
paattyy perjantaina keskiyolla (23:59:58).
3606 KAYNN. AIKA 2 Katso parametri 3602 KAYNN. AIKA 1.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq

Katso parametri 3602 KAYNN. AIKA 1.
3607 PYSAYTYSAIKA 2 Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.
Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.
3608 KAYNN.PAIVA 2 Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
3609 PYSAYTYSPAIVA 2 Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.
Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.
3610 KAYNN. AIKA 3 Katso parametri 3602 KAYNN. AIKA 1.
Katso parametri 3602 KAYNN. AIKA 1.
3611 PYSAYTYSAIKA 3 Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.
Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.
3612 KAYNN.PAIVA 3 Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
3613 PYSAYTYSPAIVA 3 Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.
Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.
3614 KAYNN. AIKA 4 Katso parametri 3602 KAYNN. AIKA 1.
Katso parametri 3602 KAYNN. AIKA 1.
3615 PYSAYTYSAIKA 4 Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.
Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.
3616 KAYNN.PAIVA 4 Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
3617 PYSAYTYSPAIVA 4 Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.
Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.

3622 TEHOSTETTU KAYTT]| Valitsee tehostetun kayton aktivointisignaalin lahteen. EI__ o
KAYTOSSA
El KAYTOSSA Ei tehostetun kaytén aktivointisignaalia 0
Dl1 Digitaalitulo DI1. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen. 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
DIL(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. O = aktiivinen, 1 = ei aktiivinen. -1
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
DI3(INV) Katso DIL(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
3623 TEHOSTETTU AIKA | Maarittda ajan, jonka kuluessa tehostetun kayton aktivointi paattyy sen 00:00:00

jalkeen kun aktivointisignaali on kytketty pois paalta.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
00:00:00...23:59:58 Tunnit:minuutit:sekunnit
Esimerkki: Jos parametrin 3622 TEHOSTETTU KAYTT arvoksi on asetettu
DI1 ja parametrin 3623 TEHOSTETTU AIKA arvoksi 01:30:00, tehostus on
aktiivinen 1 tunnin ja 30 minuuttia sen jalkeen kun digitaalitulon aktivointi
paattyy.
I
\
Tehostus — —
aktiivinen J_ |
Digitaalitulo < > |
| Tehostettu aika |
3626 AJASTINTOIMINTOL | Valitsee parametrin AJASTINTOIMINTOL1 aikajaksot. Ajastintoiminto voi EI__ o
sisaltda 0...4 aikajaksoa ja tehostuksen. KAYTOSSA
El KAYTOSSA Aikajaksoa ei ole valittu. 0
T1 Aikajakso 1 1
T2 Aikajakso 2 2
T1+T2 Aikajaksot 1 ja 2 3
T3 Aikajakso 3 4
T1+T3 Aikajaksot 1 ja 3 5
T2+T3 Aikajaksot 2 ja 3 6
T1+T2+T3 Aikajaksot 1,2 ja 3 7
T4 Aikajakso 4 8
T1+T4 Aikajaksot 1 ja 4 9
T2+T4 Aikajaksot 2 ja 4 10
T1+T2+T4 Aikajaksot 1,2 ja 4 11
T3+T4 Aikajaksot 4 ja 3 12
T1+T3+T4 Aikajaksot 1, 3ja 4 13
T2+T3+T4 Aikajaksot 2, 3ja 4 14
T1+T2+T3+T4 Aikajaksot 1, 2, 3 ja 4 15
TEHOSTUS Tehostus 16
T1+B Tehostus ja aikajakso 1 17
T2+B Tehostus ja aikajakso 2 18
T1+T2+B Tehostus ja aikajaksot 1 ja 2 19
T3+B Tehostus ja aikajakso 3 20
T1+T3+B Tehostus ja aikajaksot 1 ja 3 21
T2+T3+B Tehostus ja aikajaksot 2 ja 3 22
T1+T2+T3+B Tehostus ja aikajaksot 1, 2 ja 3 23
T4+B Tehostus ja aikajakso 4 24
T1+T4+B Tehostus ja aikajaksot 1 ja 4 25
T2+T4+B Tehostus ja aikajaksot 2 ja 4 26
T1+T2+T4+B Tehostus ja aikajaksot 1, 2 ja 4 27
T3+T4+B Tehostus ja aikajaksot 3 ja 4 28
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
T1+T3+T4+B Tehostus ja aikajaksot 1, 3 ja 4 29
T2+T3+T4+B Tehostus ja aikajaksot 2, 3 ja 4 30
T1+2+3+4+B Tehostus ja aikajaksot 1, 2, 3ja 4 31

3627 AJASTINTOIMINTO2 | Katso parametri 3626 AJASTINTOIMINTOL.

Katso parametri 3626 AJASTINTOIMINTO1.

3628 AJASTINTOIMINTOS | Katso parametri 3626 AJASTINTOIMINTOL.
Katso parametri 3626 AJASTINTOIMINTO1.

3629 AJASTINTOIMINTO4 | Katso parametri 3626 AJASTINTOIMINTOL.
Katso parametri 3626 AJASTINTOIMINTO1.

40 PID SAATO 1 PID-s&&don (PID1) parametriasetukset 1. Katso kohta PID-s&éto sivulla 122.

4001 VAHVISTUS Maarittda PID-saatajan vahvistuksen. Suuri vahvistus saattaa aiheuttaa 1
nopeuden vaihtelua.

0,1...100,0 Vahvistus. Kun arvoksi asetetaan 0,1, PID-sdatéjan lahté muuttuu 1/10 1=0,1
eroarvon muutoksesta. Kun arvoksi asetetaan 100, PID-s&éatéjén 1ahto
muuttuu 100 kertaa eroarvon muutoksen.

4002 INTEGROINTIAIKA Maarittaa PID-saatajan integrointiajan. Integrointiaika maarittad ajan, jonka | 60
kuluessa sdatajan 1ahté muuttuu eroarvon ollessa vakio. Mité lyhyempi
integrointiaika, sitd nopeammin jatkuva eroarvo korjataan. Jos integrointiaika
on liian lyhyt, séaét6é on epavakaata.

A A
/ \‘ A = Ero

B - - B = Eroarvoaskel
_ | C = Saatajan lahto,

D (4001 =10)—— & kun vahvistus = 1
- | D = Saatdjan lahto,
C4001=1)L | | kun vahvistus = 10

t
-
¢ 4002 —>,
0,0...3600,0 s Integrointiaika. Jos parametriarvoksi asetetaan nolla, integrointi (PID- 1=0,1s

saatajan I-osa) ei ole kaytossa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
4003 DERIVOINTIAIKA Maarittaa PID-saatajan derivointiajan. Derivoiva toiminta vahvistaa saatajan | 0
lahtd4, jos eroarvo muuttuu. Mita pitempi derivointiaika, sitd enemméan
nopeussaatajaa vahvistetaan muutoksen aikana. Jos derivointiajaksi
asetetaan nolla, sdatéja toimii Pl-sdatajand, muussa tapauksessa PID-
saatajana.
Derivointi tekee saadosta hairidille herkemman.
Derivaatta suodatetaan yksinapaisella suotimella. Suodatusaikavakio
maadritetdédn parametrilla 4004 DERIV. SUODATUS.
Ero Prosessin eroarvo
100% |- - — - — - v
|
|
|
0% |
>t
s |
PID-lahto Saatajan lahdon D-osa
Vahvistus s
4001
t
~+— 4003 —»
0,0...10,0 s Derivointiaika. Jos parametriarvoksi asetetaan nolla, PID-sdatéjan 1=0,1s
derivointiosa ei ole kaytdssa.
4004 DERIV. SUODATUS Maarittad PID-saatajan derivaattaosan suodatusaikavakion. Suodatusajan 1
lisddminen tasoittaa derivaattaa ja vahentaa melua.
0,0...10,0 s Suodatusaikavakio. Jos parametriarvoksi asetetaan nolla, derivaatan suodin | 1 =0,1s
ei ole kaytossa.
4005 EROARVON KAANTO | Valitsee takaisinkytkentasignaalin ja taajuusmuuttajan nopeuden vélisen El
suhteen.
El Normaali: takaisinkytkentésignaalin pieneneminen lisaa taajuusmuuttajan 0
nopeutta. Eroarvo = Ohjearvo - Takaisinkytkenta
KYLLA Kééanteinen: takaisinkytkentasignaalin pieneneminen laskee 1
taajuusmuuttajan nopeutta. Eroarvo = Takaisinkytkenta - Ohjearvo
4006 YKSIKKO Valitsee PID-saatéjan oloarvojen yksikon. %
Katso parametrin 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO asetukset El 0...63
YKSIKKOA...Mrev.
4007 YKSIKON SKAALA Maaérittaa parametrilla 4006 YKSIKKO valitun, naytélla nakyvan parametrin - | 1
desimaalipilkun paikan.
0...3 Esimerkki PI1 (3,14159) 1=1
4007 arvo Syotto Naytto
0 0003 3
1 0031 3,1
2 0314 3,14
3 3142 3,142
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
4008 0% ARVO Maarittaa yhdessa parametrin 4009 100% ARVO kanssa PID-saatajan 0
oloarvoille kaytetyn skaalan.
Yksikkd (4006)
Skaala (1907) +1000 %
4009 -|—— — — — — ‘
|
4008 —|— — |
3 | Sisainen skaala (%)
| »
r 0% 100 %
-1000 %

X...X Yksikko ja skaala maaritetaan parametreilla 4006 YKSIKKO ja 4007
YKSIKON SKAALA.

4009 100% ARVO Maarittad yhdessa parametrin 4008 0% ARVO kanssa PID-saatajan 100

oloarvoille kaytetyn skaalan.

X...X Yksikko ja skaala maaritetadn parametreilla 4006 YKSIKKO ja 4007
YKSIKON SKAALA.

4010 OHJEARVON VALINT | Valitsee PID-saatajan ohjesignaalin lahteen. All
PANEELI Ohjauspaneeli 0
All Analogiatulo All 1
Al2 Analogiatulo Al2 2
KOMM Kenttavaylaohje OHJ2 8
KOMM+AI1 Kenttavaylaohje OHJ2 ja analogiatulo All yhteenlaskettuna. Katso kohta 9

Ohjeen valinta ja korjaus sivulla 251.

KOMM*AI1 Kenttavaylaohje OHJ2 ja analogiatulo All kerrottuna. Katso kohta Ohjeen 10
valinta ja korjaus sivulla 251.

DI3U,4D(RNC) Digitaalitulo 3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohjearvo pienenee. 11
Seis-komento nollaa ohjearvon. Ohjearvoa ei tallenneta, jos ohjauslahde
muutetaan ULK1:std ULK2:een, ULK2:sta ULK1:een tai LOC:sta REM:iin.

DI3U,4D (NC) Digitaalitulo 3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohjearvo pienenee. 12
Ohjelma tallentaa aktiivisen ohjeen (ei nollausta seis-komennolla). Ohjearvoa
ei tallenneta, jos ohjauslahde muutetaan ULK1:stda ULK2:een, ULK2:sta
ULK1:een tai LOC:sta REM:iin.

Al1+AI2 Ohje lasketaan seuraavalla yhtalolla: 14
OHJE = Al1(%) + Al2(%) - 50%

AI1*AlI2 Ohje lasketaan seuraavalla yhtalolla: 15
OHJE = Al(%) - (Al2(%) / 50%)

Al1-Al2 Ohje lasketaan seuraavalla yhtalolla: 16
OHJE = Al1(%) + 50% - Al2(%)

AlL/AI2 Ohje lasketaan seuraavalla yhtalolla: 17
OHJE = Al1(%) - (50% / Al2 (%))

SISAINEN Vakioarvo méadritetdan parametrilla 4011 SIS.OHJEARVO 19

DI14U,5D(NC) Katso DI3U,4D (NC). 31

TAAJ TULO Taajuustulo 32

SEKV OHJ LAH Sekvenssiohjelmoinnin 1&aht6. Katso parametriryhma 84 33

SEKV.OHJELMOINTI.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
4011 SIS.OHJEARVO Valitsee vakioarvon PID-saatajan ohjearvoksi, kun parametrin 4010 40
OHJEARVON VALINT arvoksi on asetettu SISAINEN.
X...X Yksikko ja skaala médaritetaan parametreilla 4006 YKSIKKO ja 4007
YKSIKON SKAALA.
4012 OHJEARVO MINIMI Maarittaa valitun PID-ohjearvosignaalin lahteen minimiarvon. Katso 0
parametri 4010 OHJEARVON VALINT
-500,0...500,0 % Arvo prosentteina. 1=0,1%

Esimerkki: Analogiatulo All valitaan PID-ohjearvon lahteeksi (parametrin
arvo on All). Minimi- ja maksimiohje vastaavat parametrien 1301 MINIMI Al1
ja 1302 MAKSIMI All asetuksia seuraavasti:
A Ahi A Ohje

Ohie  max > MIN s012] MIN > MAX

4013 | (MIN)|
(MAX)

4012 | 4013 | |
(MIN) ‘ AlL (%) (MAX) ‘ AL (%)
1301 1302 " 1301 1302
4013 OHJEARVO MAKSIMI | Maarittaa valitun PID-ohjearvosignaalin lahteen maksimiarvon. Katso 100
parametrit 4010 OHJEARVON VALINT ja 4012 OHJEARVO MINIMI.
-500,0...500,0 % Arvo prosentteina 1=0,1%
4014 OHJEARVON VALINT | Valitsee PID-sdatéjan prosessin oloarvon (takaisinkytkentésignaali): OoLO1

Muuttujien OLO1 ja OLO2 lahteet maaritetddn parametreilla 4016 OLO1
TULO ja 4017 OLO2 TULO.

OLO1 OLO1 1
OLO1-0LO2 Oloarvojen OLOL1 ja OLO 2 erotus 2
OLO1+0L02 Oloarvojen OLO1 ja OLO2 summa 3
OLO1*0LO2 Oloarvojen OLO1 ja OLO2 tulo 4
OLO1/0L02 Oloarvojen OLO1 ja OLO2 osamaara 5
MIN(A1,A2) Valitsee pienemman oloarvoista OLO1 ja OLO2 6
MAX(A1,A2) Valitsee suuremman oloarvoista OLO1 ja OLO2 7
sqrt(A1-A2) Oloarvojen OLOL1 ja OLO2 erotuksen nelidjuuri 8
sqAl+sgA2 Oloarvojen OLO1 ja OLO2 neliéjuurten summa 9
sqri(ACT1) Oloarvon OLO1 nelijuuri 10
KOMM OLO 1 Signaalin 0158 PID KOMM ARVO 1 arvo 11
KOMM OLO 2 Signaalin 0159 PID KOMM ARVO 2 arvo 12
4015 OLOARVON KERR. Maarittaa lisdkertoimen parametrilla 4014 OLOARVON VALINT méaéritetylle | 0
arvolle. Parametria kaytetaan paaasiassa sovelluksissa, joissa
takaisinkytkentaarvo lasketaan toisesta muuttujasta (esim. virtaus paine-
erosta).
-32,768...32,767 Kerroin. Jos parametriarvoksi on asetettu nolla, kerrointa ei kayteta. 1=0,001
4016 OLO1 TULO Mé&érittdé oloarvon 1 (OLO1) lahteen. Katso myds parametri 4018 OLO1 Al2
MINIMI.
All Analogiatulo All
Al2 Analogiatulo Al2
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
VIRTA Skaalattu virta: Minimi OLO1 = 0 A, maksimi OLO1 = 2 - |- 3
MOMENTTI Skaalattu momentti: Minimi OLOL = -2 - Ty, maksimi OLOL1 = 2 - Tpjy. 4
TEHO Skaalattu teho: Minimi OLO1 = -2 - Py, maksimi OLOL = 2 - Py, 5
KOMM OLO 1 Signaalin 0158 PID KOMM ARVO 1 arvo 6
KOMM OLO 2 Signaalin 0159 PID KOMM AVO 2 arvo 7
TAAJ TULO Taajuustulo 8

4017 OLO2 TULO Maarittaa oloarvon OLO2 lahteen. OLO2 muodostaa PID-s&aaddssa kaytetyn | Al2

takaisinkytkentaarvon. Katso parametri 4014 OHJEARVON VALINT.
Katso parametri 4016 OLO1 TULO.

4018 OLO1 MINIMI Asettaa oloarvon OLO1 minimiarvon. 0
Skaalaa oloarvona OLO1 kaytetyn lahdesignaalin (maaritetddn parametrilla
4016 OLO1 TULO). Parametrin arvoja 6 (KOMM AKT 1) ja 7 (KOMM AKT 2)
ei skaalata.

Par 4016 Lahde Lahteen min. Lahteen maks.
1 Analogiatulo 1 {1301 MINIMI All 1302 MAKSIMI All
2 Analogiatulo 2 {1304 MINIMI Al2 1305 MAKSIMI Al2
3 Virta 0 2 - nimellisvirta
4 Momentti -2 - nimellismomentti|2 - nimellismomentti
5 Teho -2 - nimellisteho 2 - nimellisteho
Méaarittdd muuttujan OLO1 minimiarvon, jos analogiatulo valitaan OLO1:n
lahteeksi. Katso parametri 4016 OLO1 TULO.
Minimi- ja maksimioloarvo (OLO) vastaavat parametrien 1301 MINIMI All ja
1302 MAKSIMI All asetuksia seuraavasti.
A= Normaali; B = K&anteinen (OLO1 minimi > OLO1 maksimi)
OLO1 (% OLOL (%)
A 4018
4019
|
|
|
4018 | 4019’ | ‘
! ' Al (%) | Al (%)
1301 1302 1301 1302
-1000...1000 % Arvo prosentteina 1=1%
4019 OLO1 MAKSIMI Maarittdd muuttujan OLO1 maksimiarvon, jos analogiatulo valitaan OLO1:n | 100
lahteeksi. Katso parametri 4016 OLO1 TULO. OLO1:n minimi- (4018 OLO1
MINIMI) ja maksimiasetukset maarittavat, miten mittauslaitteesta saatu
jannite/virtasignaali muunnetaan PID-saatajan kayttamaksi prosenttiarvoksi.
Katso parametri 4018 OLO1 MINIMI.
-1000...1000 % Arvo prosentteina 1=1%

4020 OLO2 MINIMI Katso parametri 4018 OLO1 MINIMI. 0
-1000...1000 % Katso parametri 4018. 1=1%

4021 OLO2 MAKSIMI Katso parametri 4019 OLO1 MAKSIMI. 100
-1000...1000 % Katso parametri 4019. 1=1%

4022 NUKKUMISTOIMINTO | Aktivoi nukkumistoiminnon ja valitsee aktivointitulon lahteen. Katso kohta El

Prosessin PID-saadon (PID1) nukkumistoiminto sivulla 124. KAYTOSSA
El KAYTOSSA Nukkumistoiminto ei ole kéaytossa. 0
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DI1 Toiminto valitaan paalle/ pois paalta digitaalitulon DI1 kautta.1 = valittu, 0 =ei | 1
valittu.
Parametreilla 4023 PID NUKK.TASO ja 4025 HERAAMISTASO asetetut
sisdiset kriteerit eivat ole voimassa. Nukkumis- ja herddmisviiveen
madrittavat parametrit 4024 PID NUKK.VIIVE ja 4026 HERAAMISVIIVE ovat
voimassa.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
SISAINEN Valinta paalle/pois paalta automaattisesti parametrien 4023 PID NUKK.TASO | 7
ja 4025 HERAAMISTASO asetusten mukaisesti.
DI1(INV) Toiminto valitaan paélle/pois paalta kdanteisen digitaalitulon DI1 kautta. -1
1 = ei valittu, 0 = valittu.
Parametreilla 4023 PID NUKK.TASO ja 4025 HERAAMISTASO asetetut
sisdiset kriteerit eivat ole voimassa. Nukkumis- ja herdamisviiveen
madrittavat parametrit 4024 PID NUKK.VIIVE ja 4026 HERAAMISVIIVE ovat
voimassa.
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
4023 PID NUKK.TASO Méaarittdd nukkumistoiminnon kéynnistysrajan. Jos moottorin nopeus on 0
asetetun rajan (4023) alapuolella nukkumisviivetta (4024) pidempaan,
taajuusmuuttaja siirtyy nukkumistilaan: Moottori pyséhtyy ja ohjauspaneelin
naytolla nékyy halytys PID NUKKUU.
Parametrin 4022 NUKKUMISTOIMINTO asetuksen on oltava SISAINEN.
PID-lahtétaso
b t<4024
> -
t> 4024
4023 —+ — r
"
PID-prosessin takaisinkytkenta | |
. A | —i= 4026
PID-ohje |
; 4025 |\
Vo
v |
Paattyy Alkaa
0,0...500,0 Hz / Nukkumistoiminnon kaynnistystaso 1=0,1Hz/
0...30000 rpm 1rpm
4024 PID NUKK.VIIVE Méaarittdd nukkumistoiminnon kaynnistysviiveen. Katso parametri 4023 PID | 60
NUKK.TASO. Kun moottorin nopeus laskee nukkumistason alapuolelle,
laskuri kaynnistyy. Kun moottorin nopeus ylittdd nukkumistason, laskuri
nollautuu.
0,0...3600,0 s Nukkumistoiminnon kaynnistysviive 1=0,1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
4025 HERAAMISTASO Maarittdad nukkumistoiminnon herddmistason. Taajuusmuuttaja herad, jos 0
prosessin oloarvon ero PID-ohjearvosta on asetetun heraamistason (4025)
ylapuolella pidemp&an kuin heraémisviive (4026). Herddmisraja riippuu
parametrin 4005 EROARVON KAANTO asetuksista.
Jos parametrin 4005 asetus on 0O:
Herdémisraja = PID-ohje (4010) - Heraamistaso (4025).
Jos parametrin 4005 asetus on 1:
Herdémisraja = PID-ohje (4010) + Herdamistaso (4025)
A L
- — — - Heraamisraja, kun 4005 =1
—54025
PID-ohje
i 4025
- = = — — - Her&amisraja, kun 4005 =0
et
Katso my6s kuvat parametrikohdassa 4023 PID NUKK.TASO.
X...X Yksikko ja skaala maaritetaan parametreilla 4026 HERAAMISVIIVE ja 4007
YKSIKON SKAALA.
4026 HERAAMISVIIVE Méaarittdd nukkumistoiminnon herdadmisviiveen. Katso parametri 4023 PID 0,5
NUKK.TASO.
0,00...60,00 s Heraamisviive 1=0,01s
4027 PID 1 PARAMETRIT | Maarittaa lahteen, josta taajuusmuuttaja lukee PID-parametrisarjan 1 ja 2 ASETUKSET
valintasignaalin. 1
PID-parametrisarja 1 maaritetaén parametreilla 4001...4026.
PID-parametrisarja 2 maaritetaan parametreilla 4101...4126.
ASETUKSET 1 PID-sarja 1 on kaytossa. 0
DI1 Digitaalitulo DI1. 1 = PID-sarja 2, 0 = PID-sarja 1. 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
ASETUKSET 2 PID-sarja 2 on kaytossa. 7
AJASTIN 1 Ajastettu PID-sarjan 1/2 saatd. Ajastintoiminto 1 ei aktiivinen = PID-sarja 1, |8
Ajastintoiminto 1 aktiivinen = PID-sarja 2. Katso parametriryhmé 36
AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN 2 Katso AJASTIN 1. 9
AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 10
AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 11
DI1(INV) Kaéanteinen digitaalitulo DI1. O = PID-sarja 2, 1 = PID-sarja 1. -1
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
41 PID SAATO 2 PID-s&adon (PID2) parametriasetukset 2. Katso kohta PID-s&até sivulla 122.
4101 VAHVISTUS Katso parametri 4001 VAHVISTUS.
4102 INTEGROINTIAIKA Katso parametri 4002 INTEGROINTIAIKA.
4103 DERIVOINTIAIKA Katso parametri 4003 DERIVOINTIAIKA.
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Nro Nimi/arvo
4104 DERIV.SUODATUS

Kuvaus
Katso parametri 4004 DERIV.SUODATUS.

Oletus, FbEq

4105 EROARVON KAANTO

Katso parametri 4005 EROARVON KAANTO.

4106 YKSIKKO

Katso parametri 4006 YKSIKKO.

4107 YKSIKON SKAALA

Katso parametri 4007 YKSIKON SKAALA.

4108 0% ARVO

Katso parametri 4008 0% ARVO.

4109 100% ARVO

Katso parametri 4009 100% ARVO.

4110 OHJEARVON VAL

Katso parametri 4010 OHJEARVON VALINT.

4111 SIS.OHJEARVO

Katso parametri 4011 SIS.OHJEARVO.

4112 OHJEARVO MIN

Katso parametri 4012 OHJEARVO MINIMI.

4113 OHJEARVO MAX

Katso parametri 4013 OHJEARVO MAKSIMI.

4114 OLOARVON VAL

Katso parametri 4014 OLOARVON VALINT.

4115 OLOARVON KERR.

Katso parametri 4015 OLOARVON KERR.

4116 OLO1 TULO

Katso parametri 4016 OLO1 TULO.

4117 OLO2 TULO

Katso parametri 4017 OLO2 TULO.

4118 OLO1 MINIMI

Katso parametri 4018 OLO1 MINIMI.

4119 OLO1 MAKSIMI

Katso parametri 4018 OLO1 MAKSIMI.

4120 OLO2 MINIMI

Katso parametri 4020 OLO2 MINIMI.

4121 OLO2 MAKSIMI

Katso parametri 4021 OLO2 MAKSIMI.

4122 NUKKUMISTOIMINTO

Katso parametri 4022 NUKKUMISTOIMINTO.

4123 PID NUKK.TASO

Katso parametri 4023 PID NUKK.TASO.

4124 PID NUKK.VIIVE

Katso parametri 4024 PID NUKK.VIIVE

4125 HERAAMISTASO

Katso parametri 4025 HERAAMISTASO.

4126 HERAAMISVIIVE

Katso parametri 4026 HERAAMISVIIVE.

42 ULK / TRIM PID

Ulkoinen PID-s&ato ja trimmaus (PID2). Katso kohta PID-s&ato sivulla 122.

4201 VAHVISTUS

Katso parametri 4001 VAHVISTUS.

4202 INTEGROINTIAIKA

Katso parametri 4002 INTEGROINTIAIKA.

4203 DERIVOINTIAIKA

Katso parametri 4003 DERIVOINTIAIKA.

4204 DERIV.SUODATUS

Katso parametri 4004 DERIV.SUODATUS.

4205 EROARVON KAANTO

Katso parametri 4005 EROARVON KAANTO.

4206 YKSIKKO

Katso parametri 4006 YKSIKKO.

4207 YKSIKON SKAALA

Katso parametri 4007 YKSIKON SKAALA.

4208 0% ARVO

Katso parametri 4008 0% ARVO.

4209 100% ARVO

Katso parametri 4009 100% ARVO.

4210 OHJEARVON VAL

Katso parametri 4010 OHJEARVON VALINT.

4211  SIS.OHJEARVO

Katso parametri 4011 SIS.OHJEARVO.

4212 OHJEARVO MIN

Katso parametri 4012 OHJEARVO MINIMI.

4213 OHJEARVO MAX

Katso parametri 4013 OHJEARVO MAKSIMI.

4214 OLOARVON VAL

Katso parametri 4014 OLOARVON VALINT.

4215 OLOARVON KERR.

Katso parametri 4015 OLOARVON KERR.

4216 OLO1 TULO

Katso parametri 4016 OLO1 TULO.

4217 OLO2 TULO

Katso parametri 4017 OLO2 TULO.
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4218 OLO1 MINIMI Katso parametri 4018 OLO1 MINIMI.
4219 OLO1 MAKSIMI Katso parametri 4018 OLO1 MAKSIMI.
4220 OLO2 MINIMI Katso parametri 4020 OLO2 MINIMI.
4221 OLO2 MAKSIMI Katso parametri 4021 OLO2 MAKSIMI.
4228 PID KAYNNISTYS Valitsee ulkoisen PID-saadon aktivointisignaalin lahteen. Parametrin 4230 El
TRIMMAUS asetuksen on oltava EI KAYTOSSA. KAYTOSSA
El KAYTOSSA Ulkoista PID-saadon aktivointisignaalia ei ole valittu. 0
DI1 Digitaalitulo DI1. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen. 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KAYNN. AIKANA Aktivointi taajuusmuuttajan kaynnistyksessa. Kaynnistys (taajuusmuuttaja 7
kaynnissa) = aktiivinen.
PAALLA Aktivointi kytkettaessa jannite taajuusmuuttajaan. Jannitteen kytkenta 8
(taajuusmuuttaja jannitteinen) = aktiivinen.
AJASTIN 1 Aktivointi ajastintoiminnolla. Ajastintoiminto 1 aktiivinen = PID-saato 9
aktiivinen. Katso parametriryhma 36 AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN 2 Katso AJASTIN 1. 10
AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 11
AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 12
DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. O = aktiivinen, 1 = ei aktiivinen. -1
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DIL(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
4229 PID ALKUARVO Maarittad ulkoisen PID-saatajan lahdon alkuarvon. Kun PID-sééatéja 0
aktivoidaan, saatgjan lahto aloittaa alkuarvosta. Kun PID-saatgjan aktivointi
poistetaan, saatajan lahté palautuu alkuarvoon.
Parametrin 4230 TRIMMAUS asetuksen on oltava El KAYTOSSA.
0,0...100,0 % Arvo prosentteina 1=0,1%
4230 TRIMMAUS Aktivoi trimmaustoiminnon ja valitsee trimmaustyypiksi suoran tai El
suhteellisen trimmauksen. Trimmausta kaytettdessa taajuusmuuttajan KAYTOSSA
ohjeeseen voidaan liittd& korjauskerroin. Katso kohta Ohjeen trimmaus
sivulla 103.
El KAYTOSSA Trimmaustoimintoa ei ole valittu.
SUHTEELLINEN Aktiivinen. Trimmauskerroin on suhteessa rpm/Hz-ohjeeseen ennen
trimmausta (OHJ1).
SUORA Aktiivinen. Trimmauskerroin perustuu ohjeen saatdpiirissa kaytettyyn 2
kiinted&n maksimirajaan (maksiminopeus, -taajuus tai -momentti).
4231 TRIMM.KERROIN Maarittaa trimmaustoiminnon kertoimen. Katso kohta Ohjeen trimmaus 0
sivulla 103.
-100,0...100,0 % Kerroin 1=01%
4232 KORJAUKSEN Valitsee trimmausohjeen. Katso kohta Ohjeen trimmaus sivulla 103. PID2 OHJE
LAHDE
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PID2 OHJE
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Parametrilla 4210 valittu PID2 ohje (eli signaalin 0129 PID 2 OHJEARVO
arvo)

Oletus, FbEq

PID2 LAHTO

PID2 l4hto eli signaalin 0127 PID 2 LAHTO arvo

2

4233

TRIMM. VALINTA

Valitsee, kaytetaanko trimmausta nopeus- tai momenttiohjeen korjaukseen.
Katso kohta Ohjeen trimmaus sivulla 103.

NOP/TAAJ

NOP/TAAJ

Nopeusohjeen trimmaus

MOMENTTI

Momenttiohjeen trimmaus (vain OHJ2 (%))

43 MEK.JARRUN
OHJAUS

Mekaanisen jarrun ohjaus. Katso kohta Mekaanisen jarrun ohjaus sivulla
128.

4301

JARRUN AUK.VIIVE

Maarittaa jarrun avausviiveen (= viive sisaisen jarrunavauskomennon ja
moottorin nopeussaadon vapautuksen valilld). Viivelaskuri kaynnistyy, kun
moottorin virta/momentti/nopeus on noussut jarrun vapautuksessa
tarvittavalle tasolle (parametri 4302 JARRUN AUK.TASO tai 4304
PAKOT.AUK.TASO) ja moottori on magnetoitu. Samalla kun laskuri
kaynnistyy, jarrun ohjaus saa jarrua ohjaavan relelahdén paastdmaan ja jarru
alkaa avautua.

0,20

0,00...2,50 s

Viiveaika

1=0,01s

4302

JARRUN AUK.TASO

Maarittdd moottorin kaynnistysmomentin/virran jarrun vapautuksessa.
Kaynnistyksen jalkeen taajuusmuuttajan virta/momentti jaddytetaan
asetettuun arvoon kunnes moottori on magnetoitu.

100 %

0,0...180,0 %

Arvo prosentteina nimellismomentista Ty (vektorisaéto) tai nimellisvirrasta
Ion (skalaariséato).

Ohjaustapa valitaan parametrilla 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA.

1=0,1%

4303

JARRUN SULK.TASO

Maarittad jarrun sulkunopeuden. Pysaytyksen jalkeen jarru sulkeutuu, kun
taajuusmuuttajan nopeus laskee asetetun arvon alapuolelle.

4,0 %

0,0...100,0 %

Arvo prosentteina nimellisnopeudesta (vektorisdato) tai nimellistaajuudesta
(skalaarisaatd). Ohjaustapa valitaan parametrilla 9904
MOOTT.OHJAUSTAPA.

1=0,1%

4304

PAKOT.AUK.TASO

Mé&aérittdd nopeuden jarrun vapautuksessa. Parametriasetus kumoaa
parametrin 4302 JARRUN AUK.TASO asetuksen. Kéynnistyksen jalkeen
taajuusmuuttajan nopeus jaadytetddn asetettuun arvoon kunnes moottori on
magnetoitu.

Taméan parametrin tarkoituksena on luoda riittava kéynnistysmomentti, jotta
moottori ei pydri vadrdan suuntaan moottorin kuorman takia.

0,0...100 %

Arvo prosentteina maksimitaajuudesta (skalaarisaato) tai
maksiminopeudesta (vektorisdatd). Jos parametriarvoksi on asetettu nolla,
toiminto ei ole kdytdssa. Ohjaustapa valitaan parametrilla 9904
MOOTT.OHJAUSTAPA.

1=0,1%

4305

JARRU MAGN.VIIVE

Maarittdd moottorin magnetointiajan. Kaynnistyksen jalkeen
taajuusmuuttajan virta/momentti/nopeus jaddytetaan parametrilla 4302
JARRUN AUK.TASO tai 4304 PAKOT.AUK.TASO maéaritettyyn arvoon
tietyksi ajaksi.

0...10000 ms

Magnetointiaika. Jos parametriarvoksi on asetettu nolla, toiminto ei ole
kaytossa.

1=1ms

4306

AJON TAAJ TASO

Maarittad jarrun sulkunopeuden. Kun taajuus laskee ajon aikana asetetun
tason alapuolelle, jarru sulkeutuu. Jarru avautuu uudelleen, kun parametreilla
4301...4305 asetetut vaatimukset tayttyvat.
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0,0...100,0 % Arvo prosentteina maksimitaajuudesta (skalaarisaato) tai 1=0,1%
maksiminopeudesta (vektorisaatt). Jos parametriarvoksi on asetettu nolla,
toiminto ei ole kdytdssa. Ohjaustapa valitaan parametrilla 9904
MOOTT.OHJAUSTAPA.

50 PULSSIANTURI Pulssianturiliitanta.

Lisatietoja on oppaassa MTAC-01 Pulse Encoder Interface Module User’s
Manual [3AFE68591091 (englanninkielinen)].

5001 PULSSIEN LKM limoittaa anturipulssien lukumaaran yhta kierrosta kohden. 1024
32...16384 ppr Pulssien maara kierrosta kohden (ppr = pulses per round) 1=1

5002 ANTURI KAYTOSSA | Ottaa anturin kayttoon. POIS
POIS Ei kaytossa 0
PAALLA Kéaytossa 1

5003 PULSSIANT. VIKA Maarittad, kuinka taajuusmuuttaja toimii, jos pulssianturin ja VIKA

pulssianturilitintdmoduulin tai moduulin ja taajuusmuuttajan valisessa
tiedonsiirrossa havaitaan virhe.

VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan PULSSIANTURI VIRHE. 1
VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen PULSSIANTURIVIKA. 2
5010 ZPLS KAYTOSSA Ottaa kayttdon anturin nollapulssin (Z = zero). Nollapulssia kaytetaan POIS
aseman asetukseen.
POIS Ei kaytdssa 0
PAALLA Kéytossa 1
5011 ASEMAN ASETUS Ottaa kayttéon asennon asetuksen. POIS
POIS Ei kaytdssa 0
PAALLA Kéaytossa 1
51 ULK KOMM. Parametriasetuksia on muutettava vain silloin kun kenttavaylan
MODUULI sovitinmoduuli (lisdvaruste) asennetaan ja aktivoidaan parametrilla 9802

KOMM PROT VAL. Lisétietoja parametreista on kenttavaylamoduulin
kayttboppaassa ja luvussa Kenttévaylaohjaus kenttavaylasovittimella. Nama
parametriasetukset pysyvat muuttumattomina vaikka makroa vaihdetaan.

Huomautus: Sovitinmoduulissa parametriryhman numero on 1.
5101 KENTTAV. TYYPPI Nayttad naytolla kytketyn kenttévaylasovitinmoduulin tyypin.

El MAAR Kenttavaylamoduulia ei 16ydy tai sita ei ole kytketty oikein, tai parametrin 0
9802 KOMM PROT VAL asetus ei ole ULK FBA.
PROFIBUS-DP Profibus-sovitinmoduuli 1
CANopen CANopen-sovitinmoduuli 32
DEVICENET DeviceNet-sovitinmoduuli 37
5102 KENTTAV. PAR 2 Nama parametrit ovat sovitinmoduulikohtaisia. Lisatietoja on moduulin
kayttboppaassa. Huomaa, ettd kaikki ndma parametrit eivat valttamatta nay
_ naytolla.
5126 KENTTAV. PAR 26
5127 KV PAR VIRK. Vahvistaa kaikki sovitinmoduulin konfigurointiasetuksiin tehdyt muutokset.
Paivityksen jalkeen arvoksi palautuu automaattisesti VAL MIS.
VALMIS Paivitys valmis
VIRKISTA Péivitys
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52 PANEEL| KOMM.

Kuvaus
Taajuusmuuttajan ohjauspaneelin portin tiedonsiirtoasetukset

Oletus, FbEq

5201 ASEMANUMERO Maarittaa taajuusmuuttajan osoitteen. Kahta laitetta, joilla on sama osoite, ei | 1
voida kayttaa yhta aikaa.
1...247 Osoite 1=1
5202 VAYLAN NOPEUS Maarittaa liitannan siirtonopeuden. 9,6
9,6 kbit/s 9,6 kbittia/s 1=0,1 kbit/s
19,2 kbit/s 19,2 kbittia/s
38,4 kbit/s 38,4 kbittid/s
57,6 kbit/s 57,6 kbittia/s
115,2 kbit/s 115,2 kbittia/s
5203 PARITEETTI Maarittaa pariteetti- ja stop-bittien kaytdn. Samaa asetusta on kaytettava 8N1
kaikissa verkossa olevissa asemissa.
8N1 Ei pariteettibittid, yksi stop-bitti 0
8N2 Ei pariteettibittid, kaksi stop-bittia 1
8E1l Parillinen pariteettibitti, yksi stop-bitti 2
801 Pariton pariteettibitti, yksi stop-bitti 3
5204 OIKEITA SANOMIA Taajuusmuuttajan vastaanottamien voimassa olevien viestien maara. 0
Normaalin toiminnan aikana méaara kasvaa jatkuvasti.
0...65535 Viestien maara =1
5205 PARITEETTIVIRH. Modbus-litannasta vastaanotettujen pariteettivirheellisten merkkien maara.
Jos m&ara on suuri, tarkista, etta vaylaan liitettyjen laitteiden
pariteettiasetukset ovat samat.
Huomautus: Korkea sahkdmagneettisten hairididen taso aiheuttaa virheita.
0...65535 Merkkien maéara =1
5206 MUOTOVIRHEET Modbus-litdnnan vastaanottamien muotovirheellisten merkkien méara. Jos
maéra on suuri, tarkista, etta vaylaan liitettyjen laitteiden
tiedonsiirtonopeuden asetukset ovat samat.
Huomautus: Korkea sahkdmagneettisten hairididen taso aiheuttaa virheita.
0...65535 Merkkien maéara =1
5207 PUSKURIN YLITYS Puskurin ylittdvien merkkien maara eli niiden merkkien maara, jotka ylittavat | 0
viestin maksimipituuden, 128 tavua.
0...65535 Merkkien maara =1
5208 CRC-VIRHEET Taajuusmuuttajan vastaanottamien CRC (cyclic redundancy check) 0
-virheellisten viestien maara. Jos maara on suuri, tarkista, ettei CRC-
laskelmissa ole virheita.
Huomautus: Korkea sahkdmagneettisten hairididen taso aiheuttaa virheita.
0...65535 Viestien maara 1=1
53 EFB PROTOKOLLA | Sisaanrakennetun kenttavaylaliitinnan asetukset. Katso luku
Kenttavaylaohjaus sisdanrakennetulla kenttavaylalla.
5302 SKV Maarittaa laitteen osoitteen. Kahta laitetta, joilla on sama osoite, ei voida 1
ASEMANUMERO kayttaa yhta aikaa.
0...247 Osoite 1=1
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5303 SKV VAYLAN NOP. Maarittaa liitannan siirtonopeuden. 9,6
9,6 9,6 kbittid/s 1=0,1 kbit/s
19,2 19,2 kbittia/s
38,4 38,4 kbittia/s
57,6 57,6 kbittia/s
115,2 115.2 kbittia/s
5304 EFP PARITEETTI Maarittaa pariteetti- ja stop-bittien kaytdn seka datan pituuden. Samaa 8N1
asetusta on kaytettava kaikissa verkossa olevissa asemissa.
8N1 Ei pariteettibittid, yksi stop-bitti, 8 databittia 0
8N2 Ei pariteettibittid, kaksi stop-bittia, 8 databittia 1
8E1l Parillinen pariteettibitti, yksi stop-bitti, 8 databittia 2
801 Pariton pariteettibitti, yksi stop-bitti, 8 databittia 3
5305 SKV OHJ PROFIILI Valitsee tiedonsiirtoprofiilin. Katso kohta Tiedonsiirtoprofiilit sivulla 260. ABB DRV
LIM
ABB DRV LIM ABB Drive limited -profiili 0
DCU PROFILE DCU-profiili 1
ABB DRV FULL ABB Drives -profiili 2
5306 SKV OIKEITA SAN. Taajuusmuuttajan vastaanottamien voimassa olevien merkkien maara. 0
Normaalin toiminnan aikana maara kasvaa jatkuvasti.
0...65535 Viestien maara =1
5307 SKV CRC-VIRHEET | Taajuusmuuttajan vastaanottamien CRC (cyclic redundancy check)
-virheellisten viestien maara. Jos méara on suuri, tarkista, ettei CRC-
laskelmissa ole virheitéa.
Huomautus: Korkea sahkdmagneettisten hairididen taso aiheuttaa virheita.
0...65535 Viestien maara 1=1
5310 SIS KV PAR 10 Valitsee Modbus-rekisteriin 40005 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametrinumero 1=1
5311 SISKVPAR 11 Valitsee Modbus-rekisteriin 40006 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametrinumero 1=1
5312 SIS KV PAR 12 Valitsee Modbus-rekisteriin 40007 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametrinumero 1=1
5313 SISKVPAR 13 Valitsee Modbus-rekisteriin 40008 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametrinumero 1=1
5314 SISKVPAR 14 Valitsee Modbus-rekisteriin 40009 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametrinumero 1=1
5315 SIS KV PAR 15 Valitsee Modbus-rekisteriin 40010 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametrinumero 1=1
5316 SIS KV PAR 16 Valitsee Modbus-rekisteriin 40011 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametrinumero 1=1
5317 SIS KV PAR 17 Valitsee Modbus-rekisteriin 40012 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametrinumero 1=1
5318 SIS KV PAR 18 Varattu 0
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5319 SISKV PAR 19 ABB Drives -profiilin (ABB DRV LIM tai ABB DRV FULL) ohjaussana. Vain 0x0000
luku -kopio kenttavaylan ohjaussanasta.
0x0000...0xFFFF (hex)| Ohjaussana
5320 SIS KV PAR 20 ABB Drives -profiilin (ABB DRV LIM tai ABB DRV FULL) tilasana. Vain luku | 0x0000
-kopio kenttavaylan tilasanasta.
0x0000...0xFFFF (hex)| Tilasana
54 KENTTAV TULO Taajuusmuuttajasta kenttavayldohjaimeen kenttavaylasovittimen kautta
siirrettdva data. Katso luku Kenttavaylaohjaus kenttéavaylasovittimella.
Huomautus: Sovitinmoduulissa parametriryhman numero on 3.
5401 KENTTAV TULO 1 Valitsee taajuusmuuttajasta kenttéavaylaohjaimeen siirrettdvan datan.
0 Ei kaytossa
1...6 Ohjaus- ja tilasanat
5401 asetus Datasana
1 Ohjaussana
2 OHJ1
3 OHJ2
4 Tilasana
5 Oloarvo 1
6 Oloarvo 2
101...9999 Parametrinumero
5402 KENTTAV TULO 2 Katso 5401 KENTTAV TULO 1.
5410 KENTTAV TULO 10 Katso 5401 KENTTAV TULO 1.
55 KENTTAV LAHTO Kenttavaylaohjaimesta taajuusmuuttajaan kenttavaylasovittimen kautta
siirrettava data. Katso luku Kenttévaylaohjaus kenttavaylasovittimella.
Huomautus: Sovitinmoduulissa parametriryhman numero on 2.
5501 KENTTAV LAHTO 1 | Valitsee kenttavayldohjaimesta taajuusmuuttajaan siirrettavan datan.
0 Ei kaytossa
1...6 Ohjaus- ja tilasanat
5501 asetus Datasana
1 Ohjaussana
2 OHJ1
3 OHJ2
4 Tilasana
5 Oloarvo 1
6 Oloarvo 2
101...9999 Taajuusmuuttajaparametri
5502 KENTTAV LAHTO 2 | Katso 5501 KENTTAV LAHTO 1.
5510 KENTTAV LAHTO 10 | Katso 5501 KENTTAV LAHTO 1.
84 SEKV.OHJELMOINTI | Sekvenssiohjelmointi. Katso kohta Sekvenssiohjelmointi sivulla 135.
8401 SEKV OHJPAALLA | Sekvenssiohjelmointi. POIS

Jos sekvenssiohjelmoinnin signaali katoaa, sekvenssiohjelmointi pyséhtyy,
ohjelmoinnin tilaksi (0168 SEKV OHJ TILA) asetetaan 1 ja kaikkien
ajastimien ja lahtdjen (RO/TO/AQ) arvoksi asetetaan nolla.
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POIS Ei kaytossa 0
ULK2 Kéaytdssa ulkoisessa ohjauspaikassa 2 (ULK2) 1
ULK1 Kaytdssa ulkoisessa ohjauspaikassa 1 (ULK1) 2
ULK1&ULK2 Kaytdssa ulkoisissa ohjauspaikoissa 1 ja 2 (ULK1 ja ULK2) 3
AINA Kaytdssa ulkoisissa ohjauspaikoissa 1 ja 2 (ULK1 ja ULK2) ja 4

paikallisohjauksessa (PANEELI OHJ)

8402 SEKV OHJ KAYNN Valitsee sekvenssiohjelmoinnin aktivointisignaalin lahteen. El
Kun sekvenssiohjelmointi aktivoidaan, ohjelmointi kynnistyy viimeksi KAYTOSSA
kaytetysta tilasta.

Jos sekvenssiohjelmoinnin aktivointisignaali katoaa, ohjelmointi pysahtyy ja
kaikkien ajastimien ja laht6jen (RO/TO/AQ) arvoksi asetetaan nolla.
Sekvenssiohjelmoinnin tila (0168 SEKV OHJ TILA) ei muutu.
Jos kaynnistys on tehtava sekvenssiohjauksen ensimmaisesta tilasta,
sekvenssiohjaus on kuitattava parametrilla 8404 SEKV OHJ KUITT. Jos
kaynnistys on aina tehtévéa sekvenssiohjauksen ensimmaisesta tilasta,
kuittaus- ja kéynnistyssignaalin lahteeksi on asetettava sama digitaalitulo
(8404 ja 8402 SEKV OHJ KAYNN).
Huomautus: Taajuusmuuttaja ei kaynnisty, jos kdynninestosignaalia ei ole
vastaanotettu (1601 KAYNNINESTO).
DI1(INV) Sekvenssiohjelmoinnin aktivointi kdanteisen digitaalitulon DI1 kautta. -1
0 = aktiivinen, 1 = ei aktiivinen.
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
DI3(INV) Katso DIL(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
El KAYTOSSA Ei sekvenssiohjelmoinnin aktivointisignaalia
DI1 Sekvenssiohjelmoinnin aktivointi digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen,
0 = ei aktiivinen.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KAYTON KAYN Sekvenssiohjelmoinnin aktivointi taajuusmuuttajan kaynnistyksessa 6
AJASTIN 1 Sekvenssiohjelmointi aktivoidaan ajastimella 1. Katso parametriryhma 36 7
AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN 2 Katso AJASTIN 1.
AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 9
AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 10
KAYNNISSA Sekvenssiohjelmointi on aina kaynnissa. 11

8403 SEKV OHJ KESKEYT | Valitsee sekvenssiohjelmoinnin keskeytyssignaalin ldhteen. Kun El
sekvenssiohjelmointi keskeytetaan, kaikki ajastimet ja lahdét (RO/TO/AO) KAYTOSSA
jaadytetdan. Sekvenssiohjelmoinnin tila voidaan vaihtaa vain parametrilla
SEKV TILAN PAKOT.

DI1(INV) Keskeytyssignaali kdanteisen digitaalitulon DI1 kautta. O = aktiivinen, 1 =ei |-1
aktiivinen.
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
El KAYTOSSA Ei keskeytyssignaalia 0
DI1 Keskeytyssignaali digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, O = ei aktiivinen. 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KESKEYTETTY Sekvenssiohjelmoinnin keskeytys on paalla. 6
8404 SEKV OHJKUITT Valitsee sekvenssiohjelmoinnin kuittaussignaalin lahteen. EI” o
Sekvenssiohjelmoinnin tilaksi (0168 SEKV OHJ TILA) asetetaan KAYTOSSA

ensimmainen tila ja kaikkien ajastimien ja l&ahtdjen (RO/TO/AO) arvoksi
asetetaan nolla.

Kuittaus voidaan tehda vain kun sekvenssiohjelmointi on pysaytetty.

DI1(INV) Kuittaus k&éanteisen digitaalitulon DI1 kautta. O = aktiivinen, 1 = ei aktiivinen. | -1
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
DI3(INV) Katso DIL(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
El KAYTOSSA Ei kuittaussignaalia 0
DI1 Kuittaus digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen. 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KUITTAUS Kl_J_ittaq_s. K!_Jittauksen jalkeen parametriarvoksi asetetaan automaattisesti EI | 6
KAYTOSSA.
8405 SEKV TILAN PAKOT | Pakottaa sekvenssiohjelmoinnin valittuun tilaan. TILAL

Huomautus: Tila muuttuu vain, kun sekvenssiohjelmointi on keskeytetty
parametrilla 8403 SEKV OHJ KESKEYT ja tdma parametri on asetettu
valittuun tilaan.

TILA1 Tila pakotetaan tilaan 1. 1
TILA 2 Tila pakotetaan tilaan 2. 2
TILA 3 Tila pakotetaan tilaan 3. 3
TILA 4 Tila pakotetaan tilaan 4. 4
TILAS Tila pakotetaan tilaan 5. 5
TILA6 Tila pakotetaan tilaan 6. 6
TILA7 Tila pakotetaan tilaan 7. 7
TILA 8 Tila pakotetaan tilaan 8. 8
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
8406 SEKV LOOGARVO 1 | Maarittaa loogisen arvon 1 lahteen. Loogista arvoa 1 verrataan parametrilla EI" o
8407 SEKV LOOG. TOIM 1 asetettuun loogiseen arvoon 2. KAYTOSSA
Loogisen operaation arvoja kaytetaan tilan vaihdossa. Katso parametrin
8425 TILAL TILAAN 2 /8426 TILAL TILAAN N asetus LOOG.ARVO.
DI1(INV) Looginen arvo 1 kdénteisen digitaalitulon DI1(INV) kautta -1
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI5(INV) Katso DIL(INV). -5
El KAYTOSSA Ei loogista arvoa 0
DI1 Looginen arvo 1 digitaalitulon DI1 kautta 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
VALV.1 YLI Looginen arvo valvontaparametrien 3201...3203 mukaan. Katso 6
parametriryhma 32 VALVONTA.
VALV.2 YLI Looginen arvo valvontaparametrien 3204...3206 mukaan. Katso 7
parametriryhma 32 VALVONTA.
VALV.3 YLI Looginen arvo valvontaparametrien 3207...3209 mukaan. Katso 8
parametriryhmé 32 VALVONTA.
VALV.1 ALI Katso VALV. 1 YLI. 9
VALV.2 ALI Katso VALV. 2 YLI. 10
VALV.3 ALI Katso VALV. 3 YLI. 11
AJASTIN 1 Looginen arvo 1 aktivoidaan ajastintoiminnolla 1. Katso parametriryhméa 36 | 12
AJASTINTOIMINNOT. 1 = ajastintoiminto aktiivinen.
AJASTIN 2 Katso AJASTIN 1. 13
AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 14
AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 15
8407 SEKV LOOG.TOIM 1 | Valitsee toiminnon loogisen arvon 1 ja 2 véliltd. Loogisen operaation arvoja EI._ o
kaytetaan tilan vaihdossa. Katso parametrin 8425 TILAL1 TILAAN 2 / 8426 KAYTOSSA
TILAL TILAAN N asetus LOOG.ARVO.
El KAYTOSSA Looginen arvo 1 (ei logiikan vertailua) 0
AND Looginen operaatio: AND 1
OR Looginen operaatio: OR 2
XOR Looginen operaatio: XOR 3
8408 SEKV LOOG.ARVO 2 | Katso parametri 8406 SEKV LOOG. ARVO 1. B
KAYTOSSA
Katso parametri 8406.
8409 SEKV LOOG. TOIM 2 | Valitsee toiminnon loogisen arvon 3 ja parametrilla 8407 SEKV. LOOG.TOIM EI__ o
1 méaaritetyn ensimmaisen loogisen operaation tuloksen valilta. KAYTOSSA
El KAYTOSSA Looginen arvo 2 (ei logiikan vertailua) 0
AND Looginen operaatio: AND 1
OR Looginen operaatio: OR 2
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
XOR Looginen operaatio: XOR 3
8410 SEKV LOOG. ARVO 3 | Katso parametri 8406 SEKV LOOG. ARVO 1. El
KAYTOSSA

Katso parametri 8406.

8411 SEKV ARVO 1 MAX Maarittaa tilan muutoksen ylarajan, kun parametrin 8425 TILA1 TILAAN 2 0
asetus on esimerkiksi Al1 HIGH 1.

0,0...100,0 % Arvo prosentteina 1=0,1%

8412 SEKV ARVO 1 MIN Maarittaa tilan muutoksen alarajan, kun parametrin 8425 TILAL TILAAN 2 0
asetus on esimerkiksi Al1 LOW 1.

0,0...100,0 % Arvo prosentteina 1=0,1%

8413 SEKV ARVO 2 MAX Maarittaa tilan muutoksen ylarajan, kun parametrin 8425 TILA1 TILAAN 2 0
asetus on esimerkiksi Al2 HIGH 1.

0,0...100,0 % Arvo prosentteina 1=0,1%

8414 SEKV ARVO 2 MIN Maarittaa tilan muutoksen alarajan, kun parametrin 8425 TILA1 TILAAN 2 0
asetus on esimerkiksi Al2 LOW 2.

0,0...100,0 % Arvo prosentteina 1=0,1%
8415 JAKSOLASK TOIM Aktivoi sekvenssiohjelmoinnin jaksolaskurin. El

Esimerkki: Kun parametrin asetus on TILA6 SEUR, jaksolaskuri (0171 SEKV KAYTOSSA
OHJ LASKURI) kasvaa joka kerta kun tila muuttuu tilasta 6 tilaan 7.

El KAYTOSSA Ei kaytdssa 0
TILA1 SEUR Tilasta 1 tilaan 2 1
TILA2 SEUR Tilasta 2 tilaan 3 2
TILA3 SEUR Tilasta 3 tilaan 4 3
TILA4 SEUR Tilasta 4 tilaan 5 4
TILA5 SEUR Tilasta 5 tilaan 6 5
TILA6 SEUR Tilasta 6 tilaan 7 6
TILA7 SEUR Tilasta 7 tilaan 8 7
TILA8 SEUR Tilasta 8 tilaan 1 8
T1 TILAAN N Tilasta 1 tilaan n. Tila n maaritetadn parametrilla 8427 TILA1 TILA N. 9
T2 TILAAN N Tilasta 2 tilaan n. Tila n maaritetddn parametrilla 8427 TILA1 TILA N. 10
T3 TILAAN N Tilasta 3 tilaan n. Tila n maaritetadn parametrilla 8427 TILA1 TILA N. 11
T4 TILAAN N Tilasta 4 tilaan n. Tila n maaritetddn parametrilla 8427 TILA1 TILA N. 12
T5 TILAAN N Tilasta 5 tilaan n. Tila n maaritetadn parametrilla 8427 TILA1 TILA N. 13
T6 TILAAN N Tilasta 6 tilaan n. Tila n maaritetddn parametrilla 8427 TILA1 TILA N. 14
T7 TILAAN N Tilasta 7 tilaan n. Tila n maaritetadn parametrilla 8427 TILA1 TILA N. 15
T8 TILAAN N Tilasta 8 tilaan n. Tila n maaritetddn parametrilla 8427 TILA1 TILA N. 16
8416 JAKSOLASK KUITT | Valitsee jaksolaskurin kuittaussignaalin lahteen (0171 SEKV OHJ LASKURI). EI" o
KAYTOSSA
DI5(INV) Kuittaus kéanteisen digitaalitulon DI1(INV) kautta. 0 = aktiivinen, 1 = ei -5
aktiivinen.
DI4(INV) Katso DIL(INV). -4
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI2(INV) Katso DIL(INV). -2
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
DIL(INV) Katso DIL(INV). -1
El KAYTOSSA Ei kuittaussignaalia 0
DI1 Kuittaus digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen. 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
TILA 1 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 1. Laskuri on kuitattu, kun tila on 6
saavutettu.

TILA 2 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 2. Laskuri on kuitattu, kun tila on 7
saavutettu.

TILA 3 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 3. Laskuri on kuitattu, kun tila on 8
saavutettu.

TILA 4 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 4. Laskuri on kuitattu, kun tila on 9
saavutettu.

TILAS Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 5. Laskuri on kuitattu, kun tila on 10
saavutettu.

TILA 6 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 6. Laskuri on kuitattu, kun tila on 11
saavutettu.

TILA7 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 7. Laskuri on kuitattu, kun tila on 12
saavutettu.

TILA 8 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 8. Laskuri on kuitattu, kun tila on 13
saavutettu.

SEK OHJ KUIT Parametrilla 8404 SEKV OHJ KUITT maaritetty kuittaussignaalin lahde. 14

8420 TILA1 OHJE VAL Valitsee sekvenssiohjelmoinnin tilan 1 ohjeen lahteen. Parametria kaytetaan, | 0

kun parametrin 1103/1106 OHJE 1/2 VALINTA arvoksi on asetettu SEKV
OHJ / Al1+SEKV OHJ / AI2+SEKV OHJ.
Huomautus: Ryhméan 12 VAKIONOPEUDET vakionopeudet kumoavat
sekvenssiohjelmoinnin valitun ohjeen.

KOMM 0136 KOMM ARVO 2. Lisatietoja skaalauksesta on kohdassa -1,3
Kenttéavaylaohjeen skaalaus sivulla 255.

AlL1/AI2 Ohje lasketaan seuraavalla yhtalolla: -1,2
OHJE = Al1(%) - (50% / Al2 (%))

Al1-Al2 Ohje lasketaan seuraavalla yhtalolla: -11
OHJE = Al1(%) + 50% - Al2(%)

AI1*AlI2 Ohje lasketaan seuraavalla yhtalolla: -1,0
OHJE = Al(%) - (Al2(%) / 50%)

Al1+AlI2 Ohje lasketaan seuraavalla yhtalolla: -0,9
OHJE = Al1(%) + Al2(%) - 50%

DI4U,5D Digitaalitulo 4: Ohje kasvaa. Digitaalitulo DI5: Ohje laskee. -0,8

DI3U,4D Digitaalitulo 3: Ohje kasvaa. Digitaalitulo DI4: Ohje laskee. -0,7

DI3U,4DR Digitaalitulo 3: Ohje kasvaa. Digitaalitulo DI4: Ohje laskee. -0,6
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
Al2 JOY Analogiatulo Al2 ohjaimena. Minimitulosignaali pydrittdd moottoria -0,5
maksimiohjeella taaksepain, maksimitulosignaali maksimiohjeella eteenpain.
Minimi- ja maksimiohjeet méaéritetdén parametreilla 1104 OHJE 1 MIN ja
1105 OHJE 1 MAX. Lisétietoja on parametrin 1103 OHJE 1 VALINTA
asetuksessa Al1/JOYST.
All JOY Katso Al2 JOY. -0,4
Al2 Analogiatulo Al2 -0,3
All Analogiatulo All -0,2
PANEELI Ohjauspaneeli -0,1
0,0...100,0 % Vakionopeus
8421 TILAL KASKYT Valitsee kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnan tilalle 1. Parametrin 1002 KAYTON
ULK 2 KASKYT asetuksen on oltava SEKV OHJ. PYS
Huomautus: Jos pydrimissuuntaa on muutettava, parametrin 1003 SUUNTA
asetukseksi on valittava PYYNNOSTA.
KAYTON PYS Taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti pyorien parametrin 2102 0
PYSAYTYSTAPA asetuksesta riippuen.
KAYNN ETEEN Pyorimissuunta eteen. Jos taajuusmuuttaja ei jo ole kdynnissa, kaynnistys 1
tapahtuu parametrin 2101 KAYNNISTYSTAPA asetusten mukaan.
KAYNN TAAKSE Pydrimissuunta taakse. Jos taajuusmuuttaja ei jo ole kdynnissé, kaynnistys | 2
tapahtuu parametrin 2101 KAYNNISTYSTAPA asetusten mukaan.
8422 TILA1 RAMPPI Valitsee sekvenssiohjelmoinnin tilan 1 kiihdytyksen/hidastuksen aikaparin eli | O
maarittdd ohjeen muutosnopeuden.
-0,2/-0,1/ Aika 1=01s
0,0...1800,0 s Kun arvoksi asetetaan -0,2, kaytetédan aikaparia 2. Aikapari 2 maéritetdén
parametreilla 2205...2207.
Kun arvoksi asetetaan -0,1 kaytetdan aikaparia 1. Aikapari 1 maaritetaan
parametreilla 2202...2204.
Aikaparilla 1/2 parametrin 2201 KIIHD/HID AIKA asetuksen on oltava SEKV
OHJ. Katso my6s parametrit 2202...2207.
8423 TILAL LAHTO SAAT | Valitsee sekvenssiohjelmoinnin tilan 1 rele-, transistori- ja analogialahdon AO=0
saadon.
Rele/transistorilahdon saato on aktivoitava asettamalla parametrin 1401
RELELAHTO 1 /1805 DO SIGNAALI arvoksi SEKV OHJ. Analogialahddn
S&ato on aktivoitava parametriryhmassa 15 ANALOGIALAHDOT.
Analogialahddn saatbarvoja voidaan valvoa signaalilla 0170 SEKV OHJ AO
ARVO.
R=0,D=1,A0=0 Releldhto paastaa, transistorilahtd vetda ja analogialaht6 nollataan. -0,7
R=1,D=0,A0=0 Releldhto vetad, transistorilahtd paastaa ja analogialahto nollataan. -0,6
R=0,D=0,A0=0 Rele- ja transistorilahddt paastavat ja analogialahddn arvo asetetaan -0,5
nollaan.
RO=0,D0O=0 Rele- ja transistorilahddt paastavat ja analogialdahdon saato jaadytetaan -0,4
viimeksi asetettuun arvoon.
RO=1,DO=1 Rele- ja transistorilahd6t vetavat ja analogialahddn saato jaadytetadn -0,3
viimeksi asetettuun arvoon.
DO=1 Transistorilahtd vetaa ja relelahtd paastad. Analogialahdon saatod -0,2

jaadytetdan viimeksi asetettuun arvoon.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
RO=1 Transistorilahtd paastaa ja relelahtd vetad. Analogialahdon saato -0,1
jaadytetaan viimeksi asetettuun arvoon.
AO=0 Analogialahddn arvo asetetaan nollaan. Rele- ja transistorilahdot jaadytetéaén | 0,0
viimeksi asetettuun arvoon.
0,1...100,0 % Signaaliin 0170 SEKV OHJ AO ARVO Kkirjoitettu arvo. Arvo voidaan kytke&a
s&adon analogialahtoon AO asettamalla parametrin 1501 AO1 SISALTO
arvoksi 170 (signaali 0170 SEKV OHJ AO ARVO). Analogialahdén AO arvo
jaadytetaan tahan arvoon kunnes se nollataan.
8424 TILA 1 MUUT.VIIVE Maaérittaa tilan 1 viiveajan. Kun viive on kulunut, tila voidaan vaihtaa. Katso | 0
parametrit 8425 TILAL TILAAN 2 ja 8426 TILAL1 TILAAN N.
0,0...6553,5s Viiveaika 1=01s
8425 TILAL1 TILAAN 2 Valitsee liipaisusignaalin lahteen, joka vaihtaa tilan tilasta 1 tilaan 2. El
Huomautus: Tilan vaihto tilaan N (8426 TILA 1 TILAAN N) on ensisijainen KAYTOSSA
verrattuna tilan vaihtoon seuraavaan tilaan (8425 TILA1 TILAAN 2).
DI5(INV) Liipaisu kadanteisen digitaalitulon DI5 kautta. O = aktiivinen, 1 = ei aktiivinen. |-5
DI4(INV) Katso DI5(INV). -4
DI3(INV) Katso DI5(INV). -3
DI2(INV) Katso DI5(INV). -2
DIL(INV) Katso DI5(INV). -1
El KAYTOSSA Ei liipaisusignaalia. Jos parametrin 8426 TILA1 TILAAN N asetukseksi on 0
valittu myos El KAYTOSSA, tila jaadytetaén ja se voidaan kuitata vain
parametrilla SEKV OHJ KAYNN.
DI1 Liipaisu digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen. 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
Al1LOW 1 Tilan vaihto, kun All arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 MIN arvo. 6
Al 1 HIGH 1 Tilan vaihto, kun All arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 MAX arvo. 7
Al 2 LOW 1 Tilan vaihto, kun Al2 arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 MIN arvo. 8
Al 2 HIGH 1 Tilan vaihto, kun Al2 arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 MAX arvo. 9
All TAlI 2 LO1 Tilan vaihto, kun Al1 tai Al2 arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 MIN arvo.| 10
AILLO1AI2HI1 Tilan vaihto, kun All arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 MIN arvo ja Al2 | 11
arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 MAX arvo.
AILLOITAIDI5 Tilan vaihto, kun All arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 MIN arvo tai kun | 12
DI5 on aktiivinen.
AI2HI1ITAIDI5 Tilan vaihto, kun Al2 arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 MAX arvo tai 13
kun DI5 on aktiivinen.
Al 1LOW 2 Tilan vaihto, kun All arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 MIN arvo. 14
Al 1 HIGH 2 Tilan vaihto, kun All arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 MAX arvo. 15
Al 2 LOW 2 Tilan vaihto, kun Al2 arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 MIN arvo. 16
Al 2 HIGH 2 Tilan vaihto, kun Al2 arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 MAX arvo. 17
Al1 TAI 2 LO2 Tilan vaihto, kun Al1 tai Al2 arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 MIN arvo.| 18
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq

AILLO2AI2HI2 Tilan vaihto, kun All arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 MIN arvo ja Al2 | 19
arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 MAX arvo.

AlI1LO2TAIDI5 Tilan vaihto, kun Al1 arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 MIN arvo tai kun | 20
DI5 on aktiivinen.

AI2HI2TAIDI5 Tilan vaihto, kun Al2 arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 MAX arvo tai 21
kun DI5 on aktiivinen.

AJASTIN 1 Liipaisu ajastimella 1. Katso parametriryhma 36 AJASTINTOIMINNOT. 22

AJASTIN 2 Katso AJASTIN 1. 23

AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 24

AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 25

MUUTOSVIIVE Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maéritetty viiveaika | 26
on kulunut.

DI1 TAI VIIV Tilan vaihto, kun DI1 on aktivoitu tai parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE 27
maadritetty viiveaika on kulunut.

DI2 TAI VIIV Katso DI1 TAI VIIV. 28

DI3 TAI VIIV Katso DI1 TAI VIIV. 29

Dl4 TAI VIIV Katso DI1 TAI VIIV. 30

DI5 TAI VIIV Katso DI1 TAI VIIV. 31

Al1HI1 TAI V Tilan vaihto, kun All arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 MAX arvo tai 32
kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE méaaritetty viiveaika on kulunut.

AI2LO1 TAI'V Tilan vaihto, kun Al1 arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 MIN arvo tai kun | 33
parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maaritetty viiveaika on kulunut.

AlI1HI2 TAI V Tilan vaihto, kun All arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 MAX arvo tai 34
kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maaritetty viiveaika on kulunut.

AlI2LO2 TAI V Tilan vaihto, kun Al2 arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 MIN arvo tai kun | 35
parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE méaéritetty viiveaika on kulunut.

VALV.1 YLI Looginen arvo valvontaparametrien 3201...3203 mukaan. Katso 36
parametriryhma 32 VALVONTA.

VALV.2 YLI Looginen arvo valvontaparametrien 3204...3206 mukaan. Katso 37
parametriryhma 32 VALVONTA.

VALV.3 YLI Looginen arvo valvontaparametrien 3207...3209 mukaan. Katso 38
parametriryhmé 32 VALVONTA.

VALV.1 ALI Katso VALV.1 YLI. 39

VALV.2 ALI Katso VALV.2 YLI. 40

VALV.3 ALI Katso VALV.3 YLI. 41

V1YLI TAI'V Tilan vaihto valvontaparametrien 3201...3203 mukaan tai kun parametrilla 42
8424 TILA1 MUUT.VIIVE méaaritetty viiveaika on kulunut. Katso
parametriryhmé 32 VALVONTA.

V2YLI TAI'V Tilan vaihto valvontaparametrien 3204...3206 mukaan tai kun parametrilla 43
8424 TILA1 MUUT.VIIVE méaaritetty viiveaika on kulunut. Katso
parametriryhmé 32 VALVONTA.

V3YLI TAI'V Tilan vaihto valvontaparametrien 3207...3209 mukaan tai kun parametrilla 44
8424 TILA1 MUUT.VIIVE méaaritetty viiveaika on kulunut. Katso
parametriryhmé 32 VALVONTA.

V1ALI TAI V Katso V1YLI TAI V. 45

V2ALI TAI V Katso V2YLI TAI V 46
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
V3ALI TAI V Katso V3ALI TAI V 47
LASKURI YLI Tilan vaihto, kun laskurin arvo ylittda parametrilla 1905 LASKURIN RAJA 48

asetetun rajan. Katso parametrit 1904...1911.

LASKURI ALI Tilan vaihto, kun laskurin arvo alittaa parametrilla 1905 LASKURIN RAJA 49
asetetun rajan. Katso parametrit 1904...1911.

LOOG.ARVO Tilan vaihto parametreilla 8407...8410 maaritetyn loogisen operaation 50
mukaan.

OHJARV ALUE Tilan vaihto, kun taajuusmuuttajan lahtétaajuus/nopeus tulee ohjealueelle (eli | 51
ero on pienempi tai yhté suuri kuin 4 % maksimiohjeesta).

OHJEARVOSSA Tilan vaihto, kun taajuusmuuttajan lahtétaajuus/nopeus on yhta suuri kuin 52
ohjearvo (= on sallituissa rajoissa eli ero on pienempi tai yhta suuri kuin 1 %
maksimiohjeesta).

Al1 L1 & DI5 Tilan vaihto, kun All arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 MIN arvo ja kun | 53
DI5 on aktiivinen.

Al2 L2 & DI5 Tilan vaihto, kun Al1 arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 MIN arvo ja kun | 54
DI5 on aktiivinen.

Al1 H1 & DI5 Tilan vaihto, kun All arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO1 MAX arvo ja kun | 55
DI5 on aktiivinen.

Al2 H2 & DI5 Tilan vaihto, kun All arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 MAX arvo ja kun | 56
DI5 on aktiivinen.

Al1 L1 & Dl4 Tilan vaihto, kun All arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 MIN arvo ja kun | 57
D14 on aktiivinen.

Al2 L2 & Dl4 Tilan vaihto, kun All arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 MIN arvo ja kun | 58
DI4 on aktiivinen.

Al1 H1 & Dl4 Tilan vaihto, kun Al1 arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 MAX arvo ja kun | 59
D14 on aktiivinen.

AlI2 H2 & Dl4 Tilan vaihto, kun All arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 MAX arvo ja kun | 60
D14 on aktiivinen.

VIIVE JA DI1 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE mééritetty viiveaika | 61
on kulunut ja DI1 on aktiivinen.

VIIVE JA DI2 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maéritetty viiveaika | 62
on kulunut ja DI2 on aktiivinen.

VIIVE JA DI3 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE mééritetty viiveaika | 63
on kulunut ja DI3 on aktiivinen.

VIIVE JA DI4 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE mé@éritetty viiveaika | 64
on kulunut ja D14 on aktiivinen.

VIIVE JA DI5 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maéritetty viiveaika | 65
on kulunut ja DI5 on aktiivinen.

VIIVE&AI2 H2 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE mééritetty viiveaika | 66
on kulunut ja Al2 arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 MAX arvo.

VIIVE&AI2 L2 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maéritetty viiveaika | 67
on kulunut ja Al2 arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 MIN arvo.

VIIVE&AIL1 H1 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maéritetty viiveaika | 68
on kulunut ja Al1 arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 MAX arvo.

VIIVE&AIL L1 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE mééritetty viiveaika | 69
on kulunut ja All arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 MIN arvo.

KOMM ARV1 #0 0135 KOMM ARVO 1 bitti 0, 1 = tilan vaihto. 70

Oloarvot ja parametrit
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus, FbEq
KOMM ARV1 #1 0135 KOMM ARVO 1 bitti 1, 1 = tilan vaihto. 71
KOMM ARV1 #2 0135 KOMM ARVO 1 bhitti 2, 1 = tilan vaihto. 72
KOMM ARV1 #3 0135 KOMM ARVO 1 bhitti 3, 1 = tilan vaihto. 73
KOMM ARV1 #4 0135 KOMM ARVO 1 hitti 4, 1 = tilan vaihto. 74
KOMM ARV1 #5 0135 KOMM ARVO 1 bhitti 5, 1 = tilan vaihto. 75
KOMM ARV1 #6 0135 KOMM ARVO 1 bhitti 6, 1 = tilan vaihto. 76
KOMM ARV1 #7 0135 KOMM ARVO 1 bhitti 7, 1 = tilan vaihto. 77
AlI2H2DI4SV10 Tilan vaihto valvontaparametrien 3201...3203 mukaan, kun Al2 arvo > 78
parametrin 8413 SEKV ARVO 2 MAKS arvo ja DI4 on kaytossa.
AI2H2DI5SV10 Tilan vaihto valvontaparametrien 3201...3203 mukaan, kun Al2 arvo > 79
parametrin 8413 SEKV ARVO 2 MAKS arvo ja DI5 on kéytossa.
8426 TILA1TILAANN Valitsee liipaisusignaalin lahteen, joka vaihtaa tilan tilasta 1 tilaan N. Tila N EI" o
maadritetddn parametrilla 8427 TILAL1 TILA N. KAYTOSSA
Huomautus: Tilan vaihto tilaan N (8426 TILA 1 TILAAN N) on ensisijainen
verrattuna tilan vaihtoon seuraavaan tilaan (8425 TILA1 TILAAN 2).
Katso parametri 8425 TILAL1 TILAAN 2.
8427 TILALTILAN Maéarittaa tilan N. Katso parametri 8426 TILAL1 TILAAN N. TILA 1
TILA 1 Tila 1 1
TILA 2 Tila 2 2
TILA 3 Tila 3 3
TILA 4 Tila 4 4
TILAS Tila 5 5
TILA 6 Tila 6 6
TILA 7 Tila 7 7
TILA 8 Tila 8 8
8430 TILA2 OHJE VAL
Katso parametrit 8420...8427.
8497 TILASTILAN
98 OPTIOT Ulkoisen sarjaliikenteen kayttéénotto
9802 KOMM PROT VAL Aktivoi ulkoisen sarjaliikenteen ja valitsee liitdnnan. EI" o
KAYTOSSA
El KAYTOSSA Ei tiedonsiirtoa 0
STD MODBUS Sisdanrakennettu kenttavayla. Liitanta: RS-485, lisdvarusteena saatavan 1
muuttajan liittimeen X3 kiinnitetyn FMBA-01 Modbus-sovittimen kautta. Katso
luku Kenttavaylaohjaus sisdanrakennetulla kenttavaylalla.
ULK FBA Taajuusmuuttaja kommunikoi muuttajan liittimeen X3 kytketyn 4
kenttavaylasovittimen kautta. Katso my6s parametriryhma 51 ULK KOMM.
MODUULI.
Katso luku Kenttavaylaohjaus kenttavaylasovittimella.
MODBUS RS232 Sisédénrakennettu kenttavayld. Liitdntd: RS-232 (ohjauspaneelin liitin). Katso | 10

luku Kenttavaylaohjaus sisdanrakennetulla kenttavaylalla.

Oloarvot ja parametrit
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Nro

Nimi/arvo

99 KAYTTOONOTTO-

Kuvaus
Kielen valinta. Moottorin kayttéonottotietojen maaritys.
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Oletus, FbEq

TIEDOT
9901 KIELI Valitsee nayton kielen. ENGLISH
Huomautus: ACS-CP-D-Assistant-ohjauspaneeliin on saatavana seuraavat
kielet: englanti (0), kiina (1) ja korea (2).
ENGLISH Englanti (Br). Saatavilla ACS-CP-A - ja ACS-CP-L-Assistant- 0
ohjauspaneeleihin.
ENGLISH (AM) Englanti (Am). Saatavilla ACS-CP-A-Assistant-ohjauspaneeliin. 1
DEUTSCH Saksa. Saatavilla ACS-CP-A- ja ACS-CP-L-Assistant-ohjauspaneeleihin. 2
ITALIANO Italia. Saatavilla ACS-CP-A-Assistant-ohjauspaneeliin. 3
ESPARNOL Espanja. Saatavilla ACS-CP-A-Assistant-ohjauspaneeliin. 4
PORTUGUES Portugali. Saatavilla ACS-CP-A-Assistant-ohjauspaneeliin. 5
NEDERLANDS Hollanti. Saatavilla ACS-CP-A-Assistant-ohjauspaneeliin. 6
FRANCAIS Ranska. Saatavilla ACS-CP-A-Assistant-ohjauspaneeliin. 7
DANSK Tanska. Saatavilla ACS-CP-A-Assistant-ohjauspaneeliin. 8
SUOMI Suomi. Saatavilla ACS-CP-A-Assistant-ohjauspaneeliin. 9
SVENSKA Ruotsi. Saatavilla ACS-CP-A-Assistant-ohjauspaneeliin. 10
RUSSKI Vengja. Saatavilla ACS-CP-L-Assistant-ohjauspaneeliin. 11
POLSKI Puola. Saatavilla ACS-CP-L-Assistant-ohjauspaneeliin. 12
TURKCE Turkki. Saatavilla ACS-CP-L-Assistant-ohjauspaneeliin. 13
CZECH Tsekki. Saatavilla ACS-CP-L-Assistant-ohjauspaneeliin. 14
Magyar Unkari. Saatavilla ACS-CP-L-Assistant-ohjauspaneeliin.
Huomautus: Tama vaihtoehto lisatdan myéhemmin.
9902 SOVELLUSMAKRO Valitsee sovellusmakron. Katso luku Sovellusmakrot. VAKIO-
OHJAUS
VAKIO-OHJAUS Vakio-ohjausmakro vakionopeussovelluksille 1
PULSSIOHJAUS Pulssiohjausmakro vakionopeussovelluksille 2
VAIHTO-OHJ. Vaihto-ohjausmakro eteen- ja taaksepain kaynnistyville sovelluksille 3
MOOTTORIPOT. Moottoripotentiometrimakro digitaalisignaalin nopeussaatda kayttaville 4
sovelluksille
KASI/AUTO Ké&si/Auto-makro, jota kdytetdan, kun taajuusmuuttajaan on kytketty kaksi 5
ohjausyksikkoa:
- yksikkd 1 kommunikoi ulkoisen ohjauspaikan ULK1 maarittdman liitdnnan
kautta.
- yksikkd 2 kommunikoi ulkoisen ohjauspaikan ULK2 maarittdman liitdnnan
kautta.
Kaytdssa on joko ULK1 tai ULK2. Vaihto ULK1 ja ULK2 vélilla tehdaan
digitaalitulolla.
PID -SAATO PID-saatd. Sovelluksiin, joissa taajuusmuuttaja séatias prosessiarvoa. 6
Esimerkiksi paineenkorotuspumppua ohjaavan taajuusmuuttajan painesaato.
Mitattu paine ja paineohje on liitetty taajuusmuuttajaan.
MOMENTTISAATO Momenttisaatdmakro 8

Oloarvot ja parametrit
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Nro

Nimi/arvo
KUOR FD ASET

Kuvaus

FlashDrop-parametriarvot FlashDrop-tiedoston maaritysten mukaisesti.
Parametrinakyma valitaan parametrilla 1611 PAR NAYTTO.

FlashDrop on lisdvaruste, jonka avulla voidaan kopioida nopeasti
parametreja jannitteettdmiin taajuusmuuttajiin. FlashDropin avulla
parametriluetteloa voidaan muunnella helposti esim. piilottamalla valitut
parametrit. Lisatietoja on oppaassa MFDT-01 FlashDrop User’'s Manual
[BAFE68591074 (englanninkielinen)].

Oletus, FbEq
31

PAL.MAKRO 1

Kayttdjamakro 1 on ladattu kayttddn. Ennen latausta on tarkistettava, etta
tallennetut parametriasetukset ja moottorin malli sopivat sovellukseen.

TAL.MAKRO 1

Kéayttdjamakron 1 tallennus. Tallentaa nykyiset parametriasetukset ja
moottorin mallin.

PAL.MAKRO 2

Kéayttdjamakro 2 on ladattu kdyttddn. Ennen latausta on tarkistettava, etta
tallennetut parametriasetukset ja moottorin malli sopivat sovellukseen.

TAL.MAKRO 2

Kayttajamakron 2 tallennus. Tallentaa nykyiset parametriasetukset ja
moottorin mallin.

PAL.MAKRO 3

Kéayttédjamakro 3 on ladattu kdyttddn. Ennen latausta on tarkistettava, ettéa
tallennetut parametriasetukset ja moottorin malli sopivat sovellukseen.

-4

TAL.MAKRO 3

Kéayttdjamakron 3 tallennus. Tallentaa nykyiset parametriasetukset ja
moottorin mallin.

-5

9904

MOOTT.OHJAUS-

TAPA

Valitsee moottorin ohjaustavan.

SKALAAR:
TAAJ

VEKTORI:NOP.

Takaisinkytkematdn vektorisdato.
Ohje 1 = nopeusohje kierroksina minuutissa (rpm).

Ohje 2 = nopeusohje prosentteina. 100 % on absoluuttinen maksiminopeus
eli parametrin MAKSIMINOPEUS arvo (tai parametrin 2001 MINIMINOPEUS
arvo, jos absoluuttinen miniminopeus on suurempi kuin maksiminopeus).

1

VEKTORI:MOM.

Vektorisaato.
Ohje 1 = nopeusohje kierroksina minuutissa (rpm).
Ohje 2 = momenttiohje prosentteina. 100 % on nimellismomentti.

SKALAAR:TAAJ

Skalaarisaato.

Ohje 1 = taajuusohje hertseina.

Ohje 2 = taajuusohje prosentteina. 100 % on absoluttinen maksimitaajuus eli
parametrin 2008 MAKSIMITAAJUUS arvo (tai parametrin 2007
MINIMITAAJUUS arvo, jos absoluuttinen miniminopeus on suurempi kuin
maksiminopeus).

9905

MOOTT.NIM.JANN.

Maarittdd moottorin nimellisjannitteen. Arvon on oltava sama kuin moottorin
arvokilvessa oleva nimellisjannite. Taajuusmuuttaja ei voi syéttda moottoriin
syottojannitettd suurempaa jannitetta.

Lahtdjannite
9905 — —

\

|

| Lant6taajuus
9907 ”
VAROITUS! Moottoria ei saa koskaan kytked taajuusmuuttajaan, joka on
kytketty verkkoon, jonka jannite on korkeampi kuin moottorin nimellisjannite.

230V (200 V
-laitteet)

400 V (400 V
-laitteet, Eur)

460 V (400 V
-laitteet, US)

Oloarvot ja parametrit




Parametrit - laaja parametriluettelo

Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

243

Oletus, FbEq

115...345 V (200 V Jannite. 1=1V
-laitteet) Huomautus: Moottorin eristykseen kohdistuva rasitus riippuu aina
200...600 V (400 V taajuusmuuttajan syottdjannitteestd. Tama patee myds silloin, kun moottorin
-laitteet, Eur) jannite on pienempi kuin taajuusmuuttajan ja sen syo6tén jannite.
230...690 V (400 V
-laitteet, US)
9906 MOOTT.NIM.VIRTA Maaritta& moottorin nimellisvirran. Arvon on oltava sama kuin moottorin Ion
arvokilvessé oleva nimellisvirta.
0,2...2,0 - |2N Virta 1=0,1A
9907 MOOTT.NIM.TAAJ. Maarittdd moottorin nimellistaajuuden eli taajuuden, jolla lahtdjannite on yhta | Eur: 50 /
suuri kuin moottorin nimellisjannite: US: 60
Kenténheikennyspiste = nimellistaajuus- sy6ttdjannite / moottorin
nimellisjannite
10,0...500,0 Hz Taajuus 1=0,1Hz
9908 MOOTT.NIM.NOP. Méaarittdd moottorin nimellisnopeuden. Arvon on oltava sama kuin moottorin | Tyypista
arvokilvessa oleva nimellisnopeus. riippuva
50...30000 rpm Nopeus 1=1rpm
9909 MOOTT.NIM.TEHO Maarittaé moottorin nimellistehon. Arvon on oltava sama kuin moottorin Pn
arvokilvessé oleva nimellisteho.
0,2...3,0 - Py kW Teho 1=0,1 kW/hp
9910 ID-AJO Tama parametri ohjaa itsekalibrointiprosessia, jota kutsutaan moottorin ID- | POIS
ajoksi. Prosessin aikana taajuusmuuttaja kéyttdd moottoria ja suorittaa
mittauksia tunnistaakseen moottorin ominaisuudet ja luo mallin, jota
kaytetaan sisaisiin laskelmiin.
POIS 0

Moottorin ID-ajo ei kdytdssa. Tunnistusmagnetointi suoritetaan parametrien
9904 ja 2101 asetusten mukaan. Tunnistusmagnetoinnissa moottorimalli
lasketaan ensimmaisen kaynnistyksen yhteydessé magnetoimalla moottoria
10 - 15 sekunnin ajan nollanopeudella (moottori ei py6ri). Malli lasketaan aina
uudelleen kaynnistyksen yhteydessa, jos moottoriparametreja on muutettu.

- Parametri 9904 = 1 (VEKTORI:NOP.) tai 2 (VEKTORI:MOM.):
Tunnistusmagnetointi tehdaan.

- Parametri 9904 = 3 (SKALAAR:TAAJ) ja parametri 2101 =3
(SKAL.VAUHTIK) or 5 (VAUHTI+MOM.): Tunnistusmagnetointi tehd&an.
- Parametrin 9904 = 3 (SKALAAR:TAAJ) ja parametrin 2101 arvo on muu

kuin 3 (SKAL.VAUHTIK) tai 5 (VAUHTI+MOM.): Tunnistusmagnetointia ei
tehda.

Oloarvot ja parametrit
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Kuvaus

Nro Nimi/arvo
PAALLA

ID-ajo. Takaa parhaan mahdollisen saatétarkkuuden. ID-ajo kestéa noin
minuutin. ID-ajo on erityisen tehokas, kun:

- vektorisaatoa kaytetdaan [parametri 9904 = 1 (VEKTORI:NOP.) tai
2 (VEKTORI:MOM.)], ja

- toimintapiste on lahella nollanopeutta ja/tai
- toiminta edellyttaa, etth momenttialue on moottorin nimellismomentin

ylapuolella, laajalla nopeusalueella ja ilman mitattua nopeuden
takaisinkytkentaa (eli ilman pulssianturia).
Huomautus: Moottori on kytkettava irti kaytetysta laitteesta.
Huomautus: Tarkista moottorin pydrimissuunta ennen ID-ajon
kaynnistamista. Moottori pyorii eteenpain ID-ajon aikana.
Huomautus: Jos moottoriparametreja muutetaan ID-ajon jalkeen, toista ID-
ajo.
VAROITUS! ID-ajon aikana moottorin pydrimisnopeus on 50...80 %
A nimellisnopeudesta. VARMISTA ENNEN ID-AJON

KAYNNISTYSTA, ETTA AJO VOIDAAN TOTEUTTAA
TURVALLISESTI!

Oletus, FbEq

9912 MOOTT.NIM.MOM.

Laskettu moottorin nimellismomentti, Nm (laskenta perustuu parametrien
9909 MOOTT.NIM.TEHO ja 9908 MOOTT.NIM.NOP. arvoihin).

Vain luku

9913 MOT NAPAPARILUKU

Laskettu moottorin napapariluku (laskenta perustuu parametrien 9907
MOOTT.NIM.TAAJ. ja 9908 MOOTT.NIM.NOP. arvoihin).

Vain luku

Oloarvot ja parametrit
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Kenttavaylaohjaus sisadnrakennetulla kenttavaylalla

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla
tiedonsiirtoverkon kautta sisadnrakennettua kenttavaylaa kayttamalla.

Jarjestelman yleiskuvaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkeéa ulkoiseen ohjausjarjestelmaan
kenttavaylasovittimen tai sisaanrakennetun kenttavaylan kautta. Lisatietoja
ohjauksesta kenttavaylasovittimen avulla on luvussa Kenttavaylaohjaus
kenttavaylasovittimella.

Sisaanrakennettu kenttavayla tukee Modbus RTU -protokollaa. Modbus on
asynkroninen sarjaliikenneprotokolla. Tiedonsiirto on vuorosuuntaista.

Sisdanrakennettu kenttavaylaliitdnta on joko RS-232 (ohjauspaneelin liitin X2) tai
RS-485 (lisdvarusteena saatavan FMBA Modbus -sovittimen liitin X1 kytketdan
taajuusmuuttajan liittimeen X3). Tiedonsiirtokaapelin maksimipituus on korkeintaan 3
metria RS-232-liitantaa kaytettaessa. Lisatietoja FMBA Modbus

-sovitinmoduulista on FMBA-01 Modbus Adapter Module User’s Manual
-kayttboppaassa [3BAFE68586704 (englanninkielinen)].

RS-232 on suunniteltu pisteesté pisteeseen -sovellusta varten (yksi iséntéa ohjaa
yhté orjalaitetta). RS-485 on suunniteltu monipistesovellusta varten (yksi isanta
ohjaa yhta tai useampaa orjalaitetta).

Kenttavaylaohjaus siséénrakennetulla kenttavaylalla
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ohjain

I‘ I‘ I Kenttavayla-
|

Kenttavayla
ACS350 Muut
laitteet

RS-232*
paneelin liitin

*Sisdanrakennetun

kenttavaylan
(modbus) liitdnté on
x3 |FMBAModbus | Rs-485* RS-232 tal RS-485.
-sovitin X1
Datavirta

-¢——— Ohjaussana (CW) —
<¢—— Ohjearvot ) . .
Prosessi-1/O (jaksottainen)

Tilasana (SW) —
Oloarvot ———

-
Parametrien luku- ja kirjoituspyynnét/vasteet Huoltoviestit (ei-jaksottainen)
|

Taajuusmuuttaja voidaan asettaa vastaanottamaan kaikki ohjaustiedot
kenttavaylaliitinnan kautta. Vaihtoehtoisesti ohjaus voidaan jakaa kenttavaylalitdnnan
ja muiden kaytettavissa olevien lahteiden, esim. digitaali- ja analogiatulojen kesken.

Kenttavaylaohjaus sisaanrakennetulla kenttavaylalla
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Sisaanrakennetun kenttavaylasovittimen kautta tapahtuvan
tiedonsiirtoyhteyden asetus

Ennen kuin taajuusmuuttaja konfiguroidaan kenttavayléohjausta varten FMBA Modbus
-sovitin (jos kaytdssa) on asennettava mekaanisesti ja sahkoisesti sivulla 30 luvussa
Mekaaninen asennus ja moduulin kayttdoppaassa annettujen ohjeiden mukaan.

Kenttavaylaliitannan kautta toimiva yhteys aktivoidaan asettamalla parametrin 9802
KOMM PROT VAL arvoksi STD MODBUS tai MODBUS RS232. My6s ryhméan 53
EFB PROTOKOLLA tiedonsiirtoparametrit on asetettava. Katso alla oleva taulukko.

Parametri Asetusvaihto- Kenttavayla- Toiminto/Tietoja
ehdot ohjauksen
asetukset
TIEDONSIIRTOYHTEYDEN MUODOSTAMINEN
9802 KOMM PROT El KAYTOSSA STD MODBUS Muodostaa yhteyden sisaanrakennetun
VAL STD MODBUS (RS-485-litannalla) | kenttavaylan kautta.
ULK FBA SRD MBD RS232
MODBUS RS232 (RS-232-litannalla)
SOVITTIMEN KONFIGUROINTI
5302 SKV 0...65535 Kaikki Maarittad RS-232/485-litdnnéan asemanumeron
ASEMANUMERO osoitteen. Kahta laitetta, joilla on sama osoite, ei
voida kayttaa yhta aikaa.
5303 SKV VAYLAN 1,2 kbit/s Maarittdd RS-232/485-liitdannan siirtonopeuden.
NOP. 2,4 kbit/s
4,8 kbit/s
9,6 kbit/s
19,2 kbit/s
38,4 kbit/s
57,6 kbit/s
76,8 kbit/s
5304 EFP 8N1 Valitsee pariteetin asetuksen. Samaa asetusta on
PARITEETTI SN2 kaytettava kaikissa verkossa olevissa asemissa.
8E1l
801
5305 SKV OHJ ABB DRV LIM Kaikki Valitsee taajuusmuuttajan kayttdméan
PROFIILI DCU PROFILE tiedonsiirtoprofiilin. Katso kohta Tiedonsiirtoprofiilit
ABB DRV FULL sivulla 260.
5310...5317 SIS KV 0...65535 Kaikki Valitsee modbus-rekisteriin 400xx yhdistetyn
PAR 10...17 oloarvon.

Kun ryhméan 53 EFB PROTOKOLLA konfigurointiparametrit on asetettu,
Taajuusmuuttajan ohjausparametrit sivulla 248 on tarkistettava ja tarvittaessa
asetettava.

Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttaja kaynnistetdan seuraavan
kerran tai kun parametrin 5302 SKV ASEMANUMERO asetus nollataan ja kuitataan.

Kenttavaylaohjaus siséénrakennetulla kenttavaylalla
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Taajuusmuuttajan ohjausparametrit

Kun modbus-yhteys on asetettu, alla olevassa taulukossa luetellut taajuusmuuttajan
ohjausparametrit on tarkistettava ja tarvittaessa asetettava.

Sarakkeessa Kenttavaylaohjauksen asetukset annetaan arvo, jota kaytetaan, kun
modbus-liitanta on signaalin haluttu lahde tai kohde. Sarakkeessa Toiminto/Tietoja

on parametrin kuvaus.

Parametri Kenttavayla- Toiminto/Tietoja Modbus-rekisterin
ohjauksen osoite
asetukset
KOMENNON LAHTEEN VALINTA ABB DRV | DCU
1001 ULK1 KOMM Mahdollistaa parametrin 0301 KV KOMENTOSANA 1 40031
KASKYT bitit 0...1 (START/STOP), kun ULK1 on valittu bitit 0...1
aktiiviseksi ohjauspaikaksi.
1002 ULK2 KOMM Mahdollistaa parametrin 0301 KV KOMENTOSANA 1 40031
KASKYT bitit 0...1 (START/STOP), kun ULK2 on valittu bitit 0...1
aktiiviseksi ohjauspaikaksi.
1003 ETEEN Mahdollistaa pydrimissuunnan ohjauksen parametreilla 40031
SUUNTA TAAKSE 1001 ja 1002 maaritetylla tavalla. Lisatietoja bitti 2
R pyorimissuunnan ohjauksesta on kohdassa Ohjeiden
PYYNNOSTA Kasittely sivulla 256.
1010 JOG- COMM Mahdollistaa Jog-toiminnon 1 tai 2 valinnan parametrin 40032
VALINTA 0302 KV KOMENTOSANA 2 bitilla 20 ja 21. bitit 20
ja2l
1102 ULKY/ KOMM Mahdollistaa ohjauspaikan ULK1/ULK2 valinnan 40001 40031
ULK2 VAL parametrin 0301 KV KOMENTOSANA 1 bitilla 5 (ABB:n | bitti 11 bitti 5
taajuusmuuttajien profiilin parametrin 5319 SIS KV PAR
19 bitilla 11).
11030HJE 1 | KOMM Kenttavaylaohjetta OHJ1 kaytetaan, kun aktiiviseksi 40002 ohjeelle OHJ1
VALINTA KOMM-+AIL ohjauspaikaksi on valittu ULK1. Lisatietoja asetus-
KOMM*AI1 vaihtoehdoista on kohdassa Kenttavaylaohjeet sivulla
251.
1106 OHJE 2 | KOMM Kenttavaylaohjetta OHJ2 kaytetaan, kun aktiiviseksi 40003 ohjeelle OHJ2
VALINTA KOMM+AIL ohjauspaikaksi on valittu ULK2. Lisatietoja asetus-
KOMM*AI1 vaihtoehdoista on kohdassa Kenttavaylaohjeet sivulla
251.
LAHTOSIGNAALIEN LAHTEEN VALINTA ABB DRV | DCU
1401 RELE- KOMM Mahdollistaa relelahdén RO ohjauksen signaalilla 0134 40134 signaalille
LAHTO 1 KOMM (-1) KOMM RO SANA. 0134
1501 AO1 135 Ohjaa kenttavaylaohjeen 0135 KOMM ARVO 1 siséllén 40135 signaalille
SISALTO analogialahtton AO. 0135
SYSTEEMIOHJAUKSEN TULOT ABB DRV | DCU
1601 KOMM Mahdollistaa k&anteisen kaynnineston signaalin (Run 40001 40031
KAYNNIN- Disable) ohjauksen komentosanan 0301 KV bitti 3 bitti 6
ESTO KOMENTOSANA 1 bitilla 6 (ABB drives -profiilin 5319
SIS KV PAR 19 bitti 3).
1604 VIAN- KOMM Mahdollistaa viankuittauksen kenttéavaylan 40001 40031
KUITTAUS komentosanan 0301 KV KOMENTOSANA 1 hitilla 4 bitti 7 bitti 4
(ABB drives -profiilin 5319 SIS KV PAR 19 bhitilla 7).
1606 KOMM Paikallisohjaustilan lukitussignaali komentosanan 0301 - 40031
PAIKALLIS- KV KOMENTOSANA 1 bitilla 14 bitti 14
LUKKO
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Parametri Kenttavayla- Toiminto/Tietoja Modbus-rekisterin
ohjauksen osoite
asetukset
1607 PARAM | VALMIS; Tallentaa parametriarvon muutokset (myds 41607
TALLENNUS | TALLETA... kenttavaylaohjauksen kautta tehdyt) pysyvaismuistiin.
1608 KAYNN. | KOMM Kaanteinen kaynnistyksen esto 1 (Start Disable) - 40032
ESTO 1 komentosanan 0302 KV KOMENTOSANA 2 hitill& 18 bitti 18
1609 KAYNN. | KOMM Kéaanteinen kaynnistyksen esto 2 (Start Disable) - 40032
ESTO 2 komentosanan 0302 KV KOMENTOSANA 2 hitilla 19 bitti 19
RAJAT ABB DRV | DCU
2013 MIN KOMM Momentin minimirajan 1/2 valinta komentosanan 0301 - 40031
MOMENTIN KV KOMENTOSANA 1 bitilla 15 bitti 15
VAL
2014 MAX KOMM Momentin maksimirajan 1/2 valinta komentosanan 0301 - 40031
MOMENTIN KV KOMENTOSANA 1 bitilla 15 bitti 15
VAL
2201 KIIHD/ KOMM Kiihdytys/hidastusaikaparin valinta komentosanan 0301 - 40031
HID AIKA KV KOMENTOSANA 1 bitilla 10 bitti 10
2209 KOMM Rampin pakotus nollaan komentosanan 0301 KV 40001 40031
RAMPIN KOMENTOSANA 1 bitilla 13 (ABB drives -profiilin 5319 | bitti 6 bitti 13
PAKOTUS 0 SIS KV PAR 19 bitilla 6)
TIEDONSIIRTOKATKOSTEN TOIMINNOT ABB DRV | DCU

3018 KOMM | EI KAYTOSSA Maarittaé taajuusmuuttajan toiminnan kenttavaylan 43018
MOD VIKA VIKA tiedonsiirtokatkoksen aikana.

VAKIONOP 7

VANHA NOPEUS
3019 KOMM 0,1...60,0 s Maarittaa tiedonsiirtokatkoksen havaisemisen ja 43019
VIKA-AIKA parametrin 3018 KOMM MOD VIKA maarittiméan

toiminnon valisen ajan.

PID-SAATAJAN OHJESIGNAALIN LAHTEEN VALINTA

ABB DRV | DCU

4010/4110/
4210 OHJE-
ARVON VAL

KOMM
KOMM+AI1
KOMM*AI1

PID-ohjauksen ohjearvo (OHJ2)

40003 ohjeelle OHJ2

Kenttavaylaohjaus siséénrakennetulla kenttavaylalla
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Kenttavaylaohjausliitanta
Kenttavaylajarjestelman ja taajuusmuuttajan valisessa tiedonsiirrossa kaytetaan 16-
bittisia tulon ja lahddn datasanoja (ABB Drives -profiili) ja 32-bittisia tulo- ja
lahtésanoja (DCU-profiili).

Ohjaussana jatilasana

Ohjaussanan (CW) avulla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylajarjestelmasta.
Kenttavaylaohjain lahettda ohjaussanan taajuusmuuttajaan. Taajuusmuuttaja
vaihtaa tilasta toiseen ohjaussanan bittikoodattujen ohjeiden mukaan.

Tilasana (SW) on sana, joka sisaltaa tilatietoja ja jonka taajuusmuuttaja lahettaa
kenttavaylaohjaimelle.

Ohjearvot

Ohjearvot (OHJ) ovat 16-bittisia sanoja, jotka muodostuvat etumerkista ja
kokonaisluvusta. Negatiivinen ohjearvo (joka merkitsee taaksepéain pyorivaa
suuntaa) muodostetaan laskemalla ndiden kahden komplementti vastaavasta
positiivisesta ohjearvosta. Kunkin ohjesanan sisalt6éa voidaan kayttaa nopeus-,
taajuus-, momentti- tai prosessiohjeena.

Oloarvot
Oloarvot (OLO) ovat 16-bittisid sanoja, jotka sisaltavat taajuusmuuttajan arvoja.

Kenttavaylaohjaus sisaanrakennetulla kenttavaylalla



Kenttavaylaohjeet

Ohjeen valinta ja korjaus
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Kenttavaylaohje (KOMM signaalin valinnan yhteydessd) valitaan asettamalla
ohjearvon valintaparametrin — 1103 tai 1106 — arvoksi KOMM, KOMM+AIL1 tai
KOMM*AIL. Kun parametrin 1103 OHJE 1 VALINTA tai 1106 OHJE 2 VALINTA arvo
on KOMM, kenttavaylaohje lahetetdéan sellaisenaan ilman korjausta. Jos parametrin
1103 tai 1106 asetus on KOMM+AI1 tai KOMM*AIL, kenttavaylaohjetta korjataan
analogiatulon All avulla seuraavien esimerkkien mukaan.

Esimerkkeja ohjearvon korjauksesta ABB Drives -profiilissa

Asetus Jos KOMM >0 Jos KOMM <0
KOMM+AI1 KOMM(%) - (MAX-MIN) + MIN KOMM(%) - (MAX-MIN) - MIN
+ (AI(%) -50 %) - (MAX-MIN) + (Al(%) -50 %) - (MAX-MIN)
Korjattu KOMM
ohjearvo OHJ (%) -100 %  -50 % 0%
I Maksraja | Minraja  + | 0 rpm
1500 rpm as.raa '
-7500 rpm
750 rpm
Maks.raj
.’ o - -1500 rpm
0 rpm L2 ‘ > Min.raja v
0% 50% 100% KOMM Korjattu
OHJ (%) ohjearvo
Kr(])_rjattu KOMM
onhjearvo OHJ (%)100%  -50 % 0%
A <« . 0 rpm
1500 rpm | — — — — . ' ' 300 rpm
1200 rpm
-750 rpm
750 rpm
-1200 rpm
300 rpm ! !
| e -1500 rpm
0 rpm . —p v
0% 50% 100 % KOMM Korjattu
OHJ (%) ohjearvo
Maksimiraja maaritetdan parametrilla 1105 OHJE 1 MAX / 1108 OHJE 2 MAX.
Minimiraja madritetdan parametrilla 1104 OHJE 1 MIN / 1107 OHJE 2 MIN.
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Asetus

Jos KOMM >0

Jos KOMM <0

KOMM*AI1

KOMM(%) - (Al(%) / 50 %) - (MAX-MIN) + MIN

KOMM(%) - (Al(%) / 50 %) - (MAX-MIN) - MIN

Ko_rjattu KOMM
ohjearvg. OHJ (%1100 % -50% 0%
1500 rpm | — — — — - Maks.raja _ Min.raja S AI=0% . 0 rpm
| 'o | | ,'
| .t : ! ! .’
| Al 50 % ' e
Al =100 %"+ \ [ CA S
750 pm| - /- :‘F _____ : : .": 750 rpm
‘o | | | AI :‘50 %
L | R Al/=100 %
'o | | MakS.I’aja : s !
0 rpm £ AI=0%! , Minraja T ~1500 rpm
0% 50% 100 %KOMM YKorjattu
OHJ (%) ohjearvo
Kr(])_rjattu KOMM
ohjearvo OHJ (%)100 % -50 % 0%
A < ; ‘ 0 rpm
1500 rppm | — — — — - ~----- ; L AIZ0% —{ -300 rpm
1200 rpm | - — — - ! | _Maks.raja Minraja | ey
_ P | | e®
Al=300% -7 e -5 A oo 4 750 M
750 M= - Ay :*:5('):% - Maks.raja A\ :5'0’%: i
‘,o’ I | e /s -1200 rpm
o I Al=0% Min.rai | |
300 rpm Lraja ‘ |
p ; — | rmmm e -1500 rpm
0 rpm ) . > v .
0%  50% 100 9% KOMM Korjattu
OHJ (%) ohjearvo

Maksimiraja maaritetdan parametrilla 1105 OHJE 1 MAX / 1108 OHJE 2 MAX.
Minimiraja maaritetdan parametrilla 1104 OHJE 1 MIN / 1107 OHJE 2 MIN.
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Esimerkkeja ohjearvon korjauksesta DCU-profiilissa

DCU-profiilissa kenttavaylaohjeen tyyppi voi olla Hz, rpm tai prosentti. Seuraavissa

esimerkeissa ohjeen tyyppi on rpm.

Asetus Jos KOMM >0 Jos KOMM <0
KOMM+AIL KOMM/1000 + (Al(%) -50 %) - (MAX-MIN) KOMM/1000+ (Al(%) -50 %) - (MAX-MIN)
Korjattu
ohjearvo g%/uvl
A
i PO 0 rpm
1500 rpm Maks.raja | Min.raja p

750 rpm reorem
Maks.raj
B -1500 rpm
0 rpm v
0 750000 150000 KOMM Korjattu
OHJ ohjearvo
Korjattu KOMM
ohjearvo OHJ  -150000 -750000 0
A <« . 0 rpm
1500 rpm ' '
,,,,,,,,,,,,,, -300 rpm
1200 rpm Min.raja
— 1-750 rpm
750 rpm .
_Maks.raja -1200 rpm
‘ | |
300 rpm | | R ] -1500 rpm
0 rpm . —> v
0 750000 150000 KOMM Korjattu
OHJ ohjearvo

Maksimiraja maaritetdan parametrilla 1105 OHJE 1 MAX / 1108 OHJE 2 MAX.
Minimiraja madritetdén parametrilla 1104 OHJE 1 MIN / 1107 OHJE 2 MIN.
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Asetus Jos KOMM >0 Jos KOMM <0
KOMM*AIL (KOMM/1000) - (Al(%) / 50 %) (KOMM)(%)/1000) - (Al(%) / 50 %)
Korjattu KOMM
hi
onjeano | OHJ  -150000 -750000 0
P T . 0 rpm
1500 pm | - - - - - ~ Maks.raja | Min.raja | :Al =0 %, P
AI5/100 % .* | | L
| o' | | | ,'
Al =50% | L QA
750mpmi — - /- e - | A0 % 7o em
..' | | I 000 I
R I I ‘ : o Al :: 00 %
Oorpm | /.* ! ' Maks.raja 3 ,
a8 AI=0% ' Minraa | "] -1500 rpm
0 v
750000 150000 CK)(l?LI\]/IM Korjattu
ohjearvo
Korjattu KOMM
ohjearvo OHJ  -150000 -750000 0
A <+“— ‘ 0 rpm
1500 rpm| — — — — - - R :
P -300 rpm
1200 rpm Min.raja :
|
1T T, -| -750 rpm
750 rpm ¢ ] |
‘Maks.raja . 1005 | 1200
[ = 0
300 rpm Fo- oo Bl -1500 rpm
0 rpm —p v
0 750000 150000 KOMM Korjattu
OHJ ohjearvo

Maksimiraja maaritetdan parametrilla 1105 OHJE 1 MAX / 1108 OHJE 2 MAX.
Minimiraja madritetdan parametrilla 1104 OHJE 1 MIN / 1107 OHJE 2 MIN.

Kenttavaylaohjaus sisaanrakennetulla kenttavaylalla




Kenttavaylaohjeen skaalaus
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Kenttavaylaohjeet OHJ1 ja OHJ2 skaalataan seuraavien taulukoiden mukaan.

Huomautus: Jos ohjearvoa halutaan korjata (katso kohta Ohjeen valinta ja korjaus

sivulla 255), korjaus on tehtava ennen skaalausta.

Kenttavaylaohjeen skaalaus ABB Drives -profiilissa

Ohjearvo Alue Ohleef‘ Skaalaus Huomautuksia
tyyppi

OHJ1 -32767 Nopeus tai | -20000 = -(par. 1105) Lopullista ohjearvoa rajoit-
taajuus 0=0 tavat 1104/1105. Moottorin
+32767 +20000 = (par. 1105) nopeuden oloarvoa rajoitta-

(20000 vastaa 100 %) vat 2001/2002 (nopeus) tai
2007/2008 (taajuus).

OHJ2 -32767 Nopeus tai | -10000 = -(par. 1108) Lopullista ohjearvoa rajoit-
taajuus 0=0 tavat 1107/1108. Moottorin
+32767 +10000 = (par. 1108) nopeuden oloarvoa rajoitta-

(10000 vastaa 100 %) vat 2001/2002 (nopeus) tai

2007/2008 (taajuus).

Momentti | -10000 = -(par. 1108)
0 o

+10000 = (par. 1108)
(10000 vastaa 100 %)

Lopullista ohjearvoa
rajoittavat 2015/2017
(momenttil) tai 2016/2018
(momentti2).

PID- -10000 = -(par. 1108)
ohjearvo 0=0
+10000 = (par. 1108)

(10000 vastaa 100 %)

Lopullista ohjearvoa
rajoittavat 4012/4013 (PID-
sarjal) tai 4112/4113 (PID-
sarja2).

Huomautus: Parametrien 1104 OHJE 1 MIN ja 1107 OHJE 2 MIN asetukset eivat

vaikuta ohjearvon skaalaukseen.

Kenttavaylaohjeen skaalaus DCU -profiilissa

Ohjeen

Ohjearvo Alue - Skaalaus Huomautuksia
tyyppi
OHJ1 -214783648 | Nopeustai | 1000 =1 rpm/ 1 Hz Lopullista ohjearvoa rajoit-
taajuus tavat 1104/1105. Moottorin
+214783647 nopeuden oloarvoa rajoitta-
vat 2001/2002 (nopeus) tai
2007/2008 (taajuus).
OHJ2 -214783648 | Nopeustai | 1000 =1 % Lopullista ohjearvoa rajoit-
taajuus tavat 1107/1108. Moottorin
+214783647 nopeuden oloarvoa rajoitta-

vat 2001/2002 (nopeus) tai
2007/2008 (taajuus).

Momentti 1000=1%

Lopullista ohjearvoa
rajoittavat 2015/2017
(momenttil) tai 2016/2018
(momentti2).

PID- 1000 =1 %
ohjearvo

Lopullista ohjearvoa
rajoittavat 4012/4013 (PID-
sarjal) tai 4112/4113 (PID-
sarja2).

Huomautus: Parametrien 1104 OHJE 1 MIN ja 1107 OHJE 2 MIN asetukset eivat

vaikuta ohjearvon skaalaukseen.
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Ohjeiden kasittely

Ohjauspaikkojen (ULK1 ja ULK2) pyérimissuunta maaritellaan ryhman 10 KAY/
SEIS/SUUNTA parametreilla. Kenttavaylaohjeet ovat bipolaarisia eli joko negatiivisia
tai positiivisia. Seuraavissa kaaviossa kuvataan, kuinka ryhman 10 parametrit ja
kenttdvaylaohjeen etumerkki tuottavat ohjeet OHJ1/OHJ2.

Suunnan maaraa KOMM-arvon Suunnan maaraa digitaalinen komento,
etumerkki esim. digitaalitulo, ohjauspaneeli
Par. 10.03 . .
Lopullinen Lopullinen
SUUNTA = OHJ1/2 OHJ1/2
ETEEN -1 -1
Maks.ohje £ - - - - - Maks.ohje{- - - - -
Kenttavayld- C Kenttavaylaj |
ohje 172 =566 100 % | ohie 172" "155% 100 % |
-163 % 163 % -163 % 163 %
—[Maks.ohje] 4 —[Maks.ohje] 4-
[Maks.ohje] [Maks.ohje]
Par. 10.03 . :
Lopullinen Lopullinen
SUUNTA = OHJ1/2 OHJ1/2
TAAKSE B B
1+ Maks.ohje 4 Maks.ohje
-163 % 163 % -163 % 163 %
Kenttavayla{ -100 % 100 % | Kenttavayla} -100 % 100 % |
ohje 1/2 | 5 ' | ohje 1/2 | . g |
/o] —[Maks.ohije] —[Maks.ohje] 4+ - - - '
Par. 10.03_ Lopullinen Lopullinen
SUUNTA = OHJ1/2 OHJ1/2
PYYNNOSTA -1 1 Suuntakomento:
_ ETEEN
Maks.ohje +- - - - - Maks.ohje +- - - - -
-163 % ! ;
Kenttévéylé-| -100 % ' | Ke_nttévéqu- | ; |
163 % -163 % . 163 %
/o - ' —[Maks.ohje]+- - - - - '
[Maks.ohje] [ jel Suuntakomento:
e TAAKSE

Oloarvon skaalaus

Isannalle oloarvoina lahetettéavien kokonaislukujen skaalaus riippuu valitusta
funktiosta. Katso luku Oloarvot ja parametrit.

Kenttavaylaohjaus sisaanrakennetulla kenttavaylalla
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Modbus-osoitesarjojen yhdistdminen

Taajuusmuuttaja tukee seuraavia modbus-toimintokoodeja.

Toiminto

Koodi
Heksa
(desim.)

Liséatietoja

Lue useita
pitorekistereita

03 (03)

Lukee orjalaitteen rekisterien sisallén.

Parametrisarjat, ohjaus-, tila- ja ohjearvot yhdistetaan
pitorekistereiksi.

Kirjoita yksi
pitorekisteri

06 (06)

Kirjoittaa yhteen rekisteriin orjalaitteessa.

Parametrisarjat, ohjaus-, tila- ja ohjearvot yhdistetdan
pitorekistereiksi.

Vianhaku

08 (08)

Testisarja isdnté- ja orjalaitteiden valisen tiedonsiirtoyhteyden
tarkistukseen tai orjalaitteessa esiintyvien sisaisten virhetilojen
tarkistukseen.

Tukee seuraavia alakoodeja:

00 Return Query Data: Pyydetyn datan kentta&n kirjoitettu tieto
palautetaan vastauksen mukana. Koko vastausviestin tulee olla
samanlainen kuin pyynto.

01 Restart Communications Option: Orjalaitteen sarjaportti on
alustettava ja kaynnistettédva uudelleen, ja kaikki
tiedonsiirtotapahtumien laskurit on nollattava. Jos portti on Listen
Only -tilassa, se ei anna vastausta. Jos portti ei ole Listen Only
-tilassa, se antaa tavallisen vastauksen ennen
uudelleenkaynnistysta.

04 Force Listen Only Mode: Pakottaa kyseisen orjalaitteen Listen
Only -tilaan. Tama toiminto eristad sen muista verkossa olevista
laitteista, jolloin ne voivat jatkaa yhteytta kyseisen etélaitteen
keskeyttamattd. Ei vastausta. Ainoa toiminto, jota kasitellaan tdhan
tilaan siirtymisen jalkeen on Restart Communications Option
-toiminto (alakoodi 01).

Kirjoita useita
pitorekistereita

10 (16)

Kirjoittaa orjalaitteen rekistereihin (yhdesta noin 120 rekisteriin).

Parametrisarjat, ohjaus-, tila- ja ohjearvot yhdistetaan
pitorekisteriksi.

Lue/kirjoita useita
pitorekistereita

17 (23)

Tama toiminto yhdistaa yhden luku- ja yhden kirjoitustoiminnon
(toimintokoodit 03 ja 10) yhdeksi modbus-toiminnoksi.
Kirjoitustoiminto suoritetaan ennen lukutoimintoa.

Rekisterin yhdistdminen

Taajuusmuuttajan parametrit, ohjaus-/tilasana, ohjearvot ja oloarvot yhdistetdan

alueeseen 4xxxx niin, etta:

e 40001...40099 on varattu taajuusmuuttajan ohjausta/tilaa, ohje- ja oloarvoja

varten.

e 40101...49999 on varattu taajuusmuuttajan parametreille 0101...9999. (Esim.
40102 on parametri 0102). Yhdistdmisen tuloksena tuhannet ja sadat vastaavat
ryhman numeroa, kymmenet ja ykkdset vastaavat ryhmaan kuuluvan parametrin

numeroa.

Ne rekisteriosoitteet, jotka eivat vastaa taajuusmuuttajan parametreja, ovat
virheellisia. Jos yritetaan lukea tai kirjoittaa virheellista osoitetta, modbus-liitanta
antaa saatajalle erikoiskoodin. Katso Erikoiskoodit sivulla 259.

Kenttavaylaohjaus siséénrakennetulla kenttavaylalla
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Seuraavassa taulukossa on lisatietoja modbus-osoitteiden 40001...40012 ja

40031...40034 sisallosta.

MSW

Modbus-rekisteri Paasy Tietoja
40001 | Ohjaussana Luku/ Ohjaussana. Vain ABB Drives -profiilin tukema eli kun
Kirjoitus | parametrin 5305 SKV OHJ PROFIILI asetus on ABB DRV
LIM tai ABB DRV FULL. Parametrissa 5319 SIS KV PAR 19
nakyy ohjaussanan kopio heksadesimaalimuodossa.
40002 | Ohjearvo 1 Luku/ Ulkoinen ohje OHJ1. Katso kohta Kenttavaylaohjeet sivulla
Kirjoitus | 251.
40003 | Ohjearvo 2 Luku/ Ulkoinen ohje OHJ2. Katso kohta Kenttavaylaohjeet sivulla
Kirjoitus | 251.
40004 | Tilasana Luku Tilasana. Vain ABB Drives -profiilin tukema eli kun
parametrin 5305 SKV OHJ PROFIILI asetus on ABB DRV
LIM tai ABB DRV FULL. Parametrissa 5320 SIS KV PAR 20
nakyy ohjaussanan kopio heksadesimaalimuodossa.
40005 | Oloarvo 1...8 Luku Oloarvo 1...8. Valitse parametrilla 5310... 5317 oloarvo, joka
yhdistetddn modbus-rekisteriin 40005...40012.
40012
40031 | Ohjaussana LSW Luku/ 0301 KV KOMENTOSANA 1 eli vahiten tarked DCU-profiilin
Kirjoitus | 32-bittisen ohjaussanan sanoista.
Vain DCU-profiilin tukema eli kun parametrin 5305 SKV OHJ
PROFIILI asetus on DCU PROFILE.
40032 | Ohjaussana MSW | Luku/ 0302 KV KOMENTOSANA 2 eli tarkein DCU-profiilin 32-
Kirjoitus | bittisen ohjaussanan sanoista.
Vain DCU-profiilin tukema eli kun parametrin 5305 SKV OHJ
PROFIILI asetus on DCU PROFILE.
40033 | Tilasana LSW Luku 0303 KENTTAV TILAS 1 eli véhiten tarkea DCU-profiilin 32-
bittisen tilasanan sanoista.
Vain DCU-profiilin tukema eli kun parametrin 5305 SKV OHJ
PROFIILI asetus on DCU PROFILE.
40034 | ACS350 TILASANA | Luku 0304 KENTTAV TILAS 2 eli tarkein DCU-profiilin 32-bittisen

tilasanan sanoista.

Vain DCU-profiilin tukema eli kun parametrin 5305 SKV OHJ
PROFIILI asetus on DCU PROFILE.

Huomautus: Parametrikirjoitukset vakio-Modbusin kautta ovat aina
tallentumattomia eli muokattuja arvoja ei automaattisesti tallenneta pysyvaismuistiin.
Kaikki muutetut arvot tallennettaan parametrilla 1607 PARAM TALLENNUS.

Kenttavaylaohjaus sisaanrakennetulla kenttavaylalla
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Tuetut 4xxxx-pitorekisterien toimintokoodit:

Koodi
Heksa Toiminnon nimi Liséatietoja
(desim.)
03 (03) Lue 4X-rekisterit Lukee orjalaitteen rekisterien bindarisen sisallén (4X-ohjeet).
06 (06) Esiaseta yksi 4X- Esiasettaa arvon yhteen rekisteriin (4X-ohje). Lahetyksen aikana
rekisteri toiminto esiasettaa saman rekisteriohjeen kaikkiin liitettyihin
orjalaitteisiin.
10 (16) Esiaseta useita 4X- | Esiasettaa arvon useisiin rekistereihin (4X-ohjeet). L&dhetyksen
rekistereita aikana toiminto esiasettaa samat rekisteriohjeet kaikkiin liitettyihin
orjalaitteisiin.
17 (23) Lue/kirjoita 4X- Tama toiminto yhdistaa yhden luku- ja yhden kirjoitustoiminnon
rekisterit (toimintokoodit 03 ja 10) yhdeksi modbus-toiminnoksi.
Kirjoitustoiminto suoritetaan ennen lukutoimintoa.

Huomautus: Modbus-dataviestissa rekisterin 4xxxx osoite on xxxx -1. Esimerkiksi
rekisterin 40002 osoite on 0001.

Erikoiskoodit

Erikoiskoodit ovat taajuusmuuttajan sarjaliikennevasteita. Taajuusmuuttaja tukee
seuraavassa taulukossa lueteltuja vakio-Modbusin erikoiskoodeja.

Koodi Nimi Kuvaus
01 lllegal Function Komento, jota ei tueta.
02 lllegal Data Address | Osoitetta ei ole tai se on kirjoitus-/lukusuojattu.
03 lllegal Data Value Arvo ei ole taajuusmuuttajan sallima:

« Arvo on minimi- tai maksimirajojen ulkopuolella.

e Parametri on vain luku -muotoa.

* Viesti on liian pitka.

« Parametrin kirjoitus ei ole sallittu kdynnistyksen ollessa
aktiivinen.

« Parametrin kirjoitus ei ole sallittu tehdasmakron ollessa
valittuna.

Taajuusmuuttajan parametri 5318 SIS KV PAR 18 sailyttaa viimeisimman
erikoiskoodin.

Kenttavaylaohjaus siséénrakennetulla kenttavaylalla
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Tiedonsiirtoprofiilit

Sisdanrakennettu kenttavayla tukee kolmea tiedonsiirtoprofiilia:
« DCU-tiedonsiirtoprofiilia

« ABB Drives Limited -tiedonsiirtoprofiilia

» ABB Drives Full -tiedonsiirtoprofiilia.

DCU-profiili laajentaa ohjaus- ja tilaliitAnnat 32 bittiin ja toimii sisdisena liitdntéana
taajuusmuuttajasovelluksen ja sisdé&nrakennetun kenttavaylaympariston valilla. ABB
Drives Limited -profiilin pohjana on PROFIBUS-liitanta. ABB Drives Full -profiili
tukee kahta sellaista ohjaussanan bittia, joita ABB DRV LIM -prdfiili ei tue.

Sisaanrakennettu

Modbus- kenttavayla Taajuusmuuttaja

verkko RS-232/485

ABB DRV FULL / LIMITED

ABB Drives -profiil Datan muuntaminen DCU-profill
Parametrilla 5310...5317
valitut oloarvot
DCU-PROFIILI
DCU-profiili Ohjaus-/tilasana DCU-profiili

Datan muuntaminen
OHJ1/2:lle

Parametrilla 5310...5317
valitut oloarvot

ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili

ABB Drives -tiedonsiirtoprofiilista on saatavana kaksi eri vaihtoehtoa: ABB Drives
Full ja ABB Drives Limited. ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili on valittuna, kun
parametrin 5305 SKV OHJ PROFIILI asetus on ABB DRV FULL tai ABB DRV LIM.
Profiilin ohjaussana ja tilasana on kuvattu alla.

ABB Drives -tiedonsiirtoprofiileja voidaan kayttaa sekda ULK1:n ettd ULK2:n kautta.
Ohjaussanakomennot ovat voimassa, kun parametrin 1001 ULK1 KASKYT tai 1002
ULK2 KASKYT (aktiivisesta ohjauspaikasta riippuen) asetus on KOMM.

Kenttavaylaohjaus sisaanrakennetulla kenttavaylalla
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Seuraavassa taulukossa ja jaliempana olevassa tilakaaviossa kuvataan
ohjaussanan sisaltéa ABB Drives -profiilissa. Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa
tilakaavion tiloihin.

ABB Drives -profiilin ohjaussana (parametri 5319)

Bitti Nimi Arvo Huomautuksia
0 OFF1 1 Siirry kohtaan READY TO OPERATE.

CONTROL 0 Pysaytys valitun hidastusajan mukaan (2203/2206). Siirry kohtaan OFF1 ACTIVE;
seuraavaksi kohtaan READY TO SWITCH ON, jos muut lukitukset (OFF2, OFF3)
eivét ole aktiivisia.

1 OFF2 1 Jatka kayttéa (OFF2 ei ole aktiivinen).

CONTROL 0 Hataseis OFF, vapaasti hidastuva pysaytys.

Siirry kohtaan OFF2 ACTIVE; seuraavaksi kohtaan SWITCH-ON INHIBITED.
2 OFF3 1 Jatka kayttta (OFF3 ei ole aktiivinen).

CONTROL 0 Hataseis, pysaytys parametrilla 2208 madaritetysséa ajassa. Siirry kohtaan OFF3
ACTIVE; seuraavaksi kohtaan SWITCH-ON INHIBITED.

Varoitus: Varmista, etta moottori ja kdytettava laite voidaan pysayttaa talla
pysaytystavalla.
3 INHIBIT 1 Siirry kohtaan OPERATION ENABLED. (Huomautus: Kaynninestosignaalin on

OPERATION oltava paalla; katso parametri 1601. Jos parametrin 1601 arvo on KOMM, tama bitti
valitsee kayttddn myos kaynninestosignaalin.)

0 Esta kaytto. Siirry kohtaan OPERATION INHIBITED.
4 Huomatus: Vain ABB DRV FULL -profiili tukee bittia 4!
RAMP_OUT_ 1 Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED.
E)EE/?:L(J'T_?_I)B 0 Aseta hidastusajan funktiogeneraattorin lahté nollaan.
Taajuusmuuttaja pysahtyy (virta- ja tasajanniterajat ovat voimassa).
5 RAMP_HOLD 1 Mahdollista kiihdytys.
Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.
0 Pida ramppiarvo (kiihdytysajan funktiogeneraattorin 1&ht6 pidetéan).
6 RAMP_IN_ 1 Normaali toiminta. Siirry kohtaan OPERATING.
ZERO 0 Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin tulo nollaan.
7 RESET 0=>1 |Aktiivisen vian kuittaus. Siirry kohtaan SWITCH-ON INHIBITED. Voimassa, jos
parametrin 1604 arvo on KOMM.
0 Jatka normaalia toimintaa.
8...9 Ei kaytossa.
10 Huomatus: Vain ABB DRV FULL -profiili tukee bittia 10!

REMOTE_CMD |1 Kenttavaylaohjaus mahdollinen.

(ABB DRV 0 Ohjaussana # 0 tai ohjearvo # 0: Sailyta viimeinen ohjaussana ja ohjearvo.

FULL) Ohjaussana = 0 ja ohjearvo = 0: Kenttavaylaohjaus mahdollinen.

Ohjearvo ja kiihdytys/hidastusaika on lukittu.
11 EXTCTRLLOC |1 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK2. Voimassa, jos parametrin 1102 arvo on KOMM.
0 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK1. Voimassa, jos parametrin 1102 arvo on KOMM.
12...15 | Varattu

Kenttavaylaohjaus siséénrakennetulla kenttavaylalla
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Seuraavassa taulukossa ja jaliempana olevassa tilakaaviossa kuvataan tilasanan
sisaltda ABB Drives -profiilissa. Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa tilakaavion tiloihin.

ABB Drives -profiilin (EFB) tilasana (parametri 5320)

Bitti Nimi Arvo (vastaa tiIa-IELZ\A/ilgrllj\t/ﬁgjsallaatikoita)

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 0...1 | FAULT. Katso luku Vianhaku.
0 Ei vikaa.
4 OFF_2_STA 1 OFF2 ei ole aktiivinen.
0 OFF2 ACTIVE
5 OFF_3_STA 1 OFF3 ei ole aktiivinen.
0 OFF3 ACTIVE
6 SWC_ON_INHIB 1 SWITCH-ON INHIBITED
0 Kéaynnistyksen esto ei ole aktiivinen.
7 ALARM 1 Halytys. Katso luku Vianhaku.
0 Ei halytysta.

8 AT_SETPOINT 1 OPERATING. Oloarvo on yhté suuri kuin ohjearvo (= on sallituissa rajoissa eli
nopeussaadossa nopeusvirhe on alle tai tasan 4/1 %* moottorin
nimellisnopeudesta).

* Epdsymmetrinen hystereesi: 4 %, kun nopeus saavuttaa ohjealueen, 1 %, kun
nopeus poistuu ohjealueelta.
0 Oloarvo on eri suuri kuin ohjearvo (= ei ole sallituissa rajoissa).
9 REMOTE 1 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: REMOTE (ULK1 tai ULK2)
0 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: LOCAL

10 ABOVE_LIMIT 1 Valvottu parametriarvo ylittda valvonnan ylarajan. Bitin arvo on 1 niin kauan,
kunnes valvottu parametriarvo alittaa valvonnan alarajan. Katso parametriryhmé 32
VALVONTA.

0 Valvottu parametriarvo alittaa valvonnan alarajan. Bitin arvo on 0 niin kauan,
kunnes valvottu parametriarvo ylittda valvonnan ylarajan. Katso parametriryhma 32
VALVONTA.
11 EXT CTRL LOC 1 Ulkoinen ohjauspaikka ULK2 on valittu.
0 Ulkoinen ohjauspaikka ULK1 on valittu.
12 EXT RUN ENABLE | 1 Ulkoinen kéynninestosignaali on vastaanotettu.
0 Ulkoista kdynninestosignaalia ei ole vastaanotettu.
13... | Varattu
15

Kenttavaylaohjaus sisaanrakennetulla kenttavaylalla
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Alla olevassa tilakaaviossa kuvataan ohjaussanan (CW) kaynnistys/pysaytys-
toimintoa ja tilasanan (SW) bitteja ABB Drives -profiilissa.

Mista tahansa tilasta Mista tahansa tilasta Mista tahansa tilasta
Emergency Stop Emergency Off + Fault
OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit 1=0)
we—m__| OFF3 OFF2 Lo FAULT F— (SW Bit3=1)
(SW Bit5=0) ACTIVE ACTIVE — (SW Bit 4=0)
# (CW Bit7=1)**
n(f)=0/1=0 + J_
N~ S~
— L

Mista tahansa tilasta

OFF1 (CW Bit0=0) -|-

SWITCH-ON o
w Bitteo) | OFFL INPUT POWER OFF INHIBITED — (SW Bit6=1)
(SWBIt1=0) = acTIVE |
-0/ 1= Power ON CW Bit0=0
n()=0/1=0 mmpm + - ( )
'l/
A B*C D NOT READY A
TO SWITCH oN [ (SW Bit0=0)
(CW Bit3 =0) + (CW xxxx X1*xx xxxx x110)
. OPERATION READY TO 0=
= — (SW Bit0=1
(SWBI2 =0— “|\hiBITED SWITCH ON ( 0=1)
OPERATION INHIBITED + ; (CW= xxxx X1*xx xxxx x111)
|
B*C*D*
READY TO i —
OPERATE (SW Bit1=1)
(CW Bit4=0)* b (CW Bt3=1 and
SW Bit12=1)
OPERATION o
cD ENABLED (SW Bit2=1)
A _<_
its5= =XXXX XI*XX XXX
(CW Bit5=0) CW 1* 1* 1111
i.e. Bitd=1)*
RFG OUTPUT
] Tila D ENABLED*
- Tllgn mu_utos (CW Bit6=0) B* —<}— . .
=== Esimerkissa kuvattu polku (CW=xxxx xLI*xx xx11* 1111
CW = Ohjaussana i.e. Bit5=1)
SW = Tilasana RFG: ACCELERATOR
RFG = Funktiogeneraattori ENABLED
| = Parametri 0104 VIRTA c
f = Parametri 0103 LAHTOTAAJUUS (CW=xxxx xL1*xx x111* 1111
_ i.e. Bit6=1)
n = Nopeus
* Vain ABB DRV FULL -profiilin tukema toiminto. OPERATING [— (SW Bit8=1)
** Tama tilansiirto tapahtuu myds, jos vika
kuitataan mistd tahansa muusta lahteesta (esim. D —<—I

digitaalitulosta).

Kenttavaylaohjaus siséénrakennetulla kenttavaylalla



264

DCU-tiedonsiirtoprofiili

Koska DCU-profiili laajentaa ohjaus- ja tilaliitannat 32 bittiin, seka ohjaussanalle
(0301 ja 0302) etta tilasanalle (0303 ja 0304) tarvitaan kaksi eri signaalia.

Seuraavissa taulukoissa kuvataan DCU-profiilin ohjaussanan sisaltoa.

DCU-profiilin ohjaussana (parametri 0301)

Bitti

Nimi

Arvo

Tietoja

STOP

1

Pysahtyy joko pysaytystapaparametrin (2102) tai pysaytystapapyyntojen (bitit 7 ja 8)
mukaan.

Huomautus: Samanaikaisen STOP- ja START-komennon seurauksena on
pysaytyskomento.

Ei toimintoa.

START

Kaynnistys.

Huomautus: Samanaikaisen STOP- ja START-komennon seurauksena on
pysaytyskomento.

Ei toimintoa.

REVERSE

Suuntana taakse. Suunta maéritetaén kayttdmalla XOR-toimintoa bittien 2 ja 31
(= ohjearvon merkki) arvoissa.

o

Suunta eteen.

LOCAL

A

Siirry paikallisohjaustilaan.

o

Siirry ulkoiseen ohjaustilaan.

RESET

Nollaus.

v
clr
=1

Ei toimintoa.

ULK2

Siirry ulkoiseen ohjauspaikkaan ULK2.

Siirry ulkoiseen ohjauspaikkaan ULK1.

RUN_DISABLE

Valitse kdynninesto.

Valitse kdynninesto pois paalta.

STPMODE_R

Pysaytys aktiivisella hidastusajalla (bitti 10). Bitin 0 arvon on oltava 1 (= STOP).

Ei toimintoa.

STPMODE_EM

Hataseis. Bitin 0 arvon on oltava 1 (= STOP).

Ei toimintoa.

STPMODE_C

Pysaytys vapaasti py6rien. Bitin 0 arvon on oltava 1 (= STOP).

Ei toimintoa.

10

RAMP_2

Kéayta kiihdytys/hidastusramppiparia 2 (maaritellaédn parametreilla 2205...2207).

Kayta kiihdytys/hidastusramppiparia 1 (maaritelladn parametreilla 2202...2204).

11

RAMP_OUT 0

Pakota rampin I&htd nollaan.

Ei toimintoa.

12

RAMP_HOLD

Pida ramppiarvo (kiihdytysajan funktiogeneraattorin l1ahto pidetaan).

Ei toimintoa.

13

RAMP_IN_0

Pakota rampin tulo nollaan.

Ei toimintoa.

14

REQ_LOCALLOC

Rlo|r|lo|lr|o|lr|lo|r|lo|lr|olr|lo|kr|lo|lkr| ok

Ota paikallislukko kayttdon. Paikallisohjaukseen siirtyminen ei ole mahdollista
(paneelin LOC/REM-painike).

o

Ei toimintoa.

15

TORQLIM2

Kéyta momentin minimi/maksimirajaa 2 (méaaritelladn parametreilla 2016 ja 2018).

Kayta momentin minimi/maksimirajaa 1 (maaritelladn parametreilla 2015 ja 2017).

Kenttavaylaohjaus sisaanrakennetulla kenttavaylalla
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DCU-PROFIILIN ohjaussana (parametri 0302)

Bitti Nimi Arvo Tietoja

16 FBLOCAL_CTL 1 Kenttavaylan paikallistilaa pyydetdan ohjaussanalle.

Esimerkki: Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa ja kaynnistys/pysaytys/
suuntakomennon léhteenéd on DI ulkoisessa ohjauspaikassa 1 (ULK1):
kaynnistysta/pysaytysta/suuntaa ohjataan kenttavaylan komentosanalla
asettamalla bitin 16 arvoksi 1.

Ei kenttavaylan paikallistilaa.

o

17 FBLOCAL_REF 1 Kenttavaylan paikallistilan ohjaussanaa pyydetéén ohjearvolle. Katso esimerkki:
bitti 16 FBLOCAL_CTL.

Ei kenttéavaylan paikallistilaa.

18 START_DISABLE1 Ei k&ynnistyksen estoa

Kaynnistyksen esto. Voimassa, kun parametrin 1608 asetus on KOMM.

19 START_DISABLE?2 Ei k&ynnistyksen estoa

Kéaynnistyksen esto. Voimassa, kun parametrin 1609 asetus on KOMM.

R O|kF| Ol O

20 JOGGING 1 Valitse Jog-toiminto 1. Voimassa, kun parametrin 1010 asetus on COMM. Katso

kohta Jog-toiminto sivulla 131.
Jog-toiminto 1 pois kaytosta.

o

21 JOGGING 2 1 Valitse Jog-toiminto 2. Voimassa, kun parametrin 1010 asetus on COMM. Katso
kohta Jog-toiminto sivulla 131.

0 Jog-toiminto 2 pois kaytosta.

22...26 | Varattu

27 REF_CONST 1 Vakionopeuden ohjeen pyynté.
Tama on siséinen ohjausbitti. Vain valvontaan.

Ei toimintoa.

28 REF_AVE 1 Nopeuden keskiarvon ohjeen pyyntd.
Tama on sisdinen ohjausbitti. Vain valvontaan.

Ei toimintoa.

29 LINK_ON 1 Kenttavaylan isanta havaittu.
Tama on siséinen ohjausbitti. Vain valvontaan.

Kenttavaylakatkos.

30 REQ_STARTINH 1 Vahinkokaynnistyksen esto.
Ei vahinkokaynnistyksen estoa.

31 Varattu

Kenttavaylaohjaus siséénrakennetulla kenttavaylalla
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Seuraavissa taulukoissa kuvataan DCU-profiilin tilasanan sisaltoa.

DCU-profiilin tilasana (parametri 0303)
Bti't Nimi Arvo Tila
0 | READY 1 Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan
kaynnistyskomennon.
0 Taajuusmuuttaja ei ole valmis.
1 | ENABLED 1 Ulkoinen kéynninestosignaali on vastaanotettu.
0 Ulkoista kdynninestosignaalia ei ole vastaanotettu.
2 | STARTED 1 Taajuusmuuttaja on vastaanottanut kaynnistyskomennon.
0 Taajuusmuuttaja ei ole vastaanottanut kéynnistyskomentoa.
3 | RUNNING 1 Taajuusmuuttaja moduloi.
0 Taajuusmuuttaja ei moduloi.
4 | ZERO_SPEED 1 Taajuusmuuttaja on nollanopeudella.
0 Taajuusmuuttaja ei ole saavuttanut nollanopeutta.
5 | ACCELERATE 1 Taajuusmuuttaja kiihdyttaa.
0 Taajuusmuuttaja ei kiihdyta.
6 | DECELERATE 1 Taajuusmuuttaja hidastaa.
0 Taajuusmuuttaja ei hidasta.
7 | AT_SETPOINT 1 Taajuusmuuttaja on ohjearvossa. Oloarvo on sama kuin ohjearvo
(eli sallituissa rajoissa).
0 Taajuusmuuttaja ei ole saavuttanut ohjearvoa.
8 |LIMIT 1 Toimintaa rajoittavat ryhmén 20 RAJAT asetukset.
0 Toiminta on ryhman 20 RAJAT asetusten mukainen.
9 | SUPERVISION 1 Valvottu parametri (ryhma 32 VALVONTA) on rajojen
ulkopuolella.
0 Kaikki valvotut parametrit ovat rajojen sisapuolella.
10 | REV_REF 1 Taajuusmuuttajan ohjearvo on vastapaivaan.
0 Taajuusmuuttajan ohjearvo on myétapaivaan.
11 | REV_ACT 1 Taajuusmuuttaja kdy vastapaivaan.
0 Taajuusmuuttaja kdy myotapaivaan.
12 | PANEL_LOCAL 1 Ohjaus on ohjauspaneelin (tai PC-tyokalun) paikallistilassa.
0 Ohjaus ei ole ohjauspaneelin paikallistilassa.
13 | FIELDBUS _LOCAL |1 Ohjaus on kenttavaylan paikallistilassa.
0 Ohjaus ei ole kenttavaylan paikallistilassa.
14 | EXT2_ACT 1 Ohjaus on ULK2-tilassa.
0 Ohjaus on ULK1-tilassa.
15 | FAULT 1 Taajuusmuuttaja on vikatilassa.
0 Taajuusmuuttaja ei ole vikatilassa.

Kenttavaylaohjaus sisaanrakennetulla kenttavaylalla
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DCU-profiilin tilasana (parametri 0304)

Bitti Nimi Arvo Tila
16 ALARM 1 Halytys on paalla.
0 Halytyksia ei ole paalla.
17 NOTICE 1 Huoltopyyntd on odottamassa.
0 Huoltopyyntdja ei ole.
18 DIRLOCK 1 Suuntalukko on paalla (ON). (Suunnanvaihto on lukittu.)
0 Suuntalukko ei ole paalla (OFF).
19 LOCALLOCK 1 Paikallistilan lukitus on paalla (ON). (Paikallistila on estetty.)
0 Paikallistilan lukitus ei ole paalla (OFF).
20 CTL_MODE 1 Taajuusmuuttaja on vektorisaatétilassa.
0 Taajuusmuuttaja on skalaarisaatotilassa.
21 JOGGING ACTIVE Jog-toiminto on kaytdssa.
22...25 | Varattu
26 REQ_CTL 1 Kenttavaylalta pyydetdén ohjaussanaa.
0 Ei toimintoa.
27 REQ_REF1 1 Kenttavaylalta pyydetaan ohjetta 1.
0 Kenttavaylalta ei pyydeta ohjetta 1.
28 REQ_REF2 1 Kenttavaylalta pyydetaan ohjetta 2.
0 Kenttavaylalta ei pyydeta ohjetta 2.
29 REQ_REF2EXT 1 Kenttavaylaltéa pyydetdan ulkoista PID-ohjetta 2.
0 Kenttavaylalta ei pyydeta ulkoista PID-ohjetta 2.
30 ACK_STARTINH 1 Kenttavayla on antanut vahinkokaynnistyksen eston.
0 Kenttavayla ei ole antanut vahinkokaynnistyksen estoa.
31 Varattu

Kenttavaylaohjaus siséénrakennetulla kenttavaylalla
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Kenttavaylaohjaus kenttavaylasovittimella

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla
tiedonsiirtoverkon ja kenttavaylasovittimen kautta.

Jarjestelman yleiskuvaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea ulkoiseen ohjausjarjestelmaén kenttavaylasovittimen
tai sisaanrakennetun kenttavaylan kautta. Lisétietoja ohjauksesta sisddnrakennetun
kenttavaylan avulla on luvussa Kenttavaylaohjaus sisdanrakennetulla kenttavaylalla.

Kenttavaylasovitin kytketaan taajuusmuuttajan liittimeen X3.

[ |
I . I I I Kenttavayla-
ohjain

ACS350

| Kenttavayla

Muut
laitteet

J X3 Kenttavayla-
sovitin

Datavirta

<¢—— Ohjaussana (CW) ——

-€«—— Ohjearvot . . .
Prosessi-I/O (jaksottainen)
Tilasana (SW) ———»»

Oloarvot ———

-t
Parametrien luku- ja kirjoituspyynnot/vasteet Huoltoviestit (ei-jaksottainen)

Taajuusmuuttaja voidaan asettaa vastaanottamaan kaikki ohjaustiedot kentta-
vaylaliitdnnan kautta. Vaihtoehtoisesti ohjaus voidaan jakaa kenttavaylaliitannan ja
muiden kaytettavissa olevien lahteiden, esim. digitaali- ja analogiatulojen kesken.

Taajuusmuuttaja voi olla yhteydessa ohjausjarjestelmaan kenttavaylasovittimen
kautta kayttamalla yhta seuraavista sarjaliikenneprotokollista:

PROFIBUS-DP® (FPBA-01-sovitin)
CANopen® (FCAN-01-sovitin)
DeviceNet® (FDNA-01-sovitin)

Modbus® RTU (FMBA-01-sovitin. Katso luku Kenttavaylaohjaus
sisdanrakennetulla kenttavaylalla.)

Kenttavaylaohjaus kenttavaylasovittimella



270

Taajuusmuuttaja tunnistaa automaattisesti mika kenttavaylasovitin kytketaan
taajuusmuuttajan liittimeen X3 (poikkeus FMBA-01). DCU-profiilia kaytetaan aina
taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovittimen valiseen tiedonsiirtoon (katso kohta
Kenttavaylaohjausliitanta sivulla 273). Kenttavaylaverkon tiedonsiirtoprofiili riippuu
kytketysta sovitintyypista.

Profiilin oletusasetukset riippuvat protokollasta (esim. valmistajakohtainen profiili
ABB Drivesin PROFIBUS ja standardin mukainen taajuusmuuttajaprofiili
DeviceNetin AC/DC Drive).

Tiedonsiirtoasetukset kenttavaylasovitinmoduulin avulla

Ennen kuin taajuusmuuttaja konfiguroidaan kenttavaylaohjausta varten, sovitin-
moduulin mekaaninen asennus ja sahkdasennus on suoritettava sivulla 30 luvussa
Mekaaninen asennus ja moduulin kayttdoppaassa annettujen ohjeiden mukaan.

Taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovitinmoduulin valinen tiedonsiirtoyhteys
aktivoidaan asettamalla parametrin 9802 KOMM PROT VAL arvoksi ULK FBA. My6s
sovittimen parametrit ynmassa 51 ULK KOMM. MODUULI on asetettava. Katso alla
oleva taulukko.

Parametri

Asetusvaihtoehdot | Kenttdvayldohjauksen | Toiminto/Tietoja
asetukset

TIEDONSIIRTOYHTEYDEN MUODOSTAMINEN

9802 KOMM PROT El KAYTOSSA ULK FBA Kaynnistaa taajuusmuuttajan ja
VAL STD MODBUS kenttavaylasovitinmoduulin valisen
ULK FBA tiedonsiirron.

MODBUS RS232

SOVITINMODUULIN KONFIGUROINTI

TYYPPI

5101 KENTTAV.

- - Nayttaad kenttavaylasovitinmoduulin tyypin.

2

5102 KENTTAV. PAR | Naméa parametrit ovat sovitinmoduulikohtaisia. Lisatietoja on moduulin kéayttdoppaassa.

Kaikkia parametreja ei valttAmatta kaytetd.

26

5126 KENTTAV. PAR

5127 KV PAR VIRK. (0) VALMIS; - Vahvistaa kaikki sovitinmoduulin

(1) VIRKISTA konfigurointiasetuksiin tehdyt muutokset.

Huomautus: Sovitinmoduulissa parametriryhmanumero on 1 parametrille 51 ULK KOMM. MODUULL.

LAHETETTAVAN DATAN VALINTA

5401...5410 0 Maarittad taajuusmuuttajasta

KENTTAV TULO 1...6 kenttavaylaohjaimeen lahetettavan datan.
1..10 101...9999

5501...5510 0 Maarittaa kenttavaylaohjaimesta
KENTTAV LAHTO 1.6 taajuusmuuttajaan lahetettavan datan.
1..10 101...9999

Huomautus: Sovitinmoduulissa parametriryhmanumero on 3 parametrille 54 KENTTAV TULO ja 2 parametrille 55
KENTTAV LAHTO.

Kun ryhméan 51 ULK KOMM. MODUULI moduulin konfigurointiparametrit on
asetettu, taajuusmuuttajan ohjausparametrit (lueteltu kohdassa Taajuusmuuttajan
ohjausparametrit sivulla 271) on tarkistettava ja tarvittaessa asetettava.

Kenttavaylaohjaus kenttavaylasovittimella
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Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttaja kdynnistetdan seuraavan
kerran tai kun parametri 5127 FBA PAR VIRK. otetaan kayttoon.

Taajuusmuuttajan ohjausparametrit

Kun kenttavaylayhteys on asetettu, alla olevassa taulukossa luetellut
taajuusmuuttajan ohjausparametrit on tarkistettava ja tarvittaessa asetettava.

Sarakkeessa Kenttavaylaohjauksen asetukset annetaan arvo, jota kaytetaan, kun
kenttavaylaliitdnta on signaalin haluttu I&hde tai kohde. Sarakkeessa Toiminto/
Tietoja on parametrin kuvaus.

Parametri

Kenttavaylaohjauksen
asetukset

Toiminto/Tietoja

KOMENNON LAHTEEN VALINTA

1001 ULK1 KASKYT KOMM Valitsee kenttavaylan kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteeksi,
kun ULK1 on valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.
1002 ULK2 KASKYT KOMM Valitsee kenttavaylan kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteeksi,
kun ULK2 on valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.
1003 SUUNTA ETEEN Mahdollistaa py6rimissuunnan ohjauksen parametreilla 1001 ja 1002
TAAKSE madritetylla tavalla. Lisatietoja py6érimissuunnan ohjauksesta on
PYYNNOSTA kohdassa Ohjeiden kasittely sivulla 256.
1010 JOG-VALINTA COMM Mahdollistaa Jog-toiminnon 1 tai 2 valinnan kenttéavaylan kautta.
1102 ULK1/ULK2 VAL | KOMM Mahdollistaa ulkoisen ohjauspaikan ULK1/ULK2 valinnan
kenttavaylan kautta.
1103 OHJE 1 KOMM Kenttavayldohjetta OHJ1 kaytetaan, kun aktiiviseksi ohjauspaikaksi
VALINTA KOMM+AI1 on valittu ULK1. Katso kohta Ohjeen valinta ja korjaus (DCU-profiili)
KOMM*AIL sivulla 251.
1106 OHJE 2 KOMM Kenttavayldohjetta OHJ2 kaytetaan, kun aktiiviseksi ohjauspaikaksi
VALINTA KOMM+AIL on valittu ULK2. Katso kohta Ohjeen valinta ja korjaus (DCU-profiili)
KOMM*AIL sivulla 251.
LAHTOSIGNAALIEN LAHTEEN VALINTA
1401 RELELAHTO 1 KOMM Mahdollistaa relelahdén RO ohjauksen signaalilla 0134 KOMM RO
KOMM (-1) SANA.

1501 AO1 SISALTO

135 (eli 0135 KOMM
ARVO 1)

Ohjaa kenttavaylaohjeen 0135 KOMM ARVO 1 siséllén
analogialahtéén AO.

SYSTEEMIOHJAUKSEN TULOT

1601 KAYNNINESTO | KOMM Valitsee kenttavaylaliitdnnan kaénteisen kaynninestosignaalin (Run
Disable) lahteeksi.

1604 VIANKUITTAUS | KOMM Valitsee kenttavaylaliitdnnan viankuittauksen lahteeksi.

1606 KOMM Valitsee kenttavaylaliitdnnan paikallisohjaustilan lukitussignaalin

PAIKALLISLUKKO lahteeksi.

1607 PARAM VALMIS; TALLETA... Tallentaa parametriarvon muutokset (myos kenttévayldohjauksen

TALLENNUS kautta tehdyt) pysyvaismuistiin.

1608 KAYNN. ESTO 1 | KOMM Valitsee kenttavaylalitdnnan kaénteisen kaynnistyksen eston 1 (Start
Disable) signaalin lahteeksi.

1609 KAYNN. ESTO 2 | KOMM Valitsee kenttavaylalitdnnan kaénteisen kaynnistyksen eston 2 (Start
Disable) signaalin lahteeksi.

RAJAT

2013 MIN MOMENTIN | KOMM Valitsee kenttdvaylan minimimomenttirajan 1/2 valinnan lahteeksi.

VAL

Kenttavaylaohjaus kenttavaylasovittimella
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Parametri Kenttavaylaohjauksen | Toiminto/Tietoja

asetukset
2014 MAX KOMM Valitsee kenttavaylan maksimimomenttirajan 1/2 valinnan lahteeksi.
MOMENTIN VAL
2201 KIIHD/HID AIKA | KOMM Valitsee kenttavaylan kiihdytys/hidastusaikaparin valinnan lahteeksi.
2209 RAMPIN KOMM Valitsee kenttavaylan rampin pakotus nollaan lahteeksi.
PAKOTUS 0

TIEDONSIIRTOKATKOSTEN TOIMINNOT

3018 KOMM MOD El KAYTOSSA Maarittaé taajuusmuuttajan toiminnan kenttavaylan
VIKA VIKA tiedonsiirtokatkoksen aikana.
VAKIONOP 7
VANHA NOPEUS
3019 KOMM VIKA- 0,1...60,0s Maarittaa tiedonsiirtokatkoksen havaisemisen ja parametrin 3018

AIKA

KOMM MOD VIKA maarittdman toiminnon véalisen ajan.

PID-SAATAJAN OHJESIGNAALIN LAHTEEN VALINTA

4010/4110/4210
OHJEARVON VAL

KOMM
KOMM+AI1
KOMM*AI1

PID-ohjauksen ohjearvo (OHJ2)

Kenttavaylaohjaus kenttavaylasovittimella
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Kenttavaylaohjausliitanta

Kenttavaylajarjestelman ja taajuusmuuttajan valisessa tiedonsiirrossa kaytetaan 16-
bittisia tulon ja lahddn datasanoja. Taajuusmuuttaja tukee enintdan 10 datasanan
kaytt6a kumpaankin suuntaan.

Taajuusmuuttajasta kenttavaylaohjaimeen muunnettava data maaritetaan
parametriryhman 54 KENTTAV TULO parametreilla ja kenttavaylaohjaimesta
taajuusmuuttajaan muunnettava data parametrirynman 55 KENTTAV LAHTO
parametreilla.

Kenttavaylaverkko
Kenttavaylamoduuli
|
Kay, seis
| Tulevan ] S,
| D/|°\NTA datan valinta 4 = Tilasana ) E!. ) suunn. valinta
I I P 5=0OLO1 KAYTOSSA - <
| 6 = 0OLO2
: 1) KOMM
| 10 Parametri 0102...9910
Kenttavayl- 5401/.../5410 1001/1002
|_| kohtainen
litdnta Lahtevéan
DATA A - OHJ1
| ouT datan valinta 1 = Ohjaussana * — valinta
| 1 Y 2=0HJ1 T PANEELH
| N 3 =0HJ2 - AN
| 10 Parametri 0102...9910 KOMM
| 5501/.../5510 1103
D Katso myds muut KOMM-valinnan parametrit. OHJ2
valinta
PANEELI+
.
KOMM
1106

Ohjaussana ja tilasana

Ohjaussanan (CW) avulla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylajarjestelmasta.
Kenttavaylaohjain lahettda ohjaussanan taajuusmuuttajaan. Taajuusmuuttaja
vaihtaa tilasta toiseen ohjaussanan bittikoodattujen ohjeiden mukaan.

Tilasana (SW) on sana, joka sisaltaa tilatietoja ja jonka taajuusmuuttaja lahettaa
kenttavaylaohjaimelle.

Ohjearvot

Ohjearvot (OHJ) ovat 16-bittisia sanoja, jotka muodostuvat etumerkista ja
kokonaisluvusta. Negatiivinen ohjearvo (joka merkitsee taaksepain pyorivaa
suuntaa) muodostetaan laskemalla ndiden kahden komplementti vastaavasta
positiivisesta ohjearvosta. Kunkin ohjesanan sisaltdéa voidaan kayttaa nopeus- tai
taajuusohjeena.

Oloarvot

Oloarvot (OLO) ovat 16-bittisid sanoja, jotka siséltavat tietoja taajuusmuuttajan
toiminnasta.

Kenttavaylaohjaus kenttavaylasovittimella



274

Tiedonsiirtoprofiili

Taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovittimen valinen tiedonsiirto tukee DCU-
tiedonsiirtoprofiilia. DCU-profiili laajentaa ohjaus- ja tilaliitannat 32 bittiin.

Kenttavaylaverkko

Kenttavaylasovitin

Standardin mukainen
kayttéprofiili (esim.
PROFIdrive)

_ Datan 1

—!  muuntaminen

ABB Drives

Datan

. 1)
—> muuntaminen

Lapinakyva 16

Valinnainen
ohjearvo,

Taajuusmuuttaja

Valinta

= ¢

oloarvon
skaalaus

Lapinakyva 32

1) pcu-profiili

2)

2valinta kenttavaylasovittimen konfigurointiparametrien kautta (parametriryhma 51 ULK

KOMM. MODUULLI)

Lisatietoja DCU-profiilin ohjaus- ja tilasanojen sisallésta on kohdassa DCU-
tiedonsiirtoprofiili sivulla 264.

Kenttavaylaohjeet

Kohdassa Kenttavaylaohjeet sivulla 251 on lisatietoja DCU-profiilin ohjearvojen
valinnasta ja korjauksesta, ohjearvojen skaalauksesta ja kasittelysta seka oloarvojen

skaalauksesta.

Kenttavaylaohjaus kenttavaylasovittimella
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Vianhaku

Yleista

Turvaohjeet

/N

Tassa luvussa on luettelo kaikista halytyksista ja vikailmoituksista, niiden
mahdollisista syista ja korjaustoimista.

VAROITUS! Vain pateva sdhkdalan ammattilainen saa tehda taajuusmuuttajan
huoltotditd. Ennen taajuusmuuttajan kayttdonottoa on luettava tdméan kayttboppaan
alussa luvussa Turvaohjeet olevat turvallisuusohjeet.

Halytykset ja vikailmoitukset

Vian merkkind palaa punainen LED-merkkivalo. Katso kohta LED-merkkivalot
sivulla 289.

Paneelin naytolla nakyva halytys tai vikailmoitus tarkoittaa, etta taajuusmuuttajan tila
ei ole normaali. Useimmat halytysten ja vikojen syyt voidaan tunnistaa ja korjata
tassa luvussa annettujen tietojen avulla. On kuitenkin tilanteita, jotka edellyttavat
ABB:n huoltoedustajan toimia.

Halytyksen/vian jalkeen suluissa ndkyva nelinumeroinen koodi on
kenttavaylatiedonsiirtoa varten. (Katso luvut Kenttavaylaohjaus sisdanrakennetulla
kenttavaylalla ja Kenttavaylaohjaus kenttavaylasovittimella.)

Vian kuittaus

Vikamuisti

RESET
Vika voidaan kuitata joko painamalla paneelin =>-painiketta (Basic-ohjauspaneeli)

tai "‘F52"-painiketta (Assistant-ohjauspaneeli), digitaalitulolla tai kenttavaylalla tai
kytkemalla verkkojannite hetkeksi pois. Viankuittaussignaalin lahde valitaan
parametrilla 1604 VIANKUITTAUS. Kun vika on korjaantunut, moottori voidaan
kaynnistad uudelleen.

Havaittu vika tallentuu vikamuistiin, josta voidaan nahda viimeisimmat
vikailmoitukset tapahtuma-ajan mukaisessa jarjestyksessa.

Viimeisimmat viat tallentuvat parametreihin 0401 VIIMEISIN VIKA, 0412
EDELLINEN VIKA 1 ja 0413 EDELLINEN VIKA 2. Parametrit 0404...0409 ilmoittavat
taajuusmuuttajan kayttétiedot viimeisimman vian tapahtuma-aikana. Assistant-
ohjauspaneeli antaa lisatietoja vikamuistista. Liséatietoja on kohdassa Vikanaytto-tila
sivulla 80.

Vianhaku



276

Taajuusmuuttajan antamat halytykset

KOODI | HALYTYS SYY KORJAUSTOIMET
2001 YLIVIRTA Ylivirran halytysraja ylitetty. | Tarkista moottorin kuorma.
(2310) Tarkista kiihdytysaika (2202 ja 2205).
0308 hitti 0 Tarkista moottori ja moottorikaapeli (my6s vaiheistus).
(ohjelmoitava Tarkista ympariston olosuhteet. Kuormitettavuus
vikatoiminto 1610) pienenee, jos asennuspaikan lampdotila ylittda 40°C.
Katso kohta Kuormitettavuus sivulla 293.
2002 YLIJANNITE Ylijanniteraja ylitetty. Tarkista hidastusaika (2203 ja 2206).
(3210) Tarkista, esiintyyko syéttdjannitteessa piikkeja.
0308 bitti 1
(ohjelmoitava
vikatoiminto 1610)
2003 ALIJANNITE Alijanniteraja alitettu. Tarkista syottéjannite.
(3220)
0308 hitti 2
(ohjelmoitava
vikatoiminto 1610)
2004 SUUNTA LUKITTU Py&rimissuunnan Tarkista parametrin 1003 SUUNTA asetukset.
0308 bitti 3 muuttaminen ei ole sallittua.
2005 |10 KOMM Kenttavaylatiedonsiirrossa | Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila. Katso lisétietoja
(7510) on tapahtunut katkos. luvusta Kenttavaylaohjaus kenttavaylasovittimella/
0308 bitti 4 Kenttavaylaohjaus sisdénrakennetulla kenttavaylalla tai
" kenttéavaylasovittimen kayttdoppaasta.
(ohjelmoitava . . I~ . .
vikatoiminto 3018, Tark?sta Vikafunktiot-ryhman parametriasetukset.
3019) Tarkista kytkennat.
Tarkista, onko isénté tiedonsiirtovalmiudessa.
2006 Al1 PUUTTUU Analogiatulon All signaali Tarkista vikatoiminnon parametriasetukset.
(8110) on laskenut parametrilla Tarkista, ett4 analogiset ohjaussignaalit ovat oikealla
o 3021 All VIKARAJA tasolla
0308 bitti 5 . .
asetetun rajan alapuolelle. . .
(ohjelmoitava vikatoi- Tarkista kytkennat.
minto 3001, 3021)
2007 Al2 PUUTTUU Analogiatulon Al2 signaali Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametriasetukset.
(8110) on laskenut parametrilla Tarkista, ettd analogiset ohjaussignaalit ovat oikealla
o 3022 Al2 VIKARAJA tasolla
0308 bitti 6 . .
asetetun rajan alapuolelle. . .
(ohjelmoitava vikatoi- Tarkista kytkennat.
minto 3001, 3022)
2008 PANEELIVIKA Taajuusmuuttajan Tarkista ohjauspaneelin kytkentd.
(5300) aklt_”V'SEKS'h(_)hJaUSPa'k?ks' Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametriasetukset.
0308 hitti 7 vaitussa ohjauspaneelissa Tarkista ohjauspaneelin liitin.

(ohjelmoitava
vikatoiminto 3002)

on tiedonsiirtohairio.

Irrota ohjauspaneeli kiinnitysalustastaan ja kiinnita se
uudelleen.

Jos taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjaustilassa (REM) ja
asetettu hyvaksymaan kaynnistys-/pysaytys- ja
suuntakomentoja tai ohjearvoja ohjauspaneelista:

Tarkista ryhméan 10 KAY/SEIS/SUUNTA ja parametrin
11 OHJEARVON VALINTA asetukset.

Vianhaku
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KOODI | HALYTYS SYY KORJAUSTOIMET
2009 YKSIKON Taajuusmuuttajan IGBT:n Tarkista ymparistdn olosuhteet. Katso myos kohta
LAMPOTILA lampétila on liian korkea. Kuormitettavuus sivulla 293.
(4210) Halytysraja on 120 °C. Tarkista ilmavirta ja tuulettimen toiminta.
0308 bitti 8 Tarkista, ettd moottorin teho vastaa yksikon tehoa.
2010 MOOTTORIN Moottori on liilan kuuma (tai | Tarkista moottorin nimellisarvot, kuorma ja jaadhdytys.
LAMPOTILA vaikuttaa liian kuumalta) Tarkista kayttonottotiedot.
lii k lii . i . .
(4310) ||_an suuren uqrmar:} - nan Tarkista Vikafunktiot-ryhmén parametriasetukset.
0305 bitti 9 pienen moottorin tehon,
' . riittimattoman
(ohjelmoitava jaahdytyksen tai vaarien
vikatoiminto kayttéonottotietojen takia.
3005...3009 / 3503) Mitattu moottorin lampétila | Tarkista halytysrajan arvo.
on ylittanyt parametrilla Tarkista, ettd antureita on saman verran kuin parametrin
3503 HA';]YTYSRAJA (3501 ANTURIN TYYPPI) asetuksessa.
asetetun hélytysrajan. T : L
u yiysraj Anna moottorin jadhtya. Varmista moottorin oikea jaghdytys:
Tarkista jaédhdytyspuhallin, puhdista jadhdytyspinnat jne.
2011 ALIKUORMA Moottorin kuorma on liian Varmista, etta kaytettavassa laitteessa ei ole hairidita.
(FF6A) lp'_en' esim. kaytettavan Tarkista Vikafunktiot-ryhméan parametriasetukset.
0308 bitti 10 aitteen L . Tarkista, ettd moottorin teho vastaa yksikon tehoa.
vapautusmekanismin takia.
(ohjelmoitava vikatoi-
minto 3013...3015)
2012 MOOTTORIN JUMI | Moottori toimii jumialueella | Tarkista moottorin kuorma ja taajuusmuuttajan arvot.
(7121) esim. liian suuren kuorman | Tarkista Vikafunktiot-ryhmén parametriasetukset.
- tai moottorin riittdmattdman
0308 bitti 11 tehon takia.
(ohjelmoitava vikatoi-
minto 3010...3012)
2013 AUTOMAATTINEN Automaattisen Tarkista parametriryhméan 31 AUTOM. VIANKUITTAUS
KUITT. viankuittauksen halytys. asetukset.
0308 bitti 12
2018 PID NUKKUU Nukkumistoiminto on Katso parametriryhmét 40 PID SAATO 1...41 PID SAATO
0309 bitti 1 siirtynyt nukkumistilaan. 2.
2019 ID-AJO Moottorin tunnistusajo on Tama halytys kuuluu normaaleihin
0309 bitti 2 kaynnissa. kayttdonottotoimintoihin. Odota, kunnes taajuusmuuttaja
ilmoittaa, ettd moottorin tunnistusajo on valmis.
2021 KAYNNISTYKSEN Kéynnistyksen esto 1 Tarkista parametrin 1608 KAYNN. ESTO 1 asetukset.
ESTO 1 PUUTTUU ‘S'gt“aa“i etlt()le Tarkista digitaalitulon kytkennét.
i astaanotettu. . a -
0309 bitti 4 v ! Tarkista kenttavaylatiedonsiirron asetukset.
2022 KAYNNISTYKSEN Kéynnistyksen esto 2 Tarkista parametrin 1609 KAYNN. ESTO 2 asetukset.
ESTO 2 PUUTTUU | -signaalia ei ole Tarkista digitaalitulon kytkennét.
it t tettu. . . .
0309 bitti 5 vastaanotetiu Tarkista kenttavaylatiedonsiirron asetukset.
2023 HATASEIS Taajuusmuuttaja on Tarkista, ettd toiminnan jatkaminen on turvallista.
0309 bitti 6 vastaanottanut Palauta hataseispainike normaaliin asentoon.
hatéseiskomennon ja
pysahtyy hidastaen

parametrilla 2208
HATASEIS HID.AIK
asetetun hidastusajan
mukaan.

Vianhaku
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KOODI | HALYTYS SYY KORJAUSTOIMET
2024 PULSSIANTURIVIKA | Tiedonsiirtokatkos pulssi- Tarkista pulssianturi ja sen liitannat, pulssianturin
(7301) anturin ja pulssianturin kayttoliittymamoduuli ja parametriryhman 50
0306 bitti 6 kayttoliittymamoduulin tai PULSSIANTURI asetukset.
. : ' moduulin ja taajuusmuutta-
(ohjelmoitava jan valilla.
vikatoiminto 5003)
2025 ENSIKAYNNISTYS | Moottorin tunnistusmagne- Odota, kunnes taajuusmuuttaja ilmoittaa, ettd moottorin
0309 bitti 8 tointi on kaynnissa. Taméa tunnistusajo on valmis.
halytys kuuluu normaaleihin
kayttdonottotoimintoihin.
2026 SYOTON Valipiirin tasajannite Tarkista syéttojannitteen sulakkeet.
VAIHEKATKOS vaihtelee. .Syyn.i';i] voi olla Tarkista sybttéjannitteen vaiheistus.
syottojannitevaihe ta . ) . y .
(3130) p);lan llj i sullalzle ! ' Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametriasetukset.
0306 hitti 5 Hal o
. . alytys annetaan, jos tasa-
(C.th Jflmqlt?v% 016 jannitteen rippeli ylittd& 14 %
vikatoiminto ) nimellistasajannitteesta.

Basic-ohjaus

paneelin antamat halytykset

Basic-ohjauspaneeli ilmoittaa ohjauspaneelin halytyksista koodilla, joka on muotoa

ASXXX.
HALYTYSKOODI | SYY KORJAUSTOIMET
5001 Taajuusmuuttaja ei vastaa. Tarkista ohjauspaneelin kytkenta.
5002 Tiedonsiirtoprofiili ei ole yhteensopiva. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
5010 Ohjauspaneelin parametrien Lataa parametrit uudelleen taajuusmuuttajasta.
varmuuskopiotiedosto on viallinen. Palauta parametrit uudelleen.
5011 Taajuusmuuttajaa ohjataan toisesta lahteesta. Vaihda taajuusmuuttaja paikallisohjaukseen.
5012 Pydrimissuunta on lukittu. Mahdollista suunnanvaihto. Katso parametri
1003 SUUNTA.
5013 Paneeliohjaus ei ole kaytossa, silla Ota vahinkokaynnistyksen esto pois kaytosta
vahinkokaynnistyksen esto on aktiivinen. ja yrita uudelleen. Katso parametri 2108
VAH.KAYNN.ESTO.
5014 Ohjauspaneelin ohjaus on pois kaytdsta Kuittaa taajuusmuuttajan vika ja yrité
taajuusmuuttajan vian takia. uudelleen.
5015 Ohjauspaneelin ohjaus on pois kaytdsta, silla Valitse paikallistilan lukitus pois p&alta ja yrita
paikallistilan lukitus on paalla. uudelleen. Katso parametri 1606 PAIKALLIS-
LUKKO.
5018 Parametrin oletusarvoa ei l6ydy. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
5019 Nollasta poikkeavan arvon syétto ei ole Vain parametrin kuittaus on mahdollista.
mahdollista.
5020 Parametria tai parametriryhmaa ei ole tai Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
parametrin arvo ei ole yhdenmukainen.
5021 Parametri tai parametriryhma on piilotettu. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
5022 Parametri on kirjoitussuojattu. Parametriarvo on vain luku -muotoa, eiké sité
voida muuttaa.
5023 Parametriarvon muuttaminen ei ole mahdollista Pysayta taajuusmuuttaja ja muuta
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa. parametriarvoa.
5024 Taajuusmuuttaja suorittaa tehtavaa. Odota, kunnes tehtava on suoritettu.
5025 Ohjelmaa ladataan tai palautetaan. Odota, kunnes lataus/palautus on valmis.
5026 Arvo on alarajalla tai sen alapuolella. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
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HALYTYSKOODI | SYY KORJAUSTOIMET

5027 Arvo on ylarajalla tai sen ylapuolella. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

5028 Virheellinen arvo. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

5029 Muisti ei ole valmis. Yrité uudelleen.

5030 Virheellinen pyyntd. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

5031 Taajuusmuuttaja ei ole valmis, esim. alhaisen Tarkista syottojannite.
tasajannitteen takia.

5032 Parametrivirhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

5040 Parametrin palautusvirhe. Valittua Lataa ennen palautusta.
parametrisarjaa ei ldydeta nykyisesta parametrien
varmuuskopiosta.

5041 Parametrien varmuuskopio ei sovi muistiin. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

5042 Parametrin palautusvirhe. Valittua parametrisarjaa Lataa ennen palautusta.
ei ldydeta nykyisesta parametrien varmuuskopiosta.

5043 Ei vahinkokaynnistyksen estoa.

5044 Parametrien varmuuskopion palautusvirhe. Tarkista, ettéd varmuuskopio ja taajuusmuuttaja

ovat yhteensopivia.

5050 Parametrin lataaminen keskeytynyt. Yrita ladata parametri uudelleen.

5051 Tiedostovirhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

5052 Parametrin lataaminen ep&onnistui. Yritd parametrin lataamista uudelleen.

5060 Parametrin palauttaminen keskeytynyt. Yritd parametrin palauttamista uudelleen.

5062 Parametrin palauttaminen ep&aonnistui. Yritd parametrin palauttamista uudelleen.

5070 Paneelin varmuuskopiomuistin kirjoitusvirhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

5071 Paneelin varmuuskopiomuistin lukuvirhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

5080 Toimintoa ei sallita, koska taajuusmuuttaja ei ole Vaihda paikallisohjaustilaan.
paikallisohjaustilassa.

5081 Toimintoa ei sallita, koska vika on aktiivinen. Tarkista vian syy ja kuittaa vika.

5082 Toimintoa ei sallita, koska ohitustila on kaytdssa.

5083 Toimintoa ei sallita, koska parametrilukko ei ole Tarkista parametrin 1602 PARAMETRILUKKO
auki. asetus.

5084 Toimintoa ei sallita, koska taajuusmuuttaja Odota, kunnes tehtava on suoritettu ja yrita
suorittaa tehtévaa. uudelleen.

5085 Parametrin palauttaminen Varmista, etta ldhde- ja kohdetaajuusmuuttaja
lahdetaajuusmuuttajasta kohdetaajuusmuuttajaan | ovat tyypiltddn samanlaisia, esim. ACS350.
epaonnistui. Katso taajuusmuuttajan tyyppi tyyppikilvesta.

5086 Parametrin palauttaminen Varmista, etta lahde- ja kohdetaajuusmuuttajan
lahdetaajuusmuuttajasta kohdetaajuusmuuttajaan | tyyppikoodit ovat samoja. Katso
epaonnistui. taajuusmuuttajan tyyppikoodi tyyppikilvesta.

5087 Parametrin palauttaminen ldhdetaajuusmuutta- Varmista, etta lahde- ja kohdetaajuusmuuttajan
jasta kohdetaajuusmuuttajaan epaonnistui, silla tiedot ovat samoja. Katso ryhméan 33
parametrisarjat eivat ole yhteensopivia. TIEDOTUKSET parametrit.

5088 Toiminto epaonnistui taajuusmuuttajan Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
muistivirheen takia.

5089 Palauttaminen epaonnistui CRC-virheen takia. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

5090 Palauttaminen epaonnistui datan Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
prosessointivirheen takia.

5091 Toiminto epaonnistui parametrivirheen takia. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

5092 Parametrin palauttaminen lahdetaajuus- Varmista, etta lahde- ja kohdetaajuusmuuttajan

muuttajasta kohdetaajuusmuuttajaan epaonnistui,
silla parametrisarjat eivat ole yhteensopivia.

tiedot ovat samoja. Katso ryhméan 33
TIEDOTUKSET parametrit.
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Taajuusmuuttajan antamat vikailmoitukset

KOODI | VIKA SYY KORJAUSTOIMET
0001 YLIVIRTA Lahtdvirta on ylittdnyt Tarkista moottorin kuorma.
(2310) laukaisurajan. Tarkista kiihdytysaika (2202 ja 2205).
0305 hitti 0 Tarkista moottori ja moottorikaapeli (myos
vaiheistus).
Tarkista ympariston olosuhteet. Kuormitettavuus
pienenee, jos asennuspaikan lampétila ylittaa
40 °C. Katso kohta Kuormitettavuus sivulla 293.
0002 DC YLIJANNITE Valipiirin tasajannite on liian Tarkista, etta ylijannitteen saatéja on paalla
(3210) korkea. Tasajannitteen (parametri 2005 YLIJANNITESAATO).
0305 bitti 1 ylijgnnitelaukaisuraja on 420 V- | Tarkista, esiintyykd systtsjannitteessa piikkeja.
200 V:n taajuusmuuttajilla ja L o . a e
. Tarkista jarrukatkoja ja -vastus (jos kaytdssa).
840V 400 V:n N A 4
. - Tasajannitteen ylijanniteséadon on oltava pois
taajuusmuuttajilla. ot o R o
paalta, kun kaytetdan jarrukatkojaa ja -vastusta.
Tarkista hidastusaika (2203, 2206).
Asenna taajuusmuuttajaan jarrukatkoja ja -vastus.
0003 LAIT YLILAMPO Taajuusmuuttajan IGBT:n Tarkista ympariston olosuhteet. Katso myos kohta
(4210) lampdtila on liian korkea. Kuormitettavuus sivulla 293.
0305 bitti 2 Vikalaukaisuraja on 135 °C. Tarkista ilmavirta ja tuulettimen toiminta.
Tarkista, etta moottorin teho vastaa yksikon tehoa.
0004 OIKOSULKU Yhdessa tai useammassa Tarkista moottori ja moottorikaapeli.
(2340) moottorikaapelissa tai
0305 bitti 3 moottorissa on oikosulku.
0006 DC ALIJANN. Valipiirin tasajannite ei ole Tarkista, etta alijinnitteen sdataja on paalla
(3220) riittava. Syyna voi olla puuttuva | (parametri 2006 ALIJANNITESAATO).
itti syéttdjannitevaihe, palanut Tarkista syott6jannite ja sulakkeet.
0305 bitti 5 sulake, tasasuuntaussillan
sisdinen vika tai liilan alhainen
syottoteho.
0007 All PUUTTUU Analogiatulon Al1l signaali on Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametriasetukset.
(8110) laskenut parametrilla 3021 A1 | Tarkista, etts analogiset ohjaussignaalit ovat
0305 bitti 6 VIKARAJA asetetun rajan oikealla tasolla.
alapuolelle. . .
(ohjelmoitava vikatoi- Tarkista kytkennat.
minto 3001, 3021)
0008 Al2 PUUTTUU Analogiatulon Al2 signaali on Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametriasetukset.
(8110) laskenut parametrilla 3022 A2 | Tarkista, etta analogiset ohjaussignaalit ovat
0305 bitti 7 VIKARAJA asetetun rajan oikealla tasolla.
alapuolelle. . .
(ohjelmoitava vikatoi- Tarkista kytkennat.
minto 3001, 3022)
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KOODI | VIKA SYYy KORJAUSTOIMET

0009 MOOT YLILAMP Moottori on lilan kuuma (tai Tarkista moottorin nimellisarvot, kuorma ja
(4310) vaikuttaa liilan kuumalta) liian jaéhdytys.
0305 bitti 8 suuren kuorman, liian pienen Tarkista kayttéonottotiedot.

. . moottorin tehon, riittamattdman Tarkista Vikafunktiot-rvhma trit
(thelmqltava jaahdytyksen tai vadrien arkista Vikafunktiot-ryhman parametrit.
vikatoiminto kayttoonottotietojen takia.

3005...3009 / 3504) Mitattu moottorin lampdtila on Tarkista vikarajan arvo.
ylittanyt parametrilla 3504 Tarkista, etta antureita on saman verran kuin
VIKARAJA asetetun vikarajan. | parametrin (3501 ANTURIN TYYPPI)
asetuksessa.
Anna moottorin jaahtya. Varmista moottorin oikea
jaahdytys: Tarkista jaahdytyspuhallin, puhdista
jaahdytyspinnat jne.
0010 PANEELIVIKA Taajuusmuuttajan aktiiviseksi Tarkista ohjauspaneelin kytkenta.
(5300) oﬂ!auspalkaljgl valitussa Tarkista Vikafunktiot-ryhméan parametrit.
0305 hitti 9 ° jausp.anee”!s_gla on Tarkista ohjauspaneelin liitin.
tiedonsiirtohairio. . S e
(ohjelmoitava Irrota ohjauspaneeli kiinnitysalustastaan ja kiinnita
vikatoiminto 3002) se uudelleen.
Jos taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjaustilassa
(REM) ja asetettu hyvaksymaan kaynnistys-/
pysaytys- ja suuntakomentoja tai ohjearvoja
ohjauspaneelista:
Tarkista ryhmén 10 KAY/SEIS/SUUNTA ja
parametrin 11 OHJEARVON VALINTA asetukset.
0011 ID-AJO VIKA Moottorin ID-ajoa ei voida Tarkista moottorin kytkentd.
(FF84) suorittaa loppuun. Tarkista kayttéonottotiedot (ryhma 99
0305 bitti 10 KAYTTOONOTTOTIEDOT).
Tarkista maksiminopeus (parametri 2002). Sen on
oltava vahintéaan 80 % moottorin
nimellisnopeudesta (parametri 9908).
Varmista, etté ID-ajo on suoritettu kohdassa ID-
ajon suoritus sivulla 56 annettujen ohjeiden
mukaan.
0012 MOOTT JUMI Moottori toimii jumialueella Tarkista moottorin kuorma ja taajuusmuuttajan
(7121) esim. lilan suuren kuorman tai arvot.
0305 bitti 11 mE_OttO”n riittimattéman tehon | Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametrit.
takia.
(ohjelmoitava vikatoi-
minto 3010...3012)
0014 ULK VIKA 1 Ulkoinen vika 1. Tarkista, onko ulkoisessa laitteessa vika.
(9000) Tarkista parametrin 3004 ULKOINEN VIKA 1
0305 bitti 13 asetus.
(ohjelmoitava
vikatoiminto 3003)
0015 ULK VIKA 2 Ulkoinen vika 2. Tarkista, onko ulkoisessa laitteessa vika.
(9001) Tarkista parametrin 3004 ULKOINEN VIKA 2
0305 bitti 14 asetus.

(ohjelmoitava
vikatoiminto 3004)
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KOODI | VIKA SYY KORJAUSTOIMET
0016 MAASULKU Taajuusmuuttaja on havainnut Tarkista moottori.
(2330) moottor!isa tall' Tarkista Vikafunktiot-ryhméan parametrit.
. moottorikaapelissa . . . . o
0305 bitti 15 Kaapel Tarkista moottorikaapeli. Moottorikaapeli ei saa
maasulkuvian. T - -
(ohjelmoitava olla annettua maksimipituutta pidempi. Katso
vikatoiminto 3017) kohta Moottoriliitant& sivulla 298.
0017 ALIKUORMITUS Moottorin kuorma on liian pieni Varmista, etté kaytettavassa laitteessa ei ole
(FF6A) esim. kaytettavan laitteen hairioita.
0306 bitti 0 vapautusmekanismin takia. Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametrit.
(ohjelmoitava Tarkista, ettd moottorin teho vastaa yksikén tehoa.
vikatoiminto
3013...3015)
0018 LAIT LAMPOMI Taajuusmuuttajan sisdinen vika. | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(5210) Taajuusmuuttajan sisaista
- lAmpotilaa mittaava termistori
0306 bitti 1 on auki tai oikosuljettu.
0021 VIRRAN MITT. Taajuusmuuttajan sisdinen vika. | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(2211) Virran mittaustulos on alueen
0306 bitti 4 ulkopuolella.
0022 SYOTTOVAIHE Valipiirin tasajannite vaihtelee. Tarkista syottojannitteen sulakkeet.
(3130) Sy};]né Vol °|"a sybttltijiinnlte- Tarkista syottéjannitteen vaiheistus.
0306 hitti 5 vane t.a' pajanut sulake. Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametrit.
(chielmoitava Laukaisu tapahtuu, kun
'kfjlto'm'lntc\)/ 3016) tasajannitteen rippeli ylittda
Vi imi 14 % nimellistasajannitteesta.
0023 PULSSIANTURIVIKA | Tiedonsiirtokatkos pulssianturin | Tarkista pulssianturi ja sen liitdnnét, pulssianturin
(7301) ja pulssianturin kayttoliittymamoduuli ja parametriryhman 50
0306 bitti 6 kayttoliittymamoduulin tai PULSSIANTURI asetukset.
I moduulin ja taajuusmuuttajan
(ohjelmoitava valilla.
vikatoiminto 5003)
0024 YLINOPEUS Moottorin nopeus kasvaa Tarkista minimi- ja maksiminopeuden asetukset.
(7310) suurinta sall(llt.tug nopeutta i Tarkista moottorin jarrutusmomentin riittévyys.
e suuremmaksi. Syina voivat olla . s g
0306 bitti 7 VArin asetettu minimi- tai Tarkista momenttisaddon soveltuvuus.
maksiminopeus, riittAmaton Tarkista, tarvitaanko jarrukatkojaa ja -vastusta
jarrutusmomentti tai muutokset | (-vastuksia).
kuormassa momenttiohjetta
kaytettaessa.
Toiminta-alueen rajat asetetaan
parametreilla 2001
MINIMINOPEUS ja 2002
MAKSIMINOPEUS
(vektorisadatotilassa) tai 2007
MINIMITAAJUUS ja 2008
MAKSIMITAAJUUS
(skalaarisaatotilassa).
0026 KAYTON ID Taajuusmuuttajan sisainen ID- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(5400) vika.
0306 bitti 9
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0027 CONFIG FILE Sisaisen konfigurointitiedoston Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(630F) virhe.
0306 bitti 10
0028 SERIAL 1 ERR Kenttavaylatiedonsiirrossa on Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila. Katso
(7510) tapahtunut katkos. lisétietoja luvusta Kenttévaylaohjaus
0306 bitti 11. kenttavaylasovittimella/Kenttavaylaohjaus
. ! ' sisdanrakennetulla kenttavaylalla tai
(ohjelmoitava kenttavaylasovittimen kayttdoppaasta.
\3/|(l)<fgc)>|m|nto 3018, Tarkista Vikafunktiot-ryhman parametriasetukset.
Tarkista kytkennat.
Tarkista, onko isanta tiedonsiirtovalmiudessa.
0030 FORCE TRIP Kenttavaylan antama Lisatietoja on tiedonsiirtomoduulin
(FF90) vikalaukaisukomento. kayttboppaassa.
0306 bitti 13
0034 MOOTT VAIHE Moottoripiirin vika. Syyna on Tarkista moottori ja moottorikaapeli.
(FF56) moottorin :<"ado?nult vaihe tai Tarkista moottorin lampérele (jos kaytossa).
0306 bitti 14 moottorin lamporeleen
(kéytetddn moottorin lampétilan
mittaamisessa) vika.
0035 LAHTOJOHD Syoton Ja moottorikaape“n Tarkista Syottokytkennat
(FF95) kytkenta on tehty véarin (esim. | Tarkista Vikafunktiot-ryhméan parametrit.
0306 bitti 15 syobttokaapeli on voitu kytked
) ) taajuusmuuttajan
(ohjelmoitava moottoriliitantaan).
vikatoiminto 3023)
0036 INCOMPATIBLE SW | Ladattu ohjelma ei ole Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

(630F)
0307 bitti 3

yhteensopiva.
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KOODI | VIKA SYY KORJAUSTOIMET
0101 SERF CORRUPT
(FF55)
0307 bitti 14
0103 SERF MACRO
(FF55)
0307 bitti 14
0201 DSP T1 OVERLOAD
(6100)
0307 bitti 13
0202 DSP T2 OVERLOAD Taajuusmuuttajan sisdinen Kirjoita vikakoodi muistiin ja ota yhteys ABB:n
virhetila. paikalliseen edustajaan.
(6100)
0307 bitti 13
0203 DSP T3 OVERLOAD
(6100)
0307 bitti 13
0204 DSP STACK ERROR
(6100)
0307 bitti 12
0206 MMIO ID ERROR
(5000)
0307 bitti 11
1000 PAR HZ RPM Vaara nopeus-/taajuusrajan Tarkista parametriasetukset. Varmista, etta
(6320) parametriasetus. seuraavat ehdot patevat:
e 2001 < 2002,
0307 bitti 15 2007 < 2008,
2001/9908, 2002/9908, 2007/9907 ja
2008/9907 ovat alueella.
1003 PAR Al SKAAL Analogiatulon Al signaali on Tarkista parametriryhméan 13 ANALOGIATULOT
(6320) skaalattu vaarin. asetukset. Varmista, etté seuraavat ehdot patevat:
0307 bitti 15 1301 < 1302, 1304 < 1305.
1004 PAR AO SKAAL Analogialdhddn AO signaali on Tarkista parametriryhman 15 ANALOGIALAHDOT
(6320) skaalattu vaarin. asetukset. Varmista, etta seuraava ehto pétee:
- 1504 <1 .
0307 bitti 15 504 < 1505
1005 PAR TEHO Moottorin nimellistehon asetus Tarkista parametrin 9909 asetus. Varmista, etté
(6320) on virheellinen. seuraavat ehdot patevat:
0307 bitti 15 1,1 < (9906 MOOTT.NIM.VIRTA - 9905
MOOTT.NIM.JANN. - 1,73/ Py) < 3,0
Jossa Py = 1000 - 9909 MOOTT.NIM.TEHO (jos
yksikkdna on kW)
tai Py = 746 - 9909 MOOTT.NIM.TEHO (jos
yksikkdna on HP).
1007 PAR FBUSMISS Kenttavaylaohjausta ei ole Tarkista kenttavaylaparametrien asetukset. Katso
(6320) valittu kayttéon. luku Kenttavaylaohjaus kenttavaylasovittimella.
0307 bitti 15
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1009 PAR NOP TAAJ Moottorin nimellisnopeuden/- Tarkista parametriasetukset. Varmista, etta
(6320) taajuuden asetus on seuraavat ehdot patevat:
0307 bitti 15 virheellinen. 1< (60 - 9907 MOOTT.NIM.TAAJ. / 9908
MOOTT.NIM.NOP.) < 16
0,8 <9908 MOOTT.NIM.NOP. / (120 - 9907
MOOTT.NIM.TAAJ. / Moottorin navat) < 0,992
1015 PAR MUOKAT U/F Jannite/taajuus-suhteen Tarkista parametrin 2610...2617 asetukset.
(6320) (U/f) janniteasetus on
0307 bitti 15 virheellinen.
1017 PAR SETUP 1 MTAC-anturimoduulia, Kytke taajuuden 1&aht6, taajuuden tulo tai anturi
(6320) taajuuden tulosignaalia ja pois kaytosta:
0307 bitti 15 taajuuden lahtosignaalia €i saa | . yajhda transistorin lahto digitaalitilaan (parametri

kayttaa yhta aikaa.

1804 arvo = DIGITAALINEN) tai

- vaihda taajuuden I&ahdén arvo
parametriryhhmissa 11 OHJEARVON VALINTA,
40 PID SAATO 1, 41 PID SAATO 2 ja 42 ULK /
TRIM PID tai

- kytke MTAC-anturimoduuli pois kaytosta
(parametri 5002) ja irrota se.

Sisaanrakennetun kenttavaylan viat

Sisaanrakennetun kenttavaylan viat voidaan jaljittaa valvomalla ryhman 53 EFB
PROTOKOLLA parametreja. Katso myos vika/halytys SERIAL 1 ERR.

Ei isantalaitetta

Jos verkossa ei ole isantalaitetta, parametrien 5306 SKV OIKEITA SAN. ja 5307

SKV CRC-VIRHEET arvot eivat muutu.

Toimi nain:

» Tarkista, ettd verkkoisanta on kytketty ja sen asetukset on tehty oikein.

» Tarkista kaapeliliitanta.

Sama laiteosoite

Jos kahdella tai useammalla laitteella on sama osoite, parametrin 5307 SKV CRC-
VIRHEET arvo kasvaa jokaisen luku-/kirjoituskomennon myo6ta.

Toimi nain:

» Tarkista laiteosoitteet. Jokaisella verkossa olevalla laitteella on oltava oma
osoitteensa.

Kaapelointivika

Jos tiedonsiirtokaapeleiden jarjestysta vaihdetaan (yhden laitteen liitin A kytketaan
toisen laitteen liittimeen B), parametrin 5306 SKV OIKEITA SAN. arvo ei muutu ja
parametrin 5307 SKV CRC-VIRHEET arvo kasvaa.

Toimi nain:

» Tarkista RS-232/485-liitinnén kytkenta.
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Huolto ja laitteen vianhaku

Yleista

Tassa luvussa on ohjeet ennalta ehkaisevaan huoltoon ja LED-merkkivalojen
kuvaukset.

Turvaohjeet

turvallisuusohjeet ennen huoltotoimenpiteiden tekemista. Turvaohjeiden

2 VAROITUS! Lue taman kayttboppaan alussa luvussa Turvaohjeet olevat
noudattamatta jattdminen voi aiheuttaa vakavan vamman tai hengenvaaran.

Huoltovalit

Sopivaan ymparist66n asennettu taajuusmuuttaja tarvitsee vain vahan huoltoa.
Taulukossa on ABB:n suosittelemat huoltovalit.

Huolto Vali Ohje
Kondensaattorien vaihto Kahden vuoden vélein Katso Kondensaattorit sivulla
(varastoidut) 288.
Jaahdytyspuhaltimen vaihto 3 vuoden vélein Katso Puhallin sivulla 287.

(runkokoot R1...R4)

Assistant-ohjauspaneelin 10 vuoden vélein Katso Paristo sivulla 289.
pariston vaihto

Puhallin

Taajuusmuuttajan jadhdytyspuhaltimen kayttéik& on vahintaan 25 000 kayttotuntia.
Varsinainen kayttdika riippuu taajuusmuuttajan kayttdtavasta ja ympariston
lampdtilasta.

Kun kaytetaan Assistant-ohjauspaneelia, huoltolaskuri ilmoittaa, kun
kayntiaikalaskuri on saavuttanut asetetun arvon (katso parametri 2901). Tieto
voidaan myos siirtda relelahtéon (katso parametri 1401) kaytdssa olevan
ohjauspaneelin tyypista riippumatta.

Puhaltimen laakereista lahtevd melu saattaa ennakoida puhaltimen vikaa. Jos
taajuusmuuttajaa kaytetaan prosessin kriittisessa vaiheessa, puhallin kannattaa
vaihtaa heti, jos tallaisia merkkeja esiintyy. Vaihtopuhaltimia on saatavana ABB:Ita.
Kayta ainoastaan ABB:n varaosia.

Huolto ja laitteen vianhaku
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Puhaltimen vaihto (R1...R4)
Vain runkokoossa R1...R4 on puhallin. Runkokoossa RO on luonnollinen jaahdytys.
1. Pysayta taajuusmuuttaja ja kytke se irti vaihtojannitteesta.
2. Irrota kansi, jos taajuusmuuttajassa on NEMA 1 -optio.

3. Nosta puhaltimen pidike irti taajuusmuuttajan rungosta kayttamalla esim.
ruuvimeisselia vipuna ja nosta puhaltimen pidiketté etureunastaan hieman
ylospain.

Irrota puhaltimen johto kiinnikkeesta.
Kytke puhaltimen johto irti.
Irrota puhaltimen pidike kiinnikkeista.

Asenna uusi puhaltimen pidike péainvastaisessa jarjestyksessa.

© N o 0 &

Kytke jannite.

Kondensaattorit

Vaihtaminen

Kondensaattorit on vaihdettava, jos taajuusmuuttaja on ollut varastossa kaksi vuotta.
Sivulla 28 olevasta taulukosta nakyy, kuinka kondensaattorien valmistusaika luetaan
sarjanumerosta. Lisatietoja kondensaattorien vaihdosta on Guide for Capacitor
Reforming in ACS50/150/350/550 [BAFE68735190 (English)] -kayttboppaasta, jonka
voit ladata Internetisté (mene osoitteeseen http://www.abb.com ja n&ppaile koodi
hakukenttaan).

Huolto ja laitteen vianhaku
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Ohjauspaneeli

Puhdistus

289

Puhdista ohjauspaneeli pehmealla, kostealla liinalla. Valta voimakkaita

puhdistusaineita, jotka voivat naarmuttaa nayton lasia.

Paristo

Paristoa kdytetdan vain Assistant-ohjauspaneeleissa, joissa on kaytdssa oleva kello.
Pariston avulla kello toimii myds jannitekatkosten aikana.

Pariston oletettu kayttika on yli 10 vuotta. Paristo irrotetaan kiertamalla
ohjauspaneelin takana olevaa pidiketta kolikon avulla. Paristo korvataan tyypin
CR2032 paristolla.

Huomautus: Paristoa tarvitaan vain kelloa varten. Sita El tarvita muihin
ohjauspaneelin tai taajuusmuuttajan toimintoihin.

LED-merkkivalot

Taajuusmuuttajan etuosassa on vihred ja punainen LED-merkkivalo. Ne nékyvat
paneelisuojan lapi mutta eivat nay silloin, kun ohjauspaneeli on kiinnitetty
taajuusmuuttajaan. Assistant-ohjauspaneelissa on yksi LED-merkkivalo. Alla
olevassa taulukossa kuvataan LED-merkkivalojen ilmoittamat toiminnot.

vikatilassa. Vika
kuitataan painamalla
ohjauspaneelin
KUITTAA-painiketta tai
kytkemalla
taajuusmuuttajan virta
pois paalta.

Paikka LED ei pala LED palaa tasaisesti LED vilkkuu
Taajuusmuuttajan etu- | Ei virtaa Vihre&d Kortin tehosyotto on Vihrea Taajuusmuuttaja on
osassa. kunnossa. halytystilassa.

Jos taajuusmuuttajaan . . - . . .

! ; ) Punainen | Taajuusmuuttaja on Punainen | Taajuusmuuttaja on
on asennettu ohjaus- ikatilassa. Vika ikatilassa. Vika
paneeli, vaihda ensin Vi . : ’ .' vi . : - Vi -

- kuitataan painamalla kuitataan kytkemalla
kauko-ohjaukseen . . . ; .
(Muussa tapauksessa ohjauspaneelin taajuusmuuttajan virta
annetaan vikailmoitus) lI((LtJll('l(;'lr;f;i/ﬁ;jipalnlketta tai pois paalta.
ja irrota sitten paneeli, tga'uusmuutta'an virta
ettéd LED-merkkivalot o'Js Al !
nakyvat. pois p )

Assistant-ohjaus- Paneelissa ei ole virtaa | Vihrea Taajuusmuuttaja on Vihrea Taajuusmuuttaja on
paneelin vasemmassa | tai sita ei ole kytketty normaalitilassa. halytystilassa.
ylakulmassa taajuusmuuttajaan. . . . .

Punainen | Taajuusmuuttaja on Punainen | -

Huolto ja laitteen vianhaku
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Tekniset tiedot

Yleista

Tama luku sisaltda taajuusmuuttajan tekniset tiedot, kuten nimellisarvot, runkokoot
ja tekniset vaatimukset sekd CE-merkinndn ja muiden merkintdjen tayttamista
koskevat vaatimukset.

Tekniset tiedot
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Nimellisarvot

Virta ja teho

Virta- ja tehoarvot on lueteltu alla olevassa taulukossa.
taulukon jalkeen.

Symboleiden kuvaus on

Tyyppi Tulo Lahtd Runko-
ACS350- I1n Ion I2,1min/2omin|  12max Pn koko
x=E/luD A A A A kW HP

1-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 6,1 2,4 3,6 4,2 0,37 0,5 RO
01x-04A7-2 11,4 4,7 71 8,2 0,75 1 R1
01x-06A7-2 16,1 6,7 10,1 11,7 1,1 15 R1
01x-07A5-2 16,8 7,5 11,3 13,1 1,5 2 R2
01x-09A8-2 21,0 9,8 14,7 17,2 2,2 3 R2

3-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 4,3 2,4 3,6 4,2 0,37 0,5 RO
03x-03A5-2 6,1 3,5 53 6,1 0,55 0,75 RO
03x-04A7-2 7,6 4,7 71 8,2 0,75 1 R1
03x-06A7-2 11,8 6,7 10,1 11,7 1,1 15 R1
03x-07A5-2 12,0 7,5 11,3 13,1 1,5 2 R1
03x-09A8-2 14,3 9,8 14,7 17,2 2,2 3 R2
03x-13A3-2 21,7 13,3 20,0 23,3 3 3 R2
03x-17A6-2 24,8 17,6 26,4 30,8 4 5 R2
03x-24A4- 2 41 24,4 36,6 42,7 55 7,5 R3
03x-31A0-2 50 31 46,5 54,3 7,5 10 R4
03x-46A2-2 69 46,2 69,3 2) 80,9 11,0 15 R4

3-vaiheinen Uy, = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 2,2 1,2 1,8 2,1 0,37 0,5 RO
03x-01A9-4 3,6 1,9 2,9 3,3 0,55 0,75 RO
03x-02A4-4 4,1 2,4 3,6 4,2 0,75 1 R1
03x-03A3-4 6,0 3,3 5,0 5,8 1,1 1,5 R1
03x-04A1-4 6,9 4,1 6,2 7,2 1,5 2 R1
03x-05A6-4 9,6 5,6 8,4 9,8 2,2 3 R1
03x-07A3-4 11,6 7,3 11,0 12,8 3 3 R1
03x-08A8-4 13,6 8,8 13,2 15,4 4 5 R1
03x-12A5-4 18,8 12,5 18,8 21,9 55 7,5 R3
03x-15A6-4 22,1 15,6 23,4 27,3 7,5 10 R3
03x-23A1-4 30,9 23,1 34,7 40,4 11 15 R3
03x-31A0-4 52 31 46,5 54,3 15 20 R4
03x-38A0-4 61 38 57 66,5 18,5 25 R4
03x-44A0-4 67 44 662 770 22,0 30 R4

00353783.xls G

1) E=EMC-suodin on kytketty, U=EMC-suodinta ei ole kytketty. Metallinen EMC-suotimen ruuvi on

asennettu E-versioihin ja muovinen ruuvi U-versioihin.

2) Alustava arvo
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Symbolit
Tulo
1N Jatkuva tulovirta (rms, kaapeleiden ja sulakkeiden mitoitusta varten)
Lahto
lon Jatkuva virta (rms). 50 % ylikuormitettavuus sallittu minuutin ajan 10 minuutin valein.
151 mintomin  Maksimivirta (50 % ylikuormitettavuus) sallittu minuutin ajan 10 minuutin valein.
lomax Maksimildhtdvirta. Kaytettavissa 2 sekunnin ajan kéynnistyksen yhteydessa, muutoin
taajuusmuuttajan lampdotilan salliman ajan.
Pn Tyypillinen moottoriteho. Kilowattiarvot patevat useimpiin IEC, 4-napaisiin
moottoreihin. Hevosvoima-arvot patevat useimpiin NEMA, 4-napaisiin moottoreihin.
Mitoitus

Virta-arvot ovat samat jannitealueen syoéttdjannitteesta rijppumatta. Jotta taulukossa annettu moottorin
nimellisteho saavutetaan, taajuusmuuttajan nimellisvirran on oltava vahintdén yhté suuri kuin moottorin
nimellisvirta.

Huomautus 1: Moottorin suurin sallittu akseliteho on 1,5 - Py. Jos raja ylittyy, moottorin momenttia ja
virtaa rajoitetaan automaattisesti. Tama toiminto suojaa taajuusmuuttajan tulosiltaa ylikuormitukselta.

Huomautus 2: Arvot patevat, kun kayttéymparistdn lampétila on 40 °C.

Kuormitettavuus

Kuormitettavuus pienenee, jos asennuspaikan lampdétila on yli 40 °C tai jos asennuspaikan korkeus on
yli 1000 metria.

Lampdtilakerroin

Kun lampétila on +40 °C...+50 °C, kuormitettavuus pienenee 1 %:lla jokaista 1 °C kohden. Laht6virta
lasketaan kertomalla taulukossa annettu virta lampétilakertoimella.

Esimerkki Jos ympéariston lampétila on 50 °C, lampdotilakerroin on 100 % - 1 :A -10 °C =90 % tai
0,90. Lahtovirta on siten 0,90 - I,

Korkeuskerroin

Kun korkeus on 1000...2000 m merenpinnan ylapuolella, kuormitettavuus pienenee 1 % jokaista
100 metria kohden.

Kytkentataajuuskerroin

Kaytettyjen kytkentataajuuksien mukaan (katso parametri 2606) seuraavasti:

Kytkenta- Taajuusmuuttajan nimellisjannite

taajuus Uy = 200...240 V Uy = 380...480 VV

4 kHz Ei kuormitusta Ei kuormitusta

8 kHz Ion 0N 90 %. I,y 0N 75 % runkokoolle RO tai 80 %
runkokoolle R1...R4.

12 kHz Ion on 80 %. Ion on 50 % runkokoolle RO tai 65 %

runkokoolle R1...R4 ja ymparistdn
maksimilampétila on 30 °C.

16 kHz Ion On 75 %. Ion 0N 50 % ja ympariston
maksimilampétila 30 °C.

Varmista, ettd parametrin 2607 KYTK.TAAJ OHJ arvoksi on asetettu 1 (PAALLA), joka laskee
kytkentataajuutta, jos taajuusmuuttajan siséinen lampdétila on liian korkea. Lisatietoja on parametrin
2607 kuvauksessa.
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Jaahdytysilman vaatimukset

Alla olevassa taulukossa kuvataan paapiirin lampdhaviéta nimelliskuormalla ja
ohjauspiirin [Ampdhavidta minimikuormalla (I/O ja paneeli eivat ole kaytdssa) ja
maksimikuormalla (kaikki digitaalitulot ovat paalla ja paneeli, kenttavayla ja puhallin
ovat kaytossa). Kokonaislampohavio on paa- ja ohjauspiirien lampodhavididen

summa.
Tyyppi Lampdhéavio lImavirta
ACS350- Paapiiri Ohjauspiiri
x=E/U Nimellinen Iy ja lon Minimi Maksimi
w BTU/Hr w BTU/Hr w BTUMHr | m%h | ft3min
1-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 25 85 6,1 21 22,7 78 - -
01x-04A7-2 46 157 9,5 32 26,4 90 24 14
01x-06A7-2 71 242 9,5 32 26,4 90 24 14
01x-07A5-2 73 249 10,5 36 27,5 94 21 12
01x-09A8-2 96 328 10,5 36 27,5 94 21 12
3-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 19 65 6,1 21 22,7 78 - -
03x-03A5-2 31 106 6,1 21 22,7 78 - -
03x-04A7-2 38 130 9,5 32 26,4 90 24 14
03x-06A7-2 60 205 9,5 32 26,4 90 24 14
03x-07A5-2 62 212 9,5 32 26,4 90 21 12
03x-09A8-2 83 283 10,5 36 27,5 94 21 12
03x-13A3-2 112 383 10,5 36 27,5 94 52 31
03x-17A6-2 152 519 10,5 36 27,5 94 52 31
03x-24A4- 2 250 854 16,6 57 35,4 121 71 42
03x-31A0-2 270 922 334 114 57,8 197 96 57
03x-46A2-2 430 1469 334 114 57,8 197 96 57
3-vaiheinen Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 11 38 6,6 23 24,4 83 - -
03x-01A9-4 16 55 6,6 23 24,4 83 - -
03x-02A4-4 21 72 9,8 33 28,7 98 13 8
03x-03A3-4 31 106 9,8 33 28,7 98 13 8
03x-04A1-4 40 137 9,8 33 28,7 98 13 8
03x-05A6-4 61 208 9,8 33 28,7 98 19 11
03x-07A3-4 74 253 14,1 48 32,7 112 24 14
03x-08A8-4 94 321 14,1 48 32,7 112 24 14
03x-12A5-4 130 444 12,0 41 31,2 107 52 31
03x-15A6-4 173 591 12,0 41 31,2 107 52 31
03x-23A1-4 266 908 16,6 57 354 121 71 42
03x-31A0-4 350 1195 33,4 114 57,8 197 96 57
03x-38A0-4 440 1503 334 114 57,8 197 96 57
03x-44A0-4 530 1810 334 114 57,8 197 96 57

00353783.xls G
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Tehokaapelin koot ja sulakkeet

Nimellisvirtojen (I15) kaapelimitoitukset ja tehokaapelin oikosulkusuojaukseen
tarkoitetut sulakkeet on kuvattu alla olevassa taulukossa. Taulukossa olevat
sulakkeiden nimellisvirrat ovat mainitun sulaketyypin maksimiarvoja. Jos kaytetaan
pienempia sulakkeiden nimellisarvoja, tarkista, etta sulakkeen virta-arvo (rms) is
suurempi kuin taulukossa sivulla 292 annettu nimellisvirta 1. Jos tarvitaan 150 %
lahtoteho, kerro virta 1) 1,5:114. Katso my6s kohta Tehokaapeleiden valinta sivulla
34.

Tarkista, etta sulakkeen toiminta-aika on alle 0,5 sekuntia. Toiminta-aika riippuu
sulakkeen tyypista, syottdverkon impedanssista seka sytttékaapelin poikkipinta-
alasta, materiaalista ja pituudesta. Jos gG- tai T-sulakkeiden toiminta-aika on yli 0,5
sekuntia, erittdin nopeat (aR) sulakkeet laskevat toiminta-ajan yleensa hyvaksytylle
tasolle.

Tekniset tiedot
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Huomautus: Suurempia sulakkeita ei saa kayttaa.

Tyyppi Sulakkeet Kuparijohtimen koko
ACS350- gG UL- Syotto Moottori Suojamaa (PE) Jarru
x = E/U luokka T (U1, v1, W1) (U2, v2, W2) (BRK+ and BRK-)
(600 V)
A A mm?* | AWG [ mm® [ AWG [ mm® | AWG | mm® | AWG
1-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 10 10 25 14 0,75 18 25 14 25 14
01x-04A7-2 16 20 25 14 0,75 18 25 14 25 14
01x-06A7-2 | 16/20 D 25 25 10 15 14 25 10 25 12
01x-07A5-2 | 20/25 7 30 25 10 15 14 25 10 25 12
01x-09A8-2 | 25/35 1) 35 6 10 25 12 6 10 6 12
3-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 10 10 25 14 0,75 18 25 14 25 14
03x-03A5-2 10 10 25 14 0,75 18 25 14 25 14
03x-04A7-2 10 15 25 14 0,75 18 25 14 25 14
03x-06A7-2 16 15 25 12 15 14 25 12 25 12
03x-07A5-2 16 15 25 12 15 14 25 12 2,5 12
03x-09A8-2 16 20 25 12 25 12 25 12 2,5 12
03x-13A3-2 25 30 6 10 6 10 6 10 2,5 12
03x-17A6-2 25 35 6 10 6 10 6 10 25 12
03x-24A4-2 63 60 10 8 10 8 10 8 6 10
03x-31A0-2 80 80 16 6 16 6 16 6 10 8
03x-46A2-2 100 100 25 2 25 2 16 4 10 8
3-vaiheinen Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 10 10 25 14 0,75 18 25 14 2,5 14
03x-01A9-4 10 10 25 14 0,75 18 25 14 25 14
03x-02A4-4 10 10 25 14 0,75 18 25 14 25 14
03x-03A3-4 10 10 25 12 0,75 18 25 12 25 12
03x-04A1-4 16 15 25 12 0,75 18 25 12 2,5 12
03x-05A6-4 16 15 25 12 15 14 25 12 2,5 12
03x-07A3-4 16 20 25 12 15 14 25 12 2,5 12
03x-08A8-4 20 25 25 12 25 12 25 12 25 12
03x-12A5-4 25 30 6 10 6 10 6 10 25 12
03x-15A6-4 35 35 6 8 6 8 6 8 25 12
03x-23A1-4 50 50 10 8 10 8 10 8 6 10
03x-31A0-4 80 80 16 6 16 6 16 6 10 8
03x-38A0-4 100 100 16 4 16 4 16 4 10 8
03x-44A0-4 100 100 25 4 25 4 16 4 10 8

00353783.xIs H

1 Jos tarvitaan 50 % ylikuormituskapasiteettia, kayta suurempaa sulakevaihtoehtoa.
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Tehokaapelit: liitinkoot, kaapeleiden maksimilapimitat ja kiristysmomentit

Syéttéteho, moottorikaapelin koot, jarruvastuksen liitinkoot, hyvaksytyt kaapeleiden

lapimitat ja kiristysmomentit on annettu alapuolella olevassa taulukossa.

Runko-| Kaapelin maksimilapimitta | U1, V1, W1, U2, V2, W2, BRK+ ja Suojamaa (PE)
koko (NEMA 1) BRK-
U1, vi, Wi, BRK+ ja Liittimen Kiristys- Pidikkeen Kiristys-
uz2, v2, w2 BRK- koko momentti koko momentti
mm | in. | mm | in. mm? AWG | Nm |Ibfin. | mm2 | AWG | Nm | Ibfin.
RO 16 | 0,63 | 16 | 0,63 4,0/6,0 10 0,8 7 25 3 1,2 11
R1 16 0,63 16 0,63 4,0/6,0 10 0,8 7 25 3 1,2 11
R2 16 0,63 16 0,63 4,0/6,0 10 0,8 7 25 3 1,2 11
R3 29 1,14 16 0,63 10,0/16,0 6 1,7 15 25 3 1,2 11
R4 35 [ 138 | 29 | 1,14 25,0/35,0 2 2,5 22 25 3 1,2 11
00353783.xls G
Mitat, painot ja melu
Eri suojausluokkien mitat, painot ja melutaso on annettu alla olevissa taulukoissa.
Runko- Mitat ja painot Melu
koko IP20 (kaappi) / UL open
H1 H2 H3 W D Paino Melutaso
mm in. mm in. mm in. mm in. mm in. kg Ib dBA
RO 169 6,65 202 7,95 239 9,41 70 2,76 161 6,34 1,2 2,6 <30
R1 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 239 | 9,41 70 2,76 161 6,34 1,2 2,6 50...62
R2 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 239 | 9,41 105 | 4,13 165 | 6,50 15 3,3 50...62
R3 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 236 | 9,29 169 | 6,65 169 6,65 2,5 55 50...62
R4 181 7,13 202 7,95 244 9,61 260 | 10,24 | 169 6,65 4.4 9,7 <62
00353783.xIs G
Runko- Mitat ja painot Melu
koko IP20 / NEMA 1
H4 H5 W D Paino Melutaso
mm in. mm in. mm in. mm in. kg Ib dBA
RO 257 | 10,12 | 280 | 11,02 70 2,76 169 | 6,65 1,6 3,5 <30
R1 257 | 10,12 | 280 | 11,02 70 2,76 169 6,65 1,6 35 50...62
R2 257 | 10,12 | 282 | 11,10 | 105 4,13 169 6,65 1,9 4,2 50...62
R3 260 | 10,24 | 299 | 11,77 169 6,65 177 6,97 3,1 6,8 50...62
R4 270 | 10,63 | 320 | 12,60 | 260 | 10,24 | 177 | 6,97 50 11,0 <62
00353783.xls G
Symbolit

IP20 (kaappi) / UL open

H1 korkeus ilman kiinnikkeita ja kiinnityslevya
H2 korkeus mukaan luettuna kiinnikkeet mutta ilman kiinnityslevya
H3 korkeus mukaan luettuna kiinnikkeet ja kiinnityslevy

IP20 / NEMA 1
H4 korkeus mukaan luettuna kiinnikkeet ja kytkentékotelo
H5 korkeus mukaan luettuna kiinnikkeet, kytkentékotelo ja kansi
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Verkkoliitanta

Jannite (Uq)

Oikosulkuvirta

Taajuus

Epasymmetria
Perustaajuuden tehokerroin
(cos phiy)

Moottoriliitdnta

200/208/220/230/240 VAC 1-vaiheinen 200 VAC taajuusmuuttajille
200/208/220/230/240 VAC 3-vaiheinen 200 VAC taajuusmuuttajille
380/400/415/440/460/480 VAC 3-vaiheinen 400 VAC taajuusmuulttajille
110 % ero taajuusmuuttajan nimellisjannitteesséa sallitaan oletusarvoisesti.

Oikosulkuvirran sallittu maksimiarvo syétésséa on standardin IEC 60439 mukaisesti
100 KA. Taajuusmuuttaja soveltuu kaytettavaksi piirissé, joka tuottaa enintdan 100 kA rms
symmetristd ampeeria taajuusmuuttajan maksiminimellisjannitteella.

50/60 Hz + 5 %, suurin sallittu vaihtelu 17 %/s
Enintdan £3 % nimellisesta vaiheiden valisesta jannitteesta
0,98 (nimelliskuormalla)

Jannite (Uy)
Oikosulkusuojaus

(IEC 61800-5-1, UL 508C)
Taajuus

Taajuuden erottelukyky
Virta

Tehoraja
Kentanheikennyspiste
Kytkentataajuus
Nopeusséaatd
Momenttisaato

Moottorikaapelin suositeltu
maksimipituus

0...Uq, 3-vaiheinen symmetrinen, U, kentanheikennyspisteessa

Moottorin 1&ahddn oikosulkusuojaus on standardien IEC 61800-5-1 ja UL 508C
vaatimusten mukainen.

Vektorisaato: 0...maks. 150 Hz suositeltu
Skalaarisadato: 0...500 Hz

0,01 Hz

Katso kohta Nimellisarvot sivulla 292.

1,5 Py

10...500 Hz

4, 8 tai 12 tai 16 kHz (skalaarisaatotilassa)

Katso kohta Nopeussaadon suoritusarvot sivulla 116.
Katso kohta Nopeussaéadon suoritusarvot sivulla 116.

RO: 30 m, R1...R4:50 m
Lahtdkuristimilla varustettujen moottorikaapeleiden pituus voi olla enintdan 60 m
runkokoossa RO ja 100 m runkokoossa R1...R4.

Euroopan unionin EMC-direktiivin vaatimukset tayttyvat, kun kaytetédan alla olevan
taulukon pituisia kaapeleita 4 kHz:n kytkentataajuudella. Kaapeleiden pituudet koskevat
taajuusmuuttajia, joissa on sisdanrakennettu EMC-suodin tai lisdvarusteena saatava
ulkoinen EMC-suodin.

4 kHz:n kytkentataajuus Sisdanrakennettu Lisavarusteena saatava
EMC-suodin ulkoinen EMC-suodin

Toinen kayttdymparisto 30m 30 m minimi

(luokka c3 1)

Ensimmaéinen ké}/tt(‘jympa- - 30m

ristd (luokka €2 1)

D Lisatietoja uusista vaatimuksista on kohdassa Standardin IEC/SFS-EN / 61800-3 (2004)
maaritelmat sivulla 302.
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Analogiatulot X1A: 2ja5

Analogialéhtdé X1A: 7
Apujannite X1A: 9
Digitaalitulot X1A: 12...16
(taajuustulo X1A: 16)

Relelahté X1B: 17...19

Digitaalilahté X1B: 20...21

Johtimen koko
Momentti

Janniteohjaus, unipolaarinen
bipolaarinen
unipolaarinen
bipolaarinen
Potentiometrin apujannite (X1A: 4)
Asettelutarkkuus

Tarkkuus

Virtaohjaus,

Jannite

Tyyppi

Taajuustulo

Tulon impedanssi
Tyyppi

Maks. kytkentgjannite
Maks. kytkentavirta
Maks. jatkuva virta
Tyyppi

Maks. kytkentdjannite
Maks. kytkentavirta
Taajuus
Asettelutarkkuus
Tarkkuus

Jarruvastuksen liitanta

0(2)...10 V, Rj, > 312 kohm

-10...10 V, Ry, > 312 kohm

0 (4)...20 mA, R, = 100 ohm

-20...20 mA, Ry, = 100 ohm

10V + 1 %, maks. 10 mA, R < 10 kohm
0,1%

+1 %

0 (4)...20 mA, kuorma < 500 ohm

24 VDC + 10 %, maks. 200 mA

12...24 VDC sisaisella tai ulkoisella teholahteella
PNP ja NPN

0...16 kHz (X1A: vain 16)

2,4 kohm

NO + NC

250 VAC /30 vDC
0,5A/30VDC;5A/230 VAC
2Arms

Transistorilahté PNP

30 vDC

100 mA / 30 VDC, oikosulkusuojattu
10 Hz ...16 kHz

1Hz

0,2%

1,5...0,25 mm? 16...24 AWG

0,5Nm

Oikosulkusuojaus
(IEC 61800-5-1, IEC 60439-1,
UL 508C)

Jarruvastuksen lahddssé on standardien IEC/EN 61800-5-1 ja UL 508C vaatimusten
mukainen oikosulun suojaus. Lisatietoja sulakkeiden valinnasta saa ABB:n paikalliselta
edustajalta. Nimellinen ehdollinen oikosulkuvirta on standardin IEC 60439-1 mukainen ja
oikosulun testivirta standardin UL 508C mukaisesti 100 KA.

Hyotysuhde

Noin 95...98 % nimellisteholla riippuen taajuusmuuttajan koosta ja lisévarusteista.
Jaahdytys
Menetelma RO: Luonnollinen konvektiojgdhdytys. R1...R4: Siséinen puhallin, nouseva pystyvirtaus.

Vapaa tila taajuusmuuttajan
ymparilla

Kotelointiluokat

Katso luku Mekaaninen asennus sivulla 29.

IP20 (kaappiasennus) / UL open: Vakiokotelointi. Taajuusmuuttaja on asennettava
kaappiin, jotta kosketukselta suojaamista koskevat vaatimukset tayttyvat.

IP20 / NEMA 1: Saavutetaan, kun kaytetdan lisavarustesarjaa, joka sisaltaa kannen ja

kytkentakotelon.
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Kayttoymparistot

Taajuusmuuttajien kayttdymparistdjen rajat on annettu alla. Taajuusmuuttajaa saa kayttaa

vain l[Ammitetyissa sisétiloissa

valvotuissa oloissa.

Toiminnan aikana
kiinteasti asennettuna

Varastointi
suojapakkauksessa

Kuljetus
suojapakkauksessa

Asennuspaikan korkeus

0...2000 m merenpinnan
ylapuolella

[yli 1000 m, katso kohta
Kuormitettavuus sivulla 293]

IIman lampétila

-10...+50 °C. Huurtuminen ei
sallittu. Katso kohta
Kuormitettavuus sivulla 293.

-40...470 °C

-40...470 °C

Suhteellinen kosteus

0...95 %

Enintaan 95 %

Enintaan 95 %

Tiivistyminen ei sallittu. Jos ilmassa on sydvyttavia kaasuja, suhteellinen ilmankosteus saa

olla enintdan 60 %.

IIman epdpuhtaudet
(IEC 60721-3-3,
IEC 60721-3-2,
IEC 60721-3-1)

Sahkoa johtava pdly ei sallittu.

Standardin IEC 60721-3-3
mukaan,

kemialliset kaasut: Class 3C2
kiinteat hiukkaset: Class 3S2.

ACS350:n kotelointiluokka
madrittelee asennuspaikan
ilman puhtauden. Jaahdytys-
ilman on oltava puhdasta,
eikd siind saa esiintya syo-
vyttavid aineita tai séhkoa
johtavaa pdlya.

Standardin IEC 60721-3-1
mukaan,

kemialliset kaasut: Class 1C2

kiinteat hiukkaset: Class 1S2.

Standardin IEC 60721-3-2
mukaan,

kemialliset kaasut: Class 2C2
kiinteat hiukkaset: Class 2S2.

Sinimuotoinen tarina
(IEC 60721-3-3)

Testattu standardin

|IEC 60721-3-3 mukaan,
mekaaniset olosuhteet:
Class 3M4

2...9Hz, 3,0 mm
9...200 Hz, 10 m/s?

Iskut
(IEC 60068-2-27, ISTA 1A)

ISTA 1A:n maaraysten
mukaisesti.
Enintaan 100 m/s2, 11 ms.

ISTA 1A:n maéraysten
mukaisesti.
Enintaan 100 m/s2, 11 ms.

Vapaa pudotus

Ei sallittu

76 cm

76 cm

Materiaalit

Taajuusmuuttajan kotelo

Pakkaus

* PC/ABS 2 mm, PC+10 %GF 2,5...3 mm ja PA66+25 %GF 1,5 mm, véri NCS 1502-Y

(RAL 9002 / PMS 420 C)

« Kuumasinkitty teréslevy 1,5 mm, pinnan paksuus 20 mikrometria

» Puristettu alumiini AISi.
Aaltopahvia.
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Taajuusmuuttaja sisaltda raaka-aineita, jotka tulisi kierrattdd energian ja luonnonvarojen
sadstamiseksi. Pakkausmateriaalit ovat ymparistolle vaarattomia ja ne voidaan kierrattaa.
Kaikki metalliosat voidaan kierrattda. Muoviosat voidaan joko kierréttaa tai polttaa
valvotuissa olosuhteissa paikallisia sdannoksia noudattaen. Useimmat kierratettavista
osista on merkitty kierratysmerkein.

Jos osia ei ole mahdollista kayttéa uudelleen, kaikki osat elektrolyyttisid kondensaattoreita
ja piirilevyja lukuun ottamatta voidaan toimittaa kaatopaikalle. Laitteen DC-kondensaattorit
sisaltavat elektrolyyttia, joka luokitellaan vaaralliseksi jatteeksi Euroopan unionin alueella.
Kondensaattorit on poistettava ja niitd on kasiteltava paikallisia saannoksia noudattaen.

Lisatietoja ymparistdasioista seka yksityiskohtaiset kierratysohjeet saa ABB:n paikallisilta
edustajilta.

» IEC/SFS-EN/61800-5-1
2003

» IEC/SFS-EN 60204-1(1997)
+

korjaus A1 (1999)
» IEC/SFS-EN / 61800-3

(2004)
« UL 508C

CE-merkinta

Taajuusmuuttaja on seuraavien standardien mukainen:

Sahko-, 1ampo- ja toimintaturvallisuuden vaatimukset taajuussaadettavissd AC-
taajuusmuuttajissa.

Koneturvallisuus. Koneiden séhkélaitteisto. Osa 1: Yleiset vaatimukset. Tayttymisen
edellytykset: Laitteen lopullisen asentajan on asennettava:

- hatapysaytin

- erotin.

Adjustable speed electrical power drive systems. Part 3: EMC requirements and specific
test methods

UL Standard for Safety, Power Conversion Equipment, third edition

Jos taajuusmuuttajassa on CE-merkinté, se vahvistaa, etta laite vastaa eurooppalaista
pienjannitedirektiivid ja EMC-direktiiveja (direktiivi 73/23/EEC, tarkennettu 93/68/EEC:n mukaan ja
direktiivi 89/336/EEC, tarkennettu 93/68/EEC:n mukaan).

Yhteensopivuus EMC-direktiivin kanssa

EMC-direktiivi maérittelee vaatimukset Euroopan unionin alueella kdytettyjen sahkdlaitteiden
hairionsiedolle ja paastoille. EMC-tuotestandardi [SFS-EN 61800-3 (2004)] siséltéda taajuusmuuttajille
asetetut vaatimukset.

Yhteensopivuus standardin SFS-EN 61800-3 (2004) kanssa

Lisatietoja on sivulla 303.

0 C-Tick-merkinta

Laitteen saamat merkinnat ovat taajuusmuuttajan tyyppikilvessa.

C-Tick-merkinté& vaaditaan Australiassa ja Uudessa-Seelannissa. Taajuusmuuttajaan kiinnitetty C-tick-
merkintd vahvistaa, etté laite noudattaa asianmukaisia Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility
Schemessa annettuja saannoksia (IEC 61800-3 (2004) — Adjustable speed electrical power drive
systems — Part 3: EMC product standard including specific test methods).

Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility Scheme (EMCS) on Australian Communication Authorityn
(ACA) ja New Zealand Ministry of Economic Developmentin (NZMED) Radio Spectrum Management
Groupin (RSM) sdannds, joka on annettu marraskuussa 2001. Saanndksen tavoitteena on suojata
radiotaajuuksia asettamalla sahkdisten tai elektronisten laitteiden paastéille teknisia rajoituksia.

Yhteensopivuus standardin IEC 61800-3 (2004) kanssa

Lisatietoja on sivulla 303.
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RoHS-merkinta

Jos taajuusmuuttajassa on RoOHS-merkintd, se vahvistaa, etta laite vastaa
eurooppalaista RoHS-direktiivia. ROHS = the restriction of the use of certain
hazardous substances in electrical and electronic equipment (tiettyjen vaarallisten
aineiden kaytodn rajoittaminen sahko- ja elektroniikkalaitteissa).

UL-merkinta

Tarkista taajuusmuuttajasi voimassa olevat merkinnét tyyppikilvesta.
Jos taajuusmuuttajassa on UL-merkintd, se vahvistaa, etta laite vastaa UL-vaatimuksia.
UL-tarkistuslista

Verkkoliitanta — Katso kohta Verkkoliitanta sivulla 298.
Erotin — Katso kohta Erotin sivulla 31.

Ympariston olosuhteet — Taajuusmuuttajia saa kayttda vain lAmmitetyissa sisétiloissa valvotuissa
oloissa. Katso kayttdympariston rajoitukset kohdasta Kayttdymparistot sivulta 300.

Tehokaapelin sulakkeet — Jos laite asennetaan Yhdysvalloissa, haaroituskytkennan suojaus on
tehtava National Electrical Coden (NEC) ja muiden paikallisten sdanndsten mukaan. Tama vaatimus
tayttyy, kun kaytetdan UL-hyvaksyttyja sulakkeita, jotka on lueteltu kohdassa Tehokaapelin koot ja
sulakkeet sivulla 295.

Jos laite asennetaan Kanadassa, haaroituskytkennan suojaus on tehtdva Canadian Electrical Coden ja
muiden paikallisten sdanndsten mukaan. Tama vaatimus tayttyy, kun kaytetaan UL-hyvaksyttyja
sulakkeita, jotka on lueteltu kohdassa Tehokaapelin koot ja sulakkeet sivulla 295.

Tehokaapelin valinta — Katso kohta Tehokaapeleiden valinta sivulla 34.

Tehokaapeliliitannat — LiitAntédkaaviot ja kiristysmomentit on annettu kohdassa Tehokaapelilitannat
sivulla 40.

Ylikuormitussuojaus — Taajuusmuuttajassa on National Electrical Coden (Yhdysvallat) mukainen
ylikuormitussuojaus.

Jarrutus — Taajuusmuuttajassa on siséinen jarrukatkoja. Kun jarrukatkojaan asennetaan
oikeankokoiset jarruvastukset, jarrukatkoja sallii taajuusmuuttajan muuttaa jarrutusenergian lammoksi
(tama liittyy yleensa moottorin nopeaan hidastumiseen). Liséatietoja jarruvastusten valinnasta on
kohdassa Jarruvastuksen liitdnté sivulla 299.

Standardin IEC/SFS-EN / 61800-3 (2004) maaritelmat

EMC tarkoittaa séhkdmagneettista yhteensopivuutta (Electromagnetic Compatibility). Se kuvaa
sahkoisen tai elektronisen laitteen kykya toimia hairiditta sahkdmagneettisessa ymparistdssa. Laite ei
mydskaan saa hairita muiden sen lahistdlla olevien tuotteiden tai jarjestelmien toimintaa.

Ensimmainen kayttdymparisto kasittdd rakennukset, jotka on kytketty asuinrakennuksia syottavaéan
pienjanniteverkkoon.

Toinen kayttdymparistd sisaltaa rakennukset, jotka on kytketty muuhun kuin asuinrakennuksia
syottavaan verkkoon.

Kategorian C2 taajuusmuuttaja: taajuusmuuttaja, jonka nimellisjannite on alle 1000 V ja jonka
asennuksen ja kayttéénoton saa suorittaa vain ammattilainen, kun taajuusmuuttajaa kaytetaan
ensimmaisessa kayttdymparistdssa.

Huomautus: Ammattilainen on henkil6 tai taho, joka omaa tarvittavat taajuusmuuttajan asennus- ja/tai
kayttdonottotaidot sekéa EMC-tiedot.

Kategoriassa C2 on samat EMC-paastdrajat kuin aiemmassa ensimmaisen kayttdymparistdn rajoitetun
jakelun kategoriassa. EMC-standardissa IEC/SFS-EN 61800-3 ei ole enda taajuusmuuttajan jakelua
koskevia rajoituksia, mutta standardi maarittda taajuusmuuttajan kayton, asennuksen ja kayttbénoton.
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Kategorian C3 taajuusmuuttaja: taajuusmuuttaja, jonka nimellisjannite on alle 1000 V ja joka on
tarkoitettu kaytettavaksi toisessa kayttdymparistdssa mutta ei ensimmaisessa kayttdymparistossa.

Kategoriassa C3 on samat EMC-pé&éstorajat kuin aiemmassa toisen kayttoympariston rajoittamattoman
jakelun kategoriassa.

Yhteensopivuus standardin IEC/SFS-EN 61800-3 (2004) kanssa

Taajuusmuuttajan hairidnsietokyky on standardin IEC/SFS-EN 61800-3, toinen kayttéymparisto,
vaatimusten mukainen (standardin IEC/SFS-EN 61800-3 maaritelmat ovat sivulla 302). Standardin IEC/
SFS-EN 61800-3 paastorajat ovat alla kuvattujen rajoitusten mukaisia.

Ensimmainen kayttéymparisto (kategorian C2 taajuusmuuttajat)

1. Lisavarusteena saatava EMC-suodin on valittu ABB:n dokumentaation mukaan ja asennettu EMC-
suotimen kayttdoppaan ohjeiden mukaan.

2. Moottori- ja ohjauskaapelit on valittu tAméan kayttboppaan ohjeiden mukaan.
3. Taajuusmuuttaja on asennettu tdman kayttdoppaan ohjeiden mukaan.
4. Moottorikaapelin maksimipituus on 30 m ja kytkentataajuus on 4 kHz.

VAROITUS! Tuote saattaa aiheuttaa radiotaajuisia hairiéta asuinrakennuksissa. Tassa tapauksessa on
otettava kaytt6on tarvittavat toimenpiteet hairididen vaimentamiseksi.

Toinen kayttdymparistd (kategorian C3 taajuusmuuttajat)

1. Sisdanrakennettu EMC-suodin on kytketty (metallinen EMC-ruuvi on paikallaan) tai lisévarusteena
saatava EMC-suodin on asennettu.

Moottori- ja ohjauskaapelit on valittu tAméan kayttboppaan ohjeiden mukaan.
3. Taajuusmuuttaja on asennettu tdmén kayttdoppaan ohjeiden mukaan.

. Kaytettdessa sisdanrakennettua EMC-suodinta: moottorikaapelin pituus on 30 m ja kytkentataajuus
on 4 kHz.

VAROITUS! Kategorian C3 taajuusmuuttajaa ei saa kayttaa asuinrakennuksia syottavassa julkisessa
pienjanniteverkossa. Taajuusmuuttajan kayttd ndissa verkoissa aiheuttaa radiotaajuisia hairiota.

Huomautus: Taajuusmuuttajaa ei saa asentaa silloin, kun sisdanrakennettu EMC-suodin on kytketty
maadoittamattomaan IT-verkkoon. Verkon jannite kytkeytyy EMC-suotimien kondensaattorien kautta
maapotentiaaliin, mik& saattaa aiheuttaa vaaratilanteen tai vahingoittaa laitetta.

Huomautus: Taajuusmuuttajaa ei saa asentaa silloin, kun sisdanrakennettu EMC-suodin on kytketty
epasymmetrisesti maadoitettuun verkkoon, muutoin taajuusmuuttaja saattaa vioittua.

Tuotesuoja Yhdysvalloissa

Tama tuote on suojattu yhdella tai useammalla US-patentilla:

4,920,306 5,301,085 5,463,302 5,521,483 5,532,568 5,589,754
5,612,604 5,654,624 5,799,805 5,940,286 5,942,874 5,952,613
6,094,364 6,147,887 6,175,256 6,184,740 6,195,274 6,229,356
6,252,436 6,265,724 6,305,464 6,313,599 6,316,896 6,335,607
6,370,049 6,396,236 6,448,735 6,498,452 6,552,510 6,597,148
6,741,059 6,774,758 6,844,794 6,856,502 6,859,374 6,922,883
6,940,253 6,934,169 6,956,352 6,958,923 6,967,453 6,972,976
6,977,449 6,984,958 6,985,371 6,992,908 6,999,329 7,023,160
7,034,510 7,036,223 7,045,987 7,057,908 7,059,390 7,067,997
7,082,374 7,084,604 7,098,623 7,102,325 D503,931 D510,319
D510,320 D511,137 D511,150 D512,026 D512,696 D521,466

Muita patentteja on haussa.
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Jarruvastukset

ACS350-taajuusmuuttajissa on vakiona sisdinen jarrukatkoja. Jarruvastus valitaan

taman kohdan taulukon ja yhtaléiden avulla.

Jarruvastuksen valinta

1. Maarita sovelluksessa vaadittava maksimijarrutusteho Pgrpax- Prmax ON Oltava
pienempi kuin Pgrmax. joka on annettu kaytossa olevalle taajuusmuuttajan

tyypille taulukossa sivulla 305.
2. Laske resistanssi R yhtalolla 1.
3. Laske energia Egpyise Yhtalolla 2.

4. Valitse vastus seuraavien ehtojen mukaisesti:

» Vastuksen nimellistehon on oltava suurempi tai yhtasuuri kuin Pgpyax-

* Resistanssin R on oltava kaytdssa olevan taajuusmuuttajan tyypin arvojen

Rmin J& Rmay valissa.

* Vastuksen on pystyttava muuttamaan energiaa Egpise lammoksi

jarrutusjakson T aikana.

Vastuksen valinnassa kaytettavat yhtalot:

150000 ton
Yht.1. Uy=200...240V: R= —
I:)Rmax
Uy =380...415V: R= 450000
N . PRmax <—>T
615000
Uy =415...480V: R= ——
I:)Rmax
Yht.2. Erpuise = Prmax " ton
t
Yht. 3. PRave = PRmaX'%
Muuntaminen: 1 HP = 746 W.
jossa
R = valittu jarruvastuksen arvo (ohm)

Prmax = maksimiteho jarrutusjakson aikana (W)

Prave = tehon keskiarvo jarrutusjakson aikana (W)

ERrpuise = Vastukseen johtuva energia yhden jarrutuspulssin aikana (J)
ton = jarrutuspulssin pituus (S)

T = jarrutusjakson pituus (s).

I:)Rmax

I:)Rave

Tekniset tiedot



305

Tyyppi Rmin Rmax PeRrRmax
ACS350- ohm ohm kw | HP
1-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 70 390 0,37 0,5
01x-04A7-2 40 200 0,75 1
01x-06A7-2 40 130 11 1,5
01x-07A5-2 30 100 1,5 2
01x-09A8-2 30 70 2,2 3
3-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 70 390 0,37 0,5
03x-03A5-2 70 260 0,55 0,75
03x-04A7-2 40 200 0,75 1
03x-06A7-2 40 130 1,1 15
03x-07A5-2 30 100 1,5 2
03x-09A8-2 30 70 2,2 3
03x-13A3-2 30 50 3,0 3
03x-17A6-2 30 40 4,0 5
03x-24A4- 2 18 25 55 7,5
03x-31A0-2 7 19 7,5 10
03x-46A2-2 7 13 11,0 15
3-vaiheinen Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 200 1180 0,37 0,5
03x-01A9-4 175 800 0,55 0,75
03x-02A4-4 165 590 0,75 1
03x-03A3-4 150 400 11 1,5
03x-04A1-4 130 300 1,5 2
03x-05A6-4 100 200 2,2 3
03x-07A3-4 70 150 3,0 3
03x-08A8-4 70 110 4,0 5
03x-12A5-4 40 80 55 7,5
03x-15A6-4 40 60 7,5 10
03x-23A1-4 30 40 11 15
03x-31A0-4 16 29 15 20
03x-38A0-4 13 23 18,5 25
03x-44A0-4 13 19 22,0 30

00353783.xls G

Rmin pienin sallittu jarruvastus

Rmax = suurin sallittu jarruvastus

Permax = taajuusmuuttajan suurin jarrutuskapasiteetti, jonka on oltava haluttua jarrutustehoa
suurempi.

VAROITUS! Jarruvastusta ei saa koskaan kayttaa, jos vastus on pienempi kuin
taajuusmuuttajalle maaritetty minimiarvo. Taajuusmuuttaja ja sisdanrakennettu
katkoja eivat pysty kasittelemdan pienen vastuksen aiheuttamaa ylivirtaa.
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Jarruvastuksen asennus ja kaapelointi

JAN

Kaikki jarruvastukset on asennettava paikkaan, jossa on hyva jadhdytys.

VAROITUS! Jarruvastuksen lahella olevien materiaalien on oltava syttymattémia.
Jarruvastuksen pinta on erittain kuuma. Jarruvastuksesta tulevan ilman lampétila on
satoja celsiusasteita. Suojaa jarruvastus kosketukselta.

Kayta suojattua kaapelia, jonka johdinkoko on lueteltu kohdassa Tehokaapelit:
litinkoot, kaapeleiden maksimilapimitat ja kiristysmomentit sivulla 297. Lisatietoja
jarruvastuksen liitannan oikosulkusuojauksesta on kohdassa Jarruvastuksen liitanta
sivulla 299. Vaihtoehtoisesti voidaan kayttaa suojattua parikaapelia, jossa on sama
poikkipinta-ala. Vastuskaapelin (-kaapeleiden) maksimipituus on 5 m. Lisatietoja
kytkennasta on taajuusmuuttajan liitAntakaaviossa sivulla 40.

Pakollinen suojaus

Seuraava asetus on tarkea turvallisuussyista — se katkaisee taajuusmuuttajan
sy6ton vikatilanteissa, jotka aiheutuvat katkojan oikosulusta:

* Varusta taajuusmuuttaja padkontaktorilla.

« Kytke kontaktori siten, ettd se avautuu, jos vastuksen lampokytkin avautuu
(ylikuumentunut vastus avaa kontaktorin).

Alla on yksinkertainen kytkentékaavio.

L1 L2 L3

Sulakkeet D D D
Vastuksen lampokytkin

1

w
a1

q

a
a

A
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2

| »
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ACS350 6 & 4
Ul vi wi

Parametriasetus

Dynaaminen jarrutus valitaan paalle kytkemalla taajuusmuuttajan ylijannitesaato
pois paaltad asettamalla parametrin 2005 arvoksi 0 (POIS).
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Mittapiirrokset

Seuraavilla sivuilla on ACS350-taajuusmuuttajan mittapiirrokset. Mitat on annettu
millimetreind ja [tuumina].
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Runkokoot RO ja R1, IP20 (kaappiasennus) / UL open

R1 ja RO ovat muuten samanlaisia, paitsi ettéd runkokoon R1 yldosassa on puhallin.
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Runkokoot RO ja R1, IP20 (kaappiasennus) / UL open
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Runkokoot RO ja R1, IP20/ NEMA 1

309

R1 ja RO ovat muuten samanlaisia, paitsi ettéd runkokoon R1 yldosassa on puhallin.
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Runkokoko R2, IP20 (kaappiasennus) / UL open
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Runkokoko R2, IP20 / NEMA 1
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Runkokoko R3, IP20 (kaappiasennus) / UL open
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Runkokoko R3, IP20/ NEMA 1
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