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Lista over relaterade anvandarhandledningar

Hardvaruhandledningar foér frekvensomriktare

Kod (engelska) Kod (svenska)

ACSM1-04 Drive Modules (0.75 to 45 kW) Hardware
Manual

ACSM1-04 Drive Modules (55 to 110 kW) Hardware
Manual

ACSM1-04Lx Liquid-cooled Drive Modules (55 to 160 kW)

Hardware Manual

Handledningar till systemprogramvara for
frekvensomriktare

3AFE68797543 3AFE68948584

3AFE68912130  3AUA0000027143

3AUA0000022083 3AUA0000052451

ACSM1 Speed and Torque Control Program Firmware
Manual

ACSM1 Motion Control Program Firmware Manual

Handledningar till PC-hjalpmedel for
frekvensomriktare

3AFE68848261 3AFE68987890

3AFE68848270 3AFE68900514

DriveStudio User Manual 3AFE68749026
DriveSPC User Manual 3AFE68836590
Tillampningshandledningar

Application guide - Safe torque off function for ACSM1, 3AFE68929814
ACS850 and ACQ810 drives

Functional Safety Solutions with ACSM1 Drives 3AUA0000031517
Application Guide

System Engineering Manual 3AFE68978297
Anvindarhandledningar for tillval *

FIO-01 Digital I/0O Extension User’s Manual 3AFE68784921
FIO-11 Analog I/O Extension User’s Manual 3AFE68784930
FEN-01 TTL Encoder Interface User’s Manual 3AFE68784603
FEN-11 Absolute Encoder Interface User’s Manual 3AFE68784841
FEN-21 Resolver Interface User’s Manual 3AFE68784859
ACSM1 Control Panel User’s Guide 3AUA0000020131

*) En flersprakig snabbguide for installation ingar i leveransen.

Du kan stka handbécker och annan produktdokumentation i PDF-format i vart dokumentbibliotek pa
Internet. Se Dokumentbibliotek pa Internet pa den bakre parmens insida. Fér dokumentation som

inte ingar i Dokumentbibliotek, kontakta ABB.


http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68797543&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68797543&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68912130&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000022083&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68848261&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68848270&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68749026&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68836590&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68929814&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000031517&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68978297&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68784921&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68784930&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68784603&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68784841&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
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Inledning

Vad kapitlet innehaller

Kapitlet anger vad som ingar i beskrivningen. Det behandlar dessutom kompatibilitet,
sakerhetsféreskrifter och avsedd malgrupp.

Kompatibilitet

Anvandarhandledningen avser ACSM1 Varvtals- och momentstyrning, version
UMFI11880 och senare. Se parameter 9.04 MJUKVARUVERSION eller PC-

hjalpmedel (View - Properties).

Sakerhetsinstruktioner
Folj alla sakerhetsforeskrifter som medfoljer frekvensomriktaren.

+ Las igenom sakerhetsanvisningarna fullstandigt fore installation, idrifttagning
eller drift av frekvensomriktaren. De fullstandiga sakerhetsinstruktionerna aterges
i bérjan av Beskrivning av hardvara.

» Las de programvaruspecifika varningarna och noterna innan nagra foérvalda
installningar for funktioner andras. For varje funktion ges varningar och noter i
denna beskrivning, i det avsnitt som beskriver de anvandarprogrammerbara
parametrarna.

Lasare

Lasaren av denna beskrivning forvantas ha grundlaggande kunskaper om elektriska
kopplingar, elektroniska komponenter och elschemasymboler.

Inledning
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Innehall

Beskrivningen bestar av féljande kapitel:

Idrifttagning beskriver installning av styrprogram och styrning av frekvensomrikta-
ren via I/O-granssnitt.

Frekvensomriktarprogrammering med PC-hjélpmedel introducerar programme-
ring via PC-verktyg (DriveStudio och/eller DriveSPC).

Frekvensomriktarstyrning och styrfunktioner beskriver frekvensomriktarens
styranordningar och driftidagen samt funktionerna i tilldmpningsprogrammet.

Férvalda anslutningar for styrenhet presenterar de férvalda anslutningarna for
JCU-styrenheten.

Parametrar och firmwareblock beskriver frekvensomriktarens parametrar och
firmwarefunktionsblock.

Parameterdata innehaller information om frekvensomriktarens matt.

Fels6kning listar de varnings- och felmeddelanden som kan forekomma, samt
mojliga orsaker och lampliga atgarder.

Standardfunktionsblock
Mall fér tilldampningsprogram

Bilaga A — Féltbusstyrning aktivera kommunikationen mellan frekvensomriktaren
och a) faltbussen.

Bilaga B - Drift till drift-buss beskriver kommunikationen mellan frekvensomrik-
tare, sammankopplade av en drift till drift-buss.

Bilaga C - Diagram oéver styrkedja och frekvensomriktarlogik..

Fragor om produkter och service

Eventuella fragor med avseende pa produkten ska riktas till lokal ABB-representant.
Ange produktens typkod och serienummer. En lista éver ABBs forsaljnings-,
support- och servicekontakter finns pa adressen www.abb.com/drives klicka pa
Drives — Sales, Support and Service network.

Produktutbildning

For information om ABBs produktutbildning, ga till www.abb.com/drives och valj
Drives — Training courses.

Kommentarer om ABB Drives handbocker

Vi valkomnar dina kommentarer om vara handbécker. Ga till www.abb.se/frekvensomrikare
och valj Frekvensomriktare for ldgspénning. Véalj dér efter dokumentation — Ge feedback pa
vara handbdcker).

Inledning
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Idrifttagning

Vad kapitlet innehaller

Detta kapitel beskriver den grundlaggande igangkérningsproceduren for frek-
vensomriktaren och beskriver hur man styr frekvensomriktaren via 1/0O-granssnitt.

Att kora igang frekvensomriktaren

Frekvensomriktaren kan mandvreras:
* lokalt fran PC-hjalpmedlet eller manéverpanelen
+ externt via I/O-anslutningar eller ett faltbussgranssnitt.

Den presenterade igangkorningsproceduren bygger pa programmet DriveStudio PC-
hjalpmedel. Frekvensomriktarreferenser och signaler kan évervakas med DriveStudio
(Data Logger eller Monitor Window). For beskrivning av DriveStudio, se DriveStudio
User Manual [3AFE68749026 (engelska)].

Igangkorningsproceduren innefattar atgarder som behdéver utféras bara nar frek-
vensomriktaren spanningssatts forsta gangen (t.ex. inmatning av motordata). Efter
den forsta igangkorningen kan frekvensomriktaren startas utan att igangkornings-
funktionerna behdver upprepas. Den beskrivna igangkorningsproceduren kan emel-
lertid upprepas nar som helst for att andra startparametrarna.

Forutom idrifttagning och igangkérning med PC-hjalpmedlet innefattar igangkor-
ningsproceduren foljande steg:

* mata in motordata och gor en identifieringskorning

+ stall in kommunikation med pulsgivare/resolver

* kontrollera kretsarna for nédstopp och Safe torque-off
+ stall in spanningsreglering

» stall in granser for drivsystemet

» stall in motorns évertemperaturskydd

+ stall in varvtalsregulator

+ stall in faltbusstyrning.

Om ett larm eller ett fel genereras under igangkorning, se Fels6kning fér mojliga
orsaker och atgarder. Om problemen fortsatter, franskilj matningen och vanta 5
minuter for att mellanledskondensatorerna ska laddas ur. Kontrollera sedan
frekvensomriktar- och motoranslutningar.

Kontrollera forst att informationen pa motorns markskylt och (vid behov) pulsgivardata
finns till hands.

Idrifttagning
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Idrifttagningen ska utféras av behorig personal.
Sakerhetsanvisningarna maste foljas under igangkérningsproceduren. Se sakerhetsin-

struktioner pa de inledande sidorna av motsvarande Beskrivning av hardvara.

O | Kontrollera installationen. Se Checklista i motsvarande Beskrivning av hardvara.

O | Kontrollera att det inte medfér fara om motorn startas.
Koppla bort driven utrustning om
- det finns risk for skada vid felaktig rotationsriktning

- en normal ID-kérning (99.13 ID KORN METOD = (1) Normal) krévs under igangkérning av
frekvensomriktaren, om lastmoment ar hogre an 20 % eller om mekaniken inte tal de nominella
momenttransienterna under ID-kérningen.

O | Installera PC-verktyget DriveStudio. Installera ocksa DriveSPC om blockprogrammering
behdvs. For ytterligare information, se DriveStudio User Manual [3AFE68749026 (engelska)]
och DriveSPC User Manual [3AFE68836590 (engelska)].

O | Anslut frekvensomriktaren till PC:n:
Anslut kommunikationskabelns andra ande (OPCA-02, kod: 68239745) till frekvensomrikta-

rens panelbuss. Anslut den andra anden av kommunikationskabeln via USB- adaptern eller
direkt till PC-serieporten.

U | Starta frekvensomriktaren. 7-segmentsdisplay:

1]
L

Obs: Omriktaren kommer att indikera larm (2021 MOTORDATA SAKNAS) tills motordata anges
langre fram i denna procedur. Detta ar fullt normailt.

U | Starta programmet DriveStudio genom att klicka pa ikonen
DriveStudio pa PC:n. %}5

DriveStudia,
ExE

[ | Kontrollera om det finns nagot tilldmpningsprogram, med hjélp av i
verktyget DriveStudio. | sa fall visas raderna SOLUTION PROGRAM e —
och SP EMPTY TEMPLATE bland frekvensomriktaregenskaperna = =

(View - Properties, Software category). =
Om det redan finns ett tilldmpningsprogram, observera att nagra av e ——

drivsystemfunktionerna kan vara deaktiverade. Sakerstall att
tilampningsprogrammet lampar sig for aktuell applikation.

O | Overga till lokal styrning for att garantera att extern styrning &r
deaktiverad. Tryck pa knappen Take/Release pa mandverpanelen pa i
DriveStudio-hjalpmedlet.

Idrifttagning
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Oppna parameter- och signallistan genom att valja Parameter
Browser for aktuell frekvensomriktare.

n Parameker Browser

Valj sprak.

Parametrarna stélls in enligt foljande:

Valj parametergruppen (i detta fall 99 START-UP DATA) genom att
dubbelklicka pa den. Valj 6nskad parameter genom att dubbelklicka
pa den och ange det nya vardet.

99.01 SPRAK

Valj motortyp: asynkron eller permanentmagnetiserad.

99.04 MOTOR TYP

Valj motorstyrningsmetod. DTC lampar sig i de flesta fall. For
information om skalar styrning, se beskrivningen av parameter 99.05
MOTORSTYRMETOD.

99.05
MOTORSTYRMETOD

Mata in motordata fran motorns markskyilt.
Exempel pa markskylt pa asynkronmotor:

/¢” ABB Motors

CE®

3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC_200 M/L 55 [~
[ No
[Ins.cl. F IP 55
Vv Hz [ KW | r/min | A cos P[IA/N [tE/s
690Y | 50 |30 | 1475 | 32.5 |0.83
400D | 50 | 30 | 1475 | 56 |0.83
660Y | 50 | 30 | 1470 | 34 |0.83 380V
380D | 50 | 30 [1470 [ 59 [0.83 | --—] nat-
415D | 50 | 30 | 1475 | 54 |0.83 a
440D | 60 | 35 |1770 | 59 | 0.83 spanning
Cat.no _ 3GAA 202 001 - ADA
6312/C3 & 6210/C3 [ 180 kg
IEC 34-1
& )

Exempel pa markskylt pa permanentmagnetmotor:

AL HP HR
FREPEP C4836N4008E43C10

lo/in  91/95A P65
Ip 278 A Insulation class F
To/Tn 10.5/105 Nm

Tp 31.5 Nm

Pn 3.3 kw

Fn 200 Hz

Nn 3000 r/min

Bemf @ Nn 208.7 V@ r/min
Feedback RESOLVER
Brake Vdc

68847184AAM12345
\\ 01/8007 Made in Japan

TS 4836

Med DTC-reglering (99.05 MOTORSTYRMETOD = (0) DTC) maste
minst parametrarna 99.06...99.10 vara satta. Det gar att uppna battre
styrnoggrannhet genom att aven satta parametrarna 99.11...99.12.

Obs: Mata in exakt det
varde som anges pa
motorns markskylt. Om
motorns markvarvtal t ex ar
1470 rpm kommer
drivsystemet att fungera
felaktigt om du anger 99.09
MOTOR NOM VARVT
1500 rpm som parameter.

Idrifttagning
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- motorns markstrom 99.06 MOTOR NOM

Tilldtet omréde: cirka 1/6 - I, ... 2 - Io, for frekvensomriktaren (0...2 - o4 om STROM

parameter 99.05 MOTORSTYRMETOD = (1) SKALAR). Vid multimotordrivsystem, se
Drivsystem med flera motorer pa sid 19.

- motorns markspanning 99.07 MOTOR NOM

Tilldtet omrade: 1/6 - Uy ... 2 - Uy for frekvensomriktaren. (Uy avser den hégsta SPANN

spanningen i respektive markspanningsomrade, dvs. 480 V AC fér ACSM1-04).
Med permanentmagnetmotorer: Markspanningen ar mot-EMK-spanningen (vid
motorns markvarvtal). Om spanningen anges som spanning per rpm, t.ex. 60 V per
1000 rpm, blir spanningen for markvarvtalet 3000 rpm 3 x 60 V = 180 V.

Observera att markspanningen inte ar lika med den ekvivalenta DC-motorspanningen
(E.D.C.M.) som anges av vissa motortillverkare. Markspanningen kan beraknas
genom att man dividerar E.D.C.M.-spanningen med 1,7 (= kvadratroten av 3).

- motorns markfrekvens 99.08 MOTOR NOM

Omréade: 5...500 Hz. Vid multimotordrivsystem, se Drivsystem med flera motorer pa FREKV

sid 19.

Med permanentmagnetmotor: Om frekvensen inte anges pa motorns markskylt maste
den beraknas med féljande ekvation:

f=nxp/60

dar p = antalet polpar, n = motorns markvarvtal.

- motorns markvarvtal 99.09 MOTOR NOM

Omrade: 0...10000 rpm. Vid multimotordrivsystem, se Drivsystem med flera motorer VARVT

pa sid 19.

- motorns markeffekt 99.10 MOTOR NOM
EFFEKT

Omrade: 0...10000 kW. Vid multimotordrivsystem, se Drivsystem med flera motorer
pa sid 19.

- motorns nominella cos ¢ (ej tillampligt for permanentmagnetmoto- 99.11 MOTOR NOM COS FI
rer). Detta varde kan valjas for att fa battre noggrannhet vid DTC-reg-
lering. Om vardet inte ges av motortillverkaren, anvand vardet O (dvs.
forvalsvardet).

Omrade: 0...1.

- motorns markaxelmoment. Detta varde kan valjas for att fa battre 99.12 MOTOR NOM
noggrannhet vid DTC-reglering. Om vérdet inte ges av motortillverka- | MOMENT

ren, anvand vardet 0 (dvs. forvalsvardet).
Omrade: 0 - 2147483,647 Nm.

LI | N&r motorparametrarna har satts genereras larmet ID-KORN for att Larm:
informera om att en ID-kdrning behdvs. ID-KORN

Idrifttagning
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Kontrollera att motorerna har samma relativa efterslapning (endast for
asynkronmotorer), markspanning och poltal. Om alla motordata inte ar
tillgangliga, anvand féljande formler fér att berakna efterslapning och

poltal:
)

N0
p = Int(
N

f, - 60
ng = )

s = 5N 100%
ng
dar
p = antalet polpar (= motorpoltal/2)
fy = motorns markfrekvens [Hz]
ny = motorns markvarvtal [rpm]
s = motorefterslapning [ %]
ng = motorns synkrona varvtal [rpm].

Ange summan av motorernas markstrommar.

99.06 MOTOR NOM
STROM

Ange motorernas markfrekvens. Frekvensen méaste vara samma for
alla motorer

99.08 MOTOR NOM
FREKV

Ange summan av motorernas markeffekter.

Om motorernas effekter ligger nara varandra eller ar samma men med
nagot varierande markvarvtal kan parameter 99.09 MOTOR NOM
VARVT sattas till ett genomsnittsvarde av motorernas varvtal.

99.10 MOTOR NOM
EFFEKT

99.09 MOTOR NOM
VARVT

Om styrenheten till frekvensomriktaren matas fran en extern strom-
kalla (s& som specificeras i Hardvaruhandledning), satt parameter
95.01 STYRKORTS MATN till EXTERN 24 V.

95.01 STYRKORTS MATN

Om frekvensomriktaren ar utrustad med en extern reaktor (specifice-
rad i Beskrivning av hardvara), satt parameter 95.02 EXTERN DROS-
SEL till JA.

95.02 EXTERN DROSSEL

Valj hur frekvensomriktaren ska reagera om dvertemperatur i motorn
detekteras.

45.01 MOTOROVERLAST

Valj motortemperaturskydd: motortemperaturmodell eller motortempe-
raturmatning. For anslutningar for motortemperaturméatning, se Tem-
peraturgivare pa sid 41.

45.02 MOT TEMP GIVARE

Idrifttagning
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VARNING! Vid normal och reducerad ID-kérning varvar motorn upp till cirka 50 ... 100 %
av markvarvtalet. KONTROLLERA ATT MOTORN KAN KORAS UTAN RISK INNAN ID-

A KORNINGEN PABORJAS!

Obs: Kontrollera att eventuella kretsar fér Safe torque-off och Nodstopp ar slutna under ID-kérning.

O

Kontrollera motorns rotationsriktning innan ID-kdrningen startas.
Under ID-kdrningen (normal eller reducerad) roterar motorn i
framriktningen.

Om frekvensomrik-
tarens utgangsfaser
U2, V2 och W2 ar
anslutna till motsva-
rande motorplintar:

g rotation
," framat
g rotation bz
©

Idrifttagning
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Valj metod fér motoridentifiering med parameter 99.13 ID KORN
METOD. Under ID-kérningen faststaller frekvensomriktaren motorns
egenskaper for att kunna styra den optimalt. ID-kdrning utférs vid
nasta start av frekvensomriktaren.

Obs: Motoraxeln far INTE lasas och belastningsmomentet maste vara < 20 % under
normal ID-kérning. Med permanentmagnetmotor galler denna restriktion dven for
stillastdende ID-kérning.

Obs: En eventuell mekanisk broms lyfts inte av logiken for ID-k6rning.

Obs: ID-kdérningen kan inte genomforas om par. 99.05 MOTORSTYRMETOD = (1)
SKALAR.

NORMAL ID ska alltid valjas da sa ar mojligt.

Obs: Den drivna utrustningen maste vara bortkopplad fran motorn under normal ID-
kdrning om

* belastningsmoment ar hogre an 20

« den drivna utrustningen inte tal de nominella momenttransienterna under ID-
kérningen.

Reducerad ID-kérning ska valjas istallet for normal ID-kdrning om de
mekaniska forlusterna ar hogre an 20 %, dvs. om motorn inte kan
frikopplas fran den drivna utrustningen, eller om fullt flode kravs for att
halla motorbromsen lyft (konisk motor).

Stillastaende ID-kérning ska valjas endast om Normal eller Reducerad
ID-kérning inte ar maojlig pa grund av restriktioner fran driven mekanisk
utrustning (t.ex. lyft- eller krantillampningar).

AUTOFASNING kan endast valjas efter att normal/reducerad/stillasta-
ende ID-korning har korts en gang. Autofasning anvands nar en abso-
lutpulsgivare, en resolver eller en pulsgivare med kommuteringssignaler
har lagts till/férandrats fér en permanentmagnetmotor, men det inte
finns behov att genomféra normal/reducerad/stillastaende ID-kérning
pa nytt. Se parameter 11.07 VAL AUTOFASNING pa sid 96 for informa-
tion om alternativ fér autofasning, samt Autofasning pa sid 38.

99.13 ID KORN METOD
11.07 VAL AUTOFASNING

Stall in granser for drivsystemet. Foljande maste galla vid alla typer av
ID-kérning:

+ 20.05 MAX STROM > 99.06 MOTOR NOM STROM

Dessutom maste féljande galla vid Reducerad och Normal ID-kdrning:
» 20.01 MAX VARVTAL > 50 % av motorns synkrona varvtal

+ 20.02 MIN VARVTAL <0

« matningsspanning > 66 % av 99.07 MOTOR NOM SPANN

» 20.06 MAX MOMENT > 100 % (endast asynkronmaskiner med
Normal ID-kérning)

+ 20.06 MAX MOMENT > 30 % (asynkronmaskiner med reducerad ID-
kérning, och permanentmagnetmotorer).

Nar ID-kérningen har utforts korrekt, stall in de gransvarden som
tilldmpningen kraver.
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O | Starta motorn for att aktivera ID-kérningen.
Obs: DRIFTFRIGIVNING maste vara aktiv. ®
10.09 DRIFTFRIGIV-
NING
ID-kdrning indikeras av larmet ID-KORN och av ett roterande tecken | Larm: ID-KORN
pa 7-segmentsdisplayen.
7-segmentsdisplay:
rot. tecken w
O | Om ID-kdrning inte ar korrekt parametersatt genereras felet ID-KORN | Fel
FEL. ID-KORN FEL

Pulsgivar-/resolveraterkoppling kan anvandas fér noggrannare motorstyrning.

Folj dessa instruktioner nar en pulsgivar-/resolvermodul FEN-xx ar installerad i frekvensomriktarens
utdkningsfack 1 eller 2. Obs: Tva pulsgivarmoduler av samma typ ar inte tillatet.

O | Valj aktuell pulsgivare/resolver. For ytterligare information, se 90.01 VAL PULSGIVARE 1/
parametergrupp 90 pa sid 183. 90.02 VAL PULSGIVARE2
LI | Stall in 6vriga ndédvandiga pulsgivar-/resolverparametrar: 91.01...91.31/
- Absolutpulsgivarparametrar (grupp 91, sid 187) 92.01...92.03/
- Resolverparametrar (grupp 92, sid 192). 93.01...93.22
- Pulsgivarparametrar (grupp 93, sid 193).
L1 | Satt parameter 90.10PG KONF UPPDAT till (1) KONFIGURERA sa 90.10 PG KONF UPPDAT

att de nya parameterinstallningarna trader i kraft.

Folj dessa instruktioner nar en pulsgivar-/resolvermodul FEN-xx ar installerad i frekvensomriktarens
utdkningsfack 1 eller 2. Obs: Tva pulsgivarmoduler av samma typ ar inte tillatet.

O | Séatt parameter 22.01 VAL VARVT ATEREF till (0) BERAKNAT. 22.01 VAL VARVT ATERF
O ﬁr;ggoer\(/agr\llét\gl)\{arvtalsreferens (till exempel 3 % av nominellt o
(1 | Starta motorn.
104
[ | Kontrollera att beréknat (1.14 BER VARVTAL) och faktiskt (1.08 1.14 BER VARVTAL

VARVTAL PG 1/1.10 VARVTAL PG 2) varvtal dverensstammer. Om
vardena skiljer sig, kontrollera installningarna for pulsgivare/resolver.
Tips: Om arvarvtalet (matt med en absolut- eller pulsgivare) skiljer sig fran

referensvardet med en faktor 2, kontrollera pulstalinstallningen (91.01 SIN
COS NR/93.01 PULSTAL PG1/93.11 PULSTAL PG2).

1.08 VARVTAL PG 1/
1.10 VARVTAL PG 2
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Om rotationsriktning framat ar vald, kontrollera att arvarvtalsvardet
(1.08 VARVTAL PG 1/1.10 VARVTAL PG 2) &r positivt:

» Om faktisk rotationsriktning ar framat och arvarvtalsvardet ar negativt
ar pulsgivarkablarna férvaxlade.

» Om faktisk rotationsriktning ar bakat och arvarvtalsvardet ar negativt
ar motorkablarnas faser forvaxlade.
Korrigera anslutningen:

Koppla ifran natspanningen och vanta 5 minuter for att mellanledets kondensatorer
ska laddas ur. Gér nédvandiga omkopplingar. Slut matningsspanningen och starta om
motorn. Kontrollera att berdknat och faktiskt varvtalsvarde dverensstammer.

* Om rotationsriktning bakat valjs maste faktiskt varvtal vara negativt.

Obs: Resolverns sjalvinstallningsrutin ska alltid utféras efter omkopp-
ling av resolverkablar. Sjalvinstallningsrutinerna kan aktiveras genom
installning av parameter 92.02 MAGN AMPLITUD eller 92.03 MAGN
FREKVENS, varefter parameter 90.10 PG KONF UPPDAT satts till (1)
KONFIGURERA. Om resolver anvands med en permanentmagnet-
motor kravs dven en AUTOFASNING.

1.08 VARVTAL PG 1/
1.10 VARVTAL PG 2

Stoppa motorn.

@

Sétt parameter 22.01 VAL VARVT ATEREF till (1) VARVTAL PG1 eller
(2) VARVTAL PG2.

Om varvtalsaterkoppling inte kan anvandas for motorstyrning: | speciella
tillampningar maste parameter 40.06 TVINGA SENSORLOS séttas till
SANN.

22.01 VAL VARVT ATERF

Obs: Varvtalsfiltreringen kan behdva justeras, sarskilt om pulstalet ar
lagt. Se Varvtalsfiltrering pa sid 25.

Om en nodstoppkrets anvands, kontrollera att kretsen fungerar
(nddstoppsignalen ansluten till en digital ingang som valjs som kalla
for aktivering av nddstopp).

10.10 NODSTOPP OFF3
eller

10.11 NORMALSTOPP
OFF1

(n6dstoppstyrning via
faltbuss 2.12 FB
STYRORD, bit 2...4)

Funktionen Safe torque-off bryter styrspanningen till krafthalvledarna i frekvensomriktarens
utgangssteg och hindrar darmed vaxelriktaren att generera den spanning som kravs for att driva
motorn. For ytterligare information, se motsvarande hardvaruhandledning och Application guide -
Safe torque off function for ACSM1, ACS850 and ACQ810 drives (3AFE68929814 [engelskal]).

O

Om det finns en krets for Safe torque-off, kontrollera att den fungerar.

O

Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera nar funktionen Safe torque-
off ar aktiv (dvs. nar styrspanningen till krafthalviedarna i frekvensom-
riktarens utgangssteg ar bruten).

46.07 SAKERT MOM
DIAG
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Om likspanningen sjunker pga. natbortfall minskar underspanningsregulatorn automatiskt motormo-
mentet for att halla spanningen éver den nedre gransen.

For att forhindra att likspanningen dverskrider éverspanningsgransen minskar dverspanningsregula-
torn automatiskt det generativa momentet nar gransen uppnas.

Nar dverspanningsregulatorn begransar det generativa momentet ar snabb retardation av motorn
inte mojlig. Darfor kravs elektrisk bromsning (bromschopper och bromsmotstand) i vissa tillamp-
ningar for att |ata frekvensomriktaren gora sig av med regenerativ energi. Choppern forbinder broms-
motstandet med frekvensomriktarens mellanled sa snart likspanningen stiger 6ver sin maxgrans.

O

Kontrollera att 6verspannings- och underspanningsregulatorerna ar
aktiva.

47.01 OVERSPANNREGL

47.02
UNDERSPANNREGL

Om tillampningen kraver ett bromsmotstand (frekvensomriktaren har
en inbyggd bromschopper):

« Stall in bromschopper och motstand.

Obs: Nar bromschopper och motstand anvands maste 6v_(_erspén-
ningsregulatorn vara deaktiverad med parametern 47.01 OVER-
SPANNREGL.

 Kontrollera att anslutningen fungerar.

For ytterligare information om anslutning av bromsmotstand, se
motsvarande Beskrivning av hardvara.

48.01...48.07
47.01 OVERSPANNREGL

Valj startfunktion.

Instalining av 11.01 START METOD till (2) Automatisk valjer en
generell startfunktion. Denna installning tillater &ven flygande start
(start av roterande motor).

Max majligt startmoment uppnas nar 11.01 START METOD ar satt till
(0) Snabb (automatiskt optimerad DC-magnetisering) eller (1) Konst
magn (konstant DC-magnetisering med anvandardefinierad magneti-
seringstid).

Obs: Nar 11.01 START METOD ar satt till (0) Snabb eller (1) Konst
magn ar flygande start (start av roterande motor) inte majlig.

11.01 START METOD

Stall in driftgranserna enligt processens krav.

Obs: Om belastningsmomentet plotsligt férsvinner nar drivsystemet
arbetar med momentreglering rusar motorn till definierat negativt eller
positivt max varvtal. For saker drift, kontrollera att installda granser
l[dmpar sig for tilldmpningen.

20.01...20.07
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[0 | Stall in larm- och felgranser fér motorns dvertemperaturskydd. 45.03 MOT TEMP
LARMGRA
45.04 MOT TEMP
FELGRAN
0 | Stall in typisk omgivningstemperatur for motorn. 45.05
OMGIVNINGSTEMP
[0 | Om 45.02 MOT TEMP GIVARE &r satt till (0) BERAKNAT maste 45.06 MOT OLAST
motorns termiska modell fér skydd vara konfigurerad enligt féljande: | KURVA
- s , e 45.07
- Stall in max tillaten driftbelastning fér motorn. NOLLVARVBELASTN
- Stéll in nollvarvtalsbelastningen. Ett hogre varde kan anvandas om | 4508 BRYTPUNKT
motorn har en extern separatdriven flakt for att forbattra kylningen. 45.09 MOT
- Stall in brytpunktsfrekvens for motorns belastningskurva. NOMTEMPSTEGR
- Stall in motorns nominella temperaturdkning. 45.10 MOT
o _ _ _ TERMTIDKONST
- Stall in tiden inom vilken temperaturen har natt 63 % av nominell
temperatur.
[0 | Om mojligt, utfér en ny ID-kérning vid denna punkt (se sid 20). 99.13 ID KORN METOD

Uppmatt varvtal har alltid ett litet rippel pa grund av elektriska och mekaniska stérningar, kopplingar
och pulsgivaruppldsning (dvs. laga pulstal). Ett litet rippel ar acceptabelt sa lange det inte paverkar
varvtalsreglerkedjan. Stérningarna i varvtalsmatning kan filtreras med varvtalsavvikelsefiltret eller

med ett arvarvtalsfilter.

Reducering av rippel med filter kan orsaka problem med trimning av varvtalsregulatorn. Lang
filtertidskonstant och kort accelerationstid motarbetar varandra. Mycket lang filtertid resulterar i

instabil reglering.

O

Om vald varvtalsreferens andras snabbt (servotillampning), anvand
varvtalsavvikelsefiltret for att filtrera bort eventuella stérningar i
varvtalsmatningen. | detta fall ar varvtalsavvikelsefiltret mera lampligt
an arvarvtalsfiltret:

- Stall in filtertidskonstant.

26.06 FILT VARVTALSFEL
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O | Om vald varvtalsreferens forblir konstant, anvand arvarvtalsfiltret for | 22.02 FILTER
att filtrera bort eventuella storningar i varvtalsmatningen. | detta fall ar
arvarvtalsfiltret mera lampligt an varvtalsavvikelsefiltret:

- Stall in filtertidskonstant.

Om det uppstar betydande stérningar i varvtalsmatningen bor filter-
tidskonstanten sattas proportionell mot totalt tréghetsmoment hos
belastning och motor, dvs. cirka 10...30 % av den mekaniska tidkon-
stanten

tmech = (Nnom/ Tnom) X Jiot X 21/ 60, dér

Jiot = totalt tréghetsmoment hos last och motor (utvaxlingsférhallandet
mellan last och motor maste beaktas)

Nnom = Motorns markvarvtal

Tom = motorns markmoment

For att fa en snabb dynamisk vridmoment- eller varvtalsrespons med

ett varvtalsaterkopplingsvarde skilt fran (0) BERAKNAT (se parameter
22.01VAL VARVT ATERF) maste den faktiska varvtalsfiltertiden maste
vara satt till noll.

For de mest kravande tillampningarna kan P- och I-delar av varvtalsregulatorn pa enheten trimmas
manuellt eller automatiskt. Se parameter 28.16 P| TRIM MOD.

Om det ar nédvandigt att justera accelerations-/retardationskompensering maste detta géras manuelit.

O | Accelerations-/retardationskompensering kan anvandas for att 26.08 ACCKOMP
forbattra varvtalsregulatorns dynamiska referensvardesandring (nar | PERIVTID
varvtalsramptiderna > 0). For att kompensera for troghetsmomentet
under acceleration adderas derivatan av varvtalsreferensen till
utsignalen fran varvtalsregulatorn.

Stall in deriveringstid for accelerations-/(retardations-) kompensering.
Vardet ska vara proportionellt mot det totala troghetsmomentet hos
last och motor, dvs. cirka 50...100 % av den mekaniska tidkonstanten
(tmech)- Se ekvationen for mekanisk tidkonstant i Varvtalsfiltrering pa
sid 25.

Folj dessa instruktioner nar frekvensomriktaren styrs fran ett faltbusstyrsystem via faltbussmodul
Fxxx. Adaptern sitter i utdkningsfack 3.

[0 | Aktivera kommunikationen mellan frekvensomriktaren och faltbussmo-| 50.01 AKT FALTBUSS
dulen.

O | Anslut faltbusstyrsystemet till faltbussmodulen.

O | Stall in kommunikations- och faltbussadapterparametrarna: Se
Konfigurering av kommunikation via en féltbussmodul pa sid 340.

O | Testa att kommunikationen fungerar.
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Tabellen nedan beskriver hur frekvensomriktaren styrs via digitala och analoga
ingangar, nar de forvalda parameterinstaliningarna anvands.

Kontrollera att styranslutningarna ar anslutna enligt det kretsschema som
anges i Férvalda anslutningar fér styrenhet.

Overga till extern styrning genom att klicka pa knappen Take/Release péa
mandverpanelen pa PC-hjalpmedlet.

B

Starta drivsystemet genom att aktivera digital ingang DI1. Status for
digitala ingangar kan 6vervakas med signalen 2.01 DI STATUS.

2.01 DI STATUS

Kontrollera att analog ingang Al1 anvands som spanningsingang (valjs Spanning:
med bygel J1). J1 oofd
Reglera frekvensomriktarens utfrekvens (motorvarvtal) via den analoga

ingangen Al1.

Kontrollera skalningen av analog ingang Al1. Al1-vardena kan 6vervakas | 13.02...13.04

med signalerna 2.04 Al1 och 2.05 Al1 SKALAT VARDE. 2.04 Al1

Nar Al1 anvands som spanningsingang ar ingangen differential och
negativt varde motsvarar negativt varvtal och positivt varde motsvarar
positivt varvtal.

2.05 Al1 SKALAT VARDE

Stoppa drivsystemet genom att deaktivera digital ingang DI1.

2.01 DI STATUS
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Frekvensomriktarprogrammering med PC-
hjalpmedel

Vad kapitlet innehaller

Allmant

Detta kapitel introducerar frekvensomriktarprogrammering via DriveStudio och
DriveSPC. For ytterligare information, se DriveStudio User Manual [3AFE68749026
(engelska)] och DriveSPC User Manual [3AFE68836590 (engelska)].

Frekvensomriktarstyrprogrammet bestar av tva delar:
* Firmware
+ Tilldmpningsprogram.

Firmware utfér de huvudsakliga styrfunktionerna, inklusive varvtals- och
momentstyrning, styrlogik (start/stopp), I/O, aterkoppling, kommunikation och
skyddsfunktioner. Firmwarefunktionerna konfigureras och programmeras med
parametrar. Funktionen hos firmware kan utékas med tillampningsprogrammering.
Tilldampningsprogram byggs med funktionsblock.

Frekvensomriktaren stoder tva olika programmeringsmetoder:
» Parameterprogrammering

» Tillampningsprogrammering med funktionsblock (blocken baseras pa standarden
IEC-61131).

Frekvensomriktarstyrprogram

Tilldmpningsprogram Firmware
Varvtalsreglerin
Momentreglering
>| Styrlogik

) I/O-granssnitt
Standard- Teknik- och signal- Faltbussgrans-
blockbibliotek || blockbibliotek | [ granssnitt) snitt
Skydd
Aterkoppling

Funktionsblock-program FW-block
(parameter

Frekvensomriktarprogrammering med PC-hjdlpmedel
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Foljande bild visar en skarmbild fran DriveSPC.

SPEEDREFSEL

s W Firmware-
funktionsblock

I

Standard-
funktionsblock

Tillampningsprogrammallen som visas med DriveSPC presenteras i Mall fér
tilldmpningsprogram (sid 327).

Programmering via parametrar

Parametrarna kan stéllas in via DriveStudio, mandverpanelen (knappsats) eller falt-
bussgranssnittet. Alla parameterinstallningar lagras automatiskt i frekvensomrikta-
rens permanenta minne. Emellertid rekommenderas tvangssparning med hjalp av
parameter 16.07 PAR SPARNING fore avstangning av frekvensomriktaren varje
gang nagon parameter har andrats. Varden aterstalls efter spanningsfranslag. Vid
behov kan férvalda parameterinstéallningar fran fabrik aterstallas med hjalp av para-
meter 16.04 PAR ATERSTALLN.

Pa grund av att parametrar anvands som ingangar till firmwarefunktionsblock kan
parametervarden aven modifieras via tillampningsprogrammet. Observera att
parameterforandringar som gjorts via tillampningsprogrammet prioriteras framfor
sadana som gjorts med PC-verktyget DriveStudio.

Tillampningsprogrammering

Tillampningsprogram byggs med PC-verktyget DriveSPC.

Frekvensomriktaren levereras normalt inte med tilldmpningsprogram. Anvandaren
bygger ett tilldmpningsprogram med funktionsblocken i standardprogramvara och
firmware. ABB erbjuder dven kundanpassade tillampningsprogram och teknologi-
funktionsblock for specifika applikationer. For ytterligare information, kontakta ABB.
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Funktionsblock

Tillampningsprogrammet anvander tre typer av funktionsblock: firmwarefunktions-
block, standardfunktionsblock och teknologifunktionsblock.

Firmwarefunktionsblock

De flesta firmwarefunktioner representeras som funktionsblock i verktyget Dri-
veSPC. Firmwarefunktionsblock ingér i frekvensomriktarens firmware och anvands
som granssnitt mellan tilldmpningsprogram och firmware. Frekvensomriktarparame-
trarna (grupp 10...99) anvands som funktionsblockingangar och frekvensomriktar-

signaler (grupp 1...9) anvands som funktionsblockutgangar. Firmwarefunktionsblock
presenteras i Parametrar och firmwareblock.

Standardfunktionsblock (bibliotek)

Standardfunktionsblock (t.ex. ADD, AND) anvands for att bygga ett kdrbart tillamp-

ningsprogram. Tillgangliga standardfunktionsblock presenteras i Standardfunktions-
block.

Standardfunktionsblockbiblioteket ingar alltid i frekvensomriktarleveransen.
Teknologifunktionsblock

Flera teknologifunktionsblockbibliotek (t.ex. CAM) finns tillgangliga for olika tillamp-
ningar. Ett st teknologifunktionsblockbibliotek kan anvandas i taget. Teknologifunk-
tionsblock anvands pa liknande satt som standardfunktionsblock.

Anvandarparametrar

Anvandarparametrar kan skapas med DriveSPC-verktyget. De infors i tillampnings-
programmet i form av block som kan anslutas till befintliga tillampningsblock.

Anvandarparametrar kan laggas till i varje befintlig parametergrupp. Forsta tillgang-
liga index ar 70. Parametergrupperna 5 och 75 ... 89 ar tillgangliga fér anvandarpa-
rametrar, med bdrjan fran index 1. Med hjalp av attribut kan parametrar definieras
som skrivskyddade, dolda, etc.

For ytterligare information, se DriveSPC User Manual.

Tillampningshandelser

Tillampningsprogrammeraren kan skapa egna tillampningshandelser (larm och fel)
genom att Iagga till larm- och felblock. Dessa block hanteras med hjalp av Alarm and
Fault Managers i DriveSPC-verktyget.

Funktionen hos larm- och felblock ar identisk: Nar blocket ar aktiverat (genom att
ingangen Vald satts till 1) genereras ett fel av frekvensomriktaren.

Programexekvering

Tillampningsprogrammet laddas i det permanenta minnet (icke-flyktigt) fran minnesen-
heten (JMU). Nar nedladdningen ar avslutad aterstalls frekvensomriktarens styrkort
automatiskt och det nedladdade programmet bérjar kéras. Programmet exekveras i
realtid av samma mikroprocessor (CPU pa frekvensomriktaren styrkort) som frek-
vensomriktarens firmware. Programmet kan kéras med tva specifika cykeltider, 1 och
10 millisekunder, och med andra cykeltider mellan vissa firmware-uppgifter.
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Obs: Eftersom firmware och tillampningsprogram anvander samma CPU maste
programmeringsenheten kontrollera att frekvensomriktarens CPU inte 6verbelastas.
Se parameter 1.21 PROCESSOR LAST.

Licensiering och skydd for tillampningsprogram
Obs: Denna funktion ar endast tillganglig med DriveSPC version 1.5 och senare.

Frekvensomriktaren kan tilldelas en tillampningslicens, som bestar av ett ID och ett
I6senord, med hjalp av verktyget DriveSPC. P4 samma satt kan tillampningspro-
gram skapade i DriveSPC skyddas av ett ID och ett I6senord. Instruktioner finns i
DriveSPC-bruksanvisningen.

Om ett skyddat tillampningsprogram laddas ner till en licensierad frekvensomriktare
maste ID och I6senord for tillampning och frekvensomriktare éverensstamma. Ett
skyddat tillampningsprogram kan inte laddas ner till en olicensierad frekvensomrik-
tare. Daremot kan ett oskyddat tillampningprogram laddas ner till en licensierad frek-
vensomriktare.

ID for en tillampningslicens visas av DriveStudio i frekvensomriktarprogramvarans
egenskaper, som APPL LICENS. Om vardet ar O har ingen licens tilldelats frek-
vensomriktaren.

De parametrar som skapas av verktyget DriveSPC parameter manager med dolj-
flaggor kan visas eller déljas med parameter 16.03 LOSENORD. Lésenordet maste
overensstamma med frekvensomriktarens APPL LICENS. Fel I6senord innebar att
synliga tillampningsparametrar doljs pa nytt.

Noter:

» Tillampningslicenser kan endast tilldelas ett komplett drivsystem, inte en enskild
styrenhet.

» En skyddad tillampning kan endast laddas ner till ett komplett drivsystem, inte till
en enskild styrenhet.
Driftlagen
Verktyget DriveSPC erbjuder foljande driftlagen:
Off-line
| off-line-lage utan frekvensomriktaranslutning kan anvandaren
+ Oppna en tillampningsprogramfil (om nagon finns)
* andra och spara tillampningsprogrammet
+ skriva ut programmet.
| off-line-lage med frekvensomriktaranslutning(ar) kan anvandaren
* ansluta vald frekvensomriktare till DriveSPC.

* ladda upp ett tillampningsprogram fran ansluten frekvensomriktare (en tom mall
med endast firmwareblocken finns som forval)
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* ladda ner det konfigurerade tilldampningsprogrammet till frekvensomriktaren och
starta programexekveringen. Det nedladdade programmet innehaller funktions-
blockprogram och parametervarden som ar satta i DriveSPC.

» ta bort program fran ansluten frekvensomriktare.
On-line
| on-line-lage kan anvandaren
» andra firmwareparametrar (andringar sparas direkt i frekvensomriktarens minne)
* andra tillampningsprogramparametrar (dvs. parametrar skapade i DriveSPC)

« Overvaka arvardena for alla funktionsblock i realtid.
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Frekvensomriktarstyrning och styrfunktioner

Vad kapitlet innehaller
Detta kapitel beskriver frekvensomriktarens styrplatser och driftlagen samt funktio-
nerna i tilldmpningsprogrammet.

Lokal styrning kontra extern styrning

Frekvensomriktaren har tva huvudstyrplatser: extern och lokal. Styrplatsen valjs med
PC-hjalpmedlet (Take/Release-knappen) eller med LOC/REM-tangenten pa mano-

verpanelen.
ACSM1
- - |
Y
r-——————"—-"—-"—"—"—— — — .|
| Extern styrning |
L o2 PLC |
I +6 I
—— === — = — | |
| Lokal styrning | : | |
| ' || Drift ill drift-buss I
| o ) J=y
=2 e .
| X I [ | |
! PC-verktyg (DriveStudio/ ! d‘;ﬂ-—:;ﬁL | Eaitbussmodul C o
IDriveSPC) eIIermantiverpaneII — I
. I Fxxx i utékningsfack 3
| (tillval) [ L 3
L — — — — — — — — 4
(M) M
b 3~
Pulsgivare

1) Extra ingangar/utgangar kan laggas till i form av I/O-utbyggnadsmoduler (FIO-xx) i utékningsfack 1/2.
2) Inkrementell eller absolut pulsgivar- eller resolvermodul (FEN-xx) installeras i utékningsfack 1/2
3) Tva pulsgivar-/resolvermoduler av samma typ &r inte tillatet.

Lokal styrning

Vid lokal styrning ges styrkommandon fran en PC utrustad med DriveStudio och/eller
DriveSPC, eller via mandverpanelens tangenter. Varvtals- och momentregleringsla-
gen ar tillgangliga for lokal styrning.
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Lokal styrning anvands i huvudsak i samband med idrifttagning och underhall. Vid
lokal styrning asidosatter manoverpanelen den externa styrningens signalkallor.
Andring av styrplats till lokal kan férhindras med parameter 16.01 LOKAL LASNING.

Anvandaren kan vélja med en parameter (46.03 STORN LOK STYRPL) hur frek-
vensomriktaren ska reagera pa avbrott i kommunikationen med en mandverpanel
eller PC-verktyget.

Extern styrning

Nar frekvensomriktaren styrs externt (start/stopp, reset etc.) Nar frekvensomriktaren
styrs externt ges styrkommandon via faltbussgranssnittet (via en faltbussmodul), I/
O-plintar (digitala ingangar), 1/0-utbyggnadsmoduler eller drift till drift-buss.

Tva externa styrplatser, EXT1 och EXT2, ar tillgangliga. Anvandaren kan valja
styrsignaler (t.ex. Grupp 10 START/STOPP, Grupp 24 VAL VARVTALS REF och
Grupp 32 MOMENT REFERENS) och styrsatt (Grupp 34 VAL AV REFERENS) for
bada de externa styrplatserna. Beroende pa vad anvandaren har valt ar antingen
EXT1 eller EXT2 aktiv. Valet mellan EXT1/EXT2 sker via en fritt valbar
bitpekarparameter 34.01 VAL EXT1/EXT2. Dessutom ar styrplatsen EXT1 uppdelad
i tva delar, EXT STYRN1 VAL1 och EXT STYRN1 VAL2. Bada anvander EXT1-
styrsignalerna for start/stopp, men styrmetoderna kan vara olika. Till exempel kan
EXT STYRN1 VAL2 anvandas fér hemmapositionering.

Driftlagen for frekvensomriktaren

Frekvensomriktaren kan arbeta med varvtals- och momentstyrning. Ett blockschema
for frekvensomriktarstyrning for dessa driftlagen visas pa sid 37. Mera detaljerade
diagram finns i Bilaga C - Diagram éver styrkedja och frekvensomriktarlogik. (sid
359).

Varvtalsreglering

Motorn roterar med ett varvtal som ar proportionellt mot den varvtalsreferens som
har getts till frekvensomriktaren. Detta driftldge kan anvandas antingen med
beraknat varvtal som aterkoppling, eller med en pulsgivare eller resolver for battre
varvtalsnoggrannhet.

Varvtalsreglering ar tillganglig med bade lokal och extern styrning.

Momentreglering

Motorn utvecklar ett moment som ar proportionellt mot det momentreferens som har
getts till frekvensomriktaren. Detta driftlage kan anvandas antingen med beraknat
varvtal som aterkoppling, eller med en pulsgivare eller resolver for mera noggrann
och dynamisk motorstyrning

Momentreglering ar tillganglig med bada lokal och extern styrning.
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Motorstyrning, egenskaper

Skalar motorstyrning

Skalar styrning kan valjas istallet for DTC (Direct Torque Control) som styrmetod fér
motorn. Vid skalar styrning styrs drivsystemet med hjalp av en frekvensreferens.
Den precision som DTC-styrning ger gar dock inte att uppna med skalar styrning.

Skalar styrning rekommenderas for foljande specialtillampningar:

* Vid drivsystem med flera motorer: 1) om lasten inte ar jamnt foérdelad mellan
motorerna, 2) om motorerna ar olika stora, eller 3) om motorerna ska bytas efter
motoridentifieringen (ID-kérning)

*«  Om motorns markstrom ar mindre an 1/6 av frekvensomriktarens nominella
utstrom

+ Om frekvensomriktaren anvands utan nagon ansluten motor (t.ex. for testanda-
mal)

* Om frekvensomriktaren driver en mellanspanningsmotor via en step-up-transfor-
mator.

Vid skalar styrning ar vissa standardfunktioner inte tillgangliga.

IR-kompensering fér skalérstyrt drivsystem

IR star for spanning.

IR-kompensering ar endast aktiverad nar _
skalar motorstyrmetod ar vald. IR-kompense- IR-kompensering
ring innebar att omriktaren dkar motorspan-

ningen vid laga varvtal. IR-kompensering ar

anvandbar i tilldampningar som kraver hogt !
lossryckningsmoment vid skalarstyrning. Ingen kompensering

f (Hz)
IR-kompensering ar inte mojlig/nédvandig nar 50 % avlnominell
DTC ar vald som styrmetod. frekvens

Autofasning

Autofasning ar en automatisk matrutin for att faststalla vinkelpositionen for ett mag-
netiskt fldde i en permanentmagnetiserad synkronmotor eller fér den magnetiska
axeln i en synkron reluktansmotor. Motorstyrningen maste veta rotorflédets absoluta
position for att styra motormomentet noggrant.

Sensorer som absolutpulsgivare och resolvrar visar rotorns position i varje 6égon-
blick, efter att offset mellan nollvinkel for rotorn och sensorvinkeln har etablerats. En
standardpulsgivare, daremot, faststaller rotorns position nar den roterar, utan att
dess initiala position ar kand. En pulsgivare kan anvandas som absolutpulsgivare
om den ar utrustad med Hall-sensorer, men da kommer initialpositionen att faststal-
las grovre. Hall-sensorerna genererar sa kallade kommuteringspulser som andrar
tillstand sex ganger per varv. Darfér kan initialpositionen faststallas endast inom en
sektor pa 60°.
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Autofasningsrutinen utférs med synkrona permanentmagnetmotorer i féljande fall:

1. Engangsmatning av positionsskillnad mellan rotor och pulsgivare nar en
absolutpulsgivare, en resolver eller en pulsgivare med kommuteringssignaler
anvands

2. Vid varje spanningssattning nar en TTL-pulsgivare anvands

3. Med ej aterkopplande motorstyrning, matning av rotorpositionen vid varje start.

| &terkopplande lage bestams rotorns nollvinkel fére start. | I1age utan aterkoppling
bestams rotorns faktiska vinkel med autofasning nar sensorn indikerar nollvinkeln.
Vinkelns offset maste bestdmmas pa grund av att sensorns faktiska nollvinklar och
rotorn normalt inte matchar. Autofasningslaget bestammer hur driften sker bade
med och utan aterkoppling.

Obs! | aterkopplande lage roterar alltid motorn nar den startas eftersom axeln vrids
mot remanensflodet.

En rotorpositionsoffset anvands vid motorstyrning, men kan aven ges av anvandaren.
Se parameter 97.20 POS OFFSET ANV.

Obs! Samma parameter anvands av autofasningsrutinen som alltid skriver
resultatet till parameter 97.20 POS OFFSET ANV. Resultatet av ID-kdrningen for
autofasning uppdateras aven om anvandarlaget inte ar aktiverat (se parameter
97.01 ANV GIVNA MOTORP).

Flera autofasningsmetoder ar tillgangliga (se parameter 11.07 VAL AUTOFASNING).

Turning-metoden rekommenderas sarskilt i fall 1 (se listan ovan), eftersom det ar
den mest robusta och noggranna metoden. Vid Turning-metoden roteras motoraxeln
framat och bakat (x360/antal polpar)® for att faststalla rotorpositionen. | fall 3 (ej
aterkopplande styrning), koérs axeln endast i en riktning och vinkeln ar mindre.
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Stillastdende metoder kan anvandas om motorn inte gar att kora (till exempel nar
driven utrustning ar ansluten). Eftersom egenskaperna fér motorer och drivna
utrustningar kan variera maste test utféras for att hitta det basta stillastaende laget.

Frekvensomriktaren kan dven faststalla rotorns position nar den startas mot en
roterande motor utan eller med aterkoppling. | denna situation har instaliningen av
11.07 VAL AUTOFASNING ingen verkan.

Autofasningsrutinen kan misslyckas och darfor rekommenderas det att rutinen utférs
flera ganger och att vardet for parameter 97.20 POS OFFSET ANV.

Autofasningsfelet kan intraffa i en roterande motor om den uppskattade vinkeln foér
rotorn skiljer sig for mycket fran den uppmatta vinkeln fér rotorn. Ett skal till olika
varden i de uppskattade och uppmatta vinklarna ar att det finns en efterslapning i
pulsgivaranslutningen till motoraxeln.

En annan orsak till autofasningsfelet ar fel i autofasningsrutinen. Med andra ord har
det varit fel varde i parameter 97.20 POS OFFSET ANV fran borjan.

Den tredje orsaken till autofasningsfelet i en roterande motor ar att det ar fel motortyp
i styrprogrammet eller att motor-ID-kérningen har misslyckats.

Dessutom kan fel 0026 AUTOFASNING ntraffa under autofasningsrutinen om
parameter 11.07 VAL AUTOFASNING ar installd pa Roterande. For roteringslaget
kravs att rotorn kan rotera under autofasningsrutinen. Om rotorn ar last eller inte kan
rotera enkelt eller om den tvangsroteras av en extern kraft utléses autofasningsfelet.
Oavsett vilket lage som valts intraffar autofasningsfelet om rotorn roterar innan
autofasningsrutinen startas.

Flodesbromsn

Drivsystemet kan retardera snabbare om frekvensomriktaren okar magnetiserings-
graden i motorn. Genom att 6ka motorflédet med 40.10 FLODESBROMSN kan
energin som genereras av motorn under bromsning omvandlas till varmeenergi.

Motorvarvtal T_Br(%) Tg, = Bromsmoment
TN Ty =100 Nm
Ej flodesbromsn. 601
/ 40+ Flédesbromsn
20
Flodesbromsn 4 Ej flodesbromsn.
t (S) T T T T T f (HZ)

Frekvensomriktaren évervakar kontinuerligt motorns status, aven under
flodesbromsning. Darfor kan flédesbromsning anvandas bade for att stoppa motorn
och for att andra varvtalet. Ytterligare férdelar med flodesbromsning ar:
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* Bromsen bdrjar verka omedelbart efter att ett stoppkommando ges. Funktionen
behdver inte vanta pa att flédet minskar innan bromsningen kan inledas.

» Asynkronmotorn kyls effektivt. Statorstrdommen i motorn ékar under flédesbroms-
ning, men inte rotorstrdommen. Statorn kyls mycket effektivare an rotorn.

* Flédesbromsning kan anvandas med asynkronmotorer och synkrona permanent-
magnetmotorer.

Tva bromseffektnivaer ar tillgangliga:

» Mattlig bromsning ger snabbare retardation an om flodesbromsning ar deaktive-
rad. Motorflodet begransas for att undvika motoréverhettning.

* Vid full bromsning utnyttjas nastan hela den tillgangliga strémmen fér att omvandla
mekanisk energi till termisk. Bromstiden blir kortare an vid mattlig bromsning. Vid
cyklisk anvandning kan motortemperaturen 6ka avsevart.

Elektroniskt motorskydd

Med parametrarna i grupp 45 kan anvandaren stalla in motorns évertemperatur-
skydd och konfigurera motortemperaturmatningen (om sadan finns). Detta block
visar aven beraknad och uppmatt motortemperatur.

Motorn kan skyddas mot dverhettning med
* motorns termiska skyddsmodell

* matning av motortemperaturen med PTC- eller KTY84-givare. Detta ger en
noggrannare motormodell.

Termisk motorskyddsmodell
Frekvensomriktaren beraknar motorns temperatur utifran féljande antaganden:

1) Nar drivsystemet spanningssatts forsta gangen har motorn omgivningstemperatur
(definierad av parameter 45.05 OMGIVNINGSTEMP). Efter denna gang, nar effekt
appliceras pa drivsystemet, antas motorn ha beraknad temperatur (vardet pa 1.18
MOTOR TEMP BER som sparats vid spanningsfranslag).

2) Motortemperaturen beraknas med hjalp av de anvandarjusterbara parametrarna
for termisk tid och lastkurva. | fall da@ omgivningstemperaturen dverstiger 30°C bor
lastkurvan justeras.

Det gar att justera motortemperaturmodellens évervakningsgranser och valja hur
drivsystemet ska reagera nar dvertemperatur detekteras.

Obs: Motorns termiska modell kan anvandas forutsatt att endast en motor ar
ansluten till vaxelriktaren.

Temperaturgivare

Det gar att detektera 6vertemperatur i motorn genom att ansluta en motortempera-
turgivare till termistoringangen TH pa frekvensomriktaren eller till tillvalet pulsgivar-
modul FEN-xx.

Sensorns resistans 0kar nar motortemperaturen stiger 6ver PTC-referenstemperatu-
ren (T,ef), liksom gor spanningen 6ver motstandet.
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Figuren nedan visar normala resistansvarden fér PTC-sensorn, som funktion av
motorns drifttemperatur.

ohm

4000 | - SRR

1330
Temperatur PTC-resistans
Normal 0...1 kohm 550
For stor >4 kohm*
*Gransvardet fér 6vertemperatur- 100 ) L
skyddet ar 2,5 kohm.

T

Figuren nedan visar typiska resistansvarden for KTY84-givaren, som funktion av
motorns drifttemperatur.
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Det gar att justera motortemperaturmodellens dvervakningsgranser och valja hur
drivsystemet ska reagera nar dvertemperatur detekteras.

VARNING! Eftersom termistoringangen pa JCU-styrenheten inte ar isolerad enligt
IEC 60664 kravs dubbel, eller forstarkt isolering mellan motorns spanningsférande
delar och givaren fére anslutning av motortemperaturgivaren. Om montaget inte
uppfyller kravet maste foljande goéras:

- 1/0O-kortets anslutningsplintar maste skyddas mot kontakt och far inte anslutas till
annan utrustning

eller

- Temperaturgivaren maste isoleras fran 1/O-plintarna med termistorrela.
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Figuren nedan visar en motortemperaturmatning nar termistoringang TH anvands.

En PTC- eller KTY84-givare JCU-styrenhet

TH

AGND

JCU-styrenhet

TH

AGND

For pulsgivarmodul FEN-xx-anslutning, se Anvéndarhandledning for aktuell
pulsgivarmodul.

Funktioner for styrning av DC-spéanning

Overspianningsreglering
Overspanningsreglering av DC-mellanled behdvs med tvakvadrants frekvensomrik-
tare nar motorn arbetar inom den generativa kvadranten. For att férhindra att lik-
spanningen overskrider dverspanningsgransen minskar éverspanningsregulatorn
automatiskt det generativa momentet nar gransen uppnas.

Underspanningsregulatorn aktiverad

Om matningsspanningen skulle falla bort fortsatter omriktaren &nda att fungera med
hjalp av rorelseenergin i motorn. Omriktaren fungerar fullt ut sa lange motorn roterar
och genererar energi till omriktaren. Nar spanningen aterkommer kan omriktaren
fortsatta driften om matningens kontaktor férblivit sluten.
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Obs: Enheter med tillvalet huvudkontaktor méaste ha en héllkrets (t.ex. UPS) som
haller kontaktorns manéverkrets sluten under kortare matningsavbrott.

e e

I | | Unat
(Nm) (Hz) (VDC) Upg
160 80 520

120 60 390

fut

80 40 260 //

40 20 130
// N~

L~

1,6 4,8 8 11,2 14,4
Upc= Spénningen i omriktarens mellanled, f,; = Omriktarens utfrekvens,
Ty = Motorns moment
Bortfall av matningsspénning vid nominell last (f,; = 40 Hz). Mellanledets likspéanning faller till mingréansen.
Regulatorn haller spanningen stabil medan matning saknas. Omriktaren later motorn fungera som genera-
tor. Motorns varvtal minskar, men omriktaren fungerar sa lange motorn har tillracklig rorelseenergi.

Spanningsreglering och utlésningsgranser

Styrning av och utlésningsgranser for mellanledets DC-spanningsregulator star i ett
férhallande till antingen ett matningsspanningsvarde som ges av anvandaren eller till
en automatiskt faststalld matningsspanning. Den faktiska spanning som anvands
visas av parameter 1.19 MATNINGSSPANNING. En DC-spanning (Upc) motsvarar
1,35 ganger detta varde.

Frekvensomriktarstyrning och styrfunktioner



45

Automatisk identifiering av matningsspanningen genomférs varje gang frekvensom-
riktaren spanningssatts. Automatisk identifiering kan deaktiveras av parameter 47.03
AUT DETEKT MATN. Anvandaren kan definiera spanningen manuellt med parame-
ter 47.04 MATNINGSSPANNING.

Overspanningsfelniva (Upc, hég + 70 V; 880 V max.)

___________________ Overspanningsreg. aktiveringsnivéa (1,25 x Upc; 810 V max.)

1.07 DC SPANNING

................... Underspanningsreg. aktiveringsniva (0,8 x Upc; 400 V min.)

B Underspanningsutldsningsniva (Upc, lag - 50 V; 350 V min.)

Upc=1,35%x1.19 MATNINGSSPANNING
Upc, hég = 1,25 x Upc

UDC’ Iég =0,8x UDC

DC-mellanledet laddas via ett internt motstand som forbikopplas nar kondensato-
rerna betraktas som laddade och spanningen har stabiliserats.

Bromschopper

En inbyggd bromschopper fér frekvensomriktaren kan anvandas for att hantera den
energi som genereras da en motor retarderar.

Nar bromschoppern aktiveras och ett motstand ar anslutet borjar choppern leda nar
DC-mellanledsspéanningen i frekvensomriktaren nar Upg ggr - 30 V. Maximal
bromseffekt uppnas vid Upc gr + 30 V. -

Upc R = 1,35 x 1,25 x 1.19 MATNINGSSPANNING.

Lagspanningslage

Ett lagspanningslage ar tillgangligt for att 6ka matningsspanningsomradet. Nar laget
ar aktiverat, kan enheten arbeta under markspanningsomradet, till exempel om den
behdver nddmatas.

Lagspanningslage kan aktiveras med parameter 47.05 AKT LAG SP MOD. L&g-
spanningslage infor parametrarna 47.06MIN NIVA DC SP och 47.07MAX NIVA DC
SP for installning av min respektive max DC-spanningsreglerniva. Féljande begrans-
ningar galler:

* 47.06 MIN NIVA DC SP = 250 till 450 V
+ 47.07 MAX NIVA DC SP = 350 till 810 V
+ 47.07 MAX NIVA DC SP > 47.06 MIN NIVA DC SP + 50 V.
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Vardet pa parameter 47.08EXT PU MATN eller dess kalla ska sattas till 1 (sann) nar
en matningskalla med spanning under 270 V DC — som ett batteri — anvands. | en
sadan konfiguration kravs en ytterligare DC-matningsenhet (JPO-01) fér att mata
elektroniken i huvudkretsen. Med AC-matning ska vardet pa parameter 47.08EXT
PU MATN eller dess kalla sattas till O (falsk).

Parametrarna 47.06...47.08 ar aktiva endast nar lagspanningslage ar aktivt, dvs. nar
vardet hos parameter 47.05 AKT LAG SP MOD (eller dess kalla) ar 1 (sann).
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| lagspanningslage andras forvalda spanningsreglerings- och utlésningsnivaer samt
bromschopperns driftnivaer (se Spénningsreglering och utlésningsgrénser och
Bromschopper pa annan plats i detta kapitel) enligt féljande:

Niva

Vardet hos parameter 47.08EXT PU MATN

FALSK

SANN

Matningsspanningsomrade

200...240 VAC 10 %
270...324 V DC £10 %

*48...270 V DC £10 %

Felniva for 6verspanning

Opaverkad

Opaverkad

Overspinningsreg. aktive-
ringsniva

47.07 MAX NIVA DC SP

47.07 MAX NIVA DC SP

Underspéanningsreg. aktive-
ringsniva

47.06 MIN NIVA DC SP

Ej vald

Underspénning, utlésnings-
niva

47.06 MIN NIVA DC SP - 50 V

Ej vald

Bromschopper, aktiverings-
niva

47.07 MAX NIVADC SP -30 V

47.07 MAX NIVADC SP -30 V

Bromschopper, max effekt-
niva

47.07 MAX NIVADC SP +30 V

47.07 MAX NIVADC SP + 30V

*Kraver ytterligare en DC-matningsenhet, JPO-01

Olika systemkonfigurationer beskrivs i detalj i ACSM1 System Engineering Manual
(BAFE68978297 [engelska]).

Obs! Lagspanningslaget ar inte tillgangligt fér byggstorlekarna E till G.
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Funktioner for varvtalsreglering

Krypkorning

Krypkoérning anvands typiskt i samband med service eller idrifttagning for att styra
mekaniken lokalt. Det handlar om rotera motorn i sma inkrement tills dnskad position
uppnas.

Tva krypkorningsfunktioner (1 eller 2) ar tillgangliga. Nar en krypkérningsfunktion
aktiveras startar drivsystemet och accelererar till definierat krypkdrningsvarvtal
(parameter 24.10 VARVT REF KRYP1 och 24.11 VARVT REF KRYP2) langs en
definierad krypkorningsaccelerationsramp. Nar funktionen deaktiveras retarderar
drivsystemet till stopp langs den definierade krypkérningsretardationsrampen. En
tryckknapp kan anvandas for att starta och stoppa frekvensomriktaren under
krypkdrning.

Krypkdrningsfunktionerna 1 och 2 aktiveras av en parameter eller via faltbussen.
Kallan till krypkérningskommandot véljs med bitpekarparametrarna 10.07 KRYP1
START och 10.14 KRYP2 START. Fér aktivering via faltbuss, se 2.12 FB
STYRORD.

Figuren och tabellen nedan beskriver drivsystemets funktion under krypkorning.
(Observera att denna information inte ar direkt tillamplig pa krypkérningskomman-
don via faltbuss eftersom dessa inte kraver nagon forreglingssignal. se parameter
10.15 FRIGIVNING KRYP.) De beskriver aven hur drivsystemet évergar till normal
drift (= krypkorning ej aktiv) nar startkommando ges. Jog cmd = Tillstand for krypkor-
ningsingang. Kryp frigivning = Krypkorning aktiverad via den kalla som valts med
parameter 10.15 FRIGIVNING KRYP. Startcmd = Tillstdnd for frekvensomriktarens
startkommando.

Varvtal Exempel pé krypkérning

A

|
|
|
|
|
T T T T »
9 10 11 1213 14 15 16 Tid

|
|
|
|
|
8

w4 — — —
N
()]
o4 — — =
~N4 - — —

Kryp
Jog T Start -
Fas emd fr_lglv- emd Beskrivning
ning
1-2 1 1 0 Drivsystemet accelererar till krypkorningsvarvtalet langs krypkoérningsfunktionens accelera-
tionsramp.
2-3 1 1 Drivsystemet arbetar vid forinstallt krypkorningsvarvtal.
34 0 1 Drivsystemet retarderar till nollvarvtal 1angs krypkorningsfunktionens retardationsramp.
4-5 0 1 Drivsystemet star stilla.
5.6 1 1 0 Drivsystemet accelererar till krypkorningsvarvtalet langs krypkoérningsfunktionens accelera-
tionsramp.
6-7 1 1 0 Drivsystemet arbetar vid forinstallt krypkorningsvarvtal.
7-8 X 0 1 Kryp frigivning ar inte aktiv; normal drift fortsatter.
8-9 X 1 Normal driftfunktion asidosatter joggningsfunktionen. Drivsystemet foljer varvtalsreferensen.
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Kryp
Jog e Start A
Fas emd fr_lglv- emd Beskrivning
ning
9-10 X 0 0 Drivsystemet retarderar till nollvarvtal langs aktiv retardationsramp.
10-11 X 0 0 Drivsystemet star stilla.
112 x 0 1 Normal driftfunktion asidosétter joggningsfunktionen. Drivsystemet accelererar till varvtalsre-
ferensen ldangs aktiv accelerationsramp.
1213 1 1 1 Startkommando asidosatter signalen Kryp frigivning.
13-14 1 1 0 Drivsystemet retarderar till krypkorningsvarvtalet langs krypkorningsfunktionens retarda-
tionsramp.
14-15 1 1 0 Drivsystemet arbetar vid forinstallt krypkorningsvarvtal.
15-16 X 0 0 Drivsystemet retarderar till nollvarvtal Iangs krypkorningsfunktionens retardationsramp.

Noter:

» Krypkorningsfunktionen kan inte anvandas nar frekvensomriktarens startkom-
mando ar aktivt.

* Normal start ar forreglad nar krypkorningsférregling ar aktiv.

* Nar krypkdrning pagar ar rampformstiden satt till noll.

Trimning av varvtalsregulatorn

Frekvensomriktarens varvtalsregulator kan justeras automatiskt med hjalp av sjalvin-
stallningsfunktionen (autotune) (parameter 28.16 PI TRIM MOD). Vid sjalvinstallning
justeras varvtalsregulatorn utifran motorns och den drivna utrustningens last och
troghet. Det ar emellertid aven mdjligt att manuellt justera regulatorns forstarkning,
integrationstid och deriveringstid. Sjalvinstalining kan ocksa utféras fran en extern
styrplats.

Sjalvinstallning kan utféras pa fyra olika satt beroende pa installningen av parameter
28.16 PI TRIM MOD. Valen (1) Mjuk, (2) Normal och (3) Hard definierar hur frek-
vensomriktarens momentbérvarde ska reagera pa ett varvtalsreferenssteg efter
installning. Valet (1) Mjuk ger en langsam respons; (3) Hard ger snabb respons.
Valet (4) Eget tilldter egen kanslighetsinstallning med parametrarna 28.17 TRIM
BANDBREDD och 28.18 TRIM DAMPNING. Detaljerad statusinformation om install-
ningen ges av parameter 6.03 VARVT-REG STATUS.

Nar parametern 28.16 Pl TRIM MOD ar satt inleds en sjalvinstallningsrutin nasta
gang frekvensomriktaren bérjar modulera. Om sjalvinstallningsrutinen inte fungerar
ges larmet TRIMN VARVT REG under cirka 15 sekunder. Om ett stoppkommando
ges till frekvensomriktaren under sjalvinstallningsrutinen kommer rutinen att
avbrytas.
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Figuren nedan illustrerar motorns varvtals- och momentupptradande under en
sjalvinstallningsrutin.

A: Arvarvtal

B: Vridmomentreferens

Forutsattningar for sjalvinstallningsrutinen (autotune) ar:
» ID-kérningen har genomforts korrekt

* Granser ar satta for varvtal, moment, strém och acceleration (parametergrup-
perna 20 och 25)

» Varvtalsaterkopplingsfiltering, varvtalsavvikelsefiltering och nollvarvtal ar installda
(parametergrupperna 22 och 26)

» Drivsystemet ar stoppat.

Resultaten av sjalvinstallningsrutinen (autotune) lagras automatiskt i parametrarna
+ 28.02 FORSTARKNING (proportionalférstarkning i varvtalsregulatorn)

+ 28.03 INTEGRATIONSTID (integrationstid for varvtalsregulatorn)

+ 1.31 MEK TIDSKONSTANT (mekanisk tidskonstant for driven utrustning).

Obs: Sjalvinstallningsrutinen accelererar och retarderar motorn i enlighet med
ramptiderna i grupp 25, och dessa varden paverkar sjalvinstallningsresultatet.
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Figuren nedan visar varvtalsresponsen vid en stegférandring av varvtalsreferensen
(typiskt 1...20 %).

A: Underkompenserad

B: Normalt justerad (sjalvinstéllning)

C: Normalt justerad (manuell instéllning). Battre dynamisk prestanda én B
D: Overkompenserad varvtalsregulator

Figuren nedan ar ett férenklat blockschema som beskriver varvtalsregulatorn.
Regulatorns utsignal anvands som momentregulatorns referenssignal.

Deriverande
accelerations-
\ ,\ kompensering
Proportionell, +
Varvtals- +_ Fel- integrerande + Moment-
referens =% varde Qe’k-;.referens
Deriverande
Arvarvtal [\

For mer information om anvandning av sjalvinstallningsfunktionen, se beskrivningen
av parameter 28.16 PI TRIM MOD.
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Funktioner for motoraterkoppling

Motorpulsgivarens véaxelfunktion

Frekvensomriktaren tillhandahaller ett utvaxlingsférhallande for motorpulsgivaren,
vilket kompenserar fér mekanisk utvaxling mellan motoraxel, pulsgivare och last.

Motorpulsgivare, monterad pa vaxelsidan av motorn, tillampningsexempel:

Varvtalsregulatorn anvander
motorvarvtalet. Om ingen puls-
givare ar monterad pa motorax-
eln maste
motorpulsgivarutvaxlingsfor-
hallandet anvandas for att be-
rakna det faktiska motorvarvta-
let utgaende fran uppmatta
varvtal.

@ (_I_L
MOTOR VAXEL LAST PULSGIVARE

Motorpulsgivarens véxelparametrar 22.03 MOTOR VXL TALJ och 22.04 MOTOR
VXL NAMN stalls in enligt féljande:

22.03 MOTOR VXL TALJ _ Arvarvtalet
22.04 MOTOR VXL NAMN - Varvtal pulsgivare 1/2

Obs: Om motorutvaxlingen inte ar 1 anvander motormodellen beraknat varvtal
istallet for varvtalsaterkopplingsvardet.
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Styrning av mekanisk broms

Den mekaniska bromsen anvands for att halla motorn och den drivna utrustningen
stilla vid varvtalet noll nar drivsystemet ar stoppat eller avstangt.

Mekanisk broms (med eller utan kvittering) ar sluten av parameter 35.01 MEKBROMS
STYRN. Bekraftelse- (Gvervaknings-) signalen kan anslutas till exempelvis en digital
ingang. Broms ansatt/lyft-vardet aterspeglas av signalen 3.15SMEKBROMSSTYR-
NING, vilken boér anslutas till en relautgang (eller digital utgang). Bromsen ar lyft nar
drivsystemet startar efter att fordréjningen 35.03 MEKBR OPPN FORD har 16pt ut och
begart motormoment 35.06 MEKBR MOMENT &r tillgangligt. Bromsen satts an nar
motorvarvtalet sjunker under 35.05 MEKBR STANG HAST och férdréjningen 35.04
MEKBR STANG FORD har 16pt ut. Nar bromsanséattningskommando ges lagras
motorns vridmoment i 3.14 MOM MINNE BROMS.

Obs: Den mekaniska bromsen maste 6ppnas manuellt fére ID-kérning.
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Tillstandsdiagram fér mekanisk broms

Fran godtycklig status
1)

BSM STOPPAD  —0/0/1/1
<1 T
== ~ ==
Felllarm* X
BSM = Brake State BROMS EJ STANGD BSMSTART L or1/111
Machine T
== -
. .. Fel/larm* LYFT | 1/1/1/1
Beroende pa in- MEKBROMS STARTMOMENT BROMS
stéllning av par. . T
35.09 MEKBR FEL hn + 4) )
FUNKT. FRIGE 1 1/1/0/0 &
1) RAMP 5)
<1 T
~J + 6)
12) I
ANSATT
BROMS _0/1/1/0
8)
Fel/larm* Felllarm®* lﬁ
BROMS EJ OPPEN BROMS EJ STANGD [
Tillstand (Symbol W/X/Y/Z )
- NN: Tillstindsnamn

- WIX/YIZ: Tillstand for utgang/operation

W:

X:

Y:
Z:

1 = bromslyftningskommando aktivt. 0 = bromsansattningskommando aktivt. (Styrs av vald digital utgang/relautgang
med signal 3.15 MEKBROMSSTYRNING.)

1 = Tvingad start (véxelriktaren modulerar). Funktionen haller det interna startkommandot aktivt tills bromsen ansatts,
oavsett status hos externt stoppkommando. Fungerar endast nar stopp langs ramp har valts som stoppmetod (11.03
STOPP METOD). Driftfrigivning och fel asidosatter tvingad start. 0 = Ej tvingad start (normal drift).

1 = Frekvensomriktarstyrmetoden tvingas till varvtalsreglering.

1 = Rampgeneratorns utsignal tvingas till noll. 0 = Rampgeneratorns utsignal aktiv (normal drift).

Villkor for tillstandséndring (Symbol mm)

1)
2)
3)

4)
5) 6)

7

8)
9)
10)
1)
12)
13)

Bromsstyrning ir aktiv (35.01 MEKBROMS STYRN = (1) ATERKOPPL eller (2) EJ ATERKOPPL) ELLER stopp fér modu-
lering av frekvensomriktaren har begarts. Frekvensomriktarstyrmetoden tvingas till varvtalsreglering.

Extern startkommando aktivt OCH bromslyftning begérd (killa vald av 35.07 MEKBR STANG FORF = 0).
Startmomentet som kravs for bromslyftning har uppnatts (35.06MEKBR MOMENT) OCH bromshallning &r inte aktiv
(35.08 MEKBR OPPN ORD). Obs: Vid skalér styrning har definierat startmoment ingen funktion.

Broms lyft (kvitteringssignal = 1, vald av par. 35.02 MEKBROMS KVITT) OCH bromslyftningsférdréjningen har 16pt ut
(35.03 MEKBR OPPN FORD). Start = 1.

Start = 0 ELLER bromsansattningskommando &r aktivt OCH motorns arvarvtal < bromsansattningsvarvtal (35.05
MEKBR STANG HAST).

Bromsen ir ansatt (kvitteringssignal = 0) OCH bromslyftningsférdréjningen har 16pt ut (35.04 MEKBR STANG FORD).
Start = 0.

Start =1.

Bromsen ar lyft (kvitteringssignal = 1) OCH bromsansattningsféordréjningen har 16pt ut.

Definierat startmoment vid bromslyftning har inte uppnatts.

Bromsen ar ansatt (kvitteringssignal = 0) OCH bromslyftningsférdréjningen har 16pt ut.

Bromsen ar ansatt (kvitteringssignal = 0).

Bromsen ar lyft (kvitteringssignal = 1) OCH bromsansattningsfordréjningen har I16pt ut.
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Tidschema for funktionen

Det férenklade tidsschemat nedan visar hur bromsstyrningen fungerar.

T T T
Startkomm. | | |
CE— T T
T | | |
I [ I | [
Rampingang | | | | |
— | | | i |
| | L
Modulerar | | | ' T
— | | I
| | L
Ref_Running | | | ' T
S — | | | | |
|
Bromslyftnin.- | | | ' |
kommando | I | | |
|
S | |
Ramputgang | | | | | |
o : | |
o — | I
Momentreferens | | | | |
| | I Y
TS LTmem
et T |
— — . 1 >
1 tng 2 3 tyg 4 5 6 < teq ST tid
Ts Startmoment vid bromslyftning (parameter 35.06 MEKBR MOMENT)
Tmem  Lagrat momentvarde vid bromsansattning (signal 3.14 MOM MINNE BROMS)
tmd Fordréjning av motormagnetiseringen
tog Férdréjning av bromslyftning (parameter 35.03 MEKBR OPPN FORD)
Nes Varvtal fér bromsanséttning (parameter 35.05 MEKBR STANG HAST)
teq Férdréjning av bromsanséttning (parameter 35.04 MEKBR STANG FORD)
Exempel

Figuren nedan visar ett tillampningsexempel pa bromsstyrning.

VARNING! Se till att den mekanik som omriktaren med bromsstyrningen ar integre-
rad i uppfyller gallande personsakerhetsféreskrifter. Observera att frekvensomrikta-
ren (komplett eller grundlaggande omriktarmodul, enligt definitionerna i IEC 61800-2),
inte betraktas som sakerhetsutrustning enligt EU:s maskindirektiv och samhérande
nationella standarder. Darfor maste sakerheten for den fullstandiga drivna utrust-
ningen baseras pa gallande foreskrifter for tillampningen och inte pa en specifik
omriktarfunktion, exempelvis bromsstyrningsfunktionen.
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Broms till/fran styrs via signalen 3.15 MEKBROMSSTYRNING. Kéllan fér broms&vervakning valjs med para-
meter 35.02 MEKBROMS KVITT.

Anvandaren ansvarar for bromsstyrningshardvaran och inkoppling av densamma.

» Broms ansatt/lyft via vald relautgang/digital utgang.

» Bromsovervakning via vald digital ingang.

* Nédbromskontakt i bromsstyrningskretsen.

» Broms ansatt/lyft-styrning via reldutgang (dvs. parameter 12.12 RO1 PEKARE satt till P.03.15 = 3.15 MEK-
BROMSSTYRNING).

» Bromsovervakning via digital ingang DI5 (dvs. parameter 35.02 MEKBROMS KVITT satt till P.02.01.04 =
2.01 DI STATUS, bit 4)

™ "Bromsstym.- | | JCU-enhet

i hardvara i | X2

. 230 VAC . ‘[T Trot |
RO1
RO1 ll

Nodstopp

Obs: Anvandaren ansvarar for installation av nédstoppanordningar och alla ytterli-
gare anordningar som kravs for att nédstoppfunktionen ska uppfylla erforderlig
nddstoppklass.

Nodstoppsignalen ar ansluten till den digitala ingang som valts som kalla for aktive-
ring av nddstopp (parameter 10.10 NODSTOPP OFF3 eller 10.11 NORMALSTOPP
OFF1). Nodstopp kan aven aktiveras via faltbuss (2.12 FB STYRORD).

Obs: Nar en nédstoppsignal detekteras kan nédstoppfunktionen inte avbrytas, dven
om signalen skulle tas bort.

For ytterligare information, se Application Guide: Functional Safety Solutions with
ACSM1 Drives (3AUA0000031517 [engelska]).
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Diverse funktioner

Backup och aterstillning av frekvensomriktarens minnesinnehall
Allmént

Frekvensomriktaren erbjuder majlighet att sakerhetskopiera flera installningar och
konfigurationer till externa lagringsmedier (i form av PC-filer) med hjalp av verktyget
DriveStudio och mandverpanelens interna minne. Dessa installningar och konfigura-
tioner kan aterstallas till frekvensomriktaren, eller kopieras till flera frekvensomrik-
tare.

Backup med DriveStudio innefattar:

* Parameterinstallningar

* Egna makron

+ Tilldampningsprogram..

Backup med hjalp av mandverpanelen innefattar:
* Parameterinstallningar

* Anvandarparameterval.

For detaljerade instruktioner om backup och aterstallning, se dokumentationen for
mandverpanelen och for DriveStudio.

Begrénsningar

Parametrar kan kopieras utan att det paverkar driften, men i samband med aterstall-
ning av parametrar maste enheten alltid aterstéllas och startas om. Aterstalining
under drift &r darfér inte maijlig.

Sakerhetskopiering/aterstallning mellan olika programvarianter (som mellan Motion
Control och Varvtals- och momentstyrning) ar inte majlig.

Aterstalining av sakerhetskopierade filer fran en firmware-version till en annan kan
medfdra risker. Resultatet ska darfér observeras noga och verifieras nar operationen
utfors forsta gangen. Parametrar och tillampningssupport forandras ofta mellan
firmwareversioner och sakerhetskopior ar inte alltid kompatibla med andra
firmwareversioner, aven om aterstallning tillats av det verktyg som anvands. Innan
sakerhetskopiering/aterstalining mellan olika firmwareversioner testas, se
utgaveinformationen for varje version.

Tilldmpningar bor inte dverforas mellan olika firmwareversioner. Kontakta leverantdren
av tillampningen om den behdver uppdateras for en ny firmwareversion.

Parameteraterstélining

Parametrar ar indelade i tre olika grupper som kan aterstallas alla tillsammans eller
individuellt:

* Motorkonfigurationsparametrar och ID-kdrningsresultat
» Faltbussmodul- och pulsgivarinstallningar

* Andra parametrar.
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Till exempel, om de befintliga ID-kérningsresultaten behalls i frekvensomriktaren
behdvs ingen ny ID-kdrning.

Aterstalining av individuella parametrar kan misslyckas av foljande orsaker:

+ Aterstaliningsvéardet ligger inte mellan min- och maxvéardesgranserna for aktuell
frekvensomriktarparameter

+ Typen av aterstalld parameter skiljer sig fran den i frekvensomriktaren

+ Den aterstallda parametern finns inte i frekvensomriktaren (intraffar vanligen vid
aterstallning av parametrar fran en nyare firmwareversion till en frekvensomrik-
tare med en aldre version)

» Sakerhetskopian saknar ett varde for en viss frekvensomriktarparameter (intraffar
vanligen vid aterstallning av parametrar fran en aldre firmwareversion till en
frekvensomriktare med en nyare version)

| dessa fall aterstalls inte parametern. Backupverktyget ger en varning och anvanda-
ren far mojlighet att stalla in parametern manuelit.

Anvéndarparameterval

Frekvensomriktaren erbjuder fyra anvandarparameterval som kan sparas i det per-
manenta minnet och anropas via frekvensomriktarparametrar. Det gar aven att
anvanda digitala ingangar for att vaxla mellan olika anvandarparameterval. Se
beskrivningarna av parametrarna 16.09...16.12.

Ett eget makro innehaller alla varden i parametergrupperna 10 till 99 (utom konfigu-
rationsinstallningarna for faltbusskommunikation).

Eftersom motorinstallningarna ingar i egna makron, se till att dessa installningar
Overensstdmmer med den aktuella motorn innan ett sparat eget makro anropas. | til-
ldmpningar dar olika motorer anvands med en frekvensomriktare maste en ID-kor-
ning utféras med varje motor och resultaten sparas till olika anvéandarparameterval.
Ratt makro kan da anropas nar motorn byts.

Drift till drift-buss

Drift till drift-bussen ar en kedjekopplad RS-485-férbindelse som tillater ledare/
féljare-kommunikation med ett ledardrivsystem och flera féljare. For ytterligare
information, se Bilaga B - Drift till drift-buss.

Fléktens styrlogik

Flakten kan styras via parameter 46.13 FAN CTRL MODE. Parametern ger féljande
fyra drifttdgen: Normal, Force OFF, Force ON och Advanced. Styrlogiken (Normal
eller Advanced) kan &sidoséttas genom att flakten tvingas PA eller AV och dé& kérs
flakten alltid eller aldrig.

| normalt lage baseras flaktens drift pa& modulatorns PA/AV-status. Dessutom drivs
flakten under en faststalld period efter det att modulatorn har stangts AV. Detta
forhindrar onddiga start och stopp av flakten om modulatorn ar inaktiv under endast
en kort period.
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| flaktstyrlaget Advanced baseras flaktens drift pa den uppatta temperaturen i effektste-
get, bromschoppern (BC), granssnittskortet (INT-kortet) och DC-mellanledsspanningen.
Flakten startas om temperaturen i effektsteget, INT-kortet eller bromschoppern stiger
over den faststallda nivan. En mycket hog langvarig DC-mellanledsspanning genererar
kérkommandot for flakten. Flakten stoppas om effektsteget, bromschoppern och INT-
kortet ar svala och DC-mellanledsspanningen ar under gransen.

Med laget Normal eller Advanced &r DC-spanningsaktiveringsnivan for flaktens PA-
kommando 640 VDC.

Flakten kors en kort period efter start oavsett parameter 46.13 FAN CTRL MODE foér
att avlagsna fukt och damm fran maskinen.
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Forvalda anslutningar for styrenhet

Vad kapitlet innehaller

Detta kapitel beskriver de forvalda styranslutningarna fér JCU-styrenheten.

Ytterligare information om topologin for JCU ges i Beskrivning av hardvara for
frekvensomriktaren.

Férvalda anslutningar fér styrenhet
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Noter:
*Total maximal strom: 200 mA

1) Vald av par. 12.01 DIO1
KONFIG.

2) Vald av par. 12.02 DIO2
KONFIG.

3) Vald av par. 12.03 DIO3
KONFIG.

4) Vald med bygel J1.
5) Vald med bygel J2.

Strom:
J12. B9 oo |Alx|
Spéanning:
J1/2. oo d|Alx|

X1
Extern matning +24V| 1
24V DC,1,6 A GND 2
X2
Relautgang: Broms ansatt/lyft - NEJ 1
250V AC/30V DC COM 2
2A "/—_ NC 3
X3
+24 V DC* +24VD 1
Jord fér digitalt 1/0 DGND 2
Digital ingang 1: Stopp/start (par. 10.02 och 10.05) DI1 3 g
Digital ingang 2: EXT1/EXT2 (par. 34.01) DI2 5 ——
+24 V DC* +24VD 5
Jord for digitalt 1/0 DGND 6 ;
Digital ingang 3: Felaterstallning (par. 10.08) DI3 7 -
Digital ingang 4: Ej ansluten Di4 8
+24 V DC* +24VD 9
Jord for digitalt I/0 DGND 10
Digital ingang 5: Ej ansluten DI5 11
Digital ingang 6: Ej ansluten Di6 12
+24 V DC* +24VD 13
Jord for digitalt I/0 DGND 14
Digital in-/utgang 1 "): Driftklar DIO1 15
Digital in-/utgang 2 4): Drift DIO2 16
+24 V DC* +24VD 17
Jord fér digitalt I/0 DGND 18
Digital in-/utgang 3 ): Fel DIO3 19
X4
Referensspanning (+) +VREF 1
Referensspanning (-) -VREF 2
Jord AGND 3
Analog ingang 1 (mA eller V) #: Varvtalsreferens Al1+ 4
(par. 24.01) Al1- 5
Analog ingang 2 (mA eller V) ®): Momentreferens Al2+ 6
(par. 32.01) Al2— 7
Al1 val av strédm/spanning J1
Al2 val av stréom/spanning J2
Termistoringang TH 8
Jord AGND 9
Analog utgang 1 (mA): Utstrdom AO1 (1) 10
Analog utgang 2 (V): Faktiskt varvtal AO2 (U) 11
Jord AGND 12 :CD i
X5
Terminering av drift till drift-buss J3
B 1
Drift till drift-buss A 2
BGND 3
X6
Safe torque-off. Bada kretsarna maste vara slutna for uTt L
’ uT2 2 I
att frekvensomriktaren ska starta. Se motsvarande N7 3 } - j
Beskrivning av hardvara. N2 7

Anslutning for manéverpanel

Anslutning fér minnesenhet
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Parametrar och firmwareblock

Vad kapitlet innehaller

Detta kapitel listar och beskriver parametrarna som erbjuds av firmware.

Typ av parametrar

Parametrarna ar anvandarvalbara driftsinstruktioner till frekvensomriktaren (grup-
perna 10...99). Det finns fyra grundldggande typer av parametrar: Arvardessignaler,
vardeparametrar, vardepekarparametrar och bitpekarparametrar.

Arvérde

Typ av parameter som ar resultatet av en matning eller berakning som frekvensom-
riktar._en har utfort. Arvardessignaler kan dvervakas, men inte andras, av anvanda-
ren. Arvardessignaler forekommer typiskt inom parametergrupperna 1...9.

For ytterligare arvarden, t.ex. uppdateringscykel och faltbussekvivalent, se Parame-
terdata.

Vérdeparametrar
En vardeparameter har en fast uppsattning alternativ eller ett installningsomrade.

Exempel 1: Overvakning av fasbortfall i motorn aktiveras genom val av (1) Fel fran
urvalslistan for parameter 46.04 MOTORFAS BORTF.

Exempel 2: Motorns markeffekt (kW) satts genom att man skriver aktuellt varde till
parameter 99.10 MOTOR NOM EFFEKT t.ex. 10.

Vérdepekarparameter

En vardepekarparameter pekar pa vardet av en annan parameter. Kallparametern
anges i formatet P.xx.yy, dar xx = Parametergrupp och yy = Parameterindex.
Dessutom kan vardepekarparametrar ha en uppsattning forval.

Exempel: Motorstromsignalen 1.05 MOTORSTROM | %, &r ansluten till analog
utgang AO1 genom att parameter 15.01 AO1 PEKARE sétts till vardet P.01.05.

Bitpekarparameter

En bitpekarparameter pekar pa vardet av en bit i en annan parameter, eller kan
fixeras till 0 (FALSK) eller 1 (SANN). Dessutom kan bitpekarparametrar ha en
uppsattning foérval.

Vid installning av en bitpekarparameter pa mandverpanelen (tillval) valjer man KONST
for att fixera vardet till 0 (visas som "C.FALSK”) eller 1 ("C.SANN”). PEKARE valjs for
att definiera en kalla fran en annan parameter.

Ett pekarvarde anges i formatet P.xx.yy.zz, dar xx = parametergrupp, yy = parame-
terindex, zz = bithummer.

Exempel: Digital ingang DI5 status, 2.01 DI STATUS bit 4, anvands for bromsoéver-
vakning genom att parameter 35.02 MEKBROMS KVITT sétts till vardet P.02.01.04.
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Obs: Pekning mot en icke existerande bit tolkas som 0 (FALSK).

For ytterligare parameterdata, t.ex. uppdateringscykel och faltbussekvivalent, se
Parameterdata.

Firmware-block

Firmwareblock som ar atkomliga fran verktyget DriveSPC beskrivs i parametergrup-
pen som de flesta av blockets ingangar/utgangar finns i. Sa snart ett block har
ingangar eller utgangar utanfor aktuell parametergrupp ges en referens till detta. Pa
motsvarande satt har parametrar en referens till det firmwareblock de ingar i (i fore-
kommande fall).

Obs: Inte alla parametrar &r tillgangliga via firmwareblock.

SPEED ERROR

TLF4 250 psec )

|~ 3.05 SPEEDREF USED]

®\ ' 3,06 SPEED ERROR FILT

I 3,07 ACC COMP TORQ!

fr=—="="="-1- 1 ®\ N _ ___ ____________ . - \

G&—mn sreeDACT <126.01 SPEED ACT NCTRL
; <126.02 SPEED REF NCTRL

a )
": SPEEDREF RAMPED

! 1
! 1
| (6/3.04) | i
NPT <!126.03 SPEED REF PCTRL |
| SPEED FEED PWD | 1
11/ 4.20) : <:26.04 SPEED FEED PCTRL |
B 126.05 SPEED STEP .
. 1 |
Loneekd 126.06 SPEED ERR FTIME |
(Ovealie) 126.07 SPEED WINDOW |
1 : 1
POy 126.08 ACC COMP DERTIME !
(el 126.09 ACC COMP FTIME !

1 Ingangar

2 Utgangar

3 Ingadngsparametervarden

4 Pekare parameterindikator "<”

5 Parameter 26.01 satts till varde P.1.1, dvs. parameter 1.01 VARVTAL. "7” betyder att signalen finns pa sid 7 i
DriveSPC.

6 Information om blockets interna exekveringsordning ("TLF4”) och cyklicitet ("250 psec”). Cykliciteten, dvs. uppdate-
ringscykeln, ar tillampningsspecifik. Se exekveringstiden for blocket i DriveSPC.
Firmwareblockets ID-nummer i tilldmpningsprogrammet
Firmwareblockets exekveringsordning for vald uppdateringscykel-1D
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Denna grupp innehaller grundlaggande arvardessignaler for dvervakning av

frekvensomriktaren.

Firmwareblock:
DRIFTVARDEN
(1)

ACTUAL VALUES
MISC_3 2 msec @
1.02 SPEED ACT PERC

1.03 FREQUENCY

1.04 CURRENT

1.05 CURRENT PERC

1.06 TORQUE

1.07 DC-VOLTAGE

1.14 SPEED ESTIMATED
1.15 TEMP INVERTER
1.16 TEMP BC

1.20 BRAKE RES LOAD
1.22 INVERTER POWER
1.26 ON TIME COUNTER
1.27 RUN TIME COUNTER
1.28 FAN ON-TIME

1.31 MECH TIME CONST
1.38 TEMP INT BOARD

T LI

1.01 | VARVTAL FW-block: VARVT ATERFORING (sid 116)
Filtrerat &rvarvtal i rpm. Varvtalsaterkopplingssignalen véljs via parameter 22.01 VAL VARVT ATERF.
Filtertidskonstanten kan valjas med parameter 22.02 FILTER.

1.02 | VARVTAL | % FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)
Faktiskt varvtal i procent av motorns synkrona varvtal.

1.03 | FREKVENS FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)
Beraknad frekvensomriktarutfrekvens i Hz.

1.04 | STROM FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)
Uppmatt motorstrom i A.

1.05 | MOTORSTROM | % FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)
Motorstrém i procent av motorns markstrom.

1.06 | MOTOR MOMENT FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)
Motormoment i procent av motorns markmoment.

1.07 | DC SPANNING FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)
Uppmatt spanning i mellanledet i V.

1.08 | VARVTAL PG 1 FW-block: PULSGIVARE (sid 183)
Pulsgivare 1, varvtal i rpm.

1.09 | POSITION PG 1 FW-block: PULSGIVARE (sid 183)
Arposition for pulsgivare 1 inom ett varv.
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VARVTAL PG 2

FW-block: PULSGIVARE (sid 183)

Pulsgivare 2, varvtal i rpm.

POSITION PG 2

FW-block: PULSGIVARE (sid 183)

Arposition for pulsgivare 2 inom ett varv.

(60)

Firmwareblock:

POS ATERFORING

POS FEEDBACK

36
POSCTR 500 pisec &)

112 POSACT|—>
1.13POS2ND ENC|——

AKTUELL POSITION

FW-block: POS ATERFORING (se ovan)

Arposition fér pulsgivare.

POS PG2

FW-block: POS ATERFORING (se ovan)

Arposition for pulsgivare 2 i varv.

BER VARVTAL

FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)

Beréknat motorvarvtal i rpm.

OMRIKTAR TEMP

FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)

Uppméatt temperatur hos kylfla

ns i Celsius.

B CHOPPER TEMP

FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)

Bromschopperns IGBT-temperatur i Celsius.

MOTOR TEMPERATUR

FW-block: TERM. SKYDD MOTOR (sid 156)

Uppmatt motortemperatur i grader Celsius nar en KTY-sensor anvands. (Med en PTC-sensor ar var-

det alltid 0.)

MOTOR TEMP BER

FW-block: TERM. SKYDD MOTOR (sid 156)

Berédknad motortemperaturi g

rader Celsius.

MATNINGSSPANNING

FW-block: SPANNINGSREGLERING (sid 165)

Antingen nominell matningssp
identifierad matningsspanning
DETEKT MATN.

anning (parameter 47.04 MATNINGSSPANNING) eller automatiskt
om automatisk identifiering &r aktiverad med parameter 47.03 AUT

1.20

BROMSEFFEKT

FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)

Beraknad temperatur hos bromsmotstand. Vardet ges i procent av den temperatur som motstandet
nar nar det belastas med den effekt som definieras av parameter 48.04 MAXKONT BREFFEKT.

1.21

PROCESSOR LAST

FW-block: Ej vald

Mikroprocessorbelastning i procent.
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1.22 | FRO EFFEKT FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)
Frekvensomriktarens uteffekt i kilowatt.
1.26 | SPANNINGSSATT FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)

Raknaren aktiv nar frekvensomriktaren matas. Kan aterstallas med hjalp av verktyget DriveStudio.

1.27 | DRIFTTID FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)
Réaknare fér motorns drifttid. Raknaren aktiv nar frekvensomriktaren modulerar. Kan aterstallas med
hjalp av verktyget DriveStudio.

1.28 | DRIFTTID FLAKT FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)
Drifttiden fér omriktarens kylflakt. Kan nollstéllas genom att 0 anges.

1.31 | MEK TIDSKONSTANT FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)
Mekanisk tidskonstant fér motorn och den drivna utrustningen, faststélld av varvtalsregulatorns
sjalvinstallningsfunktion (autotune). Se parameter 28.16 Pl TRIM MOD pa sid 137.

1.38 | INTERN TEMP FW-block: DRIFTVARDEN (se ovan)
Uppmatt temperatur hos granssnittkort i grader Celsius.

1.42 | FAN START COUNT FW-block: Ej vald

Det antal ganger som frekvensomriktarens kylflakt har startats.
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Grupp 02 1/0 VARDEN

Denna grupp innehaller information om frekvensomriktarens 1/0.

2.01 | DI STATUS FW-block: DI (sid 99)

Statusord for digitala ingangar. Exempel: 000001 = DI1 &r till, DI2 till DI6 &r fran.

2.02 | RO STATUS FW-block: RO (sid 99)

Status for relautgang. 1 = RO &r aktiverad.

2.03 | DIO STATUS FW-block: DIO1 (sid 97), DIO2 (sid 97), DIO3 (sid 97)

Statusord for digitala in- och utgangar DIO1...3. Exempel: 001 = DIO1 &r till, DI2 till DI3 ar fran.

2.04 | A1 FW-block: Al1 (sid 101)

Analog ingang Al1-varde i V eller mA. Typen véljs med bygel J1 pad JCU-styrenheten.

2.05 | Al1 SKALAT VARDE FW-block: Al1 (sid 101)
Skalat varde pa analog ingang Al1. Se parametrarna 13.04 Al1 MAX SKALNING och 13.05 Al1 MIN
SKALNING.

2.06 |AI2 FW-block: Al2 (sid 102)

Analog ingang Al2, varde i V eller mA. Typen valjs med bygel J2 p4 JCU-styrenheten.

2.07 | Al2 SKALAT VARDE FW-block: Al2 (sid 102)
Skalat varde pa analog ingang Al2. Se parametrarna 13.09 Al2 MAX SKALNING och 13.10 Al2 MIN
SKALNING.

2.08 | AO1 FW-block: AO1 (sid 105)

Vardet pa analog utgang AO1 i mA.

2.09 |[AO2 FW-block: AO2 (sid 106)

Vardet pa analog utgang AO2 i V.

210 | DIO2 FREKVENS IN FW-block: DIO2 (sid 97)

Skalat varde for DIO2 nar den anvands som frekvensingang. Se parametrarna 12.02 DIO2 KONFIG
och 12.14 DIO2 FREKVENSMAX...12.17 DIO2 F MIN SKALN.

211 | DIO3 FREKVENS UT FW-block: DIO3 (sid 97)

Utgaende frekvens nar DIO3 anvands som frekvensutgang. Se parametrarna 12.03 DIO3 KONFIG
och 12.08 DIO3 FREKVENSMAX...12.11 DIO3 F MIN SKALN.
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212

FB STYRORD

FW-block: FALTBUSS (sid 169)

Styrord, faltbusskommunikation.
Log. = Logisk kombination (dvs. Bit OCH/ELLER urvalsparameter). Par. = Val av parameter. Se Till-
standsdiagram pa sid 345.

Bit Namn Var. Information Log. Par.
0 STOPP* 1 Stopp pa det satt som valts av 11.03 STOP METOD | ELLER |10.02,
eller enligt begard stoppmetod (bit 2...6). Obs: 10.03,
Samtidiga STOPP- och START-kommandon resul- 10.05,
terar i ett STOPP-kommando. 10.06
0 Ingen funktion
1 START 1 Start. Obs: Samtidiga STOPP- och START- ELLER |10.02,
kommandon 10.03,
resulterar i ett stoppkommando. 10.05,
0 Ingen funktion 10.06
2 NODSTOPP 1 Nodstopp OFF2 (bit 0 maste vara 1): Drivsystemet | OCH -
OFF2* stoppas genom att spanningsmatningen till motorn
bryts (vaxelriktarens IGBT blockeras). Motorn stan-
nar genom utrullning. Drivsystemet startar om vid
nasta positiva flank hos startsignalen nar driftfrigiv-
ning ar aktiv.
0 Ingen funktion
3 NODSTOPP 1 Nodstopp OFF3 (bit 0 Inéste vara 1): Stopp inom tid | OCH 10.10
OFF3* definierad av 25.11 NODSTOPPSRAMP.
0 Ingen funktion
4 RAMPSTOPP |1 No6dstopp OFF1 (bit 0 maste vara 1): Stopp langs | OCH 10.11
OFF1* for narvarande aktiv retardationsramp.
0 Ingen funktion
5 RAMPSTOPP* |1 Stopp léangs for narvarande aktiv retardationsramp. |- 11.03
0 Ingen funktion
6 UTRULLNING* |1 Stopp genom utrulining. - 11.03
0 Ingen funktion
7 DRIFT 1 Aktivera driftfrigivning. OCH 10.09
FRIGIVNING  [o Aktivera driftblockering.
8 ATERSTALL- |0->1 |Felaterstallning om aktivt fel foreligger. ELLER |10.08
NING évrig | Ingen funktion
a
9 KRYP- 1 Aktivera krypkorningsfunktion 1. Se Krypkérning pa | ELLER | 10.07
KORNING 1 sid 48.
0 Krypkérningsfunktion 1 deaktiverad

* Om alla stoppsatt-bits 2...6 ar 0 valjs stoppsattet av 11.03 STOPP METOD. Stopp genom
utrullning (bit 6) asidosatter nddstopp (bit 2/3/4). Nédstopp asidosatter normalt stopp langs ramp (bit

5).
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212

FB STYRORD (forts. fran foregaende sid)

Bit Namn Var. Information Log. Par.
10 KRYPKORNI |1 Aktivera krypkorningsfunktion 2. Se Krypkérning pa | ELLE |10.14
NG 2 sid 48. R
0 Krypkérningsfunktion 2 deaktiverad
11 FALTBUSST |1 Faltbusstyrning aktiverad - -
YRN 0 Faltbussens styrord
12 RAMP GEN |1 Tvinga rampgeneratorns utsignal till noll. - -
UTG O Frekvensomriktaren rampar ner till stopp (strom-
och DC-spanningsbegransning aktiva).
0 Ingen funktion
13 RAMPGEN |1 Avbryt rampningen (genom att rampgeneratorns - -
FRYST utgang blockeras).
0 Ingen funktion
14 RAMP GEN |1 Tvinga rampgeneratorns ingang till noll. - -
ING 0 0 Ingen funktion
15 EXT1/EXT2 |1 Vaxla till extern styrplats EXT2. ALT 34.01
0 Véxla till extern styrplats EXT1.
16 AKT STRT 1 Aktivera driftférregling. - -
FORREGL [p Ingen driftférregling
17 LOKAL 1 Begar lokal styrning for styrord. Anvands nar - -
STYRNING frekvensomriktaren styrs via PC-hjalpmedlet, panel
eller lokal féltbusg
- Lokal faltbuss: Overgang till lokal faltbusstyrning
(styrning via faltbusstyrord eller referens).
Faltbussen dvertar styrningeq_.
- Panel eller PC-hjalpmedel: Overg. till lokal styrn.
0 Begaran om extern styrning.
18 FB LOKAL 1 Begaran om lokal faltbusstyrning. - -
REF 0 Ingen lokal faltbusstyrning;
19...27 | Anvands ej
28 STYRORD Fritt programmerbara styr-bits. - -
BIT28
29 STYRORD
BIT29
30 STYRORD
BIT30
31 STYRORD
BIT31
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FB STATUSORD FW-block: FALTBUSS (sid 169)
Statusord, féltbusskommunikation. Se Tillstdndsdiagram pa sid 345.
Bit Namn Virde Information
0 |REDO 1 Frekvensomriktaren klar att ta emot startkommando.
0 Frekvensomriktaren ej klar.
1 |DRIFTKLAR 1 Extern driftfrigivningssignal mottagen.
0 Ingen extern driftfrigivningssignal mottagen.
2 |DRIFT 1 Frekvensomriktaren modulerar.
0 Frekvensomriktaren modulerar inte.
3 |STYR MOT 1 Normal drift aktiverad. Motorn roterar med varvtal lika med borvardet.
REF 0 Normal drift &r deaktiverad. Frekvensomriktaren féljer inte given
referens (till exempel, den modulerar under magnetisering).
4 |NODSTOPP 1 Nodstopp OFF2 ar aktivt.
(OFF2) 0 Nodstopp OFF2 &r ej aktivt.
5 |NODSTOPP 1 Nodstopp OFF3 (stopp langs nédstoppramp) ar aktivt.
(OFF3) 0 Nodstopp OFF3 &r ej aktivt
6 |DRIFTFOR- 1 Driftférregling ar aktiv.
REGLING 0 Driftfdrregling ar ej aktiv
7 |LARM 1 Ett larm ar aktivt. Se Fels6kning.
0 Inget larm ar aktivt.
8 |BORVARDE 1 Drivsystemet féljer sitt referensvarde. Arvarde lika med referensvérde
UPPNATT (dvs.
skillnaden mellan arvarvtalet och den orampade varvtalsreferensen
ligger inom varvtalsfonstret som definieras av 26.07 VARVTALS-
FONSTER).
0 Drivsystemet har inte uppnatt referensvardet.
9 |GRANS 1 Driften begransas av en moment- eller stromgrans.
0 Drift inom moment-/strémgranser.
10 | OVER GRANS |1 Arvarvtalet har stigit dver den definierade grénsen, 22.07 GRANS
VARV OVERV.
0 Arvarvtalet ligger inom de definierade granserna.
11 |EXT2 AKTIV 1 Extern styrplats EXT2 aktiv.
0 Extern styrplats EXT1 aktiv.
12 |FB LOKAL 1 Faltbuss lokal styrning ar aktiv.
KONTR 0 Faltbuss lokal styrning &r ej aktiv.
13 | NOLLVARVTAL |1 Drivsystemvarvtalet understiger gransen som definieras av par. 22.05
NOLLVARVS GRANS.
0 Drivsystemet har inte natt nollvarvtalsgransen.
14 |BACKAR 1 Drivsystemet roterar i backriktning.
0 Drivsystemet roterar i framriktning.
15 | Anvands €j
16 |FEL 1 Fel féreligger. Se Fels6kning.
0 Inget fel ar aktivt.
17 | LOKAL 1 Lokal styrning ar aktiv, dvs. omriktaren styrs fran PC-verktyget eller
STYRPLATS mandverpanel.
0 Lokal styrning &r ej aktiv.
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213 FB STATUSORD (forts. fran foregaende sid)

Bit Namn | Vérde | Information
18...26 | Anvands ej med Varvtals- och momentstyrningsprogrammet
27 FB STYRN BEGARD |1 Styrord begart fran faltbuss.
0 Styrord ej begart fran faltbuss.
28 STATUSORD BIT28 Programmerbara statusbitar (om de inte fixerats av vald
29 STATUSORD BIT29 -profil). Se parametrarna 50.08...50.11 och
30 STATUSORD BIT30 anvandarhandledningen for faltbussmodulen.
31 STATUSORD BIT31
214 |FBREF1 FW-block: FALTBUSS (sid 169)

Skalad faltbussreferens 1. Se parameter 50.04 FB REF1 SKALNING.

215 |FBREF2 FW-block: FALTBUSS (sid 169)

Skalad faltbussreferens 2. Se parameter 50.05 FB REF2 SKALNING.

216 | FEN DI STATUS FW-block: PULSGIVARE (sid 183)

Tillstandet for digitala ingangar pa FEN-xx-pulsgivarens granssnitt i utokningsfacken 1 och 2. Exempel:
000001 (01h) = DI1 pa FEN-xx i utdkningsfack 1 &r ON, alla 6vriga &r OFF.
000010 (02h) = DI1 pa FEN-xx i utdkningsfack 1 &r ON, alla 6vriga &r OFF.
010000 (10h) = DI1 pa FEN-xx i utékningsfack 2 ar ON, alla 6vriga ar OFF.
100000 (20h) = DI2 pa FEN-xx i utékningsfack 2 &r ON, alla 6vriga ar OFF.

217 | D2D STYRORD FW-block: D2D KOMMUNIKATION (sid 178)

Drift till drift-styrord mottaget fran drift till drift-buss. Se aven arvardessignal 2.18 nedan

Bit Information
0 Stopp.
1 Start.

2...6 |Reserverad.
7 Driftfrigivning. Som férval, ej ansluten i ett féljardrivsystem.
8 Reset. Som férval, ej ansluten i ett foljardrivsystem.
9...14 | Fritt tilldelningsbar via bitpekarparametrar.
15 |Ext1/ext2. 0 = EXT1 aktiv, 1 = EXT2 aktiv. Som forval, ej ansluten i ett foljardrivsystem.
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2.18

D2D STYRORD FOLJ

FW-block: DRIFT LOGIK (sid 88)

Drift till drift-styrord skickat till féljare som forval. Se dven firmwareblock D2D KOMMUNIKATION pa sid

178.
Bit Information
0 Stopp.
1 Start.

2...6 |Reserverad.

7 Driftfrigivning.

8 Reset.

9...14 | Reserverad.

15 | Val EXT1/EXT2 0 = EXT1 aktiv, 1 = EXT2 aktiv.

2.19

D2D REF1

FW-block: D2D KOMMUNIKATION (sid 178)

Drift till drift-referens 1 mottagen fran drift till drift-buss.

2.20

D2D REF2

FW-block: D2D KOMMUNIKATION (sid 178)

Drift till drift-referens 2 mottagen fran drift till drift-buss.
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Grupp 03 REFERENSVARDEN

3.01 | VARVTAL REF1 FW-block: VAL VARVTAL REF (sid 121)

Varvtalsreferens 1 i rpm.

3.02 | VARVTAL REF2 FW-block: VAL VARVTAL REF (sid 121)

Varvtalsreferens 2 i rpm.

3.03 | VARVTREF RAMPGEN FW-block: VAL VARVTALS REF (sid 122)

Aktuell varvtalsreferensrampingang i rpm.

3.04 | VARVTREF RAMPAD FW-block: ACC/RETARDATION (sid 125)

Rampad och formad varvtalsreferens i rpm.

3.05 | VARVT REF ANVANT FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (sid 129)

Aktuell varvtalsreferens i rpm (referens fore berakning av varvtalsavvikelse).

3.06 | FILT VARVTALSFEL FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (sid 129)

Filtrerat varvtalsavvikelsevarde i rpm.

3.07 | ACC KOMP MOMENT FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (sid 129)

Utsignal fran accelerationskompensering (moment i %).

3.08 | MOMREF VARVTREG FW-block: VARVTALSREGULATOR (sid 133)

Begransar utmomentet fran varvtalsregulatorn i %.

3.09 | MOMENT REF1 FW-block: VAL MOMENT REF (sid 139)

Momentreferens 1i %.

3.10 | MOMENTREF RAMPAD FW-block: MOD MOMENT REF (sid 140)

Rampad momentreferens i %.

3.11 | MOMENT REF RUSN FW-block: MOD MOMENT REF (sid 140)

Momentreferensen begrénsas av rusningsskyddet (varde i %). Momentet begrénsas for att saker-
stalla att varvtalet ligger mellan definierade min- och maxvarden for varvtal (parametrarna 20.01 MAX
VARVTAL och 20.02 MIN VARVTAL).

3.12 | MOMENT TILLSKOTT FW-block: VAL MOMENT REF (sid 139)

Momentreferenstillagg i %.

3.13 | MOMENT REF TYPKR FW-block: VAL AV REFERENS (sid 147)

Momentreferens i % for momentreglering. Nar 99.05 MOTORSTYRMETOD sétts till (1) SKALAR
tvingas detta varde till 0.

3.14 | MOM MINNE BROMS FW-block: MEK BROMSSTYRNING (sid 150)

Momentvardet (i %) lagras nar kommando for ansattning av mekanisk broms ges.
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3.15 | MEKBROMSSTYRNING FW-block: MEK BROMSSTYRNING (sid 150)
Broms till/fran-kommando. 0 = Anséatt. 1 = Lyft. For till/fran-styrning av broms, anslut denna signal till
en reldutgang (eller en digital utgang). Se Styrning av mekanisk broms pa sid 53.
3.16 | FLODES REFERENS FW-block: MOTORSTYRNING (sid 153)
Flédesreferens i procent.
3.17 | ANV MOM REF FW-block: MOTORSTYRNING (sid 153)
Anvand/begransad momentreferens i procent.
3.20 | MAX VARVTREF FW-block: GRANSER (sid 113)
Max varvtalsreferens
3.21 | MIN VARVTREF FW-block: GRANSER (sid 113)

Min varvtalsreferens
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Grupp 06 OMRIKTAR STATUS

6.01 | STATUSORD 1 FW-block: DRIFT LOGIK (sid 88)
Statusord 1.
Bit Namn Vir. Information
0 REDO 1 | Frekvensomriktaren klar att ta emot startkommando.
0 | Frekvensomriktaren ej klar.
1 DRIFTKLAR 1 | Extern driftfrigivningssignal mottagen.
0 |Ingen extern driftfrigivningssignal mottagen.
2 STARTAD 1 | Frekvensomriktaren har tagit emot startkommando.
0 | Frekvensomriktaren har inte fatt startkommando.
3 DRIFT 1 | Frekvensomriktaren modulerar.
0 |Frekvensomriktaren modulerar inte.
4 NODSTOPP 1 | NOdstopp OFF2 ar aktivt.
(OFF2) 0 |Nodstopp OFF2 ar ej aktivt.
5 NODSTOPP 1 | Nodstopp OFF3 (stopp langs nddstoppramp) ar aktivt.
(OFF3) 0 |Nodstopp OFF3 ar ej aktivt
6 DRIFTFORREG 1 | Driftférregling &r aktiv.
LING 0 | Driftférregling &r ej aktiv
7 LARM 1 | Ettlarm ar aktivt. Se Fels6kning.
0 |[Ingetlarm
8 EXT2 AKTIV 1 | Extern styrning EXT2 ar aktiv.
0 |Extern styrning EXT1 ar aktiv.
9 FB LOKAL 1 | Faltbuss lokal styrning &r aktiv.
KONTR 0 |Faltbuss lokal styrning ar ej aktiv.
10 FEL 1 | Ett fel ar aktivt. Se Fels6kning.
0 |Inget fel
11 LOKAL 1 | Lokal styrning ar aktiv, dvs. omriktaren styrs fran PC-verktyget
STYRPLATS eller mandverpanel.
0 |Lokal styrning ar ej aktiv.
12 NOT FAULTED 1 |Inget fel
0 | Ett fel &r aktivt. Se Felsdkning.
13...15 | Reserverad
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6.02

STATUSORD 2

FW-block: DRIFT LOGIK (sid 88)

Statusord 2.

Bit Namn Viar. Information
0 |START AKTIV 1 | Frekvensomriktarens starkommando ar aktivt.
0 | Frekvensomriktarens starkommando ar ej aktivt
1 STOPP AKTIV 1 | Frekvensomriktarens stoppkommando ar aktivt.
0 | Frekvensomriktarens stoppkommando &r ej aktivt
2 RELA 1 | Redo for drift: Driftfrigivningssignal aktiv, inget aktivt fel finns,
DRIFTKLAR nddstoppsignal fran, ingen ID-kérningssparr. Som férval ansluten till
DIO1 av par. 12.04 DIO1 UTG PEKARE. (Kan anslutas var som
helst.)
0 |Ejredo for drift
3 MODULERAR 1 Modulerar: IGBT-modulerna styrs, dvs. omriktaren | DRIFT.
0 |Ingen modulering: IGBT-modulerna styrs e;.
4 STYR MOT REF 1 | Normal drift aktiverad. Drift. Drivsystemet foljer given
referens.
0 | Normal drift &r deaktiverad, drivsystemet foljer inte givet
referensvarde (t.ex. modulerar frekvensomriktaren i
magnetiseringsfasen).
5 KRYPKORNING 1 | Krypkdrningsfunktion 1 eller 2 &r aktiv.
0 |Joggningsfunktionen ar ej aktiv.
6 OFF1 1 | Nodstopp OFF1 ar aktiv.
0 |Nodstopp OFF1 ar ej aktivt
7 |DRIFTFORR 1 |Kan maskas (av par. 10.12 DRIFTFORREGLING) driftférregling &r
FILT aktiv.
0 |Ingen driftférregling (kan maskas)
8 |DRIFTFORREG-| 1 |Ejmaskbar driftfdrregling ar aktiv.
LING 0 |Ingen driftfdrregling (ej maskbar)
9 |UPPLRELA 1 |Laddningsrela slutet.
STANGT 0 |Laddningsreld dppet.
10 | SAKERT MOM 1 | Safe torque-off ar aktiv. Se parameter 46.07 SAKERT MOM DIAG.
AKT 0 |Safe torque-off ar ej aktiv.
11 | Reserverad
12 |RAMP GEN ING 1 | Rampgeneratorns ingang tvingad till noll.
0 0 |Normal drift
13 |RAMPGEN 1 | Rampgeneratorns utsignal fixeras.
FRYST 0 |Normal drift
14 |RAMPGENUTG | 1 |Rampgeneratorns utsignal tvingad till noll.
0 0 |Normal drift
15 | DATA LOGGER 1 | Frekvensomriktaren datalogger ar pa och har inte triggats.
ON 0 | Frekvensomriktarens datalogger ar av, eller fordrojningstiden efter

triggning har inte 16pt ut. Se anvandarhandledningen fér DriveStudio.
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6.03 | VARVT-REG STATUS FW-block: DRIFT LOGIK (sid 88)
Statusord for varvtalsreglering.
Bit Namn Vir. Information
0 AKT VARVT 1 | Negativ varvtalsaterkoppling.
NEG
1 NOLLVARVTAL 1 | Arvarvtalet har natt nollvarvtalsgréansen (22.05 NOLLVARVS
GRANS).
2 OVER GRANS 1 | Arvarvtalet har passerat évervakningsgransen (22.07 GRANS
VARV OVERYV).
3 BORVARDE 1 | Skillnaden mellan 1.01 VARVTAL och 3.03 VARVTREF
UPPNATT RAMPGEN (vid varvtalsstyrning) eller 3.05 VARVT REF
ANVANT (vid positiqnsstyrning) ligger inom varvtalsfénstret
(26.07 VARVTALSFONSTER).
4 BALANSERING 1 | Varvtalsregulatorns utgangsbalansering &r aktiv (28.09 AKT BAL
AKT VARVTREF).
5 TRIM Pl AKTIV 1 | Varvtalsregulatorns sjalvinstallningsprocedur pagar.
6 TRIM Pl KRAVS 1 | Sjalvinstallning av varvtalsregulatorn begard via parameter 28.16
Pl TRIM MOD.
7 TRIM Pl KLAR 1 | Sjalvinstallning av varvtalsregulator har slutforts.
8...15 |Reserverad
6.05 | GRANSORD 1 FW-block: DRIFT LOGIK (sid 88)
Gransord 1.
Bit Namn Var. Information
0 MOMENT 1 | Drivsystemets vridmoment begransas av motorstyrningen
GRANS (underspanningsreglering, éverspanningsreglering, strombe-
gransning, belastningsvinkelbegransning eller startmomentbe-
gransning), eller av parameter 20.06 MAX MOMENT eller 20.07
MIN MOMENT. Kallan till begréansningen identifieras av 6.07
MOMENT GRANSER.
1 VREG MINMOM 1 | Utsignal fran varvtalsregulator, minmomentbegransning &r aktiv.
GR Gréansvardet definieras av parameter 28.10 MIN MOMENT V-
REG.
2 VREGMAXMOM | 1 |Utsignal fran varvtalsregulator, maxmomentbegransning ar aktiv.
GR Gransvardet definieras av parameter 28.11 MAX MOMENT V-
REG.
3 MAX MOM REF 1 | Momentreferens (3.09 MOMENT REF1) maxgrans &r aktiv.
Gransvardet definieras av parameter 32.04 MAX MOMENT REF.
4 MIN MOM REF 1 | Momentreferens (3.09 MOMENT REF1) mingrans ar aktiv.
Gransvardet definieras av parameter 32.05 MIN MOMENT REF.
5 MOM GR MAX 1 | Momentreferensens maxvarde begrénsas av rusningsskyddet,
HAST pa grund av maxvarvtalsgransen 20.01 MAX VARVTAL.
6 MOM GR MIN 1 | Momentreferensens minvarde begransas av rusningsskyddet, pa
HAST grund av minvarvtalsgransen 20.02 MIN VARVTAL.
7...15 |Reserverad

Parametrar och firmwareblock




79

6.07 | MOMENT GRANSER FW-block: DRIFT LOGIK (sid 88)

Statusord fér momentregulatorbegransning.

Bit Namn Vir. Information
0 DC ) 1 |Underspéanning i DC-mellanledet *
UNDERSPANNING

1 DC OVERSPANNING 1 |Overspanning i DC-mellanledet *

2 MIN MOMENT 1 |Momentreferens, mingrans ar aktiv. Gransvardet definieras
av parameter 20.07 MIN MOMENT. *

3 MAX MOMENT 1 |Momentreferens, maxgrans ar aktiv. Gransvardet definieras
av parameter 20.06 MAX MOMENT. *

4 INTERNAL STROMGR| 1 |En utstrémgréns for vaxelriktare ar aktiv. Gréansvardet iden-
tifieras av bit 8...11.

5 LASTVINKEL 1 |Endast fér permanentmagnetmotor: Belastningsvinkelbe-
gransning ar aktiv, dvs. motorn kan inte producera mera
moment.

6 MOTOR LOSSRYCK 1 |Endast for asynkronmotor: Startmomentbegransning ar

M aktiv, dvs. motorn kan inte producera mera moment.

7 Reserverad

8 THERMAL 1 [Bit4 = 0: Instrdommen begransas av huvudkretsens ter-
miska gransvarde. Bit 4 = 1: Utstrémmen begransas av
huvudkretsens termiska gransvarde.

9 SOA STROM GR 1 |Véaxelriktarens utstrém begrénsas. **

10 ANV STROM GR 1 |Vaxelriktarens utstrom begréingas. Gransvardet definieras
av parameter 20.05 MAX STROM. **

11...15 | Reserverad

* Endast en av bit 0...3 kan vara aktiv samtidigt. Biten visar typiskt vilken grans som har éverskridits

forst.

** Endast antingen 9 eller 10 kan vara pa samtidigt. Biten visar typiskt vilken grans som har

Overskridits forst.

6.12 | DRIFT LAGE FW-block: VAL AV REFERENS (sid 147)

Kvittering av styrmetod: 0 = Stoppad, 1 = Varvtal, 2 = Moment, 3 = Min, 4 = Max, 5Addera, 6= Posi-
tion, 7 = Synkron, 8 = Hemmapositionering, 9 = Pos hast, 10 = Skalar, 11 = DC magn (dvs. DC-fast-
halln).

6.14 | STATUSORD OVERV FW-block: OVERVAKNING (sid 142)

Overvakningsstatusord. Se ocksa parametergrupp 33 (sid 142).

Bit Namn Viar. Information

0 OVERV FUNK1 STA 1 |Overvakningsfunktion 1 ar aktiv (under mingrans eller 6ver
maxgrans)

1 OVERV FUNK2 STA 1 |Overvakningsfunktion 2 ar aktiv (under mingrans eller over
maxgrans)

2 OVERV FUNK3 STA 1 |Overvakningsfunktion 3 ar aktiv (under mingrans eller 6ver
maxgrans)

3...15 |Reserverad
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6.17 | BIT INVERTED SW FW-block: Ej vald

Visar de inverterade vardena for de bitar som har valts med parametrarna 33.17...33.22.

Bit Namn Information

0 INVERTED BITO Se parameter 33.17 BITO INVERT SRC.
1 INVERTED BIT1 Se parameter 33.18 BIT1 INVERT SRC.
2 INVERTED BIT2 Se parameter 33.19 BIT2 INVERT SRC.
3 INVERTED BIT3 Se parameter 33.20 BIT3 INVERT SRC.
4 INVERTED BIT4 Se parameter 33.21 BIT4 INVERT SRC.
5 INVERTED BIT5 Se parameter 33.22 BIT5 INVERT SRC.
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8.01

AKTIVA FEL

FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)

Felkod for det senaste (aktiva) felet.

8.02

SENASTE FEL

FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)

Felkod for nast senaste fel.

8.03

TID VID FEL HOG

FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)

Tid (realtid eller ackumulerad drifttid) da det aktiva felet intréffade, i formatet dd.mm.aa

(=dag.manad.ar).

8.04

TID VID FEL LAG

FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)

Tid (realtid eller ackumulerad drifttid) da det aktiva felet intréffade, i formatet hh.mm.ss (timmar.minu-
ter.sekunder).

8.05

LARM LOGGER 1

FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)

Larmlogg 1. For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning. Kan nollstallas genom att mata in vardet

0.

o
-

Larm

BROMS START MOM

BROMS EJ STANGD

BROMS EJ OPPEN

SAFE TORQUE OFF

STO MOD VAXLAT

MOTOR TEMP

NODSTOPP

DRIFTFRIGIVNING

N[O |[WIN|[=|O

ID-KORN

©

NODSTOPP

-
o

SKALNING POS

—_
—_

BR MOTST VARM

N
N

BR CHOPP VARM

-
w

OVERTEMP ENH

—_—
N

INTERN OVERTEMP

-
(6}

BC MOD OVERTEMP
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8.06 | LARM LOGGER 2 FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)
Larmlogg 2. Fér mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning. Kan nollstéllas genom att mata in vardet
0.

Bit Larm

0 IGBT OVERTEMP

1 FALTBUSSKOMM

2 STORN LOK STYRPL
3 Al OVERVAKNING

4 Reserverad

5 INGEN MOTORDATA
6 PULSGIVARE 1 FEL
7 PULSGIVARE 2 FEL
8 GIVARE POS 1 FEL
9 GIVARE POS 2 FEL
10 PG-EMULER FEL

11 FEN TEMP FEL

12 PG MAX FREKVENS
13 PG REF FEL

14 RESOLVER FEL

15 PG 1 KABEL

8.07 | LARM LOGGER 3 FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)
Larmlogg 3. Fér mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning. Kan nollstéllas genom att mata in vardet
0.

Bit Larm

0 PG 2 KABEL

1 D2D KOMM

2 D2D BUFF OLAST

3 PS KOMM

4 ATERSTALL

5 STROMTRAFO KALIB
6 AUTOFASNING

7 JORDFEL

8 Reserverad

9 MOTOR NOM VARDE
10 D2D KONFIG

11 ROTORFASTLAST
12...14 | Reserverad

15 VARVT ATERFORING
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8.08 | LARM LOGGER 4 FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)
Larmlogg 4. For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning. Kan nollstéllas genom att mata in vardet
0.
Bit Larm
0 KOMMSTORN OPTION
1 SOLUTION LARM
2.5 Reserverad
6 PROT. SET PASS
7..8 Reserverad
9 DC EJ LADDAT
10 VARVT TRIM FEL
11...15 | Reserverad
8.09 | LARM LOGGER 5 FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)
Larmlogg 5. For mdjliga orsaker och atgarder, se Felsdkning. Kan nollstallas genom att mata in vardet
0.
Bit Larm
0...15 |Reserverad
8.10 | LARM LOGGER 6 FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)
Larmlogg 6. For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning. Kan nollstallas genom att mata in vardet
0.
Bit Larm
0...1 Reserverad
2 ANSL LAG SP MOD
3...15 |Reserverad
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8.15 | LARMORD 1 FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)

Larmord 1. Fér méjliga orsaker och atgarder, se Felsékning. Detta larmord uppdateras. Med andra
ord, nar larm ges tas motsvarande larmbit bort fran signalen.

o
~*

Larm

MEKBROMS STARTMOMENT
BROMS EJ STANGD
BROMS EJ OPPEN
SAFE TORQUE OFF
STO STATUSVXL
MOTOR TEMPERATUR
NODSTOPP
DRIFTFRIGIVNING
ID-KORN

NODSTOPP OFF1/OFF3
POSITIONSSKALNING
BR MOTST VARM

BR CHOPP VARM

13 OVERTEMP ENH

14 INTERN OVERTEMP

15 BC MOD OVERTEMP

OIN|O|OA|WIN|—~|O

©

-
o

=N
N

N
N

8.16 | LARMORD 2 FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)

Larmord 2. Fér méjliga orsaker och atgarder, se Felsékning. Detta larmord uppdateras. Med andra
ord, nar larm ges tas motsvarande larmbit bort fran signalen.

o
~*

Larm

IGBT OVERTEMP
FALTBUSSKOMM
STORN LOK STYRPL
Al OVERVAKNING
Reserverad

INGEN MOTORDATA
PULSGIVARE 1 FEL
PULSGIVARE 2 FEL
GIVARE POS 1 FEL
GIVARE POS 2 FEL
PG-EMULER FEL
FEN TEMP FEL

MAX FREKV PG EMUL
REF FEL PG EMUL
RESOLVER ERR

PG 1 KABEL

N~ WIN|~|O

©

-
o

N
N

N
N

-
w

N
N

-
(&)
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8.17 | LARMORD 3 FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)
Larmord 3. For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning. Detta larmord uppdateras. Med andra
ord, nar larm ges tas motsvarande larmbit bort fran signalen.

Bit Larm

0 PG 2 KABEL

1 D2D KOMM

2 D2D BUFF OLAST

3 PS KOMM

4 ATERSTALL

5 STROMTRAFO KALIB

6 AUTOFASNING

7 JORDFEL

8 Reserverad

9 MOTOR NOM VARDE

10 D2D KONFIG

11 ROTORFASTLAST

12...14 | Reserverad

15 VARVT ATERFORING
8.18 | LARMORD 4 FW-block: FEL FUNKTIONER (sid 160)

Larmord 4. For mojliga orsaker och atgarder, se Felsékning. Detta larmord uppdateras. Med andra

ord, nar larm ges tas motsvarande larmbit bort fran signalen.

o
=

Larm

KOMMSTORN OPTION

SOLUTION LARM

.5 Reserverad

PROT. SET PASS

.8 Reserverad

DC EJ LADDAT

N EERIEINEE

0 VARVT TRIM FEL
1...15 | Reserverad
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Grupp 09 SYSTEM INFORMATION

9.01 |FROTYP FW-block: Ej vald
Visar tillampningstyp.
(1) ACSM1 Speed: Systemprogram for varvtals- och momentreglering

9.02 | TYP BETECKNING FW-block: Ej vald
Visar frekvensomriktarens vaxelriktartyp.
(0) Ej konfig, (1) ACSM1-xxAx-02A5-4, (2) ACSM1-xxAx-03A0-4, (3) ACSM1-xxAx-04A0-4,
(4) ACSM1-xxAx-05A0-4, (5) ACSM1-xxAx-07A0-4, (6) ACSM1-xxAx-09A5-4,
(7) ACSM1-xxAx-012A-4, (8) ACSM1-xxAx-016A-4, (9) ACSM1-xxAx-024A-4,
(10) ACSM1-xxAx-031A-4, (11) ACSM1-xxAx-040A-4, (12) ACSM1-xxAx-046A-4,
(13) ACSM1-xxAx-060A-4, (14) ACSM1-xxAx-073A-4, (15) ACSM1-xxAx-090A-4,
(20) ACSM1-xxAx-110A-4, (21) ACSM1-xxAx-135A-4, (22) ACSM1-xxAx-175A-4,
(23) ACSM1-xxAx-210A-4, (24) ACSM1-xxCx-024A-4, (25) ACSM1-xxCx-031A-4,
(26) ACSM1-xxCx-040A-4, (27) ACSM1-xxCx-046A-4, (28) ACSM1-xxCx-060A-4,
(29) ACSM1-xxCx-073A-4, (30) ACSM1-xxCx-090A-4, (31) ACSM1-xxLx-110A-4,
(32) ACSM1-xxLx-135A-4, (33) ACSM1-xxLx-175A-4, (34) ACSM1-xxLx-210A-4,
(35) ACSM1-xxLx-260A-4

9.03 | MJUKVARU ID FW-block: Ej vald
Visar firmwarenamn. T.ex. UMFI.

9.04 | MUUKVARUVERSION FW-block: Ej vald
Visar versionen av firmware-paketet i frekvensomriktaren, t.ex. 0x1510.

9.05 | MJUKVARUTILLAGG FW-block: Ej vald
Visar vilken version av firmware som anvands i frekvensomriktaren.

9.10 | INTERN LOGIK VER FW-block: Ej vald
Visar versionen av logik i matningsenhetens granssnitt.

9.11 | SLOT 1 VIE NAME FW-block: Ej vald
Visar vilken typ av VIE-logik som anvands i tillvalsmodulen i tillvalsplats 1.

9.12 | SLOT 1 VIE VER FW-block: Ej vald
Visar vilken version av VIE-logiken som anvands i tillvalsmodulen i tillvalsplats 1.

9.13 | SLOT 2 VIE NAME FW-block: Ej vald
Visar vilken typ av VIE-logik som anvands i tillvalsmodulen i tillvalsplats 2.

9.14 | SLOT 2 VIE VER FW-block: Ej vald
Visar vilken version av VIE-logiken som anvands i tillvalsmodulen i tillvalsplats 2.
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9.20

UTOKNINGSFACK 1

FW-block: Ej vald

Visar typ av tillvalsmodul i utékningsfack 1.

(0) INGEN, (1) EJ KOMM, (2) OKAND, (3) FEN-01, (4) FEN-11, (5) FEN-21, (6) FI0-01, (7) FIO-11,
(8) FPBA-01, (9) FPBA-02, (10) FCAN-01, (11) FDNA-01, (12) FENA-01, (13) FENA-11,

(14) FLON-01, (15) FRSA-00, (16) FMBA-01, (17) FFOA-01, (18) FFOA-02, (19) FSEN-01,

(20) FEN-31, (21) FIO-21, (22) FSCA-01, (23) FSEA-21, (24) FIO-31, (25) FECA-01, (26) FENA-21,
(27) FB COMMON, (28) FMAC-01, (29) FEPL-01, (30) FCNA-01

9.21

UTOKNINGSFACK 2

FW-block: Ej vald

Visar typ av tillvalsmodul i utdkningsfack 2. Se 9.20 UTOKNINGSFACK 1.

9.22

UTOKNINGSFACK 3

FW-block: Ej vald

Visar typ av tillvalsmodul i utdkningsfack 3. Se 9.20 UTOKNINGSFACK 1.
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Grupp 10 START/STOPP

Installningar for
+ val av signalkallor for start/stopp/riktning for externa styrplatser EXT1 och EXT2

+ val av kallor for externa felaterstallnings-, driftfrigivnings- och
startfrigivningssignaler

» val av kallor for nédstopp (OFF1 och OFF3)
» val av kalla for signalen som aktiverar krypkorningsfunktionen
+ val av driftférreglingsfunktionen.

Se aven Krypkdrning pa sid 48.

Firmwareblock: DRIVE LOGIC
DRIFT LOGIK 0 2mec o
(1 O) 2.18 D2D FOLLOWER CW
6.01 STATUS WORD 1 >
Detta block 6.02 STATUS WORD 2 Z/
« valjer signalkallor for start/stopp/ 6.03 SPEED CTRL STAT i
riktning for externa styrplatser 6.05 LIMIT WORD 1}
EXT1 och EXT2 6.07 TORQ LIM STATUS ———
« valjer kallor for externa felaterstall- 6.09 POS CTRL STATUS [
nings-, driftfrigivnings- och startfri- 6.10 POS CTRL STATUS2 |
givningssignaler 6.11 POS CORR STATUS ——
+ véljer kallor fér nddstopp (OFF1 [t ] 10.01 BXT1 START FUNC
och OFF3) o < 10.02 EXT1 START IN1
« valjer kallan for aktivering av kryp- | {Fse] < 10.03 EXT1 START IN2
koérning Lind] 10.04 EXT2 START FUNC

[ DI STATUS.0]
(2/2.01.DI1)
[ FALSE ]

< 10.05 EXT2 START IN1

< 10.06 EXT2 START IN2

< 10.07 JOG1 START

< 10.08 FAULT RESET SEL

< 10.09 RUN ENABLE

< 10.10 EM STOP OFF3

< 10.11 EM STOP OFF1
10.12 START INHIBIT

< 10.13 FB CW USED

< 10.14 JOG2 START

< 10.15 JOG ENABLE

< 10.16 D2D CW USED

< 10.17 START ENABLE

+ aktiverar driftférreglingsfunktionen.

[ FALSE ]

[DISTATUS2]

(2/2.01DI13)
[ TRUE ]

[TRUE]

[TRUE]

[ Disabled ]

[ FBAMAIN CW ]

(4/2.12)
[ FALSE ]

[ FALSE ]

[ D2D MAIN CW ]

(4/2.17)
[ TRUE ]

Blockutgangar i andra parameter- 2.18 D2D STYRORD FOLJ (sid 73)

grupper 6.01 STATUSORD 1 (sid 76)

6.02 STATUSORD 2 (sid 77)

6.03 VARVT-REG STATUS (sid 78)

6.05 GRANSORD 1 (sid 78)

6.07 MOMENT GRANSER (sid 79)

Utgangarna 6.09...6.11 anvands inte med Varvtals- och momentstyrningspro-
grammet.

10.01 | EXT1 START FUNKT FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer signalkalla for start- och stoppstyrning vid extern styrplats EXT1.
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.
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(0) Ej vald

Ingen signalkalla vald.

(1) In1

Kalla for start- och stoppkommandon valjs med parameter 10.02

EXT1 START IN1. Start/stopp styrs enligt féljande:

Par. 10.02 | Kommando
0->1 Start
1->0 Stopp

(2) Pulsstyrning

Kalla for start- och stoppkommandon valjs med parametrarna 10.02
EXT1 START IN1 och 10.03 EXT1 START IN2. Start/stopp styrs enligt
féljande:

Par.10.02 | Par. 10.03 |[Kommando
0->1 1 Start
Alla 1->0 Stopp
Alla 0 Stopp

(3) FALTBUSS

Start- och stoppstyrning fran kélla vald av parameter 10.13 FALT-
BUSS STYRORD.

(4) D2D Start- och stoppstyrning frdn annan frekvensomriktare via D2D-sty-
rord.
(5) IN1 F IN2R Kallan vald av 10.02 EXT1 START IN1 ar signalen for start framat.

Kallan vald av 10.03EXT1 START IN2 ar signalen for start bakat.

Par. 10.02 | Par. 10.03 Kommando
0 0 Stopp
1 0 Start framat
0 1 Start bakat
1 1 Stopp

(6) IN1S IN2DIR

Kallan vald av 10.02 EXT1 START IN1 ar startsignalen (0 = stopp, 1
=start), kallan vald av 10.03 EXT1 START IN2 &r riktningssignalen (0
= framat, 1 = bakat).

10.02

EXT1 START IN1

FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer kalla 1 for start- och stop

START FUNKT, alternativen (1) In1 och (2) Pulsstyrning.
Obs: Denna parameter kan inte andras medan frekvensomriktaren ar i drift.

pkommandon vid extern styrplats EXT1. Se parameter 10.01 EXT1

Bitpekare: Grupp, index och bit

10.03

EXT1 START IN2

FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Véljer kélla 2 for start- och stop
START FUNKT, alternativet (2)

Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

pkommandon vid extern styrplats EXT1. Se parameter 10.01EXT1
Pulsstyrning.

Bitpekare: Grupp, index och bit

10.04

EXT2 START FUNKT

FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer signalkalla for start- och stoppstyrning vid extern styrplats EXT2.
Obs: Denna parameter kan inte andras medan frekvensomriktaren ar i drift.
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(0) Ej vald

Ingen signalkalla vald.

(1) IN1

Kalla for start- och stoppkommandon véljs med parameter 10.05

EXT2 START IN1. Start/stopp styrs enligt féljande:

Par. 10.05 | Kommando
0->1 Start
1->0 Stopp

(2) Pulsstyrning

Kalla for start- och stoppkommandon véljs med parametrarna 10.05
EXT2 START IN1 och 10.06 EXT2 START IN2. Start/stopp styrs enligt
féljande:

Par.10.05 | Par.10.06 [Kommando
0->1 1 Start
Alla 1->0 Stopp
Alla 0 Stopp

(3) FALTBUSS

Start- och stoppstyrning fran kélla vald av parameter 10.13 FALT-
BUSS STYRORD.

(4) D2D Start- och stoppstyrning fran annan frekvensomriktare via D2D-sty-
rord.
(5) IN1T F IN2R Kallan vald av 10.05 EXT2 START IN1 &r signalen for start framat.

Kallan vald av 10.06EXT2 START IN2 ar signalen for start bakat.

Par. 10.05 | Par. 10.06 Kommando
0 0 Stopp
1 0 Start framat
0 1 Start bakat
1 1 Stopp

(6) IN1S IN2DIR

Kallan vald av 10.05 EXT2 START IN1 ar startsignalen (0 = stopp, 1
=start), kallan vald av 10.06 EXT2 START IN2 ar riktningssignalen (0
= framat, 1 = bakat).

10.05

EXT2 START IN1

FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer kélla 1 for start- och stop

pkommandon vid extern styrplats EXT2. Se parameter 10.04 EXT2

START FUNKT, alternativen (1) IN1 och (2) Pulsstyrning.
Obs: Denna parameter kan inte andras medan frekvensomriktaren ar i drift.

Bitpekare: Grupp, index och bit

10.06

EXT2 START IN2

FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer kélla 2 fér start- och stop
START FUNKT, alternativet (2)

pkommandon vid extern styrplats EXT2. Se parameter 10.04EXT2
Pulsstyrning.

Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

Bitpekare: Grupp, index och bit
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10.07

KRYP1 START FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Forutsatt aktivering med parameter 10.15 FRIGIVNING KRYP, valjer funktionen kalla for aktivering av
krypkdrningsfunktion 1. 1 = Aktiv. (Krypkdrningsfunktion 1 kan dven aktiveras via faltbuss, oberoende
av parameter 10.15.)

Se Krypkdrning pa sid 48. Se aven dvriga parametrar for krypkorning: 10.14 KRYP2 START, 10.15
FRIGIVNING KRYP, 24.03 VAL VARV REF1 IN/24.04 VAL VARV REF2 IN, 24.10 VARVT REF
KRYP1, 24.11 VARVT REF KRYP2, 25.09 ACC TID KRYPKORN, 25.10 RET TID KRYPKORN och
22.06 NOLLVARVS FORDRO.

Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

Bitpekare: Grupp, index och bit

10.08

FELATERSTALLNING FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer kéllan for felaterstallning. Signalen aterstaller omriktaren efter att den 16st ut fér fel om felorsa-
ken inte kvarstar. 1 = Fault reset.

Bitpekare: Grupp, index och bit

10.09

DRIFTFRIGIVNING FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer kallan for driftfrigivningssignal. Om driftfrigivningssignalen deaktiveras startar inte drivsystemet,
respektive stoppas om det &r i drift. 1 = Driftfrigivning.

Se &ven parameter 10.17 START ENABLE.

Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

Bitpekare: Grupp, index och bit

10.10

NODSTOPP OFF3 FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer kéllan for nddstopp OFF3. 0 = OFF3 aktiv: Drivsystemet stoppas langs nddstopprampen, med
tid enligt 25.11 NODSTOPPSRAMP.

Nd&dstopp kan aven aktiveras via faltbuss (2.12 FB STYRORD).

Se Nédstopp pa sid 56.

Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

Bitpekare: Grupp, index och bit

10.11

NORMALSTOPP OFF1 FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer kéllan fér nédstopp OFF1. 0 = OFF1 aktiv: Drivsystemet stoppas med aktiv retardationstid.
Noédstopp kan aven aktiveras via faltbuss (2.12 FB STYRORD).

Se Nédstopp pa sid 56.

Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

Bitpekare: Grupp, index och bit
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10.12

DRIFTFORREGLING FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Aktiverar driftfdrreglingsfunktionen. Driftférreglingsfunktionen skyddar mot aterstart av drivsystemet

(dvs. skyddar mot ovantad start) om

» omriktaren |6ser ut for fel och felet aterstalls

« driftfrigivningssignalen aktiveras medan startkommando ar aktivt. Se parameter 10.09 DRIFTFRI-
GIVNING.

+ styrmetoden andras fran lokal till fjarr.

+ extern styrning vaxlar fran EXT1 till EXT2 eller fran EXT2 till EXT1.

En aktiv driftfdrregling kan aterstéllas med ett stoppkommando.

Observera att i vissa tillampningar ar det nddvandigt att lata drivsystemet starta om.

(0) Ej vald Driftférregling deaktiverad.
(1) Vald Driftférregling aktiverad.
10.13 | FALTBUSS STYRORD FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer kéallan for styrordet nar faltbuss (FBA) ar vald som extern styrplats for start- och stoppstyrning
(se parametrarna 10.01 EXT1 START FUNKT och 10.04 EXT2 START FUNKT). Som férval ar kéllan
parameter 2.12 FB STYRORD.

Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren &r i drift.

Vardepekare: Grupp och index

10.14

KRYP2 START FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Forutsatt aktivering med parameter 10.15 FRIGIVNING KRYP, valjer funktionen kalla for aktivering av
krypkérningsfunktion 2. 1 = Aktiv. (Krypkdrningsfunktion 2 kan éven aktiveras via faltbuss, oberoende
av parameter 10.15.)

Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren &r i drift.

Bitpekare: Grupp, index och bit

10.15

FRIGIVNING KRYP FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer kallan for frigivning av parametrarna 10.07 KRYP1 START och 10.14 KRYP2 START.

Obs: Krypkdrning kan aktiveras med denna parameter endast om inget startkommando fran en
extern styrplats &r aktivt. A andra sidan, om joggning redan &r aktiverad kan drivsystemet inte startas
fran en extern styrplats, med undantag fér joggningskommandon via faltbuss.

Bitpekare: Grupp, index och bit

10.16

ANV D2D STYRORD FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer kallan for styrordet for drift till drift-kommunikation. Som forval &r kéllan parameter 2.17 D2D
STYRORD.

Vardepekare: Grupp och index
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10.17

STARTFRIGIVNING FW-block: DRIFT LOGIK (se ovan)

Valjer kallan for startfrigivningssignal. Om startfrigivningssignalen deaktiveras startar inte drivsyste-
met, respektive stoppas om det &r i drift. 1 = Startfrigivning
Obs! Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

Obs! Funktionen hos startfrigivningssignalen skiljer sig fran den hos driftfrigivningssignalen.
Exempel: Extern spjallstyrning med startfrigivning och driftfrigivning. Motorn kan starta endast om
spjallet ar helt 6ppet.

Omriktare startad

Start/stopp-kommandon J
(grupp 10)

Startfrigivningssignal |
(10.17)

\
\
\
|
\
Startad (6.01 STATUS I [
\
\

WORD 1 bit 2) Spjall Sppet

\
I
\ Spjall stangt
Spjélistatus _’/_\Lg
o« — | =pp

v Spj_éillets_ Spjallets
6ppningstid stangningstid
Driftfrigivningssignalen

|
\
\
|
|
fran spjallets andlagesbrytare \| l
vaxlar nar spjallet ar Relt \
\
|
|
\
I

Oppet (10.09)
A_

O N
1 1 1

Motorvarvtal

Accélerétidhstid Retardationstid
(25.03) (25.04)

Bitpekare: Grupp, index och bit
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Grupp 11 START/STOPP METOD

Dessa parametrar valjer start- och stoppfunktioner samt autofasningslage, definierar
DC-magnetiseringstid for motorn och konfigurerar DC-fasthallningsfunktionen.

Firmwareblock:
START/STOPP METOD
(1)

START/STOP MODE

TLF10 2msec [O)
11.01 START MODE

11.02 DC MAGN TIME

11.03 STOP MODE

11.04 DC HOLD SPEED

11.05 DC HOLD CUR REF

11.06 DC HOLD

11.07 AUTOPHASING MODE

[ Const time ]

[500 ms ]

[Ramp ]

[5.0mpm]

[30%1]

[ Disabled ]

[ Turning ]

11.01 | START METOD

FW-block: START/STOPP METOD (se ovan)

Valjer startfunktion fér motorn.
Noter:

SKALAR.

magn).

» Denna parameter har ingen verkan om parameter 99.05 MOTORSTYRMETOD éar satt till (1)
+ Start av roterande maskin ar inte mojlig dad DC-magnetisering har valts ((0) Snabb eller (1) Konst

* Med permanentmagnetmotorer maste automatisk start anvandas.
» Denna parameter kan inte andras medan frekvensomriktaren ar i drift.

(0) Snabb

DC-magnetisering ska valjas om hdgt lossryckningsmoment behdvs.
Omriktaren formagnetiserar motorn fore starten. Tiden for formagneti-
sering berdknas automatiskt och &r normalt 200 ms till 2 s beroende
pa motorns storlek.

(1) Konst magn

Konstant DC-magnetisering bor valjas i stallet for snabb DC-magneti-
sering om en konstant formagnetiseringstid 6nskas (t.ex. om motor-
start maste ske samtidigt med frigivning av mekanisk broms). Detta
val garanterar ocksa hégsta majliga lossbrytningsmoment om férmag-
netiseringstiden &r tillrackligt 1ang. Férmagnetiseringstiden valjs via
parameter 11.02 DC MAGN TID.

VARNING! Motorn kommer att starta nar den installda mag-

A netiseringstiden 16pt ut &ven om magnetiseringen inte ar

genomford till fullo. | tilldmpningar dar fullt startmoment ar av
stor vikt maste man darfor se till att den konstanta magnetiseringsti-
den ar tillrackligt lang for att uppna fullstandig magnetisering och max
moment.

(2) Automatisk

Automatisk start garanterar optimal motorstart i de flesta fall. Install-
ningen inkluderar funktioner fér flygande start (start av roterande
maskin) och automatisk aterstart (stoppad motor kan aterstartas ome-
delbart utan att vanta pa att motorflédet klingar av). Omriktarens
motorstyrning identifierar motorns fléde och motorns mekaniska till-
stdnd samt startar motorn omedelbart under alla omstandigheter.
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11.02

DC MAGN TID

FW-block: START/STOPP METOD (se ovan)

Definierar DC-magnetiseringstiden. Se parameter 11.01 START METOD. Efter startkommando for-
magnetiserar frekvensomriktaren automatiskt motorn under angiven tid.

For att garantera full magnetisering, satt detta varde lika med eller hégre an rotorns tidkonstant. Om
vardet inte ar kant, anvand tumregeln i tabellen nedan:

Motormarkeffekt Konstant magnetiseringstid
<1kw > 50 till 100 ms

1 till 10 kW > 100 till 200 ms

10 till 200 kW > 200 till 1000 ms

200 till 1000 kW > 1000 till 2000 ms

Obs: Denna parameter kan inte andras medan frekvensomriktaren ar i drift.

0...10000 ms

DC-magnetiseringstid.

11.03

STOPP METOD

FW-block: START/STOPP METOD (se ovan)

Valjer stoppfunktion for motorn.

(1) Utrulining

Stopp genom att spanningsmatningen till motorn bryts. Motorn stan-
nar genom utrullning.

VARNING! Om mekanisk broms anvands, sakerstall att det

A inte medfor risker att lata drivsystemet stanna genom utrull-

ning. For ytterligare information om den mekaniska broms-

funktionen, se parametergrupp 35.

(2) Ramp Stopp langs ramp. Se parametergrupp 25.

11.04 | DC FASTH VARVT FW-block: START/STOPP METOD (se ovan)
Definierar varvtalsgransen fér DC-fasthallning. Se parameter 11.06 DC FASTHALLNING.
0...1000 rpm DC-fasthallningsvarvtal.

11.05 | DC FASTH STROM FW-block: START/STOPP METOD (se ovan)
Definierar DC-hallstrémmen i procent av motorns mérkstrom. Se parameter 11.06 DC FASTHALL-
NING.
0...100 % DC-fasthallningsstrom
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11.06

DC FASTHALLNING

FW-block: START/STOPP METOD (se ovan)

Aktiverar DC hold-funktionen. Med denna funktion kan rotorn lasas vid varvtalet noll.

Nar saval referensvardet som varvtalet har sjunkit under vardet pa parameter 11.04 DC FASTH
VARVT sa upphor omriktaren att generera sinusformad vaxelstrdm och borjar i stallet mata motorn
med likstrém. Strémmen sétts av parameter 11.05 DC FASTH STROM. Nar referensvarvtalet stiger
over parameter 11.04 DC FASTH VARVT aterstélls normal drift.

\
Motorvarvtal

DC-fasthalln

Referens

Noter:

» DC-fasthallningsfunktionen ar urkopplad om startsignalen inte ar aktiv.
» DC hold-funktionen kan endast vara aktiverad under varvtalsreglering.
» DC hold-funktionen kan inte aktiveras om parameter 99.05 MOTORSTYRMETOD é&r satt till (1)

SKALAR.

* Motorns temperatur dkar nar den matas med likstrom. Om tillampningar kraver langa DC-
fasthallningstider bor separatventilerade motorer anvandas. Nar fasthallningstiden ar Iang kan inte
funktionen hindra att motoraxeln roterar nar den utsatts for en konstant last.

(0) Ej vald

DC hold-funktionen deaktiverad.

(1) Vald

DC hold-funktionen ar aktiverad.

11.07

VAL AUTOFASNING

FW-block: START/STOPP METOD (se ovan)

Valjer hur autofasning utférs. Se aven Autofasning pa sid 38.

(0) Roterande

Detta driftldge ger det noggrannaste autofasningsresultatet. Detta
driftiage kan anvandas, och rekommenderas, om det ar tillatet att
motorn roterar och igdngkdrningen inte ar tidkritisk. Obs: Denna drift-
lage innebar att motorn roterar under ID-kérning.

(1) Stillast 1 Snabbare an (0) Roterande, men inte lika noggrann. Motorn roterar
inte.
(2) Stillast 2 En alternativ autofasningsmetod som kan anvandas om ROTE-

RANDE inte ar mdjlig och (1) Stillast 1 ger felaktiga resultat. Metoden
ar dock betydligt langsammare an (1) Stillast 1.
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Grupp 12 DIGITALA I/O

Installningar for digitala in- och utgangar, samt reldutgang.

97

Firmwareblock:
DIO1
(6)

Valjer om DIO1 anvands som en digi-
tal ingang eller som en digital utgang,
samt kopplar ett arvarde till den digi-
tala utgangen. Blocket visar dven
DIO-status.

[ Output ]

[ STATUS WORD 2.2]
(4/ 6.02READY RELAY)

DIO1
18

TLF7 2 msec 3)

2.03 DIO STATUS

12.01 DIO1 CONF
< 12.04 DIO1 OUT PTR

2.03
Bit 0

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

2.03 DIO STATUS (sid 68)

Firmwareblock:
DIO2
(7)

Valjer om DIO2 ska anvandas som en
digital ingang/frekvensingang eller
som en digital utgang, samt kopplar
ett arvarde till den digitala utgangen.
Blocket visar aven DIO-status.
Frekvensingangar kan skalas med
standardfunktionsblock. Se Standard-
funktionsblock.

[ Output ]

[ STATUS WORD 2.3 ]
(4 / 6.02.MODULATING
[ 1000Hz ]

[3Hz]

[1500]

[oj

DIO2
19

TLF7 2 msec )

2.03 DIO STATUS
2.10 DIO2 FREQ IN

12.02 DIO2 CONF

< 12.05 DIO2 OUT PTR
12.14 DIO2 F MAX
12.15 DIO2 F MIN
12.16 DIO2 F MAX SCALE
12.17 DIO2 F MIN SCALE

2.03
Bit 1

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

2.03 DIO STATUS (sid 68)
2.10 DIO2 FREKVENS IN (sid 68)

Firmwareblock:
DIO3
(8)

Valjer om DIO3 ska anvandas som en
digital ingang/frekvensingang samt
kopplar ett arvarde till den digitala
utgangen/frekvensutgangen och ska-
lar frekvensutgangen. Blocket visar
aven DIO-status.

[ Output ]

[ STATUS WORD 1.10]
(4/6.0LFAULT)

[ SPEED ACT]
(7/1.01)

[ 1000Hz ]

[3Hz]

[1500]

[ol

DIO3
20

TLF7 2 msec 5)

2.03 DIO STATUS
2.11 DIO3 FREQ OUT

12.03 DIO3 CONF

< 12.06 DIO3 OUT PTR

< 12.07 DIO3 F OUT PTR
12.08 DIO3 F MAX
12.09 DIO3 F MIN
12.10 DIO3 F MAX SCALE
12.11 DIO3 F MIN SCALE

2.03
Bit 2

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

2.03 DIO STATUS (sid 68)
2.11 DIO3 FREKVENS UT (sid 68)

12.01 | DIO1 KONFIG

FW-block: DIO1 (se ovan)

Valjer om DIO1 anvands som en digital ingang eller som en digital utgang.

(0) Utgang

DIO1 anvands som digital utgang

(1) Ingang

DIO1 anvands som digital ingang.
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12.02 | DIO2 KONFIG FW-block: DIO2 (se ovan)

Valjer om DIO2 anvénds som en digital ingang, som en digital utgang eller som en frekvensingang.

(0) Utgang DIO2 anvands som digital utgang

(1) Ingang DIO2 anvands som digital ingang.

(2) Frekv ingang DIO2 anvands som frekvensingang.
12.03 | DIO3 KONFIG FW-block: DIO3 (se ovan)

Valjer om DIO3 anvands som en digital ingang, som en digital utgang eller som en frekvensutgang.

(0) Utgang DIO2 anvands som digital utgang

(1) Ingang DIO2 anvands som digital ingang.

(2) Frekv utgang DIO2 anvands som frekvensutgang.
12.04 | DIO1 UTG PEKARE FW-block: DIO1 (se ovan)

Valjer en frekvensomriktarsignal for anslutning till digital utgang DIO1 (nar 12.01 DIO1 KONFIG &r
satt till (0) Utgang).

Bitpekare: Grupp, index och bit

12.05 | DIO2 UTG PEKARE FW-block: DIO2 (se ovan)

Valjer en frekvensomriktarsignal for anslutning till digital utgang DIO2 (nar 12.02 DIO2 KONFIG &r
satt till (0) Utgang).

Bitpekare: Grupp, index och bit

12.06 | DIO3 UTG PEKARE FW-block: DIO3 (se ovan)

Valjer en frekvensomriktarsignal for anslutning till digital utgang DIO3 (nar 12.03 DIO3 KONFIG &r
satt till (0) Utgang).

Bitpekare: Grupp, index och bit

12.07 | DIO3 FREKUTG PEK FW-block: DIO3 (se ovan)

Valjer en frekvensomriktarsignal fér anslutning till frekvensutgangen (nar 12.03 DIO3 KONFIG ar satt
till (2) Frekv utgang).

Vardepekare: Grupp och index

12.08 | DIO3 FREKVENSMAX FW-block: DIO3 (se ovan)

Nar 12.03 DIO3 KONFIG ar satt till (2) Frekv utgang definierar parametern DIO3 max utfrekvens.

3...32768 Hz DIO3 max utfrekvens

12.09 | DIO3 FREKVENSMIN FW-block: DIO3 (se ovan)

Nar 12.03 DIO3 KONFIG ar satt till (2) Frekv utgang definierar parametern DIO3 min utfrekvens.

3...32768 Hz DIO3 min utfrekvens
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12.10 | DIO3 F MAX SKALN

FW-block: DIO3 (se ovan)

fpiosz (Hz)
A

1208 |~ -

|
|
|
|
12.09 :

Nar 12.03DIO3 KONFIG ar satt till (2) Frekv utgang definierar parametern det reella vardet pa signa-
len (vald av parameter 12.07 DIO3 FREKUTG PEK) som motsvarar max utfrekvens fran DIO3 (defi-
nierat av parameter 12.08 DIO3 FREKVENSMAX).

fpio3 (Hz)

12.08

12.09

12.11 12.10

Signal (real) )
vald av par.
12.07

A

»

121 Signal (real) )
vald av par.
12.07

0...32768

Reellt tal som motsvarar DIO3 max utfrekvens.

12.11 | DIO3 F MIN SKALN

FW-block: DIO3 (se ovan)

Nar 12.03 DIO3 KONFIG ar satt till (2) Frekv utgang definierar parametern det reella vardet pa signalen
(vald av parameter 12.07 DIO3 FREKUTG PEK) som motsvarar min DIO3 frekvensutsignalvarde
(definierat av parameter 12.09 DIO3 FREKVENSMIN).

0...32768

Reellt tal som motsvarar DIO3 min utfrekvens.

Firmwareblock:
RO
(5)

Kopplar ett arvarde till relautgangen.
Blocket visar &ven relats utgangssta-
tus.

RO

17

TLF7 2 msec

@)

[ BRAKE COMMAND.0 ]
(4/3.150)

2.02 RO STATUS |———

< 12.12 RO1 OUT PTR

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

2.02 RO STATUS (sid 68)

12.12 | RO1 PEKARE

FW-block: RO (se ovan)

Valjer en frekvensomriktarsignal som ska anslutas till reldutgang RO1.

Bitpekare: Grupp, index och bit

Firmwareblock:
DI
4)

Visar status for digitala ingangar.
Inverterar status for godtycklig DI om
sa onskas.

DI

16

TLF7 2 msec

@)

[000000]

2.01 DI STATUS [—>

12.13 DI INVERT MASK

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

2.01 DI STATUS (sid 68)
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12.13

DI INVERTERING FW-block: DI (se ovan)

Inverterar tillstdndet for digitala ingangar, rapporterade av 2.01 DI STATUS. Till exempel inverterar
vardet 0b000100 status for DI3 i signalen.

0b000000...0b111111 DI statusinverteringsmask.

12.14

DIO2 FREKVENSMAX FW-block: DIO2 (se ovan)

Definierar max infrekvens for DIO2 nar 12.02 DIO2 KONFIG é&r satt till (2) Frekv ingang.
En frekvenssignal ansluten till DIO2 skalas till en intern signal (2.10 DIO2 FREKVENS IN) av parame-
trarna 12.14...12.17 pa foljande satt:

2.10 DIO2 FREKVENS IN

A
16 - —-—-=-=-=-=-=-=-=--
|
|
|
|
|
|
|
17 !
| |
|
1 |
12.15 12.14 " fpioz (Hz)
3...32768 Hz D102 maxfrekvens.
12.15 | DIO2 FREKVENSMIN FW-block: DIO2 (se ovan)

Definierar min infrekvens for DIO2 nar 12.02 DIO2 KONFIG ar satt till (2) Frekv ingang. Se parameter
12.14 DIO2 FREKVENSMAX

3...32768 Hz DIO2 minfrekvens.

12.16

DIO2 F MAX SKALN FW-block: DIO2 (se ovan)

Definierar det varde som motsvarar max infrekvens, definierad av parameter 12.14 DIO2 FREK-
VENSMAX. Se parameter 12.14 DIO2 FREKVENSMAX.

-32768...32768 Skalat varde motsvarande maxfrekvens pa DIO2.

12.17

DIO2 F MIN SKALN FW-block: DIO2 (se ovan)

Definierar det varde som motsvarar min infrekvens, definierad av parameter 12.15 DIO2
FREKVENSMIN. Se parameter 12.14 DIO2 FREKVENSMAX.

-32768...32768 Skalat varde motsvarande minfrekvens pa DIO2.
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Grupp 13 ANALOGA INGANGAR

Installningar for analoga ingangar.

Frekvensomriktaren erbjuder tva programmerbara analoga ingangar, Al1 och
Al2. Bada ingangarna kan anvandas antingen som spannings- eller strémingang
(-11...11 V eller 22...22 mA). Ingangstypen valjs med bygel J1 respektive J2 pa
JCU-styrenheten.

Onoggrannheten hos de analoga ingangarna ar 1 % av fullt skalutslag och upplés-
ningen ar 11 bit (+ tecken). Den hardvarumassiga filtertidkonstanten ar cirka 0,25
ms.

Analoga ingangar kan anvandas som kalla for varvtals- och momentreferens.

Overvakning av analoga ingangar kan laggas till med standardfunktionsblock. Se
Standardfunktionsblock.

Al
(12)

Firmwareblock: AT1

Filtrerar och skalar den analoga insig-
nalen Al1 och valjer Al1-Gvervak-
ning. Visar aven vardet pa ingangen.

23
TLF7 2 msec ®)

2.04 All [———
2.05 AIL SCALED [

Loows] 143,01 AILFILT TIME
[10.000mA] 13.02 AI1 MAX
13.03 AI1 MIN
13.04 A1 MAX SCALE
LAs0000 143 5 AT1 MIN SCALE

[-10.000mA J

[ 1500000

Blockutgangar i andra parameter- 2.04 Al1 (sid 68)
grupper 2.05 Al1 SKALAT VARDE (sid 68)

13.01

Al1 FILT TID FW-block: Al1 (se ovan)

Definierar filtertidkonstanten fér analog ingang Al1.

% MOfiItrerad signal o=1-(1-¢'T

100 | = filteringang (steg)
63 = O = filterutgang
Filtrerad signal t = tid
T = filtertidskonstant

- t
T

Obs: Signalen filtreras ocksa i signalgrénssnitthardvaran (ca. 0,25 ms tidkonstant). Detta kan inte
andras med nagon parameter.

0...30s Filtertidskonstant for Al1.

13.02

Al1 MAX FW-block: Al1 (se ovan)

Definierar maxvardet for analog ingang Al1. Typen valjs med bygel J1 pa JCU-styrenheten.

-11...11 V/-22..22 mA Max ingangsvarde Al1.
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13.03 | Al1 MIN FW-block: Al1 (se ovan)

Definierar minvardet fér analog ingang Al1. Typen véljs med bygel J1 pa JCU-styrenheten.

-11...11 V/-22..22 mA Min ingangsvarde Al1.

13.04 | Al1 MAX SKALNING FW-block: Al1 (se ovan)

Definierar det reella tal som motsvarar max analogt invarde, definierat av parameter 13.02 Al1 MAX.

a Al (skalat)

13.04} - - - - -

13.03 ! R
| 13.02 Al (MANV)
|
|
|
|
—————— 13.05
-32768...32768 Reellt tal motsvarande vardet pa parameter 13.02.
13.05 | Al1 MIN SKALNING FW-block: Al1 (se ovan)

Definierar det reella tal som motsvarar min analogt invarde, definierat av parameter 13.03 Al1 MIN. Se
parameter 13.04 Al1 MAX SKALNING.

-32768...32768 Reellt tal motsvarande vardet pa parameter 13.03.
Firmwareblock: AT2
A|2 TLF7 2 msec (7)
(1 3) 2.06 AI2|—

) o 2.07 AT2 SCALED [
Filtrerar och skalar den analoga insig- ’

nalen Al2 och valjer Al2-6vervak-
ning. Visar éven vardet pa ingangen.

Looms] 13.06 AI2 FILT TIME

13.07 AI2 MAX
13.08 AI2 MIN
13.09 AI2 MAX SCALE
13.10 AI2 MIN SCALE

[10000mA]
[-10.000mA]
[100000]

[-100.000 ]

Blockutgangar i andra parameter- 2.06 Al2 (sid 68)
grupper 2.07 Al2 SKALAT VARDE (sid 68)

13.06 | AI2 FILT TID FW-block: Al2 (se ovan)

Definierar filtertidskonstanten fér analog ingang Al2. Se parameter 13.01 Al1 FILT TID.

0...30s Filtertidskonstant for Al2.

13.07 | Al2 MAX FW-block: Al2 (se ovan)

Definierar maxvardet for analog ingang Al2. Typen véljs med bygel J2 pa JCU-styrenheten.
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11,11 V/-22..22 mA Max ingangsvarde Al2.

13.08 | Al2 MIN FW-block: Al2 (se ovan)

Definierar minvardet fér analog ingang Al2. Typen valjs med bygel J2 pa JCU-styrenheten.

11,11 V/-22...22 mA Min ingangsvérde Al2.

13.09 | Al2 MAX SKALNING FW-block: Al2 (se ovan)

Definierar det reella tal som motsvarar max analogt invarde, definierat av parameter 13.07 Al2 MAX.

a Al (skalat)

13.09} - - - - -

13.08 ! R
| 13.07 Al (mANV)
|
|
|
|
—————— 13.10
-32768...32768 Reellt tal motsvarande vardet pa parameter 13.07.
13.10 | Al2 MIN SKALNING FW-block: Al2 (se ovan)

Definierar det reella tal som motsvarar min analogt invarde, definierat av parameter 13.08 Al2 MIN. Se
parameter 13.09 Al2 MAX SKALNING.

-32768...32768 Reellt tal motsvarande vardet pa parameter 13.08.

13.11 | Al KALIBRERING FW-block: Ej vald

Aktiverar Al-kalibreringsfunktionen.
Anslut signalen till ingangen och valj 6nskad kalibreringsfunktion.

(0) Ej vald Al-kalibrering ar inte aktiverad.

(1) Al1 MinTrimm Aktuell signal pa analog ingang Al1 har valts som minimivarde for Al1,
parameter 13.03 Al1 MIN. Vardet atergar darefter automatiskt till (0)
Ej vald.

(2) Al1 MaxTrimm Aktuell signal pa analog ingang Al1 har valts som minimivarde for Al1,
parameter 13.02 Al1 MAX. Vardet atergar darefter automatiskt till (0)
Ej vald.

(3) Al2 MinTrimm Aktuell signal pa analog ingang Al2 har valts som minimivarde for Al2,
parameter 13.08 Al2 MIN. Vardet atergar darefter automatiskt till (0)
Ej vald.

(4) Al2 MaxTrimm Aktuell signal pa analog ingang Al2 har valts som maxvarde for Al2,
parameter 13.07 Al2 MAX. Vardet atergar darefter automatiskt till (0)
Ej vald.
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13.12 | Al OVERVAKNING FW-block: Ej vald

Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera nar gransen for den analoga insignalen uppnas. Gransvar-
det véljs med parameter 13.13 VAL Al OVERVAKN.

(0) Nej Ingen atgard.

(1) Fel Frekvensomriktaren ldser ut for felet Al OVERVAKNING.

(2) SAKERT VARVT Frekvensomriktaren generar larmet Al OVERVAKNING och styr varv-
talet till ett som definieras med parameter 46.02 REF SAKERT
VARVT.

VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan saker-
A hetsrisker om kommunikationen skulle brytas.

(3) Senast varvt Frekvensomriktaren genererar larmet Al OVERVAKNING och fryser
varvtalet pa den niva drivsystemet arbetade vid. Detta varvtal berak-
nas som ett medelvarde av de 10 ndrmast foregaende sekunderna.
VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan saker-
A hetsrisker om faltbusskommunikationen skulle brytas.

13.13 | VAL Al OVERVAKN FW-block: Ej vald

Valjer dvervakningsgrans fér analoga insignaler.

Bit Overvakning vald av parameter 13.12 ATGARD Al OVERV aktiveras om
0 Al1 min Al1-signalvardet sjunker under vardet som definieras av ekvationen:
par. 13.03 Al1 MIN - 0,5 mA eller V
1 Al1>max | Al1-signalvardet stiger 6ver vardet som definieras av ekvationen:
par. 13.02 Al1 MAX + 0,5 mA eller V
2 Al2<min | Al2-signalvardet sjunker under vardet som definieras av ekvationen:
par. 13.08 Al2 MIN - 0,5 mA eller V
3 Al2>max | Al2-signalvardet stiger dver vardet som definieras av ekvationen:
par. 13.07 Al2 MAX + 0,5 mA eller V

Exempel: Om parametervardet satts till 0010 (bin) valjs bit 1 Al1>max.

0b0000...0b1111 Val av signalévervakning Al1/AI2
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Grupp 15 ANALOGA UTGANGAR

Installningar for analoga utgangar.

Frekvensomriktaren erbjuder tva programmerbara analoga utgangar: en stromut-
gang AO1 (0...20 mA) och en spanningsutgang AO2 (-10...10 V).

Uppldsningen hos de analoga utgangarna ar 11 bit (+ tecken) och onoggrannheten
ar 2 % av fullt skalutslag.

De analoga utsignalerna kan vara proportionella relativt motorns varvtal, process-

hastighet (skalat motorvarvtal), utfrekvens, utstrém, motorns moment, motoreffekt

etc. Det gar att mata in ett varde till en analog ingang via en serieckommunikations-
lank (t.ex. en faltbusslank).

Firmwareblock: AOL
25
AO1 TLF7 2 msec (8)
(14) 2.08 A0L [——
Kopplar ett arvarde till analog utgang | 7t | < 15.01 AL PTR
. , [0.1005]
AO1 samt filtrerar och skalar utsigna- |~~~ | 15.02 AO1FILT TIME
; 5 2 : : [2000mA] 15.03 AO1 MAX
len. Visar aven vardet pa utgangen. :
L400mAlL 1 15,04 AOL MIN
0001 15,05 AO1 MAX SCALE

2000 15.06 AO1 MIN SCALE

Blockutgangar i andra parameter- 2.08 AO1 (sid 68)
grupper

15.01 | AO1 PEKARE FW-block: AO1 (se ovan)

Valjer en frekvensomriktarsignal som ska anslutas till analog utgang AO1.

Vardepekare: Grupp och index

15.02 | AO1 FILT TID FW-block: AO1 (se ovan)

Definierar filtertidskonstanten for analog utgang AO1.
%

ZOfiltrerad signal o=1-(1-¢e'M
100
63 | = filteringang (steg)

= _s A

' Filtrerad signal to= tiglterutgang

. T = filtertidskonstant

- t
T

Obs: Signalen filtreras ocksa i signalgranssnittshardvaran (ca 0,5 ms tidkonstant). Detta kan inte and-
ras med nagon parameter.

0...30s Filtertidskonstant for AO1.

15.03 | AO1 MAX FW-block: AO1 (se ovan)

Definierar maxvardet for analog utgang AO1.

0...22,7 mA Max AO1-utvarde
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15.04 | AO1 MIN

FW-block: AO1 (se ovan)

Definierar minvéardet foér analog utgang AO1.

0...22,7 mA

Min AO1-utvarde

15.05 | AO1 MAX SKALNING

FW-block: AO1 (se ovan)

AO (mA)
A
15.03

15.04 |

Definierar det reella tal som motsvarar max analogt utvarde, definieratav parameter 15.03 AO1 MAX.

AO (mA)
15.03 4

15.04 |-

15.06 15.05

> A0 (reellt tal)

> A0 (reellt tal) 15.05

15.06

-32768...32767

Reellt tal motsvarande vardet pa parameter 15.03.

15.06 | AO1 MIN SKALNING

FW-block: AO1 (se ovan)

Definierar det reella talsom motsvarar min analogt utvarde, definierat av parameter 15.04 AO1 MIN. Se
parameter 15.05 AO1 MAX SKALNING.

-32768...32767

Reellt tal motsvarande vardet pa parameter 15.04.

Firmwareblock:
AO2
(15)

Kopplar ett arvarde till analog utgang
AO2 samt filtrerar och skalar utsigna-
len. Visar aven vardet pa utgangen.

AO2
26

©)

TLF7 2 msec

2.09 AO2

[ SPEED ACT PERC ]

(1/1.02)
[0.100s]

< 15.07 AO2 PTR
15.08 AO2 FILT TIME
15.09 AO2 MAX
15.10 AO2 MIN
15.11 AO2 MAX SCALE
15.12 AO2 MIN SCALE

[10000V]
[-10000V]
[ 100000 ]

[-100.000 ]

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

2.09 AO2 (sid 68)

15.07 | AO2 PEKARE

FW-block: AO2 (se ovan)

Valjer en frekvensomriktarsignal som ska anslutas till analog utgang AO2.

Vardepekare: Grupp och index

15.08 | AO2 FILT TID

FW-block: AO2 (se ovan)

Definierar filtertidskonstanten fér analog utgang AO2. Se parameter 15.02 AO1 FILT TID.

0...30s

Filtertidskonstant for AO2.

15.09 | AO2 MAX

FW-block: AO2 (se ovan)

Definierar maxvardet for analog utgang AO2.
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-10...10V

Max AO2-utvarde

15.10

AO2 MIN

FW-block: AO2 (se ovan)

Definierar minvardet fér analog utgang AO2.

-10...10V

Min AO2-utvarde

15.11

AO2 MAX SKALNING

FW-block: AO2 (se ovan)

Definierar det reella tal som motsvarar max analogt utvarde, definieratav parameter 15.09 AO2 MAX.

AO (V)
A

AO (V)

A
15097 - -

15.10 ¢

15.09 4

15.10 |

15.12

15.11

> AO (reellt tal)

15.11

15.12 >AO (reellt tal)

-32768...32767

Reellt tal motsvarande vardet pa parameter 15.09.

15.12

AO2 MIN SKALNING

FW-block: AO2 (se ovan)

Definierar det reella tal som motsvarar min analogt utvarde, definierat av parameter 15.10 AO2 MIN.

Se parameter 15.11 AO2 MAX SKALNING.

-32768...32767

Reellt tal motsvarande vardet pa parameter 15.10.
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Grupp 16 SYSTEM

Lokal styrning och installningar for parameteratkomst, aterstallining grundparameter-
varden, spara parametrar i permanent minne.

16.01 | LOKAL LASNING FW-block: Ej vald

Valjer kalla for blockering av lokal styrning (Take/Release-knappen i PC-hjalpmedlet, LOC/REM-tang-
enten pa mandverpanelen). 1 = Lokal styrning blockerad. 0 = Lokal styrning méjlig

VARNING! Innan funktionen aktiveras, kontrollera att mandverpanelen inte behdvs for att
A stoppa frekvensomriktaren!

Bitpekare: Grupp, index och bit

16.02 | PARAMETER LAS FW-block: Ej vald

Valjer tillstand for parameterlas. Laset hindrar andring av parametrarna.
Obs: Denna parameter kan justeras endast efter att ratt kod har angetts med parameter 16.03

LOSENORD.
(0) Last Last. Parametervarden kan inte andras fran mandverpanelen.
(1) Oppen Laset ar 6ppet. Parametervarden kan andras.
(2) Ej sparad Laset ar 6ppet. Parametrarna kan &ndras men andringarna kvarstar
inte efter spanningsavbrott.
16.03 | LOSENORD FW-block: Ej vald

Efter inmatning av 358 till denna parameter kan parameter 16.02 PARAMETER LAS &ndras.
Vardet atergar darefter automatiskt till 0.

16.04 | PAR ATERSTALLN FW-block: Ej vald

Aterstaller ursprungliga installningar for tillampningen, dvs. fabriksinstallda parametervéarden.
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren &r i drift.

(0) Klar Aterstaliningen &r slutférd.

(1) Aterst appl Alla parametervarden aterstalls till sina forvalda varden, utom motor-
data, ID-kérningsresultat samt konfigurationsdata for faltbuss, drift till
drift-buss och pulsgivare.

(2) Fabriksinst Alla parametervarden aterstalls till sina férvalda varden, inklusive
motordata, ID-kdrningsresultat samt konfigurationsdata for faltbuss
och pulsgivare. Kommunikationen med PC-verktyget avbryts under
aterstallning. Frekvensomriktarens CPU aterstartas efter avslutad
aterstallning.

16.07 | PAR SPARNING FW-block: Ej vald

Sparar giltiga parametervarden i det permanenta minnet.
Se aven Programmering via parametrar pa sid 30.

(0) Klar Spara OK.

(1) Spara Spara pagar.
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16.09

ANV PARAM VAL

FW-block: Ej vald

Gor det mojligt att spara och ater lasa in fyra anvandarparameteruppsattningar.
Uppséattningen som var aktiv da drivsystemet senast stdngdes av aktiveras vid nasta spanningssatt-

ning.

Obs: Eventuella parameterférandringar efter att en parameteruppsattning har lasts in sparas inte
automatiskt i den inlasta uppsattningen - de maste sparas med denna parameter.

(1) INGET VAL

Inlasning eller sparande av instéllningar har slutforts; normal drift.

(2) LADD ANVPAR1

Ladda anvandarparameteruppséattning 1.

(3) LADD ANVPAR2

Ladda anvandarparameteruppsattning 2.

(4) LADD ANVPARS

Ladda anvandarparameteruppséattning 3.

(5) LADD ANVPAR4

Ladda anvandarparameteruppsattning 4.

(6) SPAR ANVPAR1 Spara Anvandarparameteruppsattning 1.
(7) SPAR ANVPAR2 Spara Anvandarparameteruppsattning 2.
(8) SPAR ANVPAR3 Spara Anvandarparameteruppséttning 3.
(9) SPAR ANVPAR4 Spara Anvandarparameteruppsattning 4.
(10) IO VAL Las in anvandarparameteruppsattningar med parametrarna 16.11 och

16.12.

16.10

ANV PARAM STATUS

FW-block: Ej vald

Visar status for anvandarparameteruppsattningar (se parameter 16.09 ANV PARAM VAL). Endast Ias-

bar.

EJ ANVAND

Inga anvandarparameterval har sparats.

(1) LADDNING

En anvandarparameteruppsattning laddas.

(2) SPARAR

En anvandarparameteruppsattning sparas.

(4) FELAKTIG

Ogiltig eller tom parameteruppsattning.

(8) ANV 101 AKT

Anvandarparameteruppsattning 1 har valts med parametrarna 16.11
och 16.12.

(16) ANV 102 AKT

Anvandarparameteruppsattning 2 har valts med parametrarna 16.11
och 16.12.

(32) ANV 103 AKT

Anvandarparameteruppséattning 3 har valts med parametrarna 16.11
och 16.12.

(64) ANV 104 AKT

Anvandarparameteruppsattning 4 har valts med parametrarna 16.11
och 16.12.

(128) ANV PAR1 AKT

Anvandarparameteruppsattning 1 har lasts in med parameter 16.09.

(256) ANV PAR2 AKT

Anvandarparameteruppséattning 2 har lasts in med parameter 16.09.

(512) ANV PAR3 AKT

Anvandarparameteruppsattning 3 har lasts in med parameter 16.09.
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(1024) ANV PAR4 AKT

Anvandarparameteruppsattning 4 har lasts in med parameter 16.09.

16.11

ANV PAR PEKARE L

FW-block: Ej vald

Véljer, tillsammans med parameter 16.12 ANV PAR PEKARE H, anvandarparameteruppsattningen
nar parameter 16.09 ANV PARAM VAL satts till (10) IO VAL. Status for kallan som definieras av denna
parameter och parameter 16.12 valjer den egna anvandarparameteruppsattningen enligt foljande:

Status for kalla def. | Status for killa def. Vald anvandar-
av par. 16.11 av par. 16.12 parameteruppsattn.
FALSK FALSK Regulator 1
SANN FALSK 2
FALSK SANN 3
SANN SANN 4

Bitpekare: Grupp, index och bit

16.12

ANV PAR PEKARE H

FW-block: Ej vald

Se parameter 16.11 ANV PAR PEKARE L.

Bitpekare: Grupp, index och bit

16.13

TIDSPRIORITERING

FW-block: Ej vald

Valjer vilken realtidsklockkalla som frekvensomriktaren anvander som primar realtidsklocka. For vissa
alternativ specificeras multipla kallor som tilldmpas i viss prioritetsordning.

(0) FB_D2D_HMI

Faltbuss (hogst prioritet); drift till drift-buss; manniska-maskingrans-
snitt (mandverpanel eller PC).

(1) D2D_FB_HMI

Drift till drift-buss (hégst prioritet); faltbuss; manniska-maskingrans-
snitt (mandverpanel eller PC).

(2) FB_D2D

Faltbuss (hogst prioritet); drift till drift-buss.

(3) D2D_FB

Drift till drift-buss (hogst prioritet); faltbuss.

(4) ENDAST FB

Endast faltbuss.

(5) ENDAST D2D

Endast drift till drift-buss.

(6) HMI_FB_D2D

Manniska-maskingranssnitt (mandéverpanel eller PC) (hogst prioritet);
faltbuss; drift till drift-buss.

(7) ENDAST HMI

Endast manniska-maskingranssnitt (mandverpanel eller PC).

(8) Intern Inga externa kallor anvands som primar realtidsklocka.
16.20 | DRIVE BOOT FW-block: Ej vald
(0) Ej vald Ingen omstart &r begard.

(1) Reboot drive

Starta om frekvensomriktarens styrenhet.
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Grupp 17 PANEL DATA

Val av signaler for visning

111

pa paneldisplayen.

17.01

SIGNAL1 PAR

FW-block: Ej vald

Valjer den forsta signalen som ska visas pa manéverpanelens display. Den férvalda signalen ar 1.03

FREKVENS.

Vardepekare: Grupp och index

17.02

SIGNAL2 PAR

FW-block: Ej vald

Valjer den andra signalen som
STROM.

ska visas pa mandverpanelens display. Den forvalda signalen ar 1.04

Vardepekare: Grupp och index

17.03

SIGNAL3 PAR

FW-block: Ej vald

Valjer den tredje signalen som ska visas pa mandverpanelens display. Den forvalda signalen ar 1.06

MOTOR MOMENT.

Vardepekare: Grupp och index

17.04

SIGNAL1 MODE

FW-block: Ej vald

Definierar hur signalen som valts med parameter 17.01 SIGNAL1 PAR visas i tillvalsmandverpanelen.

-1) Ej vald Signalen visas inte. Alla andra signaler som inte &r inaktiverade visas
J g 9
tilsammans med respektive signalnamn.
(0) Normal Visar signalen som ett numeriskt varde foljt av enhet.
(1) Bar Visar signalen som en horisontell stapel.

(2) Driftens namn

Visar frekvensomriktarens namn. (Kan aterstallas med hjalp av PC-
verktyget DriveStudio.)

(3) Drive type

Visar frekvensomriktarens typ.

17.05

SIGNAL2 MODE

FW-block: Ej vald

Definierar hur signalen som valts med parameter 17.01 SIGNAL1 PAR visas i tillvalsmandverpanelen.

(-1) Ej vald Signalen visas inte. Alla andra signaler som inte &r inaktiverade visas
tillsammans med respektive signalnamn.

(0) Normal Visar signalen som ett numeriskt varde foljt av enhet.

(1) Bar Visar signalen som en horisontell stapel.

(2) Driftens namn

Visar frekvensomriktarens namn. (Kan aterstallas med hjalp av PC-
verktyget DriveStudio.)

(3) Drive type

Visar frekvensomriktarens typ.
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17.06 | SIGNAL3 MODE

FW-block: Ej vald

Definierar hur signalen som valts med parameter 17.01 SIGNAL1 PAR visas i tillvalsmandverpanelen.

-1) Ej vald Signalen visas inte. Alla andra signaler som inte ar inaktiverade visas
J g 9
tilsammans med respektive signalnamn.
(0) Normal Visar signalen som ett numeriskt varde foljt av enhet.
(1) Bar Visar signalen som en horisontell stapel.

(2) Driftens namn

Visar frekvensomriktarens namn. (Kan aterstéallas med hjalp av PC-
verktyget DriveStudio.)

(3) Drive type

Visar frekvensomriktarens typ.
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Grupp 20 GRANSER

Driftbegransningar

113

Firmwareblock:
GRANSER
(20)

Justerar frekvensomriktarens varvtal,
strém- och momentgranser, véljer
kalla fér den positiva/negativa varv-
talsreferensens frigivningskommando
och aktiverar termisk strombegrans-
ning.

(Drive value)
(Drive value)
(Drive value)
(Drive value)

(Drive value)

Drive value)

(Drive value)

LIMITS N

MISC_3 2 msec (%)

3.20 MAX SPEED REF
3.21 MIN SPEED REF

20.01 MAXIMUM SPEED
20.02 MINIMUM SPEED

< 20.03 POS SPEED ENA

< 20.04 NEG SPEED ENA
20.05 MAXIMUM CURRENT
20.06 MAXIMUM TORQUE
20.07 MINIMUM TORQUE

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

3.20 MAX VARVTREEF (sid 75)
3.21 MIN VARVTREF (sid 75)

20.01 | MAX VARVTAL

FW-block: GRANSER (se ovan)

Definierar maxvarvtal. Se dven parameter 22.08 GRANS OVARV LARM.

0...30000 rpm

Tillatet max varvtal.

20.02 | MIN VARVTAL

FW-block: GRANSER (se ovan)

Definierar minvarvtal. Se aven

parameter 22.08 GRANS OVARV LARM.

-30000...0 rpm

Tillatet min varvtal.

20.03 | POS VARVTAL OK

FW-block: GRANSER (se ovan)

gen:

[

20.03 POS VARVTALOK ]

Véljer kalla for frigivningskommando fér positiv varvtalsreferens.

1 = Positiv varvtalsreferens ar tillaten.
0 = Positiv varvtalsreferens tolkas som nollreferensvérde (i figuren nedan séatts 3.03 VARVTREF
RAMPGEN till noll nér den positiva varvtalsfrigivningssignalen har férsvunnit). Atgérder i olika driftla-

Varvtal: Varvtalsreferensen satts till noll- och motorn stoppas langs aktiv retardationsramp.
Momentreglering: Momentgransen satts till noll och rusningsskyddet stoppar motorn.

20.04 NEG VARVTAL OK |

3.03 VARVTREF RAMPGEN

1.08 VARVTAL PG 1 | \

L
I
I
I

motorrotation i backriktning.

<

Exempel: Motorn roterar i framriktningen. For att stoppa motorn deaktiveras den positiva varvtalsfri-
givningssignalen av en hardvarumassig granslagesbrytare (t.ex. via en digital ingang). Om positiv
varvtalsfrigivningssignal forblir deaktiverad och negativ varvtalsfrigivningssignal &r aktiv tillats endast
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Bitpekare: Grupp, index och bit
20.04 | NEG VARVTAL OK FW-block: GRANSER (se ovan)

Valjer kalla for frigivningskommando for negativ varvtalsreferens. Se parameter 20.03 POS VARVTAL

OK.

Bitpekare: Grupp, index och bit

20.05 | MAX STROM FW-block: GRANSER (se ovan)
Definierar max tillaten motorstrom.
0...30000 A Max tillaten motorstrém

20.06 | MAX MOMENT FW-block: GRANSER (se ovan)
Definierar maxgrans for drivsystemets moment (i procent av motorns markmoment).
0...1600 % Max momentgrans.

20.07 | MIN MOMENT FW-block: GRANSER (se ovan)
Definierar minmomentbegransningen fér drivsystemet (i procent av motorns markmoment).
-1600...0 % Min momentgrans.

20.08 | TERM STROMGRANS FW-block: Ej vald

Aktiverar termisk strombegransning. Termiskt stromvarde beraknas av vaxelriktarens termiska

skyddsfunktion.

(0) Ej vald Den beréknade termiska gransen 9nv'a'mds inte. Om vaxelriktaren ger
for hog utstrém genereras larmet OVERTEMP IGBT. Till sist I6ser
frekvensomriktaren ut for felet OVERTEMP IGBT.

(1) vald Beraknat termiskt strémvarde begransar vaxelriktarens utstrém (dvs.
motorstrémmen).
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Grupp 22 VARVT ATERFORING

Installningar for

+ val av varvtalsaterkoppling for motorstyrning

« filtrering av storningar i uppmatt varvtalssignal
» motorpulsgivarens utvaxlingsférhallande

» nollvarvtalsgransen fér stoppfunktionen

» fordrojning av nollvarvtal

« granser for arvarvtalsdvervakning

+ forlust av signalskydd for varvtalsaterkoppling.

22.02 SPEED ACT FTIME
22.03 MOTOR GEAR MUL

1.08 ENCODER 1 SPEED

1.10 ENCODER 2 SPEED
1.14 SPEED ESTIMATED

S

N

22.01 SPEED FB SEL

22.04 MOTOR GEAR DIV

26.07 SPEED WINDOW N——

a>b
a=b
a<b

3.03 SPEEDREF RAMP IN ——8 — =
\—®— ABS |
3.05 SPEEDREF USED —8

22.07 ABOVE SPEED LIM Ak

OPMODE =
POSITION SYNCRON ABS

a>b
a=b
a<b

a>b
a=b
a<b

ABS —

22.05 ZERO SPEED LIMIT

a>b
a=b
a<b

22.06 ZERO SPEED DELAY
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1.01 SPEED ACT

6.03 SPEED CTRL STAT
bit 3 AT SETPOINT

6.03 SPEED CTRL STAT
bit 2 ABOVE LIMIT

6.03 SPEED CTRL STAT
bit 0 SPEED ACT NEG

6.03 SPEED CTRL STAT
bit 1 ZERO SPEED
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Firmwareblock: SPEED FEEDBACK
VARVT ATERFORING TiFs 250 psec (25)
(22) 1.01 SPEED ACT [

[ Estimated | 22.01 SPEED FB SEL

22.02 SPEED ACT FTIME
22.03 MOTOR GEAR MUL
22.04 MOTOR GEAR DIV
22.05 ZERO SPEED LIMIT
22.06 ZERO SPEED DELAY
22.07 ABOVE SPEED LIM
22.08 SPEED TRIPMARGIN
22.09 SPEED FB FAULT

[3.000 ms ]
[1]

[1]
[30.00rpm ]
[O0ms]
[0rpm]

[ 500.0 rpm ]

[ Fault]

Blockutgangar i andra parameter- 1.01 VARVTAL (sid 65)
grupper
22.01 | VAL VARVT ATERF FW-block: VARVT ATERFORING (se ovan)

Definierar vilken varvtalsaterkoppling som ska anvéndas vid regleringen.

(0) BERAKNAT Beraknat varvtal.

(1) VARVTAL PG1 Arvarvtal uppmétt med pulsgivare 1. Pulsgivaren véljs med parameter
90.01 VAL PULSGIVARE 1.

(2) VARVTAL PG2 Arvarvtal uppmétt med pulsgivare 2. Pulsgivaren véljs med parameter
90.02 VAL PULSGIVARE2

22.02

FILTER FW-block: VARVT ATERFORING (se ovan)

Definierar tidkonstanten for ar varvtalsfiltret, dvs. den tid inom vilken arvarvtalsvardet har natt 63 % av
markvarvtalet (filtrerat varvtal = 1.01 VARVTAL).

Om aktuell varvtalsreferens forblir konstant kan eventuella stérningar i varvtalsmatningen filtreras
med arvarvtalsfiltret. Reducering av rippel med filter kan orsaka problem med trimning av varvtalsre-
gulatorn. Lang filtertidskonstant och kort accelerationstid motarbetar varandra. Mycket lang filtertid
resulterar i instabil reglering.

Om det finns betydande stérningar i varvtalsmatningen bor filtertidskonstanten vara proportionell mot
det totala troghetsmomentet for last och motor, i detta fall 10...30 % av mekanisk tidkonstant

tmek = (Mom/ Tnom) X Jiot X 27/ 60, dar

Jyot = totalt tréghetsmoment for last och motor (utvéxlingsférhallandet mellan last och motor maste
beaktas)

Nnom = Motorns mérkvarvtal

Thom = motorns markmoment

For att fa en snabb dynamisk moment- eller varvtalsrespons med ett varvtalsaterkopplingsvarde skilt
fran (0) BERAKNAT (se parameter 22.01 VAL VARVT ATERF), maste filtertiden for drvarvtal sattas till
noll.

Se ocksa parameter 26.06 FILT VARVTALSFEL.

0...10000 ms Tidkonstant for arvarvtalsfilter.

Parametrar och firmwareblock




117

22.03

MOTOR VXL TALJ FW-block: VARVT ATERFORING (se ovan)

Definierar taljaren for motorpulsgivarens utvaxlingsférhallande.
22.03 MOTOR GEAR MUL _ Actual speed

22.04 MOTOR GEAR DIV Input speed
dar ingangsvarvtalet ar Varvtal pulsgivare 1/2 (1.08 VARVTAL PG 1/1.10 VARVTAL PG 2) eller Berak-
nat varvtal (1.14 BER VARVTAL).
Obs: Om motorutvaxlingen inte &r 1 anvander motormodellen beraknat varvtal istallet for varvtalsater-
kopplingsvardet.
Se aven Motorpulsgivarens véxelfunktion pa sid 52.

231231 4 Taljare for motorpulsgivarens utvaxlingsférhallande Obs: En install-
ning pa 0 andras internt till 1.

22.04

MOTOR VXL NAMN FW-block: VARVT ATERFORING (se ovan)

Definierar néamnaren fér motorpulsgivarens utvaxlingsférhallande. Se parameter 22.03 MOTOR VXL
TALJ.

1...231 1 Namnare for motorpulsgivarens utvaxlingsforhallande

22.05

NOLLVARVS GRANS FW-block: VARVT ATERFORING (se ovan)

Definierar nollvarvtalsgransen. Motorn retarderar Iangs envarvtalsramp tills definierad nollvarvtals-
grans uppnas. Darefter stannar motorn genom utrullning.
Obs: For 1&g installning kan medféra att drivsystemet inte stoppar alls.

0...30000 rpm Nollvarvtalsgrans.

22.06

NOLLVARVS FORDRO FW-block: VARVT ATERFORING (se ovan)

Definierar fordréjningen av nollvarvtal. Férdréjningsfunktionen ar anvandbar nar omstarter maste ske
mjukt och snabbt. Under fordréjningen har omriktaren exakt kunskap om rotorns position.

Utan nollvarvtalsfordrojning Med nollvarvtalsfordrojning

Varvtal Varvtal

Varvtalsregulatorn forblir aktiv.
Motorn retarderas till verkligt noll-
varvtal.

Varvtalsregulatorn
avstangd: Motorn rullar
ut.

Tid _— Tid
22.06 NOLLVARVS FORDRO

Utan nollvarvtalsférdréjning
Drivsystemet far stoppkommando och retarderar langs en ramp. Nar motorvarvtalets arvarde sjunker
under vardet pa parameter 22.05 NOLLVARVS GRANS deaktiveras varvtalsregulatorn. Vaxelriktar-
moduleringen avbryts och motorn stannar genom utrullning.
Med nollvarvtalsfordrojning
Drivsystemet far stoppkommando och retarderar langs en ramp. Nar varvtalets arvarde sjunker under
vérdet pa parameter 22.05 NOLLVARVS GRANS aktiveras nollvarvtalsférdrojningen. Under férdroj-
ningen bibehalls varvtalsregleringen: vaxelriktarmoduleringen, motormagnetiseringen och frek-
vensomriktaren ar darmed redo for en snabb aterstart. Nollvarvtalsfordrojning kan anvandas t.ex. med
krypkdrningsfunktionen.
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0...30000 ms Nollvarvtalsférdrojning.

22.07 | GRANS VARV OVERV FW-block: VARVT ATERFORING (se ovan)
Definierar évervakningsgransen for arvarvtalet. Se aven parameter 2.13 FB STATUSORD, bit 10.
0...30000 rpm Overvakningsgrans for drvarvtalet.

22.08 | GRANS OVARV LARM FW-block: VARVT ATERFORING (se ovan)

Definierar tillsammans med 20.01 MAX VARVTAL och 20.02 MIN VARVTAL max tillatet varvtal hos

motorn (6vervarvsskydd). Om arvarvtalet (1.01 VARVTAL) stiger 6ver varvtalsgransen definierad av

parameter 20.01 eller 20.02 med mer &n 22.08 GRANS OVARYV LARM léser frekvensomriktaren ut fr
felet OVERVARV.

Exempel: Om max varvtal ar 1420 rpm och graénsen for évervarvtal &r 300 rpm I6ser frekvensomrikta-

ren ut vid 1720 rpm.

Varvtal
}22.08 GRANS OVARV LARM
20.01 MAX VARVTAL
it
20.02 MIN VARVTAL
]»22.08 GRANS OVARV LARM

0...10000 rpm Gréns for 6vervarvtal.

22.09 | VARVT ATERF FEL FW-block: VARVT ATERFORING (se ovan)

Valjer atgard i handelse av att varvtalsaterkopplingsdata férsvinner.

Obs: Om denna parameter ar satt till (1) Varning eller (2) Nej kommer férlust av aterkoppling att leda

till internt feltillstand. For att aterstalla det interna felet och ateraktivera varvtalsaterkoppling, anvand

parameter 90.10 PG KONF UPPDAT.

(0) Fel Frekvensomriktaren léser ut for fel (KOMMSTORN OPTION, STOR-
NING PG 1/2, KABELBROTT PG 1/2 eller INGEN PG beroende pa
typen av problem).

(1) Varning Drivsystemet fortsatter arbeta utan aterkoppling och frekvensomrikta-
ren ger ett larm (KOMMSTORN OPTION, STORNING PG 1/2,
KABELBROTT PG 1/2 eller INGEN PG beroende pa typen av pro-
blem).

(2) Nej Drivsystemet fortsatter arbeta utan aterkoppling. Inga fel eller larm
genereras. Pulsgivarvarvtalet ar noll tills pulsgivarfunktionen aterakti-
veras med parameter 90.10 PG KONF UPPDAT.
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22.10 | OVERV BER VARVT FW-block: FEL FUNKTIONER (se sid 160)

Definierar aktiveringsnivan for pulsgivardvervakning. Drivsystemet reagerar enligt 22.09 VARVT
ATERF FEL nér:

« det berdknade motorvarvtalet (1.14 BER VARVTAL) &r stérre &n 22.10 OVERV BER VARVT OCH
« filtrerat pulsgivarvarvtal* &r lagre &n 22.11OVERV VARVTATERF.

Varvtal
99.09 MOTOR NOM VARVT

e—— 1.14 BERVARVTAL*™

———————— 22.10 OVERV BER VARVT

———————— 22.11 OVERV VARVTATERF

* Kk
",

e Filtrerat pulsgivarvarvta

*Filtrerat resultat av Varvtal pulsgivare 1/2. Parameter 22.12 OVERV VARVT FILT definierar filtreringskoeffi-
cienten for detta varvtal.
**| normal drift ar filtrerat pulsgivarvarvtal lika med signal 1.14 BER VARVTAL.

Pulsgivarévervakningen kan deaktiveras genom att man séatter denna parameter till max varvtal.

0...30000 rpm Aktiveringsniva for pulsgivardvervakning.

22.11 | OVERV VARVTATERF FW-block: FEL FUNKTIONER (se sid 160)

Definierar aktiveringsnivan for pulsgivarens varvtal som anvands vid pulsgivardvervakning. Se para-
meter 22.10 OVERV BER VARVT.

0...30000 rpm Aktiveringsniva for pulsgivarvarvtal.

22.12 | OVERV VARVT FILT FW-block: FEL FUNKTIONER (se sid 160)

Definierar en tidskonstant for pulsgivarens varvtalsfiltrering som anvands vid pulsgivarévervakning.
Se parameter 22.10 OVERV BER VARVT.

0...10000 ms Tidskonstant fér pulsgivarens varvtalsfiltrering.
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Grupp 24 VAL VARVTALS REF

Installningar for

» val av varvtalsreferens

* andring av varvtalsreferens (skalning och invertering)
» referenser for konstant varvtal och krypkérning

+ definition av referens for absolut minvarvtal.

Beroende pa vad anvandaren har valt ar antingen varvtalsreferens 1 eller
varvtalsreferens 2 aktiv.

Varvtalsreferensen kan vara nagon av foljande (i prioritetsordning):

» referens for sékert varvtal (i en mandverpanel eller avbrott i kommunikationen
med PC-hjalpmedlet)

» lokal varvtalsreferens (fran panel)
+ lokal faltbussreferens

* krypkorningsreferens 1/2

+ konstant varvtalsreferens 1/2

+ extern varvtalsreferens.

Obs: Nar ett konstant varvtal aktiveras asidosatter detta den externa varvtalsrefe-
rensen.

Varvtalsreferensen begransas enligt installda min- och maxvarvtal. Den rampas och
formas enligt definierade accelerations- och retardationsramper. Se parametergrupp
25 (sid 125).

24.01 SPEED
REF1 SEL

ZERO

Al

Al2

FBA REF1
FBA REF2
D2D REF1
D2D REF2
ENC1 SPEED
ENC2 SPEED

3.01 SPEED REF1

24.02 SPEED
REF2 SEL

ZERO
Al
Al2
FBA REF1 |——— 3.02 SPEED REF2
FBA REF2
D2D REF1
D2D REF2
ENC1 SPEED
ENC2 SPEED
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24.09 CONST SPEED ENA |

24.08 CONST SPEED ———mm™
3.01 SPEED REF1 — (/_

20.03 POS SPEED ENA —l

0 _(
20.01 MAXIMUM SPEED ————

06.01 STATUS WORD 1
bit 9 LOCAL FB

3.02 SPEED REF2 — (

24.05 SPEED REF 1/2 SEL 4
24.06 SPEED SHARE

T

24.07 SPEEDREF NEG ENA —,

24.10 SPEED REF JOG1 —(

24.11 SPEED REF JOG2 —
10.13 FB CW USED
bit 10 JOGGING
06.02 STATUS WORD 2

bit 5 JOGGING

(
2.14 FBA MAIN REF1 —| ( \ (\

Local speed reference 4,_

06.01 STATUS WORD 1 bit 11
LOCAL PANEL

46.02 SPEED REF SAFE

SAFE SPEED COMMAND

24.12 SPEED REF MIN ABS

0 _(
20.02 MINIMUM SPEED ——

20.04 NEG SPEED ENA—,

06.02 STATUS WORD 2

121

03.03 SPEEDREF
RAMP IN

bit 12 RAMP IN 0

Firmwareblock:
VAL VARVTAL REF
(23)

Valjer kallor for tva varvtalsreferenser,
REF1 eller REF2 fran en urvalslista.
Visar aven varden for bada varvtals-
referenserna.

Som alternativ kan kallorna véljas
med vardepekarparametrar. Se
firmwareblocket VAL VARVTALS REF
pa sid 122.

SPEED REF SEL

TLF2 500 psec [¢))

3.01 SPEED REF1 [——
3.02 SPEED REF2 |———

[an) 24.01 SPEED REF1 SEL

L0l 124.02 SPEED REF2 SEL

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

3.01 VARVTAL REF1 (sid 74)
3.02 VARVTAL REF2 (sid 74)

24.01 | VAL VARVTAL REF1

FW-block: VAL VARVTAL REF (se ovan)

24.04 VAL VARV REF2 IN.

Véljer kéallan for varvtalsreferens 1 (3.01 VARVTAL REF1).
Kalla for varvtalsreferens 1/2 kan ocksa valjas av en vardepekarparameter 24.03 VAL VARV REF1 IN/

(0) NOLL Nollreferens.

(1) A1 Analog ingang Al1.
(2) AI2 Analog ingang Al2.
(3) FB REF1 Faltbussreferens 1.
(4) FB REF2 Faltbussreferens 2.

(5) D2D REF1

Drift till drift-referens 1.

(6) D2D REF2

Drift till drift-referens 2.
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(7) VARVTAL PG1 Pulsgivare 1 (1.08 VARVTAL PG 1).

(8) VARVTAL PG2 Pulsgivare 2 (1.10 VARVTAL PG 2).

24.02

VAL VARVTAL REF2 FW-block: VAL VARVTAL REF (se ovan)

Valjer kéllan for varvtalsreferens 2 (3.02 VARVTAL REF2).
Se parameter 24.01 VAL VARVTAL REF1.

(24)

Firmwareblock:
VAL VARVTALS REF

Detta block
« valjer kallor for tva
varvtalsreferenser, REF1 eller

REF2 FEAE]
. < 24.07 SPEEDREF NEG ENA
« skalar och inverterar varvtalsrefe- [orE 24.08 CONST SPEED
ren§§n . LFALSE) < 24.09 CONST SPEED ENA
« definierar referens for konstanta [0rpm] 100 S G oL
varvtal QT 24.11 SPEED REF JOG2

« definierar signalen som aktiverar
krypkorningsfunktionerna 1 och 2

+ definierar varvtalsreferensens
absoluta mingrans.

SPEED REF MOD

TLF2 500 psec @

3.03 SPEEDREF RAMP IN [———

[AIL SCALED ] < 24.03 SPEED REF1 IN

< 24.04 SPEED REF2 IN
< 24.05 SPEED REF 1/2SEL
24.06 SPEED SHARE

(3/205
[ SPEED REF2 ]
(6/3.02)
[ FALSE]

[1.000]

Lo rom] 24.12 SPEED REFMIN ABS

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

3.03 VARVTREF RAMPGEN (sid 74)

24.03

VAL VARV REF1 IN FW-block: VAL VARVTALS REF (se ovan)

Valjer kéallan for varvtalsreferens 1 (asidosatter parameter 24.01 VAL VARVTAL REF1). Det forvalda
vardet ar P.3.1, dvs. 3.01 VARVTAL REF1, som ar utsignal fran blocket ACC/RETARDATION.

Vardepekare: Grupp och index

24.04

VAL VARV REF2 IN FW-block: VAL VARVTALS REF (se ovan)

Valjer kallan for varvtalsreferens 2 (asidosatter parameter 24.02 VAL VARVTAL REF2). Det forvalda
vardet ar P.3.2, dvs. 3.02 VARVTAL REF2, som &r utsignal fran blocket ACC/RETARDATION.

Vardepekare: Grupp och index

24.05

VAL VARV 1/2 IN FW-block: VAL VARVTALS REF (se ovan)

Valjer mellan varvtalsreferens 1 och 2. Kalla for referens 1/2 definieras av parameter 24.03 VAL VARV
REF1 IN/24.04 VAL VARV REF2 IN. 0 = Varvtalsreferens som bérvarde 1.

Bitpekare: Grupp, index och bit

24.06

VARVTALSDELNING FW-block: VAL VARVTALS REF (se ovan)

Definierar skalfaktorn fér varvtalsreferens 1/2 (varvtalsreferens 1 eller 2 ar multipliceras med definie-
rat varde). Varvtalsreferens 1 eller 2 valjs med parameter 24.05 VAL VARV 1/2 IN.

-8...8 Skalfaktor for varvtalsreferens 1/2.
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24.07

INVERT VARVT REF

FW-block: VAL VARVTALS REF (se ovan)

Valjer kallan for inverterad varvtalsreferens. 1 = Varvtalsreferens tecken andras (invertering aktiv).

Bitpekare: Grupp, index och bit

24.08 | KONSTANT VARVT FW-block: VAL VARVTALS REF (se ovan)
Definierar konstant varvtal.
-30000...30000 rpm Konstant varvtal.

24.09 | AKT KONST VARVT FW-block: VAL VARVTALS REF (se ovan)

Valjer kallan for frigivning av funktionen att definiera konstanta varvtal med parameter 24.08 KON-

STANT VARVT. Till.

Bitpekare: Grupp, index och bit

24.10

VARVT REF KRYP1

FW-block: VAL VARVTALS REF (se ovan)

Definierar varvtalsreferensen for krypkérningsfunktion 1. Se Krypkdrning pa sid 48.

-30000...30000 rpm

Varvtalsreferens fér krypkorning 1.

24.11 | VARVT REF KRYP2 FW-block: VAL VARVTALS REF (se ovan)
Definierar varvtalsreferensen for krypkérningsfunktion 2. Se Krypkérning pa sid 48.
-30000...30000 rpm Varvtalsreferens for krypkorning 2.

24.12 | ABS MIN VARVTREF FW-block: VAL VARVTALS REF (se ovan)

Definierar absolut mingrans for

20.01 MAX VARVTAL

varvtalsreferensen.

Begrénsad varvtalsreferens

Varvtalsreferens

0...30000 rpm

Absolut mingréns for varvtalsreferensen.
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Grupp 25 ACC/RETARDATION

Instalining av varvtalsreferensramp, som

+ val av kélla for varvtalsrampingang

* accelerations- och retardationstider (aven for krypkorning)
» accelerations- och retardationsrampformer

* nddstopp OFF3, ramptid

» balanseringsfunktion for varvtalsreferens (tvinga utdata frdn rampgeneratorn fill
ett fordefinierat varde).

Obs: Nodstopp OFF1 anvander aktiv ramptid.

06.02 STATUS WORD 2
bit 14 RAMP OUT 0

25.13 SPEEDREF BAL ENA

06.02 STATUS WORD 2 bit 13

RAMP HOLD
Ramp & Shape lj,\_‘
(
03.03 SPEEDREF RAMP IN M \ (\ a 05.04
( ~ SPEED REF
25.02 SPEED SCALING | ’7 o] RAMPED
25.12 SPEEDREF BAL A

25.04 DEC TIME —

25.10 DEC TIME JOGGING —
06.02 STATUSWORD 2 ___
bit 5 JOGGING
25.11 EM STOP TIME —/|

25.03 ACC TIME _,\_(

7~ N
7~ N

25.09 ACC TIME JOGGING —M

06.01 STATUS WORD 1

OR H
bit 5 EM STOP
25.05 SHAPE TIME ACCA1
i
25.06 SHAPE TIME ACC2 (\

[ — | S

25.07 SHAPE TIME DEC1 :’
25.08 SHAPE TIME DEC2 (

0
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Firmwareblock: SPEED REF RAMP
ACC/RETARDATION YR o
(25) 3.04 SPEEDREF RAMPED *\)
Detta block M| < 25,01 SPEED RAMP IN
« valjer kallan for varvtalsrampingang % 23R £A3D EGIY
« justerar accelerations- och retarda- | .~ | ZDOACT®
tionstider (aven for krypkorning) — 2504 DEC TINE
. . 25.05 SHAPE TIME ACC1
« justerar accelerations- och retarda- | (oos; N ——
tionsrampformer [0.000s] 25.07 SHAPE TIME DEC1
* justerar ramptid fér nddstopp OFF3 | teows 25.08 SHAPE TIME DEC2
« tvingar utdata fran rampgeneratorn | oosy | o 0 - TIME JOGGING
till ett definierat varde Loows] | 5540 DEC TIME JOGGING
« visar rampat och format varvtalsfe- | i0si | 5541 EM sTOP TIME
rerensvarde Loeml | 7512 SPEEDREF BAL

LFALSE] < 25.13 SPEEDREF BAL ENA

Blockutgangar i andra parameter- 3.04 VARVTREF RAMPAD (sid 74)
grupper

25.01

ING VARVTALS REG FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)

Visar kallan for varvtalsrampingangen. Det férvalda vardet ar P.3.3, dvs. signalen 3.03 VARVTREF
RAMPGEN, som ar utsignal fran VAL VARVTALS REF firmwareblocket.

Vardepekare: Grupp och index

25.02

VARVTALSSKALNING FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)

Definierar varvtalsvardet som anvands vid acceleration och retardation(parametrarna 25.03/25.09 och
25.04/25.10/25.11). Paverkar aven skalning av faltbussreferens (se Bilaga A — Féltbusstyrning,
avsnittet Faltbussreferens pa sid 344).

0...30000 rpm Varvtalsvarde for acceleration/retardation.

25.03

ACCELERATION FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)

Definierar accelerationstiden, dvs. tiden som kravs for att varvtalet ska &ndras fran noll till varvtalet
som definieras av parameter 25.02 VARVTALSSKALNING.

Om varvtalsreferensen dkar snabbare an den installda accelerationstiden kommer motorvarvtalet att
folja accelerationen.

Om varvtalsreferensen 6kar langsammare &n den instéllda accelerationstiden kommer motorvarvtalet
att folja referenssignalen.

Om accelerationstiden ar satt for kort forlanger omriktaren accelerationen automatiskt sa att drivsyste-
mets momentgranser inte ska 6verskridas.

0...1800 s Accelerationstid.

Parametrar och firmwareblock



126

25.04

RETARDATION FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)

Definierar retardationstiden, dvs. tiden som kravs for att varvtalet ska andras fran varvtalet som defi-
nieras av parameter 25.02 VARVTALSSKALNING till noll.

Om varvtalsreferensen minskar lAngsammare an den instéallda retardationstiden kommer motorvarvta-
let att folja referenssignalen.

Om varvtalsreferensen minskar snabbare an den instéllda retardationstiden kommer motorvarvtalet
att folja retardationen.

Om retardationstiden ar satt for kort férlanger omriktaren retardationen automatiskt sa att drivsyste-
mets momentgranser inte ska dverskridas. Om det finns risk att retardationstiden ar for kort, sakerstall
att DC-6verspanningsregleringen ar aktiv (parameter 47.01 OVERSPANNREGL).

Obs: Om kort retardationstid behdvs for en tillampning med stort troghetsmoment bor drivsystemet
kompletteras med en elektrisk broms, t.ex. en bromschopper (inbyggd) och ett bromsmotstand.

0...1800 s Retardationstid.

25.05

S-KURVA ACCH1 FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)

Valjer formen hos accelerationsrampen vid bérjan av accelerationsférloppet.

0,00 s: Linjar ramp. Lamplig for drivsystem som kraver konstant acceleration och retardation, liksom
for flacka ramper.

0,01...1000,00 s: S-formad ramp. S-rampen ar idealiskt for transportor- och hisstillampningar. S-kur-
van bestar av symmetriska kurvor i bada andarna av rampen och en linjar del daremellan.

Obs: Nar krypkorning eller stopp langs nddstoppramp ar aktiva tvingas accelerations- och retarda-
tionsramptiderna till noll.

Linjar ramp: Linjar ramp:
Par.25.06 =0s Par.25.07=0s

Varvtal

Varvtal

Linjar ramp:

Par. 25.05=0s Linjér ramp:
S-formad ramp: Par.25.08=0s
Par. 25.06>0s S-formad ramp:

Par. 25.07>0s

S-formad ramp: S-formad ramp:
Par. 25.05>0s Par. 25.08>0s

S

Tid Tid

0...1000 s Rampform vid bérjan av acceleration.

25.06

S-KURVA ACC2 FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)

Valjer formen hos accelerationsrampen vid slutet av accelerationsférloppet. Se parameter 25.05
S-KURVA ACCH1.

0...1000 s Rampform vid slutet av acceleration.

25.07

S-KURVA RET1 FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)

Valjer formen hos accelerationsrampen vid borjan av retardationsférloppet. Se parameter 25.05
S-KURVA ACC1.

0...1000 s Rampform vid bérjan av retardation.
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25.08

S-KURVA RET2 FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)

Valjer formen hos accelerationsrampen vid slutet av retardationsférloppet. Se parameter 25.05 S-
KURVA ACC1.

0...1000 s Rampform vid slutet av retardation.

25.09

ACC TID KRYPKORN FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)

Definierar accelerationstiden for krypkorningsfunktionen, dvs. tiden som kravs for att varvtalet ska
andras fran noll till varvtalet som definieras med parameter 25.02 VARVTALSSKALNING.

0...1800 s Accelerationstid fér krypkorning.
25.10 | RET TID KRYPKORN FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)
Definierar retardationstiden fér krypkdrningsfunktionen, dvs. tiden som kravs for att varvtalet ska and-
ras fran varvtalet som definieras av parameter 25.02 VARVTALSSKALNING till noll.
0...1800 s Retardationstid for krypkorning.
25.11 | NODSTOPPSRAMP FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)

Definierar tiden inom vilken drivsystemet ska stoppas om nédstoppfunktionen OFF3 aktiveras (dvs.
tiden som kravs for att varvtalet ska dndras fran varvtalet som definieras av parameter 25.02 VARV-
TALSSKALNING till noll). Kallan fér nédstoppaktivering véljs med parameter 10.10 NODSTOPP
OFF3. Nodstopp kan aven aktiveras via faltbuss (2.12 FB STYRORD).

Nodstopp OFF1 anvander aktiv ramptid.

0...1800 s Nédstopp OFF3, retardationstid.

25.12

BAL VARVT REF FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)

Definierar referensen for varvtalsrampbalansering, dvs. utsignalen fran varvtalsreferensrampblocket i
firmware tvingas till ett definierat varde.
Kallan fér balanseringsforreglingssignalen valjs med parameter 25.13 BAL VARVT REF.

-30000...30000 rpm Referens for varvtalsrampbalansering.

25.13

BAL VARVTALSREG FW-block: ACC/RETARDATION (se ovan)

Valjer kallan for frigivning av varvtalsrampbalansering. Se parameter 25.12 BAL VARVT REF. 1 =
Varvtalsrampbalansering frigiven.

Bitpekare: Grupp, index och bit
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Grupp 26 VARVTALSAVVIKELSE

Varvtalsavvikelsen bestams genom att varvtalsreferensen jamférs med aterkopplat
arvarvtal. Felet kan filtreras med ett férsta ordningens lagpassfilter om aterkoppling
och referens uppvisar stérningar. Dessutom kan extra vridmoment laggas till for att
kompensera for acceleration. Detta moment ar relaterat till férandringshastigheten

(derivatan) hos varvtalsreferens och lastens troghetsmoment. Varvtalsfelvardet kan
overvakas med hjalp av fonsterfunktionen.

* Den signal som anvands som varvtalsreferens ar 3.04 VARVTREF RAMPAD.

26.11 SPEED WIN HI

OPMODE = 26.08 ACC COMP DER TIME
POSITION SYNCRON
| 26.09 ACC COMP FTIME

26.04 SPEED FEED PCTRL —
3.07 ACC COMP TORQ

|
d
dt B [ | TAccCom ol
20.01 MAXIMUM SPEED —m4m8H —F——
6.12 OP

MODE ACK

03.04 SPEED REF NCTRL J— Sg';EDO 7£ @_ —] 7_—4 L 3.06 SPEED ERROR FILT
POSITION { .

SYNCHRON -
4.01 SPEED REF PCTRL — [\ oMiNG

PROF VEL

26.05 SPEED STEP — (\

0 —

06.02 STATUS WORD 2 bit 14
RAMP OUT 0

06.02 STATUS WORD 2 bit 12

RAMP IN 0
20.02 MINIMUM SPEED

1.01 SPEED ACT NCTRL —
26.06 SPD ERR FTIME
26.10 SPEED WIN FUNC
26.12 SPEED WIN LO
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Firmwareblock: SPEED ERROR
VARVTALSAVVIKELSE TIF3 250 psec B
(26) 3.05 SPEEDREF USED ———
3.06 SPEED ERROR FILT [——
Detta block 3.07 ACC COMP TORQ [——
* véljer kéllan for berakning av varv- | _
talsavvikelse (varvtalsreferens - guon < 26.01 SPEED ACT NCTRL
arvarvtal) i olika driftlagen [CTEY - < 26.02 SPEED REFNCTRL
« valjer kallan for varvtalsreferens e e : ;223 E:EEE :::DP:(:;L
. def|r1|erar filtreringstid for varvtals- | {aam 26.05 SPEED STEP
avvikelse Loomsl | 26.06 SPEED ERR FTIME
« definierar ytterligare ett varvtals- Loomml | e o0 oberD WINDOW
steg till varvtalsavvikelsen fowsi | 56,08 ACC COMP DERTIME
« definierar Overvakning av varvtals- | 8eml | 5609 ACC COMP FTIME
avvikelsen med varvtalsavvikelse- | 1®=8& 1 .10 SPEED WIN FUNC
fénsterfunktionen Lomml 1 6.1 SPEED WIN HI
« definierar tréghetskompensation | **™——————| 26.12 SPEEDWIN LO

under acceleration

« visar aktuell varvtalsreferens, filtre-
rad varvtalsavvikelse och utsignal
for accelerationskompensering.

Blockutgangar i andra parameter- 3.05 VARVT REF ANVANT (sid 74)

grupper 3.06 FILT VARVTALSFEL (sid 74)
3.07 ACC KOMP MOMENT (sid 74)
26.01 | VARVTARV V-REG FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (se ovan)

Valjer kallan for arvarvtal vid varvtalsreglering.
Obs: Denna parameter ar last och kan inte paverkas av anvandaren.

Vardepekare: Grupp och index

26.02

VARVTBOR V-REG FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (se ovan)

Valjer kallan for varvtalsreferens vid varvtalsreglering.
Obs: Denna parameter ar last och kan inte paverkas av anvandaren.

Vardepekare: Grupp och index

26.03

VARVTREF POSREGL FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (se ovan)

Véljer kéllan for varvtalsreferens vid positionering och synkronisering.
Obs: Denna parameter anvands endast i positioneringstillampningar.

Vardepekare: Grupp och index

26.04

SPDFEDFWD POSREG FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (se ovan)

Denna parameter anvands endast i positioneringstillampningar.

Vardepekare: Grupp och index

26.05

STEGSTORNING FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (se ovan)

Definierar ytterligare ett varvtalssteg som ges till ingangen pa varvtalsregulatorn (laggs till varvtalsav-

vikelsevardet).
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-30000...30000 rpm Stegstorning.

26.06

FILT VARVTALSFEL FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (se ovan)

Definierar tidkonstanten for varvtalsavvikelsens lagpassfilter.

Om aktuell varvtalsreferens @ndras snabbt (servotillampning), kan eventuella stérningar i varvtalsmat-
ningen filtreras med varvtalsavvikelsefiliret. Reducering av rippel med filter kan orsaka problem med
trimning av varvtalsregulatorn. Lang filtertidskonstant och kort accelerationstid motarbetar varandra.
Mycket lang filtertid resulterar i instabil reglering.

Se ocksa parameter 22.02 FILTER.

0...1000 ms Definierar tidkonstanten for lagpassfilter for varvtalsavvikelse. 0 ms =
filtrering deaktiverad.

26.07

VARVTALSFONSTER FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (se ovan)

Definierar absolutbeloppet fér motorvarvtalsfonsterdvervakningen, dvs. absolutbeloppet fér skillnaden
mellan arvarvtalet och orampad varvtalsreferens (1.01 VARVTAL - 3.03 VARVTREF RAMPGEN). Nar
motorvarvtalet ligger inom de gréanser som definieras av denna parameter antar signal 2.13 bit 8 (AT_-
SETPOINT) vardet 1. Om motorvarvtalet inte ligger inom definierade granser har bit 8 vardet 0.

0...30000 rpm Definierar absolutbeloppet for varvtalsfonsterdvervakning.

26.08

ACCKOMP DERIVTID FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (se ovan)

Definierar deriveringstid for accelerations-/retardationskompensering. Anvands for att férbattra dyna-
misk referensandring vid varvtalsreglering.

For att kompensera for tréghetsmomentet under acceleration adderas derivatan av varvtalsreferen-
sen till utsignalen fran varvtalsregulatorn. Principen for deriverande verkan beskrivs for parameter
28.04 DERIVERINGSTID.

Obs: Parametervardet ska vara proportionellt mot det totala tréghetsmomentet hos last och motor,
dvs. cirka 50...100 % av den mekaniska tidkonstanten (t,ccn). Se ekvationen fér mekanisk tidkon-
stant i parameter 22.02 FILTER.

Om parametervardet ar satt till noll deaktiveras funktionen.

Figuren nedan visar varvtalssvaren da en last med stor troghet accelereras via ramp.

Ingen accelerationskomp. Med accelerationskomp.
%4 - = Varvtalsreferens % A
— Arvarvtal

t

Se aven parameter 26.09 ACCKOMP FILT TID.

Kallan for accelerationskompenseringsmoment kan ocksa véljas med parameter 28.06 ACC KOM-
PENSERING. Se parametergrupp 28.

0...600 s Deriveringstid for accelerations-/retardationskompensering.

26.09

ACCKOMP FILT TID FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (se ovan)

Definierar filtertiden for accelerationskompensering.

0...1000 ms Filtertid for accelerationskompensering. 0 ms = filtrering deaktiverad.

Parametrar och firmwareblock




131

26.10

VARVT FONST FUNK FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (se ovan)

Aktiverar eller deaktiverar styrning av varvtalsavvikelsefonster.

Styrningen av varvtalsavvikelsefonstret bildar varvtalsévervakning for ett varvtals- och momentregle-

rat drivsystem (driftldget Addera). Funktionen &vervakar varvtalsavvikelsen (varvtalsreferensen -

arvardet). Vid normal drift haller fonsterstyrningen varvtalsregulatorns insignal vid noll. Varvtalsregula-

torn aktiveras endast om

« varvtalsavvikelsen 6verskrider fonstergransen (parameter 26.11 VARVT FONST HOG), eller

» den negativa varvtalsavvikelsens absoluta varde dverskrider fonstrets nedre grans 26.12 VARVT
FONST LAG).

Nar varvtalsavvikelsen flyttar sig utanfor fonstret sa kopplas den éverskjutande delen av avvikelsen till

varvtalsregulatorn. Varvtalsregulatorn genererar en referensterm som &r relativ gentemot varvtalsre-

gulatorns insignal och férstarkning (parameter 28.02 FORSTARKNING). Momentvéljaren adderar ter-

men till momentreferensen. Resultatet anvander omriktaren som intern momentreferens.

Exempel: Vid lastbortfall minskas omriktarens interna momentreferens for att férhindra att motorn

rusar. Om fonsterstyrningen inte vore aktiv sa skulle motorvarvtalet 6ka tills det nadde en varvtals-

grans.

(0) Ej vald Styrning av varvtalsavvikelsefénster inaktiv.

(1) Absolut Styrning av varvtalsavvikelsefonster aktiv. Granserna definierade av
parametrarna 26.11 och 26.12 ar absoluta.

(2) Relativ Styrning av varvtalsavvikelsefonster aktiv. Granserna definierade av
parametrarna 26.11 och 26.12 star i ett foérhallande till varvtalsreferen-
sen.

26.11

VARVT FONST HOG FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (se ovan)

Definierar dvre gransen for varvtalsavvikelsefonstret. Beroende pa installningen av parameter 26.10
VARVT FONST FUNK &r detta antingen ett absolut varde eller star i ett férhallande till varvtalsreferen-
sen.

0...3000 rpm Ovre grans for varvtalsavvikelsefonstret.

26.12

VARVT FONST LAG FW-block: VARVTALSAVVIKELSE (se ovan)

Definierar undre gransen for varvtalsavvikelsefonstret. Beroende pa instéllningen av parameter 26.10
VARVT FONST FUNK &r detta antingen ett absolut varde eller star i ett forhallande till varvtalsreferen-
sen.

0...3000 rpm Undre grans for varvtalsavvikelsefonstret.
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Grupp 28 VARVTALSREGULATOR

28.11 MAX TORQ SP CTRL

Varvtalsregulatorinstaliningar, som

» val av kélla for varvtalsavvikelse

» justering av PID-regulatorvariablerna for varvtalsregulatorn
* begransning av momentutsignalen fran varvtalsregulatorn
» val av kalla fér accelerationskompenseringsmoment

» forcering av ett externt varde till utgdngen fran varvtalsregulatorn (med balanse-
ringsfunktionen)

+ installning av lastdelningen i en ledare/foljare-tillampning som matas av flera
frekvensomriktare (Drooping-funktionen).

Varvtalsregulatorn har ett uppvridningsskydd (dvs. I-termen fryses under tiden som
vridmomentboérvardet begransas).

Vid momentreglering fryses varvtalsregulatorns utsignal.

3.07 ACC COMP TORQ
28.04 DERIVATION TIME
28.05 DERIV FILT TIME |
28.02 PROPORT GAIN g
T — V— — T4 06.05 LIMIT WORD 1
’7 bit 2 SPD CTL TLIM MAX
3.06 SPEED ERROR FILT Kp + (
3.08 TORQ REF SP CTRL
28.03 INTEGRATION TIME /] 1 1
A 06.05LIMIT WORD 1
T 1 |dt bit 1 SPD CTL TLIM MIN
- 1 A 06.05 SPEED CTRL STAT
bit 4 BAL ACTIVE
28.08 BAL REFERENCE !
28.12 PI ADAPT MAX SPD —I 28.09 SPEEDCTRL BAL EN
28.14 P GAIN ADPT COEF -1 28.10 MIN TORQ SP CTRL
1.01 SPEED ACT — F(X)
Ko [« X [«

28.151 TIME ADPT COEF
28.13 PI ADAPT MIN SPD

28.07 DROOPING RATE 4
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Firmwareblock:
VARVTALSREGULATOR
(28)

Detta block

valjer kéallan for varvtalsfel

« justerar PID-regulatorvariablerna

for varvtalsregulatorn

definierar granser for utmoment
fran varvtalsregulatorn

valjer kéallan for accelerationskom-
penserings-moment

konfigurerar balanseringsfunktio-
nen som tvingar utdata fran varv-
talsregulatorn till ett externt varde
konfigurerar Drooping-funktionen
(instéllning av lastdelning i en led-
are/foljare-tillampning.)

visar det begransade utmomentvar-
det fran varvtalsregulatorn

SPEED ERROR FILT
(7/3.06)
[1000]
[05005]
[00005s]
[80ms]

ACC COMP TORQ
(7/3.07)
[0.00%]
[00%]

[ FALSE]
[-300.0 %1
[300.0 %]
[Orpm]

[0rpm ]
[1.000]

[1.000]

SPEED CONTROL

TLF3 250 psec

3)

3.08 TORQ REF SP CTRL|——>

< 28.01 SPEED ERR NCTRL
28.02 PROPORT GAIN
28.03 INTEGRATION TIME
28.04 DERIVATION TIME
28.05 DERIV FILT TIME

< 28.06 ACC COMPENSATION
28.07 DROOPING RATE
28.08 BAL REFERENCE

< 28.09 SPEEDCTRL BAL EN
28.10 MIN TORQ SP CTRL
28.11 MAX TORQ SP CTRL
28.12 PI ADAPT MAX SPD
28.13 PI ADAPT MIN SPD
28.14 P GAIN ADPT COEF
28.15 I TIME ADPT COEF

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

3.08 MOMREF VARVTREG (sid 74)

28.01

ATERK VARVTFEL

FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Valjer kallan for varvtalsavvikelse (referensvarde - arvarde). Det férvalda vardet ar P.3.6, dvs. signa-
len 3.06 FILT VARVTALSFEL, som ar utsignal fran VARVTALSAVVIKELSE-firmwareblocket.
Obs: Denna parameter ar last och kan inte paverkas av anvandaren.

Vardepekare: Grupp och index

28.02

FORSTARKNING FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Definierar proportionalférstérkningen (Ky) hos varvtalsregulatorn. For stor forstarkning kan ge varvtal-
soscillation. Figuren nedan visar utsignalen fran varvtalsregulatorn efter en stegstérning som forblir
konstant.

%
Forstarkning = K, = 1
T, = Integrationstid = 0
Tp= Deriveringstid = 0

Avvikelse

Regulator-utsign.
Regulator-utsign. = 9 o

1

I e = Avvikelse
pr e |

1

t

Om forstarkningen ar satt till 1 orsakar 10 % férandring hos avvikelsen (referens - arvarde) att utsig-
nalen fran varvtalsregulatorn andras 10 %.

Obs: Denna parameter satts automatiskt av varvtalsregulatorns sjalvinstallningsfunktion (autotune).
Se parameter 28.16 P| TRIM MOD.

0...200 Proportionalférstarkning for varvtalsregulatorn.
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28.03 | INTEGRATIONSTID FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)
Definierar integrationstiden for varvtalsregulatorn. Integrationstiden definierar hastigheten med vilken
regulatorns utsignal férandras nar regleravvikelsen ar konstant och proportionalférstarkningen ar 1. Ju
kortare integrationstid desto snabbare korrigeras den kontinuerliga avvikelsen. For kort integrationstid
gor regleringen instabil.
Om parametervardet satts till noll ar den integrerande delen av regulatorn deaktiverad.
Uppvridningsskyddet stoppar integratorn om regulatorns utsignal begréansas. Se 6.05 GRANSORD 1.
Figuren nedan visar utsignalen fran varvtalsregulatorn efter en stegstdrning som forblir konstant.
% Utsign. varvt.-reg.
Forstarkning = K, = 1
e T, = Integrationstid = 0
Tp= Deriveringstid = 0
xe : e = Avvikelse
1 >
M t
Ti
Obs: Denna parameter satts automatiskt av varvtalsregulatorns sjalvinstallningsfunktion (autotune).
Se parameter 28.16 Pl TRIM MOD.
0...600 s Definierar integrationstiden for varvtalsregulatorn.
28.04 | DERIVERINGSTID FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Definierar deriveringstiden for varvtalsregulatorn. Derivering forstarker regulatorns utsignal om regler-
avvikelsen férandras. Ju langre deriveringstid, desto mera forstarks varvtalsregulatorns utsignal under
férandringen. Om deriveringstiden &r satt till 0 fungerar regulatorn som en Pl-regulator - annars som
en PID-regulator. Derivering gor att regulatorn svarar snabbare pa stérningar.
Varvtalsavvikelsederiveringen maste filtreras med lagpassfilter for att eliminera stérningar.

Figuren nedan visar utsignalen fran varvtalsregulatorn efter en stegstérning som forblir konstant.

Forstarkning = K, = 1

T, = Integrationstid > 0

Tp= Deriveringstid > 0

Ts= Samplingsperiod = 250 ps

e = Felvarde

Ae = Andring av felvarde mellan tva samplingar

%
\/Ksign. varvt.-reg.

, Avvikelse

xTDx£

K
Ts [Kyxe

Kp x e e = Avvikelse

t

Ti

Obs: Andring av detta parametervérde rekommenderas endast om en pulsgivare anvands.

0...10s Deriveringstid for varvtalsregulatorn.
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28.05 | DER FILTER TID FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Definierar deriveringsfiltertidskonstanten.

0...1000 ms Deriveringsfiltertidskonstant.

28.06 | ACC KOMPENSERING FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Valjer kéllan for accelerationskompenseringsmoment.

Det férvalda vardet ar P.3.7, dvs. signalen 3.07 ACC KOMP MOMENT, som ar utsignal fran VARV-
TALSAVVIKELSE-firmwareblocket.

Obs: Denna parameter ar last och kan inte paverkas av anvandaren.

Véardepekare: Grupp och index

28.07 | DROOPFAKTOR FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Definierar droopfaktor (i procent av nominellt motorvarvtal). Drooping minskar drivsystemets varvtal
en aning nar lasten Okar. Vilken faktisk varvtalsminskning som sker vid en bestdmd punkt i driften
beror pa droopfaktorinstaliningen och lasten (=momentreferens/varvtalsregulatorns utsignal). Nar
varvtalsregulatorns utsignal ar 100 % sa ar droopingen pa nominell niva, dvs. lika med vardet av
denna parameter. Droopingeffekten minskar linjart till noll med avtagande last.

Droopfaktorn kan anvandas t.ex. for att anpassa lastdelningen i en ledare/féljare-tillampning som
matas av flera frekvensomriktare. | en ledare/féljare-tilldmpning &r motoraxlarna sammanlankade.
Ratt droopfaktor for en process maste i praktiken hittas fran fall till fall.

Varvtalsminskning = Varvtalsregulatorutsignal x Drooping x Max. varvtal
Exempel: Varvtalsregulatorns utsignal ar 50 %, droop-faktorn ar 1 %, drivsystemets maxvarvtal ar 1500
rpm. Varvtalsminskning = 0,50 - 0,01 - 1500 rpm = 7,5 rpm.

A Motorvarvtal ( % av nom.)

Ingen drooping

100 % 1}28.07 DROOPFAKTOR

Drooping |
| Utsignal fr. varv- Omrriktar-
| talsLeg./ % belastning
100%
0...100 % Droopfaktor.
28.08 | BALANSERAD REF FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Definierar referensen for varvtalsregulatorns utgangsbalansering, dvs. det externa varde som varv-
talsregulatorns utgang ska tvingas till. For att garantera mjuk drift under utgangsbalansering deaktive-
ras varvtalsregulatorns D-komponent och accelerationskompenseringsfaktorn satts till noll.

Kallan fér balanseringsforreglingssignalen valjs med parameter 28.09 AKT BAL VARVTREF.

-1600...1600 % Balanseringsreferens for varvtalsregleringens utsignal.

28.09 | AKT BAL VARVTREF FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Valjer kallan for frigivning av varvtalsregulatorns utgangsbalansering. Se parameter 28.08 BALANSE-
RAD REF. 1 = Vald. 0) Ej vald.

Bitpekare: Grupp, index och bit
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28.10

MIN MOMENT V-REG FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Definierar lagsta utmoment fran varvtalsregulatorn.

-1600...1600 % Lagsta utmoment fran varvtalsregulatorn.

28.11

MAX MOMENT V-REG FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Definierar hogsta utmoment fran varvtalsregulatorn.

-1600...1600 % Hogsta utmoment fran varvtalsregulatorn.

28.12

ADAPT Pl MAXVARV FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Max arvarvtal for varvtalsregulatoranpassning.

Varvtalsregulatorns férstarkning och integrationstid kan anpassas efter arvarvtalet. Detta sker i prakti-
ken genom att multiplicera férstarkningen (28.02 FORSTARKNING) och integrationstiden (28.03
INTEGRATIONSTID) med vissa koefficienter vid vissa varvtal. Koefficienterna definieras individuellt
for bade forstarkning och integrationstid.

Nar arvarvtalet &r under eller lika med 28.13 ADAPT PI MINVARV multipliceras 28.02 FORSTARK-
NING och 28.03 INTEGRATIONSTID med 28.14 ADAPT PFORST FAK respektive med 28.15 ADAPT
IFORST FAK.

Nar arvarvtalet ar lika med eller hogre an 28.12 ADAPT PI MAXVARYV sker ingen anpassning. Med
andra ord, 28.02 FORSTARKNING och 28.03 INTEGRATIONSTID anvénds oférandrade.

Mellan 28.13 ADAPT PI MINVARV och 28.12 ADAPT PI MAXVARYV kan koefficienterna beraknas lin-
jart utgadende fran brytpunkterna.

Koefficient fér K, eller T K = ProportionalfSrstarkning
T,= Integreringstid

1,000

28.14 ADAPT PFORST FAK eller
28.15 ADAPT IFORST FAK

» Arvarvtal (rpm)

0 28.13 ADAPT PI 28.12 ADAPT PI
MINVARV MAXVARV

0...30000 rpm Max arvarvtal for varvtalsregulatoranpassning.

28.13

ADAPT Pl MINVARV FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Min arvarvtal for varvtalsregulatoranpassning. Se parameter 28.12 ADAPT Pl MAXVARV.

0...30000 rpm Min arvarvtal for varvtalsregulatoranpassning.

28.14

ADAPT PFORST FAK FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Proportionalférstarkningskoefficient. Se parameter 28.12 ADAPT Pl MAXVARV.

0,000 ... 10,000 Proportionalférstarkningskoefficient.

28.15

ADAPT IFORST FAK FW-block: VARVTALSREGULATOR (se ovan)

Integrationstidskoefficient. Se parameter 28.12 ADAPT Pl MAXVARV.
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0,000 ... 10,000 Integrationstidskoefficient.

28.16

PI TRIM MOD FW-block: Ej vald

Aktiverar varvtalsregulatorns sjalvinstallningsfunktion.
Sjalvinstéllningsfunktionen stéller automatiskt in parametrarna 28.02 FORSTARKNING och 28.03
INTEGRATIONSTID liksom 1.31 MEK TIDSKONSTANT. Om sjalvinstallningslage ar valt kommer
aven 26.06 FILT VARVTALSFEL att stallas in automatiskt.
Status for sjalvinstallningsrutinen visas av parameter 6.03 VARVT-REG STATUS.
VARNING! Motorn gar till sina moment- och stromgranser under sjalvinstalliningsrutinen.
A KONTROLLERA ATT MOTORN KAN KORAS UTAN RISK INNAN SJALVINSTALLNING
PABORJAS!
Noter:
* Innan sjalvinstallningsfunktionen anvands ska féljande parametrar stallas in:
« Alla parametrar justeras under starten sa som beskrivs i /drifttagning (sid15)
+ 22.05 NOLLVARVS GRANS
» Varvtalsskalnings- och referensrampinstallningar i parametergrupp 25
+ 26.06 FILT VARVTALSFEL
+ Om sjalvinstallning 6nskas: 28.17 TRIM BANDBREDD och 28.18 TRIM DAMPNING.

» frekvensomriktaren maste vara i lokalt styrsatt (LOC) och vara stoppad innan sjalvinstallning kan
begaras.

» Efter begaran av sjalvinstallning med denna parameter, starta frekvensomriktaren inom 20 sekunder.

» Vanta tills sjalvinstaliningsrutinen ar slutférd (parametern har atergatt till vardet (0) Klar). Rutinen
avbryts om frekvensomriktaren stoppas.

» Kontrollera vardena pa parametrarna som ar satta av sjalvinstallningsfunktionen.

Se aven Trimning av varvtalsregulatorn pa sid 49.

(0) Klar Ingen installning har begarts (normal drift). Parametern atergar till
detta varde aven efter en avslutad sjalvinstallning.

(1) Mjuk Sjalvinstallining med varden fér mjuk reglering begard.

(2) Normal Sjalvinstallning med varden for normal reglering begard.

(3) Hard Sjalvinstalining med varden for hard reglering begard.

(4) Eget Val av sjalvinstallning med installningar definierade av parametrarna

28.17 TRIM BANDBREDD och 28.18 TRIM DAMPNING.

28.17

TRIM BANDBREDD FW-block: Ej vald

Varvtalsregleringsbandbredd for sjalvinstaliningslage (se parameter 28.16 Pl TRIM MOD).
Stérre bandbredd ger striktare begransning av varvtalsregulatorns installningar.

0,00 ... 2000,00 Hz Bandbredd for sjalvinstallningslage.

28.18

TRIM DAMPNING FW-block: Ej vald

Varvtalsregulatorddmpning for sjalvinstallnings (se parameter 28.16 Pl TRIM MOD).
Hogre dampning ger sakrare och mjukare drift.

0,0...200,0 Varvtalsregulatord@mpning for sjalvinstallningslage.

Parametrar och firmwareblock



138

Grupp 32 MOMENT REFERENS

Referensinstallningar for momentreglering.

Vid momentreglering begransas drivsystemets varvtal till ett varde mellan definie-
rade min- och maxgranser. Varvtalsrelaterade momentgranser beraknas och inkom-
mande momentreferens begrénsas enligt resultatet. Felet OVERVARYV genereras
om max tilldtet varvtal dverskrids.

32.01 TORQ REF1
SEL

ZERO
Al1 ———3.09 TORQ REF1
A2

FBA REF1
FBA REF2
D2D REF1
D2D REF2

32.02 TORQ REF
ADD SEL

ZERO

Al

Al2

FBA REF1
FBA REF2
D2D REF1
D2D REF2

3.12 TORQUE REF ADD

22.08 SPEED TRIP MARGIN

1.01 SPEED ACT

32.07 TORQ RAMP UP
32.04 MAXIMUM TORQ REF
32.06 LOAD SHARE

3.11 TORQ REF RUSHLIM

3.09 TORQ REF1
(\_7£_ /~ [ RUSHCTRL

LOCAL CONTROL REF —,7

LOCAL CONTROL
32.05 MINIMUM TORQ REF

32.08 TORQ RAMP DOWN
20.01 MAXIMUM SPEED
20.02 MINIMUM SPEED

LOB.OS LIMIT WORD 1 LOG.OS LIMIT WORD 1
bit 3 TORQ REF MAX bit 5 TLIM MAX SPEED

bit 4 TORQ REF MIN bit 6 TLIM MIN SPEED
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Firmwareblock:
VAL MOMENT REF
(32)

Valjer kallan fér momentreferens 1
(fran en parametervallista) och kalla
for momentreferenstillagg (anvands
t.ex. fér kompensering av mekaniska
storningar). Visar aven momentrefe-
rensen och referenstillaggsvarden.

TORQ REF SEL

TLF1 500 psec [¢))

3.09 TORQ REF1
3.12 TORQUE REF ADD

LAl2] 32.01 TORQ REF1 SEL

(zer0] 32.02 TORQ REF ADD SEL

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

3.09 MOMENT REF1 (sid 74)
3.12 MOMENT TILLSKOTT (sid 74)

32.01 | VAL MOMENT REF1 FW-block: VAL MOMENT REF (se ovan)
Valjer kallan fér momentreferens 1. Se dven parameter 32.03 ING MOMENT REF.
(0) NOLL Nollreferens.
(1) A1 Analog ingang Al1.
(2) AI2 Analog ingang Al2.
(3) FB REF1 Faltbussreferens 1.
(4) FB REF2 Faltbussreferens 2.
(5) D2D REF1 Drift till drift-referens 1.
(6) D2D REF2 Drift till drift-referens 2.
32.02 | VAL MO TILLSKOTT FW-block: VAL MOMENT REF (se ovan)

Valjer kallan fér momentreferenstillaggsvarde, 3.12 MOMENT TILLSKOTT. Parameter 34.10 ING
MREF TILLSKO é&r ansluten till signal 3.12 MOMENT TILLSKOTT som férval.

Eftersom referensen laggs till efter val av momentreferens kan denna parameter véljas fér bade varv-
tals- och momentstyrning. Se blockschema vid parametergrupp 34 (sid 147).

(0) NOLL Nollreferenstillagg.
(1) A1 Analog ingang Al1.
(2) Al2 Analog ingang Al2.
(3) FB REF1 Faltbussreferens 1.
(4) FB REF2 Faltbussreferens 2.

(5) D2D REF1

Drift till drift-referens 1.

(6) D2D REF2

Drift till drift-referens 2.
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Firmwareblock:
MOD MOMENT REF
(33)

Detta block

« valjer kallan fér vridmomentrefe-
rens

skalar inkommande momentrefe-
rens enligt definierad lastdelnings-
faktor

definierar granser for vridmomen-
treferens

definierar upp- och nedrampningsti-
der f6r momentreferens

visar den rampade momentreferen-
sen och momentreferensen
begransad av rusningsskyddet.

TORQ REF MOD

TRQREF 500 isec

2
@)

3.10 TORQ REF RAMPED
3.11 TORQ REF RUSHLIM

[ TORQ REF1 ]
(8/3.09)
(Drive value)

< 32.03 TORQ REF IN
32.04 MAXIMUM TORQ REF
32.05 MINIMUM TORQ REF
32.06 LOAD SHARE
32.07 TORQ RAMP UP
32.08 TORQ RAMP DOWN
32.09 RUSH CTRL GAIN
32.10 RUSH CTRL TI

(Drive value)

(Drive value)

(Drive value)

(Drive value)

(Drive value)

(Drive value)

Blockutgangar i andra parameter-

3.10 MOMENTREF RAMPAD (sid 74)

grupper 3.11 MOMENT REF RUSN (sid 74)

32.03 | ING MOMENT REF FW-block: MOD MOMENT REF (se ovan)
Valjer kallan for momentreferensingang till momentrampfunktionen. Det forvalda vardet ar P.3.9, dvs.
signalen 3.09 MOMENT REF1, som ar utsignal fran VAL MOMENT REF-firmwareblocket.
Vardepekare: Grupp och index

32.04 | MAX MOMENT REF FW-block: MOD MOMENT REF (se ovan)
Definierar max momentreferens.
0...1000 % Max momentreferens

32.05 | MIN MOMENT REF FW-block: MOD MOMENT REF (se ovan)
Definierar min momentreferens.
-1000...0 % Min momentreferens

32.06 | LASTDELNING FW-block: MOD MOMENT REF (se ovan)
Skalar den externa momentreferensen till erforderlig niva (extern momentreferens multipliceras med
valt varde).
Obs: Om lokal momentreferens anvands tillampas ingen lastdelningsskalning.
-8...8 Extern momentreferensmultiplikator.

32.07 | MOMENT RAMP UPP FW-block: MOD MOMENT REF (se ovan)
Definierar momentreferensen for upprampningstiden - minsta tid for referensvardet att 6ka fran noll till
motorns markmoment.
0...60 s Momentreferens upprampningstid.

32.08 | MOMENT RAMP NER FW-block: MOD MOMENT REF (se ovan)
Definierar momentreferensen for nedrampningstiden - minsta tid for referensvardet att minska fran
motorns markmoment till noll.
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0...60s Nedrampningstid fér momentreferens.

32.09 | RUS REGL FORST FW-block: MOD MOMENT REF (se ovan)

Definierar proportionalférstarkningen hos rusningsskyddet.

1...10000 Proportionalforstarkning hos rusningsskyddet.

32.10 | RUSH REGL TI FW-block: MOD MOMENT REF (se ovan)

Definierar integrationstiden for rusningsskyddet.

0,1...10 s Integrationstid for rusningsskyddet.
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Grupp 33 OVERVAKNING

Konfigurering av signalévervakning.

(17)

Firmwareblock:
OVERVAKNING

SUPERVISION
45

TLF11 10 msec (®)

6.14 SUPERV STATUS [———

(Dobled ) 33.01 SUPERV1 FUNC

< 33.02 SUPERV1 ACT
33.03 SUPERV1 LIM HI
33.04 SUPERV1 LIM LO
33.05 SUPERV2 FUNC

< 33.06 SUPERV2 ACT
33.07 SUPERV2 LIM HI
33.08 SUPERV2 LIM LO
33.09 SUPERV3 FUNC

< 33.10 SUPERV3 ACT
33.11 SUPERV3 LIM HI
33.12 SUPERV3 LIM LO

[ SPEED ACT]

(7/1.01)

[0.00]

[0.00]

[ Disabled ]

[ CURRENT ]

(1/1.04)

[0.00]

[0.00]

[ Disabled ]

[ TORQUE]

(1/1.06)
[0.00]

[0.00]

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

6.14 STATUSORD OVERYV (sid 79)

33.01

OVERV1 FUNK

FW-block: OVERVAKNING (se ovan)

Definierar driftsattet for overva

kning 1

(0) Ej vald

Overvakning 1 anvands ej.

(1) Lag

Nar signalen vald av parameter 33.02 OVERV1 AKT sjunker under
vérdet hos parameter 33.04 OVERV1 GR LAG aktiveras bit 0 i 6.14
STATUSORD OVERV. Fér att deaktivera denna bit méaste signalen
dverstiga vardet hos parameter 33.03 OVERV1 GR HOG.

(2) Hog

Nar signalen vald av parameter 33.02 OVERV1 AKT stiger dver var-
det hos parameter 33.03 OVERV1 GR HOG aktiveras bit 0i 6.14 STA-
TUSORD OVERV. For att deaktivera denna bit maste signalen
underskrida vardet hos parameter 33.04 OVERV1 GR LAG.

(3) Abs lag

Nar absolutbeloppet for signalen vald av parameter 33.02 OVERV1
AKT sjunker under vérdet hos parameter 33.04 OVERV1 GR LAG
aktiveras bit 0 i 6.14 STATUSORD OVERV. Fér att deaktivera denna
bit maste signalens absoluta varde dverstiga vardet pa parameter
33.03 OVERV1 GR HOG.

(4) Abs hog

Nar absolutbeloppet for signalen vald av parameter 33.02 OVERV1
AKT stiger éver vardet hos parameter 33.03 OVERV1 GR HOG akti-
veras bit 0 i 6.14 STATUSORD OVERV. Fér att deaktivera denna bit
maste signalens absolutbelopp underskrida vardet hos parameter
33.04 OVERV1 GR LAG.

33.02

OVERV1 AKT

FW-block: OVERVAKNING (se ovan)

Viljer signalen som ska évervakas av évervakning 1. Se parameter 33.01 OVERV1 FUNK.

Vardepekare: Grupp och index
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33.03

OVERV1 GR HOG

FW-block: OVERVAKNING (se ovan)

Installning av den 6vre grénsen for évervakning 1. Se parameter 33.01 OVERV1 FUNK.

-32768...32768

Ovre gransen for dvervakning 1.

33.04

OVERV1 GR LAG

FW-block: OVERVAKNING (se ovan)

Instélining av den nedre gréansen fér 6vervakning 1. Se parameter 33.01 OVERV1 FUNK.

-32768...32768

Nedre gransen for dvervakning 1.

33.05

OVERV1 FUNK

FW-block: OVERVAKNING (se ovan)

Definierar driftsattet for dvervakning 2

(0) Ej vald

Overvakning 2 anvands e;j.

(1) Lag

Nar signalen vald av parameter 33.06 OVERV2 AKT sjunker under
vardet hos parameter 33.08 OVERV2 GR LAG aktiveras bit 1i 6.14
STATUSORD OVERV. Fér att deaktivera denna bit maste signalen
dverstiga vardet hos parameter 33.07 OVERV2 GR HOG.

(2) Hog

Nar signalen vald av parameter 33.06 OVERV2 AKT stiger dver var-
det hos parameter 33.07 OVERV2 GR HOG aktiveras bit 1i6.14 STA-
TUSORD OVERV. Fér att deaktivera denna bit maste signalen
underskrida vardet hos parameter 33.08 OVERV2 GR LAG.

(3) Abs lag

Nar absolutbeloppet for signalen vald av parameter 33.06 OVERV2
AKT sjunker under vardet hos parameter 33.08 OVERV2 GR LAG
aktiveras bit 1i6.14 STATUSORD OVERV. Fér att deaktivera denna
bit maste signalens absoluta varde 6verstiga vardet pa parameter
33.07 OVERV2 GR HOG.

(4) Abs hog

Nar absolutbeloppet for signalen vald av parameter 33.06 OVERV2
AKT stiger éver vardet hos parameter 33.07 OVERV2 GR HOG akti-
veras bit 1 6.14 STATUSORD OVERYV. Fér att deaktivera denna bit
maste signalens absolutbelopp underskrida vardet hos parameter
33.08 OVERV2 GR LAG.

33.06

OVERV2 AKT

FW-block: OVERVAKNING (se ovan)

Viljer signalen som ska dvervakas av évervakning 2. Se parameter 33.05 OVERV1 FUNK.

Vardepekare: Grupp och index

33.07

OVERV2 GR HOG

FW-block: OVERVAKNING (se ovan)

Installning av den 6vre gréansen for évervakning 2. Se parameter 33.05 OVERV1 FUNK.

-32768...32768

Ovre gransen for dvervakning 2.

33.08

OVERV2 GR LAG

FW-block: OVERVAKNING (se ovan)

Instélining av den nedre grénsen for dvervakning 2. Se parameter 33.05 OVERV1 FUNK.

-32768...32768

Nedre gransen fér dvervakning 2.
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33.09

OVERV3 FUNK

FW-block: OVERVAKNING (se ovan)

Definierar driftsattet for évervakning 3

(0) Ej vald

Overvakning 3 anvands e;j.

(1) Lag

Nar signalen vald av parameter 33.10 OVERV3 AKT sjunker under
vardet hos parameter 33.12 OVERV3 GR LAG aktiveras bit 2 i 6.14
STATUSORD OVERV. Fér att deaktivera denna bit maste signalen
dverstiga vardet hos parameter 33.11 OVERV3 GR HOG.

(2) Hog

Nar signalen vald av parameter 33.10 OVERV3 AKT stiger dver vér-
det hos parameter 33.11 OVERV3 GR HOG aktiveras bit 2 i 6.14 STA-
TUSORD OVERYV. Fér att deaktivera denna bit maste signalen
underskrida vardet hos parameter 33.12 OVERV3 GR LAG.

(3) Abs lag

Nar absolutbeloppet for signalen vald av parameter 33.10 OVERV3
AKT sjunker under vardet hos parameter 33.12 OVERV3 GR LAG
aktiveras bit 2 i 6.14 STATUSORD OVERV. Fér att deaktivera denna
bit maste signalens absoluta varde 6verstiga vardet pa parameter
33.11 OVERV3 GR HOG.

(4) Abs hdg

Nar absolutbeloppet fér signalen vald av parameter 33.10 OVERV3
AKT stiger éver vérdet hos parameter 33.11 OVERV3 GR HOG akti-
veras bit 2 i 6.14 STATUSORD OVERYV. Fér att deaktivera denna bit
maste signalens absolutbelopp underskrida vardet hos parameter
33.12 OVERV3 GR LAG.

33.10

OVERV3 AKT

FW-block: OVERVAKNING (se ovan)

Viljer signalen som ska dvervakas av évervakning 3. Se parameter 33.09 OVERV3 FUNK.

Vardepekare: Grupp och index

33.11

OVERV3 GR HOG

FW-block: OVERVAKNING (se ovan)

Installining av den 6vre gransen for évervakning 3. Se parameter 33.09 OVERV3 FUNK.

-32768...32768

Ovre gransen for dvervakning 3.

33.12

OVERV3 GR LAG

FW-block: OVERVAKNING (se ovan)

Instélining av den nedre grénsen for dvervakning 3. Se parameter 33.09 OVERV3 FUNK.

-32768...32768

Nedre grénsen for dvervakning 3.

33.17

BITO INVERT SRC

FW-block: Ej vald

Parametrarna 33.17...33.22 aktiverar invertering av fritt valbara kallbitar. De inverterade bitarna visas
med parameter 6.17 BIT INVERTED SW .

Den har parametern valjer den
TED SW, bit 0.

kallbit vars inverterade varde visas med parameter 6.17 BIT INVER-

DI1 Digital ingang DI1 (sa som visas av 2.01 DI STATUS, bit 0).
DI2 Digital ingang DI2 (s& som visas av 2.01 DI STATUS, bit 1).
DI3 Digital ingang DI3 (sa som visas av 2.01 DI STATUS, bit 2).
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Di4 Digital ingang Dl4 (sa som visas av 2.01 DI STATUS, bit 3).
DI5 Digital ingang DI5 (sa som visas av 2.01 DI STATUS, bit 4).
DI6 Digital ingang DI6 (sa som visas av 2.01 DI STATUS, bit 5).
RO1 Relautgang RO1 (s& som visas av 2.02 RO STATUS, bit 0).
RO2 Relautgang RO2 (sa som visas av 2.02 RO STATUS, bit 1).
RO3 Relautgang RO3 (sa som visas av 2.02 RO STATUS, bit 2).
RO4 Relautgang RO4 (sa som visas av 2.02 RO STATUS, bit 3).
RO5 Relautgang RO5 (sa som visas av 2.02 RO STATUS, bit 4).
Drift Bit 3av 6.01 STATUSORD 1 (se sid. 120).
Konstant Konstant- och bitpekarinstallningar (se Bitpekarparameter pa sidan
Pekare %)

33.18 | BIT1 INVERT SRC FW-block: Ej vald

Valjer den kallbit vars inverterade varde visas med 6.17 BIT INVERTED SW, bit 1. For urval, se para-

meter 33.17 BITO INVERT SRC.

33.19

BIT2 INVERT SRC FW-block: Ej vald

Valjer den kallbit vars inverterade varde visas med 6.17 BIT INVERTED SW, bit 2. Fér urval, se para-

meter 33.17 BITO INVERT SRC.

33.20

BIT3 INVERT SRC FW-block: Ej vald

Valjer den kallbit vars inverterade varde visas med 6.17 BIT INVERTED SW, bit 3. For urval, se para-

meter 33.17 BITO INVERT SRC.

33.21

BIT4 INVERT SRC FW-block: Ej vald

Valjer den kallbit vars inverterade varde visas med 6.17 BIT INVERTED SW, bit 4. For urval, se para-

meter 33.17 BITO INVERT SRC.

33.22

BIT5 INVERT SRC FW-block: Ej vald

Véljer den kallbit vars inverterade varde visas med 6.17 BIT INVERTED SW, bit 5. Fér urval, se para-

meter 33.17 BITO INVERT SRC.
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Grupp 34 VAL AV REFERENS

Referens kalla och typval.

Med hjalp av parametrarna i denna grupp gar det att valja om extern styrplats EXT1 eller
EXT2 ska anvandas (en av de tva ar alltid aktiv). Dessa parametrar valjer aven styrme-
tod (VARVTAL/MOMENT/MIN/MAX/ADD) och tillampad momentreferens i lokal och
extern styrning. Det ar méjligt att valja tva olika styrsatt for platsen EXT1 med hjalp av
parametrarna 34.03 EXT STYRN1 VAL1 och 34.04 EXT STYRN1 VAL2. Samma start-/
stoppkommandon anvands i bada driftlagena.

For ytterligare information om styrplatser och driftlagen, se Frekvensomriktarstyrning
och styrfunktioner. Foér start-/stoppfunktioner vid olika styrplatser, se parametergrupp
10 pa sid 88).

34.07 LOCAL
CTRL MODE

SPEED
TORQUE
POSITION

34.02 EXT1 MODE 1/2SEL —————

34.01 EXT1
CTRL MODE1

SPEED
TORQUE
MIN

MAX

ADD
POSITION
SYNCHRON
HOMING

PROF VEL ( JOGGING
34.01 EXT1 LOCAL FIELDBUS
CTRL MODE2
6.12 OP MODE ACK
SPEED
TORQUE LOCAL EXT1/EXT2
MIN
MAX
ADD
POSITION
SYNCHRON

HOMING
PROF VEL

10.01 EXT1
START FUNC

IN1

3-WIRE

FBA

D2D

IN1F IN2R
IN1S IN2DIR

34.05 EXT2
CTRL MODE1
SPEED

TORQUE
MIN

MAX

ADD
POSITION
SYNCHRON
HOMING
PROF VEL

10.04 EXT2
START FUNC

IN1

3-WIRE

FBA

D2D

INTF IN2R
IN1S IN2DIR

34.01 EXT1/EXT2 SEL

Parametrar och firmwareblock



147

6.12 OP MODE ACK

1= SPEED (B)
3.11 TORQ REF RUSHLIM —— A
2=TORQUE (A)
3=MIN (A/B) 3.13 TORQ REF TO TC
308 TORQREFSPCTRL— B 4MAX(AB)
5=ADD (A+B)
99.05 MOTOR CTRL MODE 1

3.12 TORQUE REF ADD

Firmwareblock:
VAL AV REFERENS
(34)

Detta block

« definierar sattet att valja mellan de
externa styrplatserna EXT1 och
EXT2

» konfigurerar val av styrmetod
(VARVTAL/ MOMENT/MIN/MAX/
ADDERA)

« valjer momentboérvardet som tillam-
pas i lokal och extern styrning

* visar momentreferensen (for moment-
reglering) och aktuellt driftlage.

Lsped]l | 34,07 LOCAL CTRL MODE

REFERENCE CTRL
29

TLF8 250 psec 3)

3.13 TORQ REF TO TC —
6.12 OP MODE ACK

[ DISTATUS1 ]

(2 /2.01.D12)
[ DISTATUSS ]

(2/2.01.016)
[Speed ]

< 34.01 EXT1/EXT2 SEL

< 34.02 EXT1 MODE 1/2SEL
34.03 EXT1 CTRL MODE1
34.04 EXT1 CTRL MODE2
34.05 EXT2 CTRL MODE1

[ Homing 1

[ Position ]

TORQ REF SP CTRL

(7/3.08)
TORQ REF RUSHLIM

< 34.08 TREF SPEED SRC
< 34.09 TREF TORQ SRC

(8/3.11)
[TORQUE REF ADD ] < 34.10 TORQ REF ADD SRC

(8/3.12)

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

3.13 MOMENT REF TYPKR (sid 74)
6.12 DRIFT LAGE (sid 79)

34.01 | VAL EXT1/EXT2

FW-block: VAL AV REFERENS (se ovan)

Valjer kallan for extern styrplats EXT1/EXT2. 0 = EXT1. 1 = EXT2.

Bitpekare: Grupp, index och bit

34.02 | EXT1 VAL 1/2

FW-block: VAL AV REFERENS (se ovan)

Valjer kallan fér val av EXT1 styrmetod 1/2. 1 = Driftlage 2. 0 = Driftlage 1.
Styrmetod 1/2 valjs med parameter 34.03 EXT STYRN1 VAL1/34.04 EXT STYRN1 VAL2.

Bitpekare: Grupp, index och bit

34.03 | EXT STYRN1 VAL1

FW-block: VAL AV REFERENS (se ovan)

Valjer styrmetod 1 for extern styrplats EXT1.

(1) Varvtal

Varvtalsreglering. Momentreferensen ar 3.08 MOMREF VARVTREG,
som ar utsignal fran VARVTALSREGULATOR-firmwareblocket.
Momentreferenskéllan kan dndras med parameter 34.08 MREF FRAN
V-REG.
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(2) Moment Momentreglering. Momentreferensen ar 3.11 MOMENT REF RUSN,
som ar utsignal fran MOD MOMENT REF-firmwareblocket. Momen-
treferenskaéllan kan &ndras med parameter 34.09 MREF FRAN M-
REG.

(3) Min Kombination av (1) Varvtal och (2) Moment: Momentvaljaren jamfor
momentreferensen med utsignalen fran varvtalsregulatorn och anvan
der det minsta av vardena.

(4) Max Kombination av (1) Varvtal och (2) Moment: Momentvaljaren jamfor
momentreferensen med utsignalen fran varvtalsregulatorn och anvan-
der det storsta av vardena.

era ombination av arvtal oc oment: Momentvaljaren adderar
5) Add Kombinati 1) Varvtal och (2) M t: M tvalj dd
varvtalsregulatorns utsignal till momentreferensen.

34.04 | EXT STYRN1 VAL2 FW-block: VAL AV REFERENS (se ovan)
Valjer styrmetod 2 fér extern styrplats EXT1.
For urval, se parameter 34.03 EXT STYRN1 VAL1.
34.05 | EXT STYRN2 VAL1 FW-block: VAL AV REFERENS (se ovan)
Valjer styrmetod for extern styrplats EXT2.
For urval, se parameter 34.03 EXT STYRN1 VAL1.
34.07 | LOKAL STYR METOD FW-block: VAL AV REFERENS (se ovan)
Valjer styrmetod vid lokal styrning.
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren &r i drift.
(1) Varvtal Varvtalsreglering. Varvtalsreferensen ar 3.08 MOMREF VARVTREG,
som ar utsignal fran VARVTALSREGULATOR-firmwareblocket.
Momentreferenskéllan kan dndras med parameter 34.08 MREF FRAN
V-REG.
(2) Moment Momentreglering. Momentreferens ar 3.11 MOMENT REF RUSN,
som ar utsignal fran MOD MOMENT REF-firmwareblocket. Momen-
treferenskaéllan kan dndras med parameter 34.09 MREF FRAN M-
REG.
34.08 | MREF FRAN V-REG FW-block: VAL AV REFERENS (se ovan)
Valjer kallan fér momentreferens (fran varvtalsregulator). Det forvalda vardet ar P.3.8, dvs. 3.08 MOM-
REF VARVTREG, som ar utsignal fran VARVTALSREGULATOR-firmwareblocket.
Obs: Denna parameter ar last och kan inte paverkas av anvandaren.
Vardepekare: Grupp och index
34.09 | MREF FRAN M-REG FW-block: VAL AV REFERENS (se ovan)

Valjer kallan fér momentreferens (fran momentreferenskedjan). Den férvalda instéllningen ar P.3.11,
dvs. 3.11 MOMENT REF RUSN, som éar utsignal fran MOD MOMENT REF-firmwareblocket.
Obs: Denna parameter ar last och kan inte paverkas av anvandaren.

Vardepekare: Grupp och index
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34.10

ING MREF TILLSKO

FW-block: VAL AV REFERENS (se ovan)

Valjer kalla for momentreferensvarde som laggs till momentvardet efter momentval. Den férvalda
installningen &r P.3.12, dvs. 3.12 MOMENT TILLSKOTT, som ar utsignal fran VAL MOMENT REF-

firmwareblocket.

Obs: Denna parameter ar last och kan inte paverkas av anvandaren.

Vardepekare: Grupp och index
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Grupp 35 MEK BROMSSTYRNING

Installningar fér styrning av en mekanisk broms. Se aven Styrning av mekanisk
broms pa sid 53.

Firmwareblock: MECH BRAKE CTRL

30
MEK BROMSSTYRNING TLF10 2msec @
(3%) 3.14 BRAKE TORQ MEM [

3.15 BRAKE COMMAND [——>

[NO]

35.01 BRAKE CONTROL

[FALSE] < 35.02 BRAKE ACKNOWL
[000:1 35.03 BRAKE OPEN DELAY
[0.00¢) 35.04 BRAKE CLOSE DLY

[100.0 rpm ]

35.05 BRAKE CLOSE SPD
35.06 BRAKE OPEN TORQ
< 35.07 BRAKE CLOSE REQ
[FALSE] < 35.08 BRAKE OPEN HOLD
LEAUTI 35.09 BRAKE FAULT FUNC

[0.0%]

[FALSE]

Blockutgangar i andra parameter- 3.14 MOM MINNE BROMS (sid 74)
grupper

3.15 MEKBROMSSTYRNING (sid 75)

35.01

MEKBROMS STYRN FW-block: MEK BROMSSTYRNING (se ovan)

Aktiverar bromsstyrningsfunktionen, med eller utan évervakning.
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

(0) NEJ Inaktiv.

(1) ATERKOPPL Bromsstyrning aktiverad med 6vervakning (Overvakning aktiveras av
parameter 35.02 MEKBROMS KVITT).

(2) EJ ATERKOPPL Bromsstyrning utan évervakning.

35.02

MEKBROMS KVITT FW-block: MEK BROMSSTYRNING (se ovan)

Valjer kéallan for extern évervakning av broms till/frén (vid par. 35.01 MEKBROMS STYRN = (1)
ATERKOPPL). Anvéndning av évervakningssignalen &r valfri. 1 = Broms lyft. 0 = Broms ansatt.
Bromsdvervakningen styrs normalt via en digital ingang. Den kan aven styras fran ett externt styrsys-
tem, t.ex. via faltbuss.

Nar ett bromsstyrningsfel detekteras reagerar omriktaren enligt parameter 35.09 MEKBR FEL
FUNKT.

Obs: Denna parameter kan inte andras medan frekvensomriktaren ar i drift.

Bitpekare: Grupp, index och bit

35.03

MEKBR OPPN FORD FW-block: MEK BROMSSTYRNING (se ovan)

Definierar férdréjningen innan bromsen lyfts (= fordrojningen mellan det interna kommandot att brom-
sen ska lyftas och frigivning av motorvarvtalsregulatorn). Férdrojningsraknaren startar nar omriktaren
har magnetiserat motorn och motormomentet har natt den niva som behovs for att bromsen ska
slappa (parameter 35.06 MEKBR MOMENT). Samtidigt som réknaren startar sa aktiverar bromsstyr-
ningsfunktionen reldutgangen som styr bromsen, vilken da borjar lyfta.

Stéll in férdrojningen i éverensstdmmelse med den bromstillverkaren specificerat for mekanisk lyft-
ning.
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0..5s Bromslyftningsférdrdjning.

35.04

MEKBR STANG FORD FW-block: MEK BROMSSTYRNING (se ovan)

Definierar férdréjningen innan bromsen ansatts. Férdrojningsraknaren startar nar motorns faktiska varv-
tal har sjunkit under angiven niva (parameter 35.05 MEKBR STANG HAST) sedan frekvensomriktaren
har fatt stoppkommando. Samtidigt som raknaren startar sa deaktiverar bromsstyrningsfunktionen rela-
utgangen som styr bromsen vilken da borjar ansattas. Under fordréjningen haller bromsfunktionen
motorn igang sa att motorvarvtalet inte sjunker under noll.

Stall in férdrojningstiden i dverensstdmmelse med bromsens mekaniska reaktionstid (= mandverfor-
dréjning vid ansattning) enligt tillverkarens uppgift.

0...60s Bromsansattningsfordréjning.
35.05 | MEKBR STANG HAST FW-block: MEK BROMSSTYRNING (se ovan)
Dgfinierar det varvtal d& bromsen ansétts (ett absolut varde). Se parameter 35.04 MEKBR STANG
FORD.
0...1000 rpm Bromsansattningsvarvtal.
35.06 | MEKBR MOMENT FW-block: MEK BROMSSTYRNING (se ovan)
Definierar motorns startmoment nar bromsen lyfts (i procent av motorns markmoment)
0...1000 % Motorstartmoment vid bromslyftning.
35.07 | MEKBR STANG FORF FW-block: MEK BROMSSTYRNING (se ovan)

Valjer kallan fér bromslyftningskommando. 1 = Bromsansattningskommando 0 = Bromslyftningskom-
mando
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

Bitpekare: Grupp, index och bit

35.08

MEKBR OPPN ORD FW-block: MEK BROMSSTYRNING (se ovan)

Valjer kallan for aktivering av hallfunktion for bromslyftningskommando. 1 = Hallning aktiv. 0 = Normal
drift.

Obs: Denna parameter kan inte &andras medan frekvensomriktaren ar i drift.

Bitpekare: Grupp, index och bit

35.09

MEKBR FEL FUNKT FW-block: MEK BROMSSTYRNING (se ovan)

Definierar hur frekvensomriktaren reagerar i handelse av fel pa styrning av mekanisk broms. Om
bromsstyrningsovervakning inte har aktiverats av parameter 35.01 MEKBROMS STYRN &r denna
parameter deaktiverad.

(0) FEL Frekvensomriktaren Idser ut for felet BROMS EJ STANGD/BROMS
EJ OPPEN om den tillvalda externa bromskvitteringssignalens till-
stand inte motsvarar det som bromsstyrningsfunktionen férvantar.
Frekvensomriktaren I6ser ut for felet MEKBROMS STARTMOMENT
om erforderligt motorstartmoment vid bromslyftning inte har uppnatts.
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(1) LARM

Frekvensomriktaren genererar larmet BROMS EJ STANGD/BROMS
EJ OPPEN om den tillvalda externa bromskvitteringssignalens till-
stand inte motsvarar det som bromsstyrningsfunktionen férvantar.
Frekvensomriktaren genererar larmet MEKBROMS STARTMOMENT
om erforderligt motorstartmoment vid bromslyftning inte har uppnatts.

(2) BR OPPN FEL

Frekvensomriktaren genererar larmet BROMS EJ STANGD och Iéser ut
vid felet BROMS EJ OPPEN om den tillvalda externa bromskvitterings-
signalens tillstand inte motsvarar det som bromsstyrningsfunktionen for-
vantar. Frekvensomriktaren léser ut vid MEKBROMS STARTMOMENT
om erforderligt motorstartmoment vid bromslyftning inte har uppnatts.
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Grupp 40 MOTORSTYRNING

Motorstyrningsinstallningar. som

+ flodesreferens

» frekvensomriktarens kopplingsfrekvens

* motorns efterslapningskompensering

* spanningsreserv

» flédesoptimering

* IR-kompensering for skalarstyrt drivsystem.
Flédesoptimering

Flédesoptimering reducerar den totala energiférbrukningen och motorns ljudniva nar
drivsystemets last understiger marklasten. Den totala verkningsgraden (motor och
omriktare) kan forbattras med 1 % till 10 %, beroende pa belastningsmoment och
varvtal.

Obs: Fl6desoptimering begransar drivsystemets dynamiska reglerprestanda for pa
grund av att drivsystemets moment inte kan 6kas snabbt vid liten flédesreferens.

Firmwareblock:

MOTOR CONTROL
MOTORSTYRNING L
MISC_3 2 msec ©
(40)
3.16 FLUX REF USED |———
Detta block definierar motorstyr- Sl TEIRGUE (N7 U0
ningsinstallningar, som (Drvevold 140,01 FLUX REF
~ rive value)
« flodesreferens ~Ofvewald 140,02 SF REF
« frekvensomriktarens kopplingsfrek- | "~ |40.035UP GAIN
vens omvevaud 140,04 VOLTAGE RESERVE
» motorns efterslapningskompense- e WESHIEAT
; -omvevaue 140 06 FORCE OPEN LOOP
rlng (Drive value)
. . ———————140.07 IR COMPENSATION
* spanningsreserv orvevai
40.10 FLUX BRAKING

« flédesoptimering
* |IR-kompensering vid skalarstyrning
« flddesbromsning.

Blocket visar aven tillampade flédes-
och momentreferenser.

Blockutgangar i andra parameter- 3.16 FLODES REFERENS (sid 75)
grupper 3.17 ANV MOM REF (sid 75)

40.01 | FLODESREF FW-block: MOTORSTYRNING (se ovan)

Definierar flodesreferens.

0...200 % Flodesreferens.

40.02 | KOPPLINGSFREKV FW-block: MOTORSTYRNING (se ovan)

Definierar frekvensomriktarens kopplingsfrekvens.
Nar kopplingsfrekvensen stiger 6ver 4 kHz begransas frekvensomriktarens utstrém. Se Nedstampling
pa grund av kopplingsfrekvens i motsvarande Beskrivning av hardvara.
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1/2/3/4/5/8/16 kHz Modulerings-frekvens.
40.03 | EFTERSLAPN FORST FW-block: MOTORSTYRNING (se ovan)
Definierar efterslapningsforstarkningen som anvands for att forbattra beraknad motorefterslapning.
100 % betyder full efterslapningsforstarkning; 0 % betyder ingen efterslapningsforstarkning. Det for-
valda vardet ar 100 %. Andra varden kan anvandas om ett statiskt varvtalsfel detekteras trots full
efterslapningsforstarkning.
Exempel (med marklast och nominell efterslapning pa 40 rpm): Frekvensomriktaren far en konstant
varvtalsreferens pa 1000 rpm. Trots full efterslapningsforstarkning (= 100 %), ger en manuell takome-
termatning pa motoraxeln ett varvtalsvarde pa 998 rpm. Den statiska varvtalsavvikelsen ar 1000 rpm -
998 rpm = 2 rpm. For att kompensera avvikelsen bor efterslapningsforstarkningen 6kas. Vid 105 %
forstarkning aterstar ingen statisk varvtalsavvikelse (2 rpm/40 rpm =5 %).
0...200 % Eftersldpningsforstarkning.
40.04 | SPANNINGSRESERV FW-block: MOTORSTYRNING (se ovan)
Definierar lagsta tillatna spanningsreserv. Nar spanningsreserven har minskat till sattvardet gar driv-
systemet in i faltforsvagningsomradet.
Om mellanledsspanningen Uy, = 550 V och spanningsreserven ar 5 % blir rms-vardet fér maximal
utspanning under stabil drift:
0,95 x 550 V/kvr(2) = 369 V
Dynamiska prestanda fér motorstyrning i faltfdrsvagningsomradet kan férbattras genom 6kning av
spanningsreserven, men drivsystemet gar i sa fall in i faltférsvagningsomradet tidigare.
-4...50 % Lagsta tillatna spanningsreserv.
40.05 | FODESOPTIMERING FW-block: MOTORSTYRNING (se ovan)
Aktiverar flodesoptimeringsfunktionen. Flédesoptimering férbattrar motorns verkningsgrad och mins-
kar ljudnivan. Flédesoptimering anvands i drivsystem som vanligtvis arbetar vid dellast.
Obs: Med permanentmagnetmotor &r flédesoptimering ar alltid aktiverad, oberoende av denna para-
meter.
(0) Fran Fldédesoptimering deaktiverad.
(1) Till Flédesoptimering aktiverad.
40.06 | TVINGA_SENSORLOS FW-block: MOTORSTYRNING (se ovan)
Definierar varvtals-/positionsinformation som anvands av motormodellen.
(0) FALSK Motormodellen anvander varvtalsaterkopplingsvardet valt av parame-
ter 22.01 VAL VARVT ATERF.
(1) SANN Motormodellen anvander det interna beréknade varvtalet (dven nar
parameter 22.01 VAL VARVT ATERF har véardet (1) VARVTAL PG1/
(2) VARVTAL PG2).
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40.07

IR KOMPENSERING

FW-block: MOTORSTYRNING (se ovan)

Parametern definierar den relativa tillaggsspanning som matas till motorn vid nollvarvtal (IR-kompen-
sering). Funktionen &r anvandbar i tilldAmpningar med stort lossryckningsmoment dar inte DTC-motor-

reglering kan anvandas.

Denna parameter &r aktiv nar parameter 99.05 MOTORSTYRMETOD &r satt till (1) SKALAR.

U /Uy
(%) s
Relativ utspanning. IR-kompensering satt till
15 %.
100% — - — — — — —
|
|
|
> | Relativ utspanning. Ingen IR-kom-
15 %} - -~ | | pensering.
|
: : f(Hz)
| Faltférsvagningspunkt
I
50 % av nominell frek-
vens
0...50 % IR-kompensering.
40.10 | FLODESBROMSN FW-block: MOTORSTYRNING (se ovan)

Definierar bromseffektnivan.

(0) Ej vald Flédesbromsning ar deaktiverad.

(1) Mattlig Flédesnivan begransas under bromsning. Retardationstiden &r langre
an vid full bromsning

(2) Full Max bromseffekt. Nastan all tillganglig stromkapacitet anvands for att

omvandla rorelseenergi till termisk energi i motorn.
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Grupp 45 TERM. SKYDD MOTOR

Instaliningar for 6verbelastningsskydd for motorn. Se aven Elektroniskt motorskydd

pa sid 41.

Firmwareblock:
TERM. SKYDD MOTOR
(45)

Konfigurerar motorns évertempera-
turskydd och temperaturmatning.
Visar aven beraknad och uppmatt
motortemperatur.

me 14503 MOT TEMP ALM LIM

MOT THERM PROT

TLF11 10 msec (5)

1.17 MOTOR TEMP |———
1.18 MOTOR TEMP EST |———

[he] 45,01 MOT TEMP PROT

[ESTIMATED ] 45.02 MOT TEMP SOURCE

Luoc) 45.04 MOT TEMP FLT LIM

45.05 AMBIENT TEMP
45.06 MOT LOAD CURVE
45.07 ZERO SPEED LOAD
45.08 BREAK POINT

45.09 MOTNOM TEMP RISE
45.10 MOT THERM TIME

[20c]
[ 100 % ]
[ 100 % ]
[45.00 Hz]
[80C]

[2565s]

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

1.17 MOTOR TEMPERATUR (sid 66)
1.18 MOTOR TEMP BER (sid 66)

45.01 | MOTOROVERLAST

FW-block: TERM. SKYDD MOTOR (se ovan)

Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera nar motorévertemperatur detekteras.

(0) Nej Inaktiv.

(1) Larm Frekvensomriktaren genererar larmet MOTOR TEMPERATUR nar
temperaturen stiger éver larmnivan definierad av parameter 45.03
MOT TEMP LARMGRA.

(2) Fel Frekvensomriktaren genererar larmet MOTOR TEMPERATUR eller

I6ser ut for felet MOTOROVERTEMP nér temperaturen stiger éver
larmnivan definierad av parameter 45.03 MOT TEMP LARMGRA /
45.04 MOT TEMP FELGRAN.

45.02 | MOT TEMP GIVARE

FW-block: TERM. SKYDD MOTOR (se ovan)

45.01 MOTOROVERLAST.

Valjer motortemperaturskydd. Nar dvertemperatur detekteras reagerar omriktaren enligt parameter

(0) BERAKNAT

Temperaturen dvervakas baserat pa motorns termiska skyddsmodell,
som utgar fran motorns termiska tidkonstant (parameter 45.10 MOT
TERMTIDKONST) och motorns lastkurva (parametrarna 45.06...45.08).
Normalt behéver anvandaren endast géra justeringar nar omgivnings-
temperaturen skiljer sig fran den normala arbetstemperatur som anges
for motorn.
Motortemperaturen ékar nar motorn arbetar i omradet éver motorlast-
kurvan och minskar nar motorn arbetar under den. Motortemperaturen
minskar om motorn arbetar i omradet under sin lastkurva (om motorn
ar 6verhettad).

VARNING! Modellen skyddar inte motorn om kylkapaciteten
A reduceras av damm och smuts.
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(1) KTY JCu

Temperaturen 6vervakas med en KTY84-givare ansluten till frek-
vensomriktarens termistoringang TH.

(2) KTY 1a FEN

Temperaturen dvervakas med en KTY84-givare ansluten till pulsgivarmo-
dulen FEN-xx, installerad i utdkningsfack 1/2. Om tva pulsgivarmoduler
anvands ar det den i utdkningsfack 1 som anvands for temperaturdver-
vakning. Obs: Detta val géller inte for FEN-01. *

(3) KTY 2a FEN

Temperaturen évervakas med en KTY84-givare ansluten till pulsgivar-
modulen FEN-xx, installerad i utdkningsfack 1/2. Om tva pulsgivarmo-
duler anvands ar det den pa utdkningsplats 2 som anvands for
temperaturovervakning. Obs: Detta val galler inte for FEN-01. *

(4) PTC JCU

Temperaturen dvervakas med 1...3 PTC-givare anslutna till frek-
vensomriktarens termistoringang TH.

(5) PTC 1a FEN

Temperaturen dvervakas med 1...3 PTC-sensorer anslutna till pulsgi-
varmodulen FEN-xx, installerad i utdkningsfack 1/2. Om tva pulsgivar-
moduler anvands ar det den pa utdkningsplats 1 som anvands for
temperaturévervakning. *

(6) PTC 2a FEN

Temperaturen dvervakas med 1...3 PTC-sensorer anslutna till pulsgi-
varmodulen FEN-xx, installerad i utdkningsfack 1/2. Om tva pulsgivar-
moduler anvands ar det den pa utdkningsplats 2 som anvands for
temperaturévervakning. *

*Obs: Om en FEN-xx-modul anvands maste parameterinstallningen vara antingen (2) KTY 1a FEN
eller (5) PTC 1a FEN. FEN-xx-modulen kan sitta antingen i utdkningsfack 1 eller 2.

45.03 | MOT TEMP LARMGRA FW-block: TERM. SKYDD MOTOR (se ovan)
Definierar motordvertemperaturskyddets larmgrans (nar par. 45.01 MOTOROVERLAST = (1) Larm
eller (2) Fel).
0...200 °C Larmniva fér motorévertemperatur

45.04 | MOT TEMP FELGRAN FW-block: TERM. SKYDD MOTOR (se ovan)
Definierar motordvertemperaturskyddets felgréns (nar par. 45.01 MOTOROVERLAST = (2) Fel).
0...200 °C Felniva for motordvertemperatur

45.05 | OMGIVNINGSTEMP FW-block: TERM. SKYDD MOTOR (se ovan)

Definierar omgivningstemperaturen for forbattrat termiskt skydd.

-60...100 °C

Omgivningstemperatur.
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45.06

MOT OLAST KURVA FW-block: TERM. SKYDD MOTOR (se ovan)

Definierar lastkurvan, tillsammans med parametrarna 45.07 NOLLVARVBELASTN och 45.08 BRYT-
PUNKT.

Vardet anges i procent av markstrommen. Nar parametern &r satt till 100 % ar max last lika med var-
det hos parametern 99.06 MOTOR NOM STROM (hdgre last varmer motorn). Belastningskurvans
niva bor justeras om omgivningstemperaturen avviker fran den nominella.

N I = Motorstrém
(%) In = Nominell motorstrém

150 +

45.06

100 +-------- - ‘

50 +
45.07

45.08 Omiriktarens utfrekvens

Belastningskurvan anvands av den termiska skyddsmodellen for motorn nar parameter 45.02 MOT
TEMP GIVARE &r satt till (0) BERAKNAT.

50...150 % Motorstrom Over brytpunkt.

45.07

NOLLVARVBELASTN FW-block: TERM. SKYDD MOTOR (se ovan)

Definierar lastkurvan, tillsammans med parametrarna 45.06 MOT OLAST KURVA och 45.08 BRYT-
PUNKT. Definierar maximal motorbelastning vid nollvarvtal pa lastkurvan. Ett hdgre varde kan anvan-
das om motorn har en extern separatdriven flakt for att férbattra kylningen. Se motortillverkarens
rekommendationer.

Vardet anges i procent av markstrémmen.

Belastningskurvan anvands av den termiska skyddsmodellen for motorn nar parameter 45.02 MOT
TEMP GIVARE &r satt till (0) BERAKNAT.

50...150 % Motorstrom vid nollvarvtal

45.08

BRYTPUNKT FW-block: TERM. SKYDD MOTOR (se ovan)

Definierar lastkurvan, tillsammans med parametrarna 45.06 MOT OLAST KURVA och 45.07 NOLL-
VARVBELASTN. Definierar brytpunktfrekvensen pa lastkurvan, dvs. den punkt dar motorns lastkurva
borjar minska fran vérdet hos parameter 45.06 MOT OLAST KURVA till vardet hos parameter 45.07
NOLLVARVBELASTN.

Belastningskurvan anvands av den termiska skyddsmodellen for motorn nar parameter 45.02 MOT
TEMP GIVARE &r satt till (0) BERAKNAT.

0,01...500 Hz Brytpunkt for lastkurva.
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45.09

MOT NOMTEMPSTEGR FW-block: TERM. SKYDD MOTOR (se ovan)

Definierar temperaturékningen hos motorn nar den tillférs markstréom. Se motortillverkarens rekom-
mendationer.

Temperaturékningsvardet anvands av den termiska skyddsmodellen for motorn nar parameter 45.02
MOT TEMP GIVARE &r satt till (0) BERAKNAT.

A Temperatur

Motorns
nominella
temperaturdkning

Omgivningstemperatur

|
0...300 °C Motorns temperaturdkning.
45.10 | MOT TERMTIDKONST FW-block: TERM. SKYDD MOTOR (se ovan)

Definierar den termiska tidkonstanten for motorns termiska modell, dvs. tiden inom vilken motortem-
peraturen har natt 63 % av nominell temperatur). Se motortillverkarens rekommendationer.

Motorns termiska skyddsmodell anvands nar parameter 45.02 MOT TEMP GIVARE ar satt till (0)
BERAKNAT.

Motor-
belastning
100 %

Temp.- ! ' t
okn. X '

100 % 1

63 %

~

Motorns termiska tidkonstént

100...10000 s Motorns termiska tidkonstant.
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Grupp 46 FEL FUNKTIONER

Definition av frekvensomriktarens upptradande vid en felsituation.

Ett varnings- eller felmeddelande visar onormalt frekvensomriktartillstand. For

mojliga orsaker och atgarder, se Fels6kning.

Firmwareblock:
FEL FUNKTIONER
(46)

Detta block

+ konfigurerar dvervakning av externa
fel genom att definiera kallan (till
exempel en digital ingang) for indi-
kering av externt fel

« valjer reaktion fran drivsystemet
(larm; fel; fortsatt drift vid sakert
varvtal i nagra fall) vid situationer
som bortfall av lokal styrning, kom-
munikationsavbrott, motor-/fasbort-

FAULT FUNCTIONS

MISC_3 2 msec

19

8.01 ACTIVE FAULT
8.02 LAST FAULT

8.03 FAULT TIME HI
8.04 FAULT TIME LO
8.05 ALARM LOGGER 1
8.06 ALARM LOGGER 2
8.07 ALARM LOGGER 3
8.08 ALARM LOGGER 4
8.09 ALARM LOGGER 5
8.10 ALARM LOGGER 6
8.15 ALARM WORD 1
8.16 ALARM WORD 2
8.17 ALARM WORD 3

fall, jordfel eller aktivering av Safe
torque-off

* blocket visar aven koderna for
senaste fel, tiden da aktivt fel
intraffade och larmorden.

8.18 ALARMWORD 4 |——

(Drive valug)

22.10 SPD SUPERV EST
22.11 SPD SUPERV ENC
22.12 SPD SUPERV FILT
< 46.01 EXTERNAL FAULT
46.02 SPEED REF SAFE
46.03 LOCAL CTRL LOSS
46.04 MOT PHASE LOSS
46.05 EARTH FAULT
46.06 SUPPL PHS LOSS
46.07 STO DIAGNOSTIC
46.08 CROSS CONNECTION
46.09 STALL FUNCTION
46.10 STALL CURR LIM
46.11 STALL FREQ HI
46.12 STALL TIME

(Drive valug)
(Drive valug)
(Drive valug)
(Drive valug)
(Drive valu)
(Drive valug)
(Drive valu)
(Drive valug)
(Drive valug)
(Drive value)
(Drive valug)
(Drive valug)
(Drive valu)

(Drive valug)

22.10 OVERV BER VARVT (sid 119)
22.11 OVERV VARVTATEREF (sid 119)
22.12 OVERV VARVT FILT (sid 119)

Blockingangar i 6vriga parameter-
grupper

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

8.01 AKTIVA FEL (sid 81)

8.02 SENASTE FEL (sid 81)
8.03 TID VID FEL HOG (sid 81)
8.04 TID VID FEL LAG (sid 81)
8.05 LARM LOGGER 1 (sid 81)
8.06 LARM LOGGER 2 (sid 82)
8.07 LARM LOGGER 3 (sid 82)
8.08 LARM LOGGER 4 (sid 83)
8.09 LARM LOGGER 5 (sid 83)
8.10 LARM LOGGER 6 (sid 83)
8.15 LARMORD 1 (sid 84)

8.16 LARMORD 2 (sid 84)

8.17 LARMORD 3 (sid 85)

8.18 LARMORD 4 (sid 85)
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46.01

EXTERNT FEL

FW-block: FEL FUNKTIONER (se ovan)

Valjer digital ingang for extern felindikering. 0 = Utlésning for externt fel. 1 = Inget externt fel.

Bitpekare: Grupp, index och bit

46.02 | REF SAKERT VARVT FW-block: FEL FUNKTIONER (se ovan)
Definierar motorns sakra varvtal. Anvands som en speciell referens nar ett larm upptrader nar para-
meter 13.12 Al OVERVAKNING/46.03 STORN LOK STYRPL/50.02 FUNKT KOMMFEL &r satt till (2)
Sakert varvt.
-30000...30000 rpm Felvarvtal.

46.03 | STORN LOK STYRPL FW-block: FEL FUNKTIONER (se ovan)

Véljer hur frekvensomriktaren ska reagera om kommunikationen med mandéverpanelen eller PC-verk-

tyget skulle falla bort.

(0) Nej Ingen atgard.
(1) Fel Frekvensomriktaren I6ser ut for felet STORN LOK STYRPL.
(2) Sakert varvt Frekvensomriktaren generar larmet STORN LOK STYRPL och styr

varvtalet till ett som definieras av parameter 46.02 REF SAKERT
VARVT.

VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan saker-
hetsrisker om kommunikationen skulle brytas.

(3) Senast varvt

Omriktaren genererar larmet STORN LOK STYRPL och fryser varvta-
let pa den niva drivsystemet arbetade vid. Detta varvtal berdknas som
genomsnittet av de 10 narmast féregaende sekunderna.

c VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan saker-

46.04

MOTORFAS BORTF

hetsrisker om faltbusskommunikationen skulle brytas.
FW-block: FEL FUNKTIONER (se ovan)

Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera om motorfasbortfall detekteras.

(0) Nej Ingen atgard.
(1) Fel Frekvensomriktaren I6ser ut for felet MOTORFAS BORTA.
46.05 | JORDFEL FW-block: FEL FUNKTIONER (se ovan)

Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera om ett jordfel eller en stromobalans detekteras i motorn

eller motorkabeln.

(0) Nej Ingen atgard.
(1) Varning Frekvensomriktaren genererar larmet JORDFEL.
(2) Fel Frekvensomriktaren I6ser ut for felet JORDFEL.
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46.06 | BORTFALL MATN SP FW-block: FEL FUNKTIONER (se ovan)

Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera om matningsfasbortfall detekteras. Denna parameter

anvands endast vid AC-matning.

(0) Nej Ingen reaktion.

(1) Fel Frekvensomriktaren |6ser ut for felet MATN FAS BORTA.

46.07 | SAKERT MOM DIAG FW-block: FEL FUNKTIONER (se ovan)

Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera nar den detekterar franvaro av den ena eller bada STO-

signalerna (Safe torque-off).

Obs: Denna parameter ar endast fér dvervakning. Funktionen Safe torque-off kan aktiveras dven om

denna parameter ar satt till (3) Nej.

For allman information om funktionen Safe torque-off, se frekvensomriktarens hardvaruhandledning

och Application guide - Safe torque off function for ACSM1, ACS850 and ACQ810 drives

(3AFE68929814 [engelskal).

(1) Fel Frekvensomriktaren l6ser ut for SAFE TORQUE OFF nar den ena
eller bada STO-signalerna forsvinner.

(2) Larm Drivsystemet i drift:

Frekvensomriktaren l6ser ut for SAFE TORQUE OFF nar den ena
eller bada STO-signalerna forsvinner.

Drivsystemet stoppat:

Frekvensomriktaren genererar larmet SAFE TORQUE OFF om bada
STO-signalerna saknas. Om endast en av signalerna saknas loser
frekvensomriktaren ut for STO1 BRUTEN eller STO2 BRUTEN.

(3) Nej Drivsystemet i drift:

Frekvensomriktaren l6ser ut for SAFE TORQUE OFF nar den ena
eller bada STO-signalerna forsvinner.

Drivsystemet stoppat:

Ingen atgard om bada STO signalerna saknas. Om endast en av sig-
nalerna saknas l6ser frekvensomriktaren ut for STO1 BRUTEN eller
STO2 BRUTEN.

(4) End larm Frekvensomriktaren genererar larmet SAFE TORQUE OFF om bada
STO-signalerna saknas. Om endast en av signalerna saknas loser
frekvensomriktaren ut for STO1 BRUTEN eller STO2 BRUTEN.

46.08 | MATN FELKOPPLAD FW-block: FEL FUNKTIONER (se ovan)

Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera pa felaktiga matnings- och motorkabelanslutningar (dvs.

inkommande matningskabel ar ansluten till motorutgangarna). Denna parameter anvands endast vid

AC-matning.

(0) Nej Ingen reaktion.

(1) Fel Frekvensomriktaren l6ser ut for felet KRAFTKABEL FEL.
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46.09

FASTLASNING FUNK FW-block: FEL FUNKTIONER (se ovan)

Valjer hur omriktaren ska reagera pa fastlasning av motorn. Fastlasning definieras pa foljande satt:

« Drivsystemet befinner sig vid strémgrénsen for fastlasning (46.10 FASTLAS STROM GR), och

« utfrekvensen understiger den niva som definierats med parameter 46.11 FASTLAS FREK HOG,
och

+ de ovanstaende tillstanden har varat ldngre &n tiden installd i parameter 46.12 FASTLAS TID.

Bit Funktion

0 Aktivera 6vervak
0 = Ej vald: Overvakning deaktiverad.
1 = Vald: Overvakning aktiverad.

1 Aktivera varning

0 =Ejvald

1 = Vald: Frekvensomriktare genererar ett larm vid fastlasning.
2 Aktivera fel

0 =Ejvald

1 = Vald: Frekvensomriktaren I0ser ut for fel vid fastlasning.

46.10 | FASTLAS STROM GR FW-block: FEL FUNKTIONER (se ovan)
Fastlasningsstrémgréns i procent av motorns markstréom. Se parameter 46.09 FASTLASNING FUNK.
0...1600 % Strémgrans for fastlasning.

46.11 | FASTLAS FREK HOG FW-block: FEL FUNKTIONER (se ovan)

Frekvensgrans for fastlasning. Se parameter 46.09 FASTLASNING FUNK.
Obs: Vi rekommenderar att gransvardet inte satts lagre an 10 Hz.

0,5...1000 Hz Frekvensgrans for fastlasning.

46.12 | FASTLAS TID FW-block: FEL FUNKTIONER (se ovan)
Fastlasningstid. Se parameter 46.09 FASTLASNING FUNK.
0...3600 s Fastlasningstid.

46.13 | FAN CTRL MODE FW-block: Ej vald

Valjer flaktstyrningslage. Finns i byggstorlek A till D. Se avsnitt Flaktens styrlogik.

(0) Normal Styrningsldge baserat pa modulatorns TILL/FRAN-status.

(1) Force OFF Flakten ar alltid franslagen.

(2) Force ON Flakten ar alltid tillslagen.

(3) Advanced Styrningslaget baseras pa de uppmatta temperaturerna i effektsteget,

bromschoppern och granssnittkortet.

46.14

FAULT STOP MODE FW-block: Ej vald

Felklassval for icke-kritiska maskinvarufel.

Anvand den har parametern for att konfigurera féljande fel till stopplaget:

0003, 0005, 0007, 0008, 0011, 0012, 0015, 0024, 0025, 0029, 0030, 0036, 0038...0045, 0047...0051,
0053, 0054, 0057, 0059...0062, 0073, 0074, 0317.
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(0) Utrullining Stopp genom att spanningsmatningen till motorn bryts. Motorn stan-
nar genom utrullning.

(1) Emergency ramp stop Drivsystemet stoppas langs nédstopprampen, med tid enligt 25.11
NODSTOPPSRAMP .
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Grupp 47 SPANNINGSREGLERING

Installningar fér dverspanning- och underspanningsregulatorn samt matningsspan-
ning.

(47)

Firmwareblock:
SPANNINGSREGLERING

Detta block Owevdwd {4701 OVERVOLTAGE CTRL

« aktiverar/deaktiverar Gverspan-
nings- och underspanningsregula-
torn

« aktiverar automatisk identifiering av
matningsspanning

« erbjuder en parameter fér manuell Orve valua
definition av matningsspanning

« visar vilket matningsspannings-
varde som anvands av styrpro-
grammet.

VOLTAGE CTRL

MISC_4 10 msec @)

1.19 USED SUPPLY VOLT |——

(Drive value)

47.02 UNDERVOLT CTRL
47.03 SUPPLVOLTAUTO-ID
47.04 SUPPLY VOLTAGE
< 47.05 LOW VOLT MOD ENA
47.06 LOW VOLT DC MIN
47.07 LOW VOLT DC MAX
< 47.08 EXT PU SUPPLY

(Drive value)
(Drive value)
(Drive valu)
(Drive value)

(Drive value)

Blockutgangar i andra parameter- 1.19 MATNINGSSPANNING (sid 66)
grupper

47.01

OVERSPANNREGL FW-block: SPANNINGSREGLERING (se ovan)

Aktiverar dverspanningsregulatorn fér DC-mellanledet. Snabb bromsning av laster med stor tréghet
kan innebara att mellanledsspanningen nar upp till nivan for éverspanningsreglering. For att férhindra
att likspanningen Gverstiger gransen gar likbverspanningsregulatorn automatiskt in och minskar
bromsmomentet.

Obs: Om en bromschopper och ett motstand eller en regenerativ matningsenhet finns i frekvensom-
riktaren maste regulatorn vara avaktiverad.

(0) Fran Overspanningsreglering deaktiverad.
(1) Till Overspanningsévervakning aktiverad.

47.02 | UNDERSPANNREGL FW-block: SPANNINGSREGLERING (se ovan)
Aktiverar underspanningsregulatorn fér DC-mellanledet. Om likspanningen sjunker pga. natbortfall
minskar underspanningsregulatorn automatiskt motormomentet for att halla spanningen éver den
nedre gransen. Om motormomentet minskar orsakar lastens tréghet en regenerering av spanning till-
baka till omriktaren sa att DC-mellanledet halls laddat och ett fel pga. underspanning kan undvikas
tills motorn stannar genom utrullning. Detta gor det mdjligt att éverbrygga kortvariga spanningsavbrott
i system med stora troghetsmoment som t.ex. centrifuger och flaktar.
(0) Fran Underspanningsreglering deaktiverad.
(1) Till Underspanningsreglering aktiverad.

47.03 | AUT DETEKT MATN FW-block: SPANNINGSREGLERING (se ovan)

Aktiverar automatisk identifiering av matningsspanning. Se aven Spénningsreglering och utlésnings-
grénser pa sid 44.

(0) Fran Automatisk identifiering av matningsspanning deaktiverad. Frek-
vensomriktaren definierar granserna for spanningsreglering och utlés-
ning med hjalp av vardet pa parameter 47.04 MATNINGSSPANNING.
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(1) Till Automatisk identifiering av matningsspanning aktiverad. Frekvensom-
riktaren detekterar matningsspanningens niva under laddningen av
mellanledet, och definierar granserna for spanningsreglering och
utlésning utgaende fran denna.

47.04 | MATNINGSSPANNING FW-block: SPANNINGSREGLERING (se ovan)

Definierar nominell matningsspanning. Anvands om automatisk identifiering av matningsspanningen

inte ar aktiverad av parameter 47.03 AUT DETEKT MATN.

0...1000 V Nominell matningsspanning.

47.05 | AKT LAG SP MOD FW-block: Ej vald

Aktiverar/deaktiverar (eller valjer en signalkalla som aktiverar/deaktiverar) lagspanningslage.

0 = Lagspanningslage deaktiverat, 1 = Lagspanningslage aktiverat Se Lagspdnningsldge pa sid 45.

Bitpekare: Grupp, index och bit

47.06 | MIN NIVA DC SP FW-block: Ej vald
Min DC-spanning for I1dgspanningslage. Se Lagspédnningslédge pa sid 45.
250...450 V Min DC-spanning for lagspanningslage.
47.07 | MAX NIVA DC SP FW-block: Ej vald

Max DC-spanning for lagspanningslage. Se Lagspédnningsléage pa sid 45.

Obs: Vardet pa denna parameter méste vara hogre an (47.06 MIN NIVA DC SP + 50 V).

350...810 V Max DC-spéanning for lagspanningslage.

47.08 | EXT PU MATN FW-block: Ej vald

Aktiverar/deaktiverar (eller valjer en signalkalla som aktiverar/deaktiverar) matning fran extern mat-

ningsenhet, som anvands vid laga DC-matningsspanningar som ett batteri. 0 = Extern matningsenhet

deaktiverad, 1 = Extern matningsenhet aktiverad. Se Lagspédnningsldge pa sid 45.

Bitpekare: Grupp, index och bit

Parametrar och firmwareblock




167

Grupp 48 BROMSCHOPPER

Konfigurering av intern bromschopper.

Firmwareblock: BRAKE CHOPPER
BROMSCHOPPER ST w
(48) [Dsable] 48.01 BC ENABLE

[TRE] < 48.02 BC RUN-TIME ENA
Detta block konfigurerar styrning och | 1** 48.03 BRTHERMTIMECONST
évervakning av bromschoppermodu- | **** 48.04 BR POWER MAX CNT
len. L0000 ] 48.05 R BR

(1] 48.06 BR TEMP FAULTLIM

Lol 48.07 BR TEMP ALARMLIM
48.01 | AKT BROMSCHOPPER FW-block: BROMSCHOPPER (se ovan)

Aktiverar bromschopperstyrningen.

Obs: Innan bromschopperstyrningen aktiveras, kontrollera att bromsmotstandet ar installerat och att

dverspanningsregulatorn inte ar aktiv (parameter 47.01 OVERSPANNREGL). Frekvensomriktaren

har en inbyggd bromschopper.

(0) Fran Bromschopperstyrning deaktiverad.

(1) valj therm Aktiverar bromschopperstyrning med motstandsbaserat 6verbelast-
ningsskydd.

(2) Till Aktiverar bromschopperstyrning utan motstandsbaserat éverbelast-
ningsskydd. Denna instalining kan anvandas till exempel, om mot-
standet ar utrustat med en termisk effektbrytare som ar kopplad for att
stoppa frekvensomriktaren om motstandet dverhettas.

48.02 | AKT BCHOPPER PEK FW-block: BROMSCHOPPER (se ovan)

Valjer kallan fér snabb bromschopperstyrning under drift.

0 = bromschopperns funktion ar férhindrad. Med andra ord, om bromschoppern har aktiverats med

parameter 48.01 och DC-spanningen stiger 6ver aktiveringsnivan fortsatter bromschoppern att vara

inaktiv.

1 = bromschoppern ar alltid aktiv, dvs. bromschoppern bérjar vaxla om DC-spanningen okar

aktiveringsnivan (aven om frekvensomriktaren inte kors).

Denna parameter kan anvandas for att programmera chopperstyrningen att endast fungera nar driv-

systemet ar i generatorisk drift. Som férval &r den har parametern ansluten till parameter 06.01 STA-

TUSORD1 bit3 (DRIFT).

Bitpekare: Grupp, index och bit

48.03 | TERM TKONST BRES FW-block: BROMSCHOPPER (se ovan)
Definierar den termiska tidkonstanten hos bromsmotstandet fér éverbelastningsskydd.
0...10000 s Bromsmotstandets termiska tidkonstant

48.04 | MAXKONT BREFFEKT FW-block: BROMSCHOPPER (se ovan)

Definierar maximal kontinuerlig bromseffekt som kommer att héja motstandets temperatur till den til-

latna maxgransen. Vardet anvands for overlastskyddet.

0...10000 kW Max kontinuerlig bromseffekt.
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48.05 | RESISTANS BR FW-block: BROMSCHOPPER (se ovan)

Definierar vardet fér bromsmotstandets resistans. Vardet anvands for att skydda bromschoppern.

0,1...1000 ohm Resistans.

48.06 | BR OTEMP FEL FW-block: BROMSCHOPPER (se ovan)

Valjer felniva for temperaturdvervakning av bromsmotstand. Vardet ges i procent av den temperatur
som motstandet nar nar det belastas med den effekt som definieras av parameter 48.04 MAXKONT
BREFFEKT.

Om gransen 6verskrids I0ser frekvensomriktaren ut for felet BR OVERHEAT.

0...150 % Felgrans for bromsmotstandstemperatur.

48.07 | BR OTEMP LARM FW-block: BROMSCHOPPER (se ovan)

Valjer larmniva for temperaturévervakning av bromsmotstand. Vardet ges i procent av den temperatur
som motstandet nar nar det belastas med den effekt som definieras av parameter 48.04 MAXKONT
BREFFEKT.

Om gransen overskrids genererar frekvensomriktaren larmet BR OVERHEAT.

0...150 % Larmgrans for bromsmotstandstemperatur.
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169

Grundlaggande installningar for faltbusskommunikation. Se dven Bilaga A —

Féltbusstyrning pa sid 339.

Firmwareblock:
FALTBUSS
(50)

Detta block

« initierar faltbusskommunikation

« valjer metod for
kommunikationsévervakning

FIELDBUS

MISC_2 500 psec )

2.12 FBA MAIN CW|———
2.13 FBA MAIN SW |———
2.14 FBA MAIN REF1 |——
2.15 FBA MAIN RER2 |———

(Drive value)

50.01 FBA ENABLE

« definierar skalning av faltbussrefe-
rensen och arvarden

« valjer kallor for programmerbara
statusordbitar

« visar faltbusstyrning, statusord och
referenser.

(Drive value)
(Drive value)

Drive value)

(Drive value)

[ SPEED ACT

(7/1.01)

[ TORQUE ]
(1/1.06)
(Drive valug)

(Drive value)

Drive value)

(Drive value)

Drive value)

50.02 COMM LOSS FUNC
50.03 COMM LOSS T OUT
50.04 FBA REF1 MODESEL
50.05 FBA REF2 MODESEL

< 50.06 FBA ACT1 TR SRC

< 50.07 FBA ACT2 TR SRC

< 50.08 FBA SW B12 SRC

< 50.09 FBA SW B13 SRC

< 50.10 FBA SW B14 SRC

< 50.11 FBA SW B15 SRC
50.12 FBA CYCLE TIME

(Drive value)

50.20 FB MAIN SW FUNC

Blockutgangar i andra parameter-

2.12 FB STYRORD (sid 69)
2.13 FB STATUSORD (sid 71)

grupper
2.14 FB REF 1 (sid 72)
2.15 FB REF 2 (sid 72)

50.01 | AKT FALTBUSS FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Aktiverar kommunikationen mellan frekvensomriktaren och faltbussmodulen.

(0) Fran Ingen kommunikation.
(1) Till Kommunikationen mellan frekvensomriktaren och faltbussmodulen
aktiverad.
50.02 | FUNKT KOMMFEL FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera om forbindelsen via faltbussen skulle falla bort. Tidférdroj-
ningen definieras av parameter 50.03 TID KOMMFEL.

(0) Nej Detektering av kommunikationsavbrott deaktiverad.

(1) Fel Detektering av kommunikationsavbrott aktiv. Omriktaren l6ser ut fér
felet FALTBUSS KOMM och motorn stannar genom utrullning.

(2) Sakert varvt Detektering av kommunikationsavbrott aktiv. Vid kommunikationsav-

brott genererar frekvensomriktaren larmet FALTBUSS KOMM och styr
varvtalet till ett som definieras med parameter 46.02 REF SAKERT
VARVT.

VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sakerhets-
risker om kommunikationen skulle brytas.
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(3) Senast varvt Detektering av kommunikationsavbrott aktiv. Vid kommunikationsav-
brott genererar frekvensomriktaren larmet FALTBUSS KOMM och
fryser varvtalet pa den niva drivsystemet arbetade vid. Detta varvtal
berdknas som genomsnittet av de 10 narmast féregaende sekun-
derna.

VARNING! Kontrollera att driften kan fortsatta utan sakerhets-
A risker om faltbusskommunikationen skulle brytas.
50.03 | TID KOMMFEL FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Definierar fordrojningen innan atgarden som definieras av parameter 50.02 FUNKT KOMMFEL vid-

tas. Tiden borjar raknas fran att Ianken slutar uppdatera meddelandet.

0,3...6553,5s Fordréjning av funktionen vid bortfall av faltbusskommunikation.

50.04 | FB REF1 SKALNING FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Valjer faltbussreferens FB REF 1-skalning och &rvarden, som sands till faltbussen (FBA AKT1).

(0) Ra data Ingen skalning (dvs. data 6verfors utan skalning). Kalla for arvarden,
som sénds till faltbussen, véljs med parameter 50.06 FB AKT VAR-
DE1.

(1) Moment Faltbussmodulen anvander momentreferensskalningen. Momentrefe-
rensskalningen definieras av vald faltbussprofil (t.ex. med ABB Dri-
ves-profilen motsvarar heltalet 10000 momentvardet 100 %). Signalen
1.06 MOTOR MOMENT séands till faltbussen som ett arvarde. Se
dokumentationen for aktuell faltbussmodul.

(2) Varvtal Faltbussmodulen anvander varvtalsreferensskalning. Varvtalreferens-
skalningen definieras av vald faltbussprofil (t.ex. med ABB Drives-profilen
motsvarar heltalet 20000 vardet pa parameter 25.02 VARVTALSSKAL-
NING). Signalen 1.01 VARVTAL séands till faltbussen som ett arvarde. Se
dokumentationen for aktuell faltbussmodul.

(5) Automatisk Ett av alternativen ovan véljs automatiskt enligt for narvarande aktivt
styrsatt. Se parametergrupp 34.

50.05 | FB REF2 SKALNING FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Valjer faltbussreferens FBA REF2-skalning.

Se parameter 50.04 FB REF1 SKALNING.

50.06 | FB AKT VARDE1 FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Valjer kéallan for faltbussarvarde 1 nar parameter 50.04 FB REF1 SKALNING/50.05 FB REF2 SKAL-

NING ar satt till (0) Ra data.

Vardepekare: Grupp och index

50.07 | FB AKT VARDE2 FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Valjer kéllan for faltbussarvarde 2 nar parameter 50.04 FB REF1 SKALNING/50.05 FB REF2 SKAL-

NING ar satt till (0) Ra data.

Vardepekare: Grupp och index
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50.08

FB STYRORD BIT12 FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Valjer kallan for fritt programmerbart faltbusstatusord bit 28 (2.13 FB STATUSORD bit 28). Observera
att denna funktion inte med sékerhet stéds av faltbusskommunikationsprofilen.

Bitpekare: Grupp, index och bit

50.09

FB STYRORD BIT13 FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Valjer kallan for fritt programmerbart faltbusstatusord bit 29 (2.13 FB STATUSORD bit 29). Observera
att denna funktion inte med sakerhet stdds av faltbusskommunikationsprofilen.

Bitpekare: Grupp, index och bit

50.10

FB STYRORD BIT14 FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Valjer kallan for fritt programmerbart féltbusstatusord bit 30 (2.13 FB STATUSORD bit 30). Observera
att denna funktion inte med sékerhet stdds av faltbusskommunikationsprofilen.

Bitpekare: Grupp, index och bit

50.11

FB STYRORD BIT15 FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Valjer kallan for fritt programmerbart faltbusstatusord bit 31 (2.13 FB STATUSORD bit 31). Observera
att denna funktion inte med sékerhet stéds av faltbusskommunikationsprofilen.

Bitpekare: Grupp, index och bit

50.12

FBA CYKELTID FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Valjer faltbussens kommunikationshastighet. Det forvalda vardet ar (2) Snabb. Lagre kommunika-
tionshastighet minskar CPU-belastningen.

Tabellen nedan visar las-/skrivintervall for cykliska och cykliskt Iaga data med varje parameterinstall-
ning..

Val Cyklisk* Cykliskt
laga*
Langsam 10 ms 10 ms
Normal 2ms 10 ms
Snabb 500 us 2ms

*Cykliska data bestar av faltbussens CW och SW, Ref1 och Ref2, samt Arv1 och Arv2.
**Cykliskt laga data bestar av parameterdata som mappas till parametergrupperna 52 och 53.

(0) Langsam Lagt varvtal. vald.
(1) Normal Normal hastighet vald.
(2) Snabb Hoégt varvtal valt.
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50.20

FB HUVUD SO FUNK

FW-block: FALTBUSS (se ovan)

Innehaller olika kompabilitetsinstaliningar i synnerhet for kompletteringar av frekvensomriktaren.

Bit

Namn

Information

0

Driftfrigiv funkt

1 = Parameter only:
Frekvensomriktaren skriver vardet 1 till biten nar extern driftfrigiv-
ningssignal (par. 10.09 DRIFTFRIGIVNING) har vardet 1.

0 = Param AND Fb cw:

Frekvensomriktaren skriver vardet 1 till biten nar extern driftfrigiv-
ningssignal (par. 10.09 DRIFTFRIGIVNING) ar 1 OCH 2.12 FB STY-
RORD bit 7 (DRIFTFRIGIVNING) ar 1.

Mech brake func

1 = Force ramp stop:
Frekvensomriktaren anvands alltid rampstoppen nar mekanisk
broms anvands.

0 = Allow coast stop:
Utrullningsstopp ar tillatet ndr mekanisk broms anvands.
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Grupp 51 FALTBUSS INSTALLN

Ytterligare konfiguration av faltbusskommunikation. Dessa parametrar behdver stal-
las in bara om en faltbussmodul ar installerad. Se dven Bilaga A — Féaltbusstyrning
pa sid 339.

Noter:

» Denna parametergrupp beskrivs i dokumentationen for faltbussmodulen, som
parametergrupp 1 eller A.

* De nya instéllningarna trader i kraft nar frekvensomriktaren spanningssatts nasta
gang (vanta minst 1 minut efter att den stangts av) eller nar parameter 51.27 FB
PARARM UPPDAT aktiveras.

51.01

FB ADAPTER TYP FW-block: Ej vald

Visar faltbussprotokoll utgaende fran installerad tillvalsmodul.

Ej definierad Faltbusstillvalsmodulen hittades inte (ar inte korrekt ansluten eller &r
deaktiverad av parameter 50.01 AKT FALTBUSS).

(Faltbussprotokoll) Faltbusstillvalsmodul for angivet protokoll installerad.
51.02 | FB PAR2 FW-block: Ej vald
51.26 | FB PAR26 FW-block: Ej vald

Parametrarna 51.02...51.26 ar adapterspecifika. For ytterligare information, se Anvédndarhandledning
for faltbussmodulen. Observera att inte alla dessa parametrar behdver anvandas.

51.27

FB PARARM UPPDAT FW-block: Ej vald

Validerar alla férandringar av konfigurationsparametrar for faltbussadaptern. Efter uppdatering atergar
vardet automatiskt till (0) Klar.
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

(0) Klar Uppdatering utford.
(1) UPPDATERA Uppdaterar.
51.28 | VERS PAR TABELL FW-block: Ej vald

Visar parametertabellrevisionen for faltbussmodulen, som &ar lagrad i frekvensomriktarens minne.
| formatet xyz, dar x = primart revisionsnummer; y = sekundart revisionsnummer; z = korrigeringsnum-
mer.

51.29

FRO TYP KOD FW-block: Ej vald

Visar frekvensomriktartypkoden for faltbussmodulen, som ar lagrad i frekvensomriktarens minne.
Exempel: 520 = ACSM1 Varvtals- och momentstyrningsprogram.

51.30

FB MAPPNING VERS FW-block: Ej vald

Visar fatbussmodulens modulmappningsfilrevision, som ar lagrad i frekvensomriktarens minne.
| hexadecimalt format Exempel: 0x107 = revision 1.07.
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51.31 | FB ADAPTER STAT FW-block: Ej vald

Visar tillstandet for faltbussmodulens kommunikation.

(0) IDLE Adaptern ar inte konfigurerad.
(1) EXEC. INIT Adaptern initieras.
(2) TIME OUT En timeout har intraffat i kommunikationen mellan adapter och frek-

vensomriktare.

(3) CONFIG ERROR Felaktig modulkonfiguration - det priméra eller sekundara revisions-
numret fér den gemensamma programrevisionen i frekvensomriktaren
ar inte den revision som modulen kraver (se par. 51.32 FB MJUK-
VARU VERS), eller mappning av filuppladdning har misslyckats mer
an tre ganger.

(4) OFF-LINE Adaptern ar frankopplad.

(5) ON-LINE Adaptern ar tillkopplad.

(6) RESET Adaptern utfér en hardvaruaterstallning.
51.32 | FB MJUKVARU VERS FW-block: Ej vald

Visar faltbussadapterns gemensamma programrevision.
| format axyz, dar a = primart revisionsnummer, xy = sekundart revisionsnummer, z = korrigeringsbok-
stav.

Exempel: 190A = revision 1.90A.

51.33 | FB APPL VERSION FW-block: Ej vald

Visar faltbussadapterns tillampningsprogramrevision.
| format axyz, dar: a = primart revisionsnummer, xy = sekundart revisionsnummer, z = korrigerings-
bokstav.

Exempel: 190A = revision 1.90A.
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Grupp 52 FALTBUSS DATA IN

Dessa parametrar valjer data som ska skickas av frekvensomriktaren till faltbussad-
ministratorn. De behover stéllas in bara om en faltbussmodul ar installerad. Se aven
Bilaga A — Féltbusstyrning pa sid 339.

Noter:

» Denna parametergrupp beskrivs i dokumentationen for faltbussmodulen, som
parametergrupp 3 eller C.

» De nya instéllningarna trader i kraft nar frekvensomriktaren spanningssatts nasta
gang (vanta minst 1 minut efter att den stangts av) eller nar parameter 51.27 FB
PARARM UPPDAT aktiveras.

* Max antal dataord som kan hanteras ar protokollberoende.

52.01 | FB DATA IN1 FW-block: Ej vald
Valjer data som ska 6verforas fran frekvensomriktare till faltbussadministrator.
0 Anvands ej
4 Statusord (16 bit).
5 Arvarde 1 (16 bit).
6 Arvérde 2 (16 bit).
14 Statusord (32 bit).
15 Arvarde 1 (32 bit).
16 Arvarde 2 (32 bit).
101...9999 Parameterindex.

52.02 | FB DATA IN2 FW-block: Ej vald

52.12 | FB DATA IN12 FW-block: Ej vald
Se 52.01 FB DATA IN1.
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Grupp 53 FALTBUSS DATA UT

Dessa parametrar valjer data som ska skickas av faltbussadministratorn till frek-
vensomriktaren. De behoéver stallas in bara om en faltbussmodul ar installerad. Se
aven Bilaga A — Féltbusstyrning pa sid 339.

Noter:

» Denna parametergrupp beskrivs i dokumentationen fér faltbussmodulen, som
parametergrupp 2 eller B.

* De nya instéllningarna trader i kraft nar frekvensomriktaren spanningssatts nasta
gang (vanta minst 1 minut efter att den stangts av) eller nar parameter 51.27 FB
PARARM UPPDAT aktiveras.

* Max antal dataord som kan hanteras ar protokollberoende.

53.01 | FB DATA UT1 FW-block: Ej vald
Valjer data som ska 6verforas fran faltbussadministrator till frekvensomriktare.
0 Anvands ej
1 Styrord (16 bit).
2 Referens REF1 (16 bit).
3 Referens REF2 (16 bit).
11 Styrord (32 bit).
12 Referens REF1 (32 bit).
13 Referens REF2 (32 bit).
1001...9999 Parameterindex.
53.02 | FB DATA UT2 FW-block: Ej vald
53.12 | FB DATA UT12 FW-block: Ej vald
Se 53.01 FB DATA UT1.
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Grupp 55 KOMM VERKTYG

Instéliningarna for ett RS-485-natverk implementerade med tillvalet Natkommunika-
tionsadaptrar JPC-01. Via natverket kan en enda dator eller mandverpanel anvan-
das for att styra flera frekvensomriktare.

177

For mer information, se JPC-01 Network communication adapter User’s manual

(3AUA0000072233).

55.01

MDB STATIONS ID

FW-block: Ej vald

Definierar ID for frekvensomriktaren i RS-485-natverket. Varje enhet maste ha ett eget ID-nummer.

1...247

ID-nummer. For frekvensomriktare, valj ett tal mellan 1 och 31. (Drive-
Studio anvander ID nummer 247.)

55.02

MDB BANDBREDD

FW-block: Ej vald

Staller in Baudrate i natverket.

Obs: Denna parameter maste sattas till (0) Auto om en mandverpanel anvands som styrenhet.

(0) Auto Baudrate stalls in automatiskt. Vid start, och efter ett kommunikations-
avbrott &r baudrate 9600 baud.
(1) 9600 9600 baud.
(2) 19200 19200 baud.
(3) 38400 38400 baud.
(4) 57600 57600 baud.
55.03 | MDB PARITET FW-block: Ej vald
Definierar anvandningen av paritetsbitar. Alla aktiva stationer p4 samma faltbuss maste ha samma
installning.
0...3 Antal paritetsbitar.

*0=8none 1
*1=8none 2

«2=8even1
*3=80dd1
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Grupp 57 D2D KOMM
Installningar av drift till drift-buss. Se Bilaga B - Dirift till drift-buss pa sid 347.

(87)

Firmwareblock:
D2D KOMMUNIKATION

Detta block definierar installningar av
drift till drift-kommunikation. Det visar
aven det primara drift till drift-styrordet
och de bada referenserna.

D2D COMMUNICATION
44

TLF9 500 psec @)

2.17 D2D MAIN CW
2.19 D2D REF1
2.20 D2D REF2

[ Disabled ]

57.01 LINK MODE
57.02 COMM LOSS FUNC
57.03 NODE ADDRESS
57.04 FOLLOWER MASK 1
57.05 FOLLOWER MASK 2

< 57.06 REF 1 SRC

< 57.07 REF 2 SRC

< 57.08 FOLLOWER CW SRC
57.09 KERNEL SYNC MODE
57.10 KERNEL SYNC OFFS
57.11 REF 1 MSG TYPE
57.12 REF1 MC GROUP
57.13 NEXT REF1 MC GRP
57.14 NR REF1 MC GRPS

[ Alarm ]

[1]
00000000 ]

[00000000 ]

SPEEDREF RAMPED ]

(6/3.04)
[ TORQ REF TO TC ]
(8/3.13)

[ D2D FOLLOWER CW ]

(4/2.18)
[ NoSync ]

[0.000 ms ]

[ Broadcast ]

[o]
[o]
[1]

Blockutgangar i andra parameter-

2.17 D2D STYRORD (sid 72)

grupper 2.19 D2D REF1 (sid 73)
2.20 D2D REF2 (sid 73)
57.01 | AKT D2D LANK FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Aktiverar drift till drift-kommuni

kation.

(0) Ej vald Drift till drift-kommunikation deaktiverad.
(1) Foljare Frekvensomriktaren &r en foljare pa drift till drift-lanken.
(2) Ledare Frekvensomriktaren ar ledare pa drift till drift-lanken. Endast en frek-
vensomriktare i taget kan vara ledare.
57.02 | FUNKT KOMMFEL FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)
Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera om en felaktig drift till drift-konfiguration eller ett kommuni-
kationsavbrott detekteras.
(0) Nej Skyddet ej aktivt.
(1) Larm Frekvensomriktaren genererar ett larm.
(2) Fel Frekvensomriktaren |6ser ut for ett fel.
57.03 | NODADRESS FOLJ FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Definierar nodadress for ett fol

jardrivsystem. Varje foljare maste ha en dedicerad nodadress.

Obs: Om frekvensomriktaren stalls in som ledare pa drift till drift-bussen har denna parameter ingen
verkan (ledaren tilldelas automatiskt nodadress 0).

1...62

Nodadress.
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57.04

AKT FOLJARE 1_31 FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Pa ledardrivsystemet, val av féljarna som ska avfragas. Om svar tas emot fran en avfragad foljare vid-
tas atgarden som valts med parameter 57.02 FUNKT KOMMFEL.

Den minst signifikanta biten representerar féljaren med nodadress 1, medan den mest signifikanta
biten representerar foljare 31. Nar en bit sétts till 1 avfrdgas motsvarande nodadress. Till exempel
avfragas foljare 1 och 2 nar denna parameter satts till vardet 0x3.

0x00000000...0x7FFFFFFF | Akt foljare 1_31.

57.05

AKT FOLJARE32_62 FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Pa ledardrivsystemet, val av féljarna som ska avfragas. Om svar tas emot fran en avfragad foljare vid-
tas atgarden som valts med parameter 57.02 FUNKT KOMMFEL.

Den minst signifikanta biten representerar féljaren med nodadress 32, medan den mest signifikanta
biten representerar féljare 62. Nar en bit satts till 1 avfrdgas motsvarande nodadress. Till exempel
avfragas foljare 32 och 33 nar denna parameter satts till vardet 0x3.

0x00000000...0x7FFFFFFF | Akt foljare32_62.

57.06

LED VAL D2D REF1 FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Valjer kallan till D2D-referens 1 som skickas till fljarna. Parametern paverkar ledar-drivsystemet, lik-
som omedelbara féljare (57.03 NODADRESS FOLJ = 57.12 REF1 MC GRUPP) i en meddelande-
kedja (se parameter 57.11 REF1 MEDD TYP).

Det forvalda vardet ar P.03.04, dvs. 3.04 VARVTREF RAMPAD.

Vardepekare: Grupp och index.

57.07

LED VAL D2D REF2 FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Valjer kallan till D2D-referens 2 som skickas till foljarna.
Det forvalda vardet ar P.03.13, dvs. 3.13 MOMENT REF TYPKR.

Véardepekare: Grupp och index.

57.08

LED VAL D2DSTYRO FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Valjer kéllan for D2D-styrordet som skickas till foljarna. Parametern paverkar ledar-drivsystemet, lik-
som omedelbara féljare i en meddelandekedja (se parameter 57.11 REF1 MEDD TYP).
Det forvalda vardet &r P.02.18, dvs. 2.18 D2D STYRORD FOLJ.

Vardepekare: Grupp och index.

57.09

VAL SYNK CPU FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Faststall vilken signal frekvensomriktarens exekveringstider ar synkroniserade med. En offset kan
definieras med parameter 57.10 OFFSET SYNK CPU om sa 6nskas.

(0) Ingen synk Ingen synkronisering.

(1) D2DSynk Om frekvensomriktaren ar ledare pa en drift till drift-buss, sénds en
synkroniseringssignal till féljaren/féljarna. Om frekvensomriktaren &r
en foljare synkroniseras dess firmwares exekveringstid till signalen
fran ledaren.

(2) FBSynk Frekvensomriktaren synkroniserar sin firmwares exekveringstid till
synkroniseringssignalen som tas emot via en faltbussmodul.
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(3) FB_D2DSynk Om frekvensomriktaren ar ledare pa en drift till drift-buss synkronise-
rar den sin firmwares exekveringstid till synkroniseringssignalen som
tas emot fran en faltbussmodul, och vidarebefordrar signalen pa drift
till drift-bussen. Om frekvensomriktaren ar en foljare har instaliningen

ingen verkan.

57.10

OFFSET SYNK CPU FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Definierar en offset i mikrosekunder mellan att synkroniseringssignalen tas emot och exekveringsti-
derna for frekvensomriktaren. Med ett positivt varde ligger frekvensomriktarens exekveringstider efter
synkroniseringssignalen. Ett negativt varde gor att frekvensomriktarens exekveringstider ligger fore.

-4999...5000 us Synkroniseringsoffset.

57.11

REF1 MEDD TYP FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Som forval, i drift till drift-kommunikation, sander ledaren drift till drift-styrordet och referens 1 och 2 till
alla foljare. Denna parameter aktiverar multicasting, dvs. sédndning av drift till drift-bussens styrord och
referens 1 till en viss frekvensomriktare eller grupp av frekvensomriktare. Meddelandet kan da vidare-
befordras till en annan grupp frekvensomriktare och pa sa satt bilda en meddelandekedja.

| ledaren, liksom i direkta foljare (dvs. féljare som vidarebefordrar meddelandet till Gvriga foljare), valjs
kallorna for styrord och referens 1 av parametrarna 57.08 LED VAL D2DSTYRO respektive 57.06
LED VAL D2D REF1.

Obs: Referens 2 sands av ledaren till alla foljare.

For ytterligare information, se Bilaga B - Drift till drift-buss pa sid 347.

(0) Broadcast Styrordet och referens 1 sands av ledaren till alla féljare. Om ledaren

har denna instéllning far parametern ingen verkan i féljarna.

(1) Ref1 MC Grp Drift till drift-styrordet och referens 1 skickas endast till frekvensomrik-
taren i den multicast-grupp som specificeras av parameter 57.13
NASTK REF1 MCGRP. Denna instéllning kan ocksa anvandas i
underledare (féljare i vilka parametrarna 57.03 NODADRESS FOLJ
och 57.12 REF1 MC GRUPRP é&r satta till samma varde) for att bilda en

multicastkedja.

57.12

REF1 MC GRUPP FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Valjer vilken multicast-grupp som frekvensomriktaren tillhor. Se parameter 57.11 REF1 MEDD TYP.

0...62 Multicast-grupp (0 = ingen).

57.13

NASTK REF1 MCGRP FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Specificerar nasta multicast-grupp av frekvensomriktare som multicast-meddelandet ska vidarebe-
fordras till. Se parameter 57.11 REF1 MEDD TYP. Denna parameter galler endast i ledaren eller
underledare (féljare i vilka parametrarna 57.03 NODADRESS FOLJ och 57.12 REF1 MC GRUPP &r
satta till samma varde).

0...62 Nasta multicast-grupp i meddelandekedjan.

57.14

NR REF1 MC GRP FW-block: D2D KOMMUNIKATION (se ovan)

Instéllning av antalet frekvensomriktare som sdnder meddelanden i meddelandekedjan. Vardet ar typ-
iskt lika med antalet multicast-grupper i kedjan, forutsatt att den sista frekvensomriktaren ar inte san-
der en kvittens till ledaren. Se parameter 57.11 REF1 MEDD TYP.

Noter:

» Detta block stéds endast i ledaren.
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1...62

Totalt antal lankar i multicast-meddelandekedjan.

57.15

D2D KOMM PORT

FW-block: Ej vald

Definierar maskinvaran som drift till drift-bussen &r ansluten till. | speciella fall (som aggressiva driftfor-
hallanden) ges galvanisk isolation av ett RS-485-granssnitt pa FMBA-modulen. Lésningen ger en
mera robust kommunikation an den standardmassiga drift till drift-anslutningen.

(0) intern

Kontaktdon XD2D pa JCU-enheten anvands.

(1) Utdkningsfack 1

En FMBA-modul installerad i JCU-utdkningsfack 1 anvands.

(2) Utékningsfack 2

En FMBA-modul installerad i JCU-utdkningsfack 2 anvands.

(3) Utdkningsfack 3

En FMBA-modul installerad i JCU-utdkningsfack 3 anvands.
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Grupp 90 VAL AV PG MODUL

Installningar fér pulsgivaraktivering, emulering, TTL-eko, och detektering av pulsgi-
varkabelfel.

Firmware stdder tva pulsgivare, pulsgivare 1 och 2 (men endast en FEN-21 Resol-
vermodul). Varvrakning stdds endast for pulsgivare 1. Fdljande granssnittsmoduler
finns tillgangliga som tillval:

» TTL-pulsgivarmodul FEN-01: tva TTL-ingangar, TTL-utgang (for pulsgivaremule-
ring och eko), tva digitala ingangar fér positionsinlasning, PTC-temperatursen-
soranslutning

» Absolutpulsgivarmodul FEN-11: absolutpulsgivaringang, TTL-ingang, TTL-utgang
(for pulsgivaremulering och eko), tva digitala ingangar for positionsinlasning,
PTC-/KTY-temperatursensoranslutning

» Resolvermodul FEN-21: resolveringang, TTL-ingang, TTL-utgang (for pulsgiva-
remulering och eko), tva digitala ingangar for positionsinlasning, PTC-/KTY-tem-
peratursensoranslutning

» HTL-pulsgivarmodul FEN31: HTL-pulsgivaringang, TTL-utgang (for pulsgiva-
remulering och eko), tva digitala ingangar for positionsinlasning, PTC-/KTY-tem-
peratursensoranslutning.

Granssnittmodulen satts i frekvensomriktarens utokningsfack 1 eller 2. Obs: Tva
pulsgivarmoduler av samma typ ar inte tillatet.

For pulsgivar-/resolverkonfiguration, se parametergrupperna 91 (sid 187), 92 (sid
192) och 93 (sid 193).

Obs: Konfigurationsdata skrivs till adapterns logikregister en gang efter spannings-
sattning. Om parametervardena andras, spara vardena i det permanenta minnet
med parameter 16.07 PAR SPARNING. De nya installningarna trader i kraft nar frek-
vensomriktaren spanningssatts nasta gang eller nar parameter 90.10 PG KONF
UPPDAT aktiveras.
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Firmwareblock:
PULSGIVARE
3)

Detta block

« aktiverar kommunikationen med
pulsgivarmodul 1/2

« aktiverar pulsgivaremulering/eko:

« visar varvtal och arposition fér
pulsgivare 1/2 .

ENCODER
15

TLF8 250 psec 1)

1.08 ENCODER 1 SPEED [———
1.09 ENCODER 1 POS [
1.10 ENCODER 2 SPEED [———
1.11 ENCODER 2 POS [
2.16 FENDISTATUS [——

INvel |
None 90.01 ENCODER 1 SEL
Lone ) 90.02 ENCODER 2 SEL
[Dsabled] |

Disatled 90.03 EMUL MODE SEL

[ Disabled ] 90.04 TTL ECHO SEL

90.05 ENC CABLE FAULT
90.10 ENC PAR REFRESH
oL | 9321 EMUL PULSE NR

i < 93.22 EMUL POS REF

[ Fault]

[Dore ]

Blockingangar i évriga parameter-
grupper

93.21 EMUL PULSTAL (sid 195)
93.22 EMUL POS REF (sid 195)

Blockutgangar i andra parameter-
grupper

1.08 VARVTAL PG 1 (sid 65)
1.09 POSITION PG 1 (sid 65)
1.10 VARVTAL PG 2 (sid 66)
1.11 POSITION PG 2 (sid 66)
2.16 FEN DI STATUS (sid 72)

90.01 | VAL PULSGIVARE 1

FW-block: PULSGIVARE (se ovan)

Aktiverar kommunikationen med tillvalet pulsgivar-/resolvermodul 1.

Obs: Vi rekommenderar att pulsgivarmodul 1 anvénds nar sa ar méjligt, eftersom data som tas emot
via det grénssnittet &r nyare &n data via granssnitt 2. A andra sidan, nar positionsvarden som anvands
vid emulering faststalls av frekvensomriktarprogramvaran rekommenderas anvandning av pulsgivar-
modul 2, eftersom vardet dverfors tidigare via granssnitt 2 an via granssnitt 1.

(0) INGEN

Inaktiv.

(1) FEN-01 TTL+

Kommunikation aktiv. Modultyp: TTL-pulsgivarmodul FEN-01 Ingang:
TTL-pulsgivaringang med kommuteringsstod (X32). Se parameter-
grupp 93.

(2) FEN-01 TTL

Kommunikation aktiv. Modultyp: TTL-pulsgivarmodul FEN-01 Ingang:
TTL-pulsgivaringang (X31). Se parametergrupp 93.

(3) FEN-11 ABS

Kommunikation aktiv. Modultyp: Granssnitt fér absolutpulsgivarmodul
FEN-11. Ingang: Absolutpulsgivaringang (X42). Se parametergrupp
91.

(4) FEN-11 TTL

Kommunikation aktiv. Modultyp: Granssnitt fér absolutpulsgivarmodul
FEN-11. Ingang: TTL-pulsgivaringang (X41). Se parametergrupp 93.

(5) FEN-21 RES

Kommunikation aktiv. Modultyp: Resolvergranssnitt FEN-21. Ingang:
Resolveringang (X52). Se parametergrupp 92.

(6) FEN-21 TTL

Kommunikation aktiv. Modultyp: Resolvergranssnitt FEN-21. Ingang:
TTL-pulsgivaringang (X51). Se parametergrupp 93.
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(7) FEN-31 HTL Kommunikation aktiv. Modultyp: HTL-pulsgivarmodul FEN-31. Ingang:
HTL-pulsgivaringang (X82). Se parametergrupp 93.

90.02

VAL PULSGIVARE2 FW-block: PULSGIVARE (se ovan)

Aktiverar kommunikationen med tillvalet pulsgivar-/resolvergranssnitt 2.
For urval, se parameter 90.01 VAL PULSGIVARE 1.
Obs: Rakning av kompletta axelvarv stods ej for pulsgivare 2.

90.03

VAL PULSUTGANG FW-block: PULSGIVARE (se ovan)

Aktiverar pulsgivaremulering och valjer positionsvarde och TTL-pulsgivarutgang som anvands i emu-
leringsprocessen.

Vid pulsgivaremulering omvandlas en beraknad positionsskillnad till motsvarande antal TTL-pulser
som ska sandas via TTL-utgangen. Positionsskillnaden kan vara skillnaden mellan senaste och fore-
gaende positionsvarden.

Positionsvarden som anvands vid emulering kan vara antingen en position faststalld av frekvensom-
riktarens programvara eller en position uppmatt av en pulsgivare. Om frekvensomriktarens program-
vara anvands valjs kallan for anvand position med parameter 93.22 EMUL POS REF. Eftersom
programvaran orsakar en fordréjning rekommenderar vi att arpositionen alltid hamtas fran en pulsgi-
vare. Frekvensomriktarens programvara bor anvandas endast med positionsreferensemulering.
Pulsgivaremulering kan anvandas for att 6ka eller minska pulstalet nar TTL-pulsgivardata dverfors via
TTL-utgangen t.ex. till en annan frekvensomriktare. Om pulstalet inte behéver andras, anvand pulsgi-
vareko for dataomvandling. Se parameter 90.04 VAL TTL SPEGLING. Obs: Om pulsgivaremulering
och eko aktiveras for samma FEN-xx TTL-utgang asidosatter emuleringen ekot.

Om en pulsgivaringang ar vald som emuleringskalla maste motsvarande val aktiveras antingen med
parameter 90.01 VAL PULSGIVARE 1 eller 90.02 VAL PULSGIVAREZ2.

TTL-pulsgivarens pulstal som anvands i emuleringen maste definieras av parameter 93.21 EMUL
PULSTAL. Se parametergrupp 93.

(0) Ej vald Emulering deaktiverad.

(1) FEN-01 SWREF Modultyp: TTL-pulsgivarmodul FEN-01 Emulering: Frekvensomriktar-
programvarufaststalld position (kalla vald av par. 93.22 EMUL POS
REF) emuleras till TTL-utgangen FEN-01.

(2) FEN-01 TTL+ Modultyp: TTL-pulsgivarmodul FEN-01 Emulering: Positionen for
pulsgivaringang FEN-01 TTL (X32) emuleras till pulsgivarutgangen
FEN-0O1 TTL.

(3) FEN-01 TTL Modultyp: TTL-pulsgivarmodul FEN-01 Emulering: Positionen for
pulsgivaringang FEN-01 TTL (X31) emuleras till pulsgivarutgangen
FEN-01 TTL.

(4) FEN-11 SWREF Modultyp: Granssnitt for absolutpulsgivarmodul FEN-11. Emulering:
Frekvensomriktarprogramvarufaststalld position (kalla vald av par.
93.22 EMUL POS REF) emuleras till TTL-utgangen FEN-11.

(5) FEN-11 ABS Modultyp: Granssnitt for absolutpulsgivarmodul FEN-11. Emulering:
Positionen for absolutpulsgivaringang FEN-11 (X42) emuleras till puls-
givarutgangen FEN-11 TTL.

(6) FEN-11 TTL Modultyp: Granssnitt for absolutpulsgivarmodul FEN-11. Emulering:
Positionen for pulsgivaringdng FEN-11 TTL (X41) emuleras till TTL-
pulsgivarutgangen FEN-11 TTL.
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(7) FEN-21 SWREF

Modultyp: Resolvergranssnitt FEN-21 . Emulering: Frekvensomriktar-
programvarufaststalld position (kalla vald av par. 93.22 EMUL POS
REF) emuleras till TTL-utgangen FEN-21.

(8) FEN-21 RES

Modultyp: Resolvergranssnitt FEN-21 . Emulering: Positionen for
resolveringang FEN-21 (X52) emuleras till pulsgivarutgangen FEN-21
TTL.

(9) FEN-21 TTL

Modultyp: Resolvergranssnitt FEN-21 . Emulering: Positionen for puls-
givaringang FEN-21 TTL (X51) emuleras till pulsgivarutgangen FEN-
21 TTL.

(10) FEN-31 SWREF

Modultyp: HTL-pulsgivarmodul FEN-31 . Emulering: Frekvensomrik-
tarprogramvarufaststalld position (kalla vald av par. 93.22 EMUL POS
REF) emuleras till TTL-utgangen FEN-31.

(11) FEN-31 HTL

Modultyp: HTL-pulsgivarmodul FEN-31 . Emulering: Positionen for
pulsgivaringang FEN-31 HTL (X82) emuleras till pulsgivarutgangen
FEN-31 TTL.

90.04

VAL TTL SPEGLING

FW-block: PULSGIVARE (se ovan)

Aktiverar och vaéljer granssnittet for TTL-pulsgivarsignalens eko.
Obs: Om pulsgivaremulering och eko aktiveras for samma FEN-xx TTL-utgang asidosatter emule-

ringen ekot.

(0) Ej vald

TTL-eko deaktiverat.

(1) FEN-01 TTL+

Modultyp: TTL-pulsgivarmodul FEN-01 Eko: Pulserna fran TTL-pulsgi-
varingangen (X32) ekas till TTL-utgangen.

(2) FEN-01 TTL

Modultyp: TTL-pulsgivarmodul FEN-01 Eko: Pulserna fran TTL-pulsgi-
varingangen (X31) ekas till TTL-utgangen.

(3) FEN-11 TTL

Modultyp: Granssnitt for absolutpulsgivarmodul FEN-11. Eko: Pul-
serna fran TTL-pulsgivaringangen (X41) ekas till TTL-utgangen.

(4) FEN-21 TTL

Modultyp: Resolvergranssnitt FEN-21 . Eko: Pulserna fran TTL-pulsgi-
varingangen (X51) ekas till TTL-utgangen.

(5) FEN-31 HTL

Modultyp: HTL-pulsgivarmodul FEN-31. Eko: Pulserna fran HTL-puls-
givaringangen (X82) ekas till TTL-utgangen.

90.05

PG KABEL OVERVAK

FW-block: PULSGIVARE (se ovan)

Valjer atgard i handelse av att ett pulsgivarkabelfel detekteras av pulsgivarmodul FEN-xx.

Noter:

» Denna funktion ar tillgénglig endast med absolutpulsgivaringangen pa FEN-11, baserad pa sinus/
cosinus-inkrementalsignaler, och med HTL-ingadngen p& FEN-31.

+ Nar pulsgivaringadngen anvands for varvtalsaterkoppling (se 22.01 VAL VARVT ATERF) kan denna
parameter asidoséttas av parameter 22.09 VARVT ATERF FEL.

(0) Nej

Kabelfeldetektering ej aktiv.

(1) Fel

Frekvensomriktaren 16ser ut for felet KABELBROTT PG 1/2.
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(2) Varning

Frekvensomriktaren genererar varningen KABELBROTT PG 1/2.
Detta ar den rekommenderade instéllningen om maximal pulsfrekvens
for sinus/cosinus-inkrementalsignaler stiger éver 100 kHz. Vid héga
frekvenser kan signalerna férsvagas sa mycket att funktionen aktive-
ras. Max pulsfrekvens kan beraknas enligt féljande:

Pulser per varv) (par. 91.01) x Maximalt motorvarvtal i rpm
60

90.06

INVERT ENC SIG

FW-block: Ej vald

Rotationsriktningen for pulsgiv

arsignaler kan inverteras separat utan kabelandringar.

(0) Ej vald Pulsgivarens rotationsriktning inverteras inte.

(1) PG1 Rotationsriktningen fér pulsgivare 1 inverteras.

(2) PG2 Rotationsriktningen for pulsgivare 2 inverteras.

(3) Both Rotationsriktningen for bade pulsgivare 1 och pulsgivare 2 inverteras.

90.10

PG KONF UPPDAT

FW-block: PULSGIVARE (se ovan)

Om denna parameter sétts till

1 aktiveras omkonfigurering av granssnittet FEN-xx, vilket behdvs fér

att eventuella parameterférandringar i grupperna 90...93 ska trada i kraft.
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

(0) Klar

Uppdatering utford.

(1) KONFIGURERA

Rekonfigurera. Vardet atergar automatiskt till KLAR.

Parametrar och firmwareblock




187

Grupp 91 ABSOLUTGIVAR DATA

Absolutpulsgivarkonfigurering. anvands nar parameter 90.01 VAL PULSGIVARE 1/
90.02 VAL PULSGIVARE?2 ar satt till (3) FEN-11 ABS.

Tillvalskortet Absolutpulsgivarmodul FEN-11 stdder foljande absolutpulsgivare:
* Inkrementell sin-/cos-pulsgivare med eller utan nollpuls och med eller utan

+ EnDat 2.1/2.2 med inkrementella sin/cos-signaler (delvis utan sin/cos-
inkrementalsignaler®)

» Hiperface-pulsgivare med inkrementella sin/cos-signaler

» SSI (Synchronous Serial Interface) med inkrementella sin/cos-signaler (delvis
utan sin/cos-inkrementalsignaler®)

» Tamagawa 17/33-bit digital pulsgivare (upplésningen av positionsdata inom ett
varv ar 17 bit; flervarviga data innefattar 16-bitars varvrakning).

* EnDat- och SSl-pulsgivare utan inkrementella sin/cos-signaler stods delvis endast
som pulsgivare 1: Varvtal ar inte tillgangligt och exakt tid for positionsdata (fordréjning)
beror pa pulsgivaren.

Se aven parametergrupp 90 pa sid 183, och FEN11 Absolute Encoder Interface
User’s Manual (3AFE68784841 [engelska]).

Obs: Konfigurationsdata skrivs till adapterns logikregister en gang efter spannings-
sattning. Om parametervardena andras, spara vardena i det permanenta minnet
med parameter 16.07 PAR SPARNING. De nya installningarna trader i kraft nar frek-
vensomriktaren spanningssatts nasta gang eller nar parameter 90.10 PG KONF
UPPDAT aktiveras.

Firmwareblock: ABSOL ENC CONF _,
ABSOLUTGIVAR DATA MISC 4 10 msec @

(91) Abivevab) 191,01 SINE COSINE NR

(Drive value)

91.02 ABS ENC INTERF
Detta block konfigurerar anslut- (bvexald 191,03 REV COUNT BITS

ningen av absolutpulsgivare. (e e 91.04 POS DATA BITS
(bvewsbd {9105 REFMARK ENA

(Drive value)

91.06 ABS POS TRACKING
(bivevad 197 10 HIPERFACE PARITY

(Drive value)

91.11 HIPERF BAUDRATE
(Drvevae) |
rive valy 91.12 HIPERF NODE ADDR

(Drive value)

91.20 SSI CLOCK CYCLES
(bivevaid 193 21 SSI POSITION MSB

(Drive value)

91.22 SSI REVOL MSB
(Drive valug)
Drive vall 91.23 SSI DATA FORMAT

(Drive value)

91.24 SSI BAUD RATE
(Divevaud 199 25 SST MODE

(Drive value)

91.26 SSI TRANSMIT CYC
(Drive valug
rive valy 91.27 SSI ZERO PHASE

(Drive value)

91.30 ENDAT MODE
(ivevaud 19731 ENDAT MAX CALC

Parametrar och firmwareblock



188

91.01

SIN COS NR FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Definierar antalet sinus/cosinus-vagcykler inom en varv.
Obs: Denna parameter behover inte anges nar EnDat- eller SSl-pulsgivare anvands i kontinuerligt
driftidge. Se parameter 91.25 SSI MOD/91.30 ENDAT MOD.

0...65535 Definierar antalet sinus/cosinus-vagcykler inom en varv.
91.02 | ABS PG GRANSSNIT FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Valjer kallan for pulsgivarens absolutposition.

(0) INGEN Ej vald.

(1) KOMMUT SIGN Kommuteringssignaler.

(2) ENDAT Seriellt granssnitt: EnDat-pulsgivare.

(3) HIPERFACE Seriellt granssnitt: HIPERFACE-pulsgivare.

(4) SSI Seriellt granssnitt: SSl-pulsgivare.

(5) TAMAG. 17/33B Seriellt granssnitt: Tamagawa 17/33 bit-pulsgivare.
91.03 | ANT BITAR VARVR FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Definierar antalet bitar som anvands for rakning av antalet varv med flervarviga pulsgivare. Anvands
nar parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT &r satt till (2) ENDAT, (3) HIPERFACE eller (4) SSI. Nar
91.02 ABS PG GRANSSNIT ér satt till (5) TAMAG. 17/33B) aktiveras begéaran om flervarvsdata om
denna parameter satts till ett varde skilt fran noll.

0...32 Antal bit som anvands vid rakning av antalet varv. T.ex. 4096 varv =>
12 bit.
91.04 | ANT BITAR 360 GR FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Definierar antalet bitar som anvands inom ett varv nar parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT ér satt
till (2) ENDAT, (3) HIPERFACE eller (4) SSI. Nar 91.02 ABS PG GRANSSNIT 4r satt till (5) TAMAG.
17/33B sétts denna parameter internt till 17.

0...32 Antalet bit som anvands inom en varv. T.ex. 32768 positioner per varv
=> 15 bit
91.05 | AKTIV NOLLPULS FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Aktiverar nollpuls for absolutpulsgivaringang (X42) fér en FEN11-modul (om sadan finns). Nollpuls
kan anvandas for positionsinlasning.

Obs: Med seriella granssnitt, dvs. nar parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT &r satt till (2) ENDAT,
(3) HIPERFACE, (4) SSl eller (5) TAMAG. 17/33B) existerar inte nollpulsen.

(0) FALSK Nollpuls deaktiverad.

(1) SANN Nollpuls aktiverad.
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91.06

ABS POS TRACKING FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Mojliggor positionssparning, vilket raknar antalet overflow i absolutpulsgivare (en- och flervarviga
givare och resolvrar) for att faststalla faktisk position unikt och tydligt efter spanningssattning (eller
pulsgivaruppdatering), speciellt med ojamn lastutvaxling.

Varje gang positionssparning aktiveras eller deaktiveras maste aven parameter 90.10 PG KONF
UPPDAT sattas till (1) KONFIGURERA.

Obs: Om pulsgivaren har vridits mer &n halva sitt matomrade medan drivsystemet var avstangt maste
overflow-raknaren témmas. For att tdémma raknaren, satt 91.06 ABS POS TRACKING till (0) Fran och
90.10 PG KONF UPPDAT till (1) KONFIGURERA.

(0) Fran Positionssparning deaktiverad.
(1) Till Positionssparning aktiverad.
91.10 | HIPERF PARITET FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Definierar anvandningen av paritets- och stoppbitar for HHPERFACE-pulsgivare (dvs. nar parameter
91.02 ABS PG GRANSSNIT &r satt till (3) HIPERFACE).
Typiskt behdver denna parameter inte stallas in.

(0) UDDA Ojamn paritet, en stoppbit.
(1) JAMN Jamn paritet, en stoppbit.
91.11 | HIPERF BAUDRATE FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Definierar lankens overféringshastighet for HIPERFACE-pulsgivare (dvs. nar parameter 91.02 ABS
PG GRANSSNIT &r satt till (3) HIPERFACE).
Typiskt behoéver denna parameter inte stéllas in.

(0) 4800 4800 bit/s.
(1) 9600 9600 bit/s.
(2) 19200 19200 bits.
(3) 38400 38400 bit/s.
91.12 | HIPERF NOD ADR FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Definierar nodadress fér HIPERFACE-pulsgivare (dvs. nar parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT &r
satt till (3) HIPERFACE).
Typiskt behover denna parameter inte stéllas in.

0...255 HIPERFACE-pulsgivarens nodadress.

91.20

SSI KLOCKCYKLER FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Definierar langden hos SSI-meddelandet. Langden definieras av som antalet klockcykler. Antalet
cykler kan berdknas genom att man lagger 1 till antalet bitar i en SSI-meddelanderam.
Anvands med SSl-pulsgivare, dvs. nar parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT ér satt till (4) SSI.

2..127 SSI-meddelandelangd.

91.21

SSI POSITION MSB FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Definierar laget for MSB (mest signifikanta bit) for positionsdata inom ett SSI-meddelande. Anvands
med SSl-pulsgivare, dvs. nar parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT &r satt till (4) SSI.
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1...126 Positionsdata, MSB-plats (bithummer).
91.22 | SS| VARV MSB FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)
Definierar laget for MSB (mest signifikanta bit) for varvrakning inom ett SSI-meddelande. Anvands
med SSl-pulsgivare, dvs. nar parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT &r satt till (4) SSI.
1...126 Varvraknare, MSB-plats (bithummer).
91.23 | SS| DATA FORMAT FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)
Véljer dataformat fér SSI-pulsgivare (dvs. nar parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT &r satt till (4)
SSI).
(0) binar Binar kod.
(1) graykod Graykod.
91.24 | SS| BAUD RATE FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)
Véljer baudrate fér SSI-pulsgivare (dvs. néar parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT ér satt till (4)
SSI).
(0) 10 kbit/s 10 kbit/s.
(1) 50 kbit/s 50 kbit/s.
(2) 100 kbit/s 100 kbit/s.
(3) 200 kbit/s 200 kbit/s.
(4) 500 kbit/s 500 kbit/s.
(5) 1000 kbit/s 1000 kbit/s.
91.25 | SSI MOD FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)
Valjer SSl-pulsgivarinstallning
Obs: Parametern behdver endast sattas nar en SSl-pulsgivare anvands i kontinuerligt driftiage, dvs.
SSl-pulsgivare utan inkrementella sin/cos-signaler (stéds endast som pulsgivare 1). SSI-pulsgivare
véljs genom att man satter parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT till (4) SSI.
(0) INITIAL POS Enkelt positionsdverféringssatt (initialposition).
(1) KONTINUERLIG Kontinuerligt positionsdverféringssatt.
91.26 | SSI SANDCYKEL FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)
Valjer overforingscykel for SSI-pulsgivare.
Obs: Parametern behdéver endast sattas nar en SSI-pulsgivare anvands i kontinuerligt driftlage, dvs.
SSl-pulsgivare utan inkrementella sin/cos-signaler (stéds endast som pulsgivare 1). SSl-pulsgivare
véljs genom att man satter parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT till (4) SSI.
(0) 50 us 50 ps.
(1) 100 us 100 ps.
(2) 200 us 200 ps.
(3) 500 us 500 ps.
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(4) 1 ms 1 ms.
(5) 2 ms 2 ms.
91.27 | SSI NOLLFAS FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Definierar fasvinkeln inom en sinus/cosinus-signalperiod som motsvarar vardet noll pa SSlI-serielank-
data. Parametern anvands for att justera synkroniseringen av SSI-positionsdata och positionen baserad
pa sin/cos-inkrementalsignaler. Felaktig synkronisering kan orsaka ett fel pa +1 inkrementeringsperiod.
Obs: Parametern behdver endast sattas nar en SSl-pulsgivare med sin/cos-inkrementalsignal

anvands for initialpositionering.

(0) 315-45 grad

315-45 grader.

(1) 45-135 grad

45-135 grader.

(2) 135-225 grad

135-225 grader.

(3) 225-315 grad

225-315 grader.

91.30

ENDAT MOD

FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Valjer motorstyrningsmetoden EnDat.

Obs: Parametern behdver sattas endast nar en EnDat-pulsgivare anvands i kontinuerligt driftiage,
dvs. EnDat-pulsgivare utan inkrementella sin/cos-signaler (stéds endast som pulsgivare 1). EnDat-
pulsgivare véljs genom att man séatter parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT till (2) ENDAT.

(0) INITIAL POS

Enkelt positionsdverféringssatt (initialposition).

(1) KONTINUERLIG

Kontinuerligt positionsoverforingssatt.

91.31

ENDAT MAXBER T

FW-block: ABSOLUTGIVAR DATA (se ovan)

Valjer maximal pulsgivarberakningstid for EnDat-pulsgivare.

Obs: Parametern behéver sattas endast nar en EnDat-pulsgivare anvands i kontinuerligt driftlage,
dvs. EnDat-pulsgivare utan inkrementella sin/cos-signaler (stéds endast som pulsgivare 1). EnDat-
pulsgivare véljs genom att man satter parameter 91.02 ABS PG GRANSSNIT till (2) ENDAT.

(0) 10 us 10 us.
(1) 100 us 100 ps.
(2) 1 ms 1 ms.
(3) 50 ms 50 ms.
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Grupp 92 RESOLVER DATA

Resolverkonfiguration; anvands nar parameter 90.01 VAL PULSGIVARE 1 /90.02
VAL PULSGIVARE2 ar satt till (5) FEN-21 RES.

Tillvalskortet FEN-21 resolvermodul ar kompatibelt med resolvrar som magnetiseras
av sinusformad spanning (till rotorlindningen) och som genererar sinus- och cosinus-
signaler proportionella mot rotorvinkeln (relativt statorlindningarna).

Obs: Konfigurationsdata skrivs till adapterns logikregister en gang efter spannings-
sattning. Om parametervardena byts ut, spara vardena i det permanenta minnet
med parameter 16.07 PAR SPARNING. De nya installningarna trader i kraft nar frek-
vensomriktaren spanningssatts nasta gang eller nar parameter 90.10 PG KONF
UPPDAT aktiveras.

Sjalvinstallning av resolvern utférs automatiskt sa snart resolveringangen aktiveras
efter andring av parametrarna 92.02 MAGN AMPLITUD eller 92.03 MAGN FREK-
VENS. Sjalvinstalining maste utféras efter varje andring av resolverkabelanslut-
ningen. Detta kan utféras genom installning av antingen 92.02 MAGN AMPLITUD
eller 92.03 MAGN FREKVENS till redan befintligt varde, foljt av att parameter 90.10
PG KONF UPPDAT satts till 1.

Om resolver (eller absolutpulsgivare) anvands for aterkoppling frAn en permanent-
magnetmotor ska en AUTOPHASING ID-korning utforas efter byte eller parameter-
andring. Se parameter 99.13 ID KORN METOD samt Autofasning pa sid 38.

Se aven parametergrupp 90 pa sid 183, och FEN-21 Resolver Interface User’s
Manual (3AFE68784859 [engelskal)).

Firmwareblock: RESOLVER CONF
RESOLVER DATA e o
(92) — 92.01 RESOLV POLEPAIRS

[40vms] 92.02 EXC SIGNAL AMPL
Detta block konfigurerar resolveran- | ** 92.03 EXC SIGNAL FREQ
slutningen.
92.01 | RESOLVER POLPAR FW-block: RESOLVER DATA (se ovan)

Véljer antalet polpar

1...32 Antal polpar.

92.02

MAGN AMPLITUD FW-block: RESOLVER DATA (se ovan)

Definierar amplituden fér magnetiseringssignalen.

4,0...12,0 Vrms Magnetiseringssignalens amplitud.

92.03

MAGN FREKVENS FW-block: RESOLVER DATA (se ovan)

Definierar frekvensen fér magnetiseringssignalen.

1...20 kHz Magnetiseringssignalfrekvens.
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Grupp 93 PULSGIVAR DATA

Konfiguration av TTL/HTL-ingangar och TTL-utgéng. Se dven parametergrupp 90 pa
sid 183, och dokumentationen fér aktuell pulsgivarmodul.

Parametrarna 93.01...93.06 anvands nar en TTL/HTL-pulsgivare anvands som
pulsgivare 1 (se parameter 90.01 VAL PULSGIVARE 1).

Parametrarna 93.11...93.16 anvands nar en TTL/HTL-pulsgivare anvands som
pulsgivare 2 (se parameter 90.02 VAL PULSGIVARE?2).

Typiskt behdver endast parameter 93.01/93.11 stéllas in fér TTL/HTL-pulsgivare.

Obs: Konfigurationsdata skrivs till adapterns logikregister en gang efter spannings-
sattning. Om parametervardena byts ut, spara vardena i det permanenta minnet
med parameter 16.07 PAR SPARNING. De nya instéllningarna trader i kraft nar frek-
vensomriktaren spanningssatts nasta gang eller nar parameter 90.10 PG KONF
UPPDAT aktiveras.

(93)

Firmwareblock:
PULSGIVAR DATA

Detta block konfigurerar TTL/HTL-
ingangen och TTL-utgangen.

PULSE ENC CONF

TLF11 10 msec
93.01 ENC1 PULSE NR
93.02 ENC1 TYPE

93.03 ENC1 SP CALCMODE
93.04 ENC1 POS EST ENA
93.05 ENC1 SP EST ENA
93.06 ENC1 OSC LIM
93.11 ENC2 PULSE NR
93.12 ENC2 TYPE

93.13 ENC2 SP CALCMODE
93.14 ENC2 POS EST ENA
93.15 ENC2 SP EST ENA
93.16 ENC2 OSC LIM

@

rol

[ Quadrature ]
[auto rising ]
[TRUE ]
[FALSE]

[ 4880Hz 1
rol

[ Quadrature]
[auto rising ]
[TRUE ]
[FALSE]

[4880Hz |

93.01

PULSTAL PG1 FW-block: PULSGIVAR DATA (se ovan)

Definierar antalet pulser per varv fér pulsgivare 1.

0...65535 Pulser per varv for pulsgivare 1.

93.02

VAL PULSG1 TYP FW-block: PULSGIVAR DATA (se ovan)

Valjer typ for pulsgivare 1.

(0) KVADRATUR Kvadraturpulsgivare (tva kanaler, kanal A och B).

(1) enkanalig Ensparig pulsgivare (en kanal, kanal A).

93.03

PG1 MAT METOD FW-block: PULSGIVAR DATA (se ovan)

Valjer varvtalsberakningslage for pulsgivare 1.
*Nar ensparigt driftldge har valts med parameter 93.02 VAL PULSG1 TYP ar varvtalet alltid positivt.

(0) A&B SAMTLIGA Kanalerna A och B: Positiva och negativa flanker anvands for varv-
talsberakning. Kanal B: Definierar rotationsriktningen. *
Obs: Nar ensparigt driftidge har valts av parameter 93.02 VAL

PULSG1 TYP fungerar instéllningen 0 som installning 1.
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(1) A SAMTLIGA Kanal A: Positiva och negativa flanker anvands for varvtalsberakning.
Kanal B: Definierar rotationsriktningen. *
(2) A STIGANDE Kanal A: Positiva flanker anvands foér varvtalsberékning. Kanal B:

Definierar rotationsriktningen. *

(3) A FALLANDE

Kanal A: Negativa flanker anvands for varvtalsberakning. Kanal B:
Definierar rotationsriktningen. *

(4) auto stig

(5) auto fallan

Valt driftlage (0, 1, 2 eller 3) &ndras automatiskt beroende pa pulsfrek-
vensen, enligt foljande tabell:

93.03 = 4 | ?3'(_)_3 =5 Pulsfrekvens for kanal(er)
Anvant driftlage
0 0 < 2442 Hz
1 1 2442...4884 Hz
2 3 > 4884 Hz

93.04 | VAL PG1 POSBER FW-block: PULSGIVAR DATA (se ovan)
Valjer om positionsreferensuppskattning anvands med pulsgivare 1 for att 6ka positionsdataupplos-
ningen, eller ej.
(0) FALSK Uppmatt position (uppldsning: 4 x pulser per varv for kvadraturpulsgi-
vare, 2 x pulser per varv for ensparspulsgivare.)
(1) SANN Beraknad position. (Anvander positionsextrapolering. Extrapolerad vid
tiden for databegaran.)
93.05 | VAL PG1 VARVTBER FW-block: PULSGIVAR DATA (se ovan)
Véljer om berdknat eller uppmatt varvtal anvands med pulsgivare 1.
(0) FALSK Sista beraknade varvtal (berakningsintervallet ar 62,5 ps...4 ms).
(1) SANN Beraknat varvtal (berdknat vid tiden for databegéran) Uppskattningen
Okar varvtalsripplet under stabilt tillstdnd, men forbattrar dynamiken
93.06 | PG1 OSC GRANS FW-block: PULSGIVAR DATA (se ovan)
Aktiverar transientfilter for pulsgivare 1. Férandringar av rotationsriktning ignoreras ovanfér markerad
pulsfrekvens.
(0) 4880 Hz Andring av rotationsriktning tillaten under 4880 Hz.
(1) 2440 Hz Andring av rotationsriktning tillaten under 2440 Hz.
(2) 1220 Hz Andring av rotationsriktning tillaten under 1220 Hz.
(3) Ej vald Andring av rotationsriktningen tillaten oavsett pulsfrekvens.
93.11 | PULSTAL PG2 FW-block: PULSGIVAR DATA (se ovan)

Definierar antalet pulser per varv for pulsgivare 2.

0...65535

Pulser per varv for pulsgivare 2.
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93.12

VAL PULSG2 TYP FW-block: PULSGIVAR DATA (se ovan)

Valjer typ for pulsgivare 2. For urval, se parameter 93.02 VAL PULSG1 TYP.

93.13

PG2 MAT METOD FW-block: PULSGIVAR DATA (se ovan)

Valjer varvtalsberakningslage for pulsgivare 2.
Fér urval, se parameter 93.03 PG1 MAT METOD.

93.14

VAL PG2 POSBER FW-block: PULSGIVAR DATA (se ovan)

Valjer om uppmatt eller beraknad position anvands med pulsgivare 2.
For urval, se parameter 93.04 VAL PG1 POSBER.

93.15

VAL PG2 VARVTBER FW-block: PULSGIVAR DATA (se ovan)

Valjer om beraknat eller uppmatt varvtal anvands med pulsgivare 2.
For urval, se parameter 93.05 VAL PG1 VARVTBER.

93.16

PG2 OSC GRANS FW-block: PULSGIVAR DATA (se ovan)

Aktiverar transientffilter for pulsgivare 2. Férandringar av rotationsriktning ignoreras ovanfér markerad
pulsfrekvens.
For urval, se parameter 93.06 PG1 OSC GRANS.

93.21

EMUL PULSTAL FW-block: PULSGIVARE (sid 183)

Definierar antalet TTL-pulser som anvands i pulsgivaremuleringen.
Pulsgivaremulering aktiveras av parameter 90.03 VAL PULSUTGANG.

0...65535 TTL-pulser som anvands i pulsgivaremulering.

93.22

EMUL POS REF FW-block: PULSGIVARE (sid 183)

Valjer kallan for positionsvardet som anvands vid pulsgivaremulering (nar parameter 90.03 VAL
PULSUTGANG ar satt till (1) FEN-01 SWREF, (4) FEN-11 SWREF, (7) FEN-21 SWREF eller (10)
FEN-31 SWREF. Se parametergrupp 90.

Kallan kan vara en godtycklig arposition eller referensposition (utom 1.09 POSITION PG 1 och 1.11
POSITION PG 2).

Vardepekare: Grupp och index

93.23

EMUL POS OFFSET FW-block: Ej vald

Definierar nollpunkten foér emulerad position i forhallande till den nollpunkten for ingéende position
(inom ett varv). Ingéende position véljs via parameter 90.03 VAL PULSUTGANG.

Till exempel, om offset ar 0 genereras en emulerad nollpuls varje gang ingaende position passerar 0.
Med en offset pa 0,5 emuleras en nollpuls varje gang ingéende position (inom ett varv) passerar 0,5.

0 =0,99998 varv Emulerad nollpulspositionsoffset
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Grupp 95 HARDVARUKONFIG

Diverse maskinvarurelaterade installningar.

95.01

STYRKORTS MATN

FW-block: Ej vald

Valjer hur frekvensomriktarstyrenheten matas.

(0) INTERN 24V

Frekvensomriktarstyrenheten matas fran den frekvensomriktare den
sitter pa.

(1) EXTERN 24V

Frekvensomriktarstyrenheten matas fran extern energikalla.

95.02

EXTERN DROSSEL

FW-block: Ej vald

Definierar om frekvensomriktaren ar utrustad med en AC-reaktor eller inte.

(0) NO

Frekvensomriktaren har ingen AC-reaktor.

(1) YES

Frekvensomriktaren har en AC-reaktor.
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Grupp 97 ANV DEF MOTORPAR

Anvandarinstallning av motormodellvarden som beraknats under ID-kérning. De
flesta varden kan anges som antingen "per enhet” eller som Sl-enheter.
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97.01

ANV GIVNA MOTORP FW-block: Ej vald

Aktiverar motormodellparametrarna 97.02...97.14 och parametern for rotorvinkeloffset 97.20.

Noter:

+ Parametervardet satts automatiskt till noll nér ID-kérning véljs med parameter 99.13 ID KORN
METOD. Véardena fér parametrarna 97.02...97.20 uppdateras enligt motorkarakteristiken som
identifierats under ID-kérningen.

» Denna parameter kan inte andras medan frekvensomriktaren ar i drift.

(0) NoUserPars

Parametrarna 97.02...97.20 inaktiva.

(1) UserMotPars

Vardena for parametrarna 97.02...97.14 anvands i motormodellen.

(2) UserPosOffs

Vardet pa parameter 97.20 anvands som trimreferens. Parametrar
97.02...97.14 ar inaktiv.

(3) AllUserPars

Vardena for parametrarna 97.02...97.14 anvands i motormodellen.
Vardet hos parameter 97.20 anvands som rotorvinkeloffset.

97.02

RS ANV

FW-block: Ej vald

Definierar statorresistansen Rg

hos motormodellen.

0...0,5 p.u. (per enhet)

Statorresistans.

97.03

RR ANV

FW-block: Ej vald

Definierar rotorresistansen Rg hos motormodellen.
Obs: Denna parameter galler endast asynkronmotorer.

0...0,5 p.u. (per enhet)

Rotorresistans.

97.04

LM ANV

FW-block: Ej vald

Definierar huvudinduktansen L), hos motormodellen.
Obs: Denna parameter galler endast asynkronmotorer.

0...10 p.u. (per enhet)

Huvudinduktans.

97.05

SIGMAL ANV

FW-block: Ej vald

Definierar Iackinduktansen cLg.

Obs: Denna parameter galler endast asynkronmotorer.

0...1 p.u. (per enhet)

Lackinduktans.

97.06

LD ANV

FW-block: Ej vald

Definierar direktaxel- (synkron-) induktansen.
Obs: Denna parameter galler endast permanentmagnetmotorer.

0...10 p.u. (per enhet)

Direktaxel- (synkron-) induktans
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97.07

LQ ANV

FW-block: Ej vald

Definierar kvadraturaxel- (synkron-) induktansen.
Obs: Denna parameter galler endast permanentmagnetmotorer.

0...10 p.u. (per enhet)

Kvadraturaxel- (synkron-) induktans

97.08

PM FLODE ANV

FW-block: Ej vald

Definierar permanentmagnetflodet.
Obs: Denna parameter galler endast permanentmagnetmotorer.

0...2 p.u. (per enhet)

Permanentmagnetflode.

97.09

RS ANV SI

FW-block: Ej vald

Definierar statorresistansen Rg

hos motormodellen.

0,00000...100,00000 ohm

Statorresistans.

97.10

RR ANV S|

FW-block: Ej vald

Definierar rotorresistansen Rg hos motormodellen.
Obs: Denna parameter galler endast asynkronmotorer.

0,00000...100,00000 ohm

Rotorresistans.

97.11

LM ANV SI

FW-block: Ej vald

Definierar huvudinduktansen Ly, hos motormodellen.
Obs: Denna parameter galler endast asynkronmotorer.

0,00...100000,00 mH

Huvudinduktans.

97.12

SIGL ANV SI

FW-block: Ej vald

Definierar lackinduktansen cLg.

Obs: Denna parameter galler endast asynkronmotorer.

0,00...100000,00 mH

Lackinduktans.

97.13

LD ANV SI

FW-block: Ej vald

Definierar direktaxel- (synkron-) induktansen.
Obs: Denna parameter galler endast permanentmagnetmotorer.

0,00...100000,00 mH

Direktaxel- (synkron-) induktans

97.14

LQ ANV SI

FW-block: Ej vald

Definierar kvadraturaxel- (synkron-) induktansen.

Obs: Denna parameter galler endast permanentmagnetmotorer.

0,00...100000,00 mH Kvadraturaxel- (synkron-) induktans
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97.18

SIGNAL INJEKTION

FW-block: Ej vald

Aktiverar signalinjektion. En hogfrekvent AC-signal injiceras till motorn vid lagt varvtal, for att forbattra
stabiliteten i momentregleringen. Signalinjektion kan aktiveras vid olika amplituder.
Obs: Anvand sa lag nivad som méjligt, som ger tillfredsstallande resultat. Signalinjektion kan inte til-

lampas pa asynkronmotorer.

(0) EJ VALD

Signalinjektion deaktiverad.

(1) Aktiverad5 %

Signalinjektion driftklar med amplitudnivan 5 %.

(2) Aktiverad10 %

Signalinjektion driftklar med amplitudnivan 10 %.

(3) Aktiverad15 %

Signalinjektion driftklar med amplitudnivan 15 %.

(4) Aktiverad20 %

Signalinjektion driftklar med amplitudnivan 20 %.

97.20

POS OFFSET ANV

FW-block: Ej vald

Definierar en vinkeloffset mellan nollposition hos synkronmotor och nollposition hos positionsgivare.

Noter:

» Vardet ar i elektriska grader. Den elektriska vinkeln ar lika med den mekaniska vinkeln, multiplicerad

med antalet motorpolpar.

» Denna parameter galler endast permanentmagnetmotorer.

0...360°

Vinkeloffset.
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Grupp 98 BER MOTORDATA

Beraknade motorvarden.

98.01 | NOM AXELMOMENT FW-block: Ej vald

Markmoment i Nm som motsvarar 100 %.
Obs: Denna parameter kopieras fran parameter 99.12 MOTOR NOM MOMENT om den &r angiven.
Annars beraknas vardet.

0-2147483 Nm Markmoment.

98.02 | POLPAR FW-block: Ej vald

Beraknat antal motorpolpar.
Obs: Denna parameter kan inte andras av anvandaren.

0...1000 Beraknat antal motorpolpar.
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Grupp 99 STARTPARAMETRAR

Idrifttagningsinstallningar, som sprak, motordata och motorstyrningsmetod.

Motorns markvarden maste stallas in innan drivsystemet startas; for detaljerade
instruktioner, se Idrifttagning pa sid 15.

Med DTC-styrning maste parametrarna 99.06...99.10 vara definierade. Det gar att
uppna battre styrnoggrannhet genom att aven definiera parametrarna 99.11 och
99.12.

Med skalar styrning maste parametrarna 99.06...99.09 vara definierade.

99.01 | SPRAK FW-block: Ej vald
Valjer sprak.
Obs: Alla system stdder inte alla sprak som listas nedan.
(0809h) ENGLISH Engelska.
(0407h) DEUTSCH Tyska.
(0410h) ITALIANO Italienska.
(040Ah) ESPANOL Spanska.
(041Dh) SVENSKA Svenska.
(041Fh) TURKGE Turkiska.
(040Ah) CHINESE Kinesiska.
99.04 | MOTOR TYP FW-block: Ej vald
Valjer motortyp.
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.
(0) AM Asynkronmotor. Trefas kortsluten asynkronmotor.
(1) PMSM Permanentmagnetmotor. Trefas synkronmotor med permanentmag-
netiserad rotor och sinusformad Mot EMK-spéanning.
99.05 | MOTORSTYRMETOD FW-block: Ej vald

Valjer motorstyrningsmetod.

DTC (Direct Torque Control) ar lamplig styrmetod for flertalet tillampningar.

Skalar styrning ar lamplig i sarskilda fall nar DTC inte kan anvandas. Vid skalar styrning styrs drivsys-

temet med hjalp av en frekvensreferens. Den enastaende precision som DTC-styrning ger gar inte att

uppna med skalar styrning. Vissa standardfunktioner kan inte anvandas vid skalar styrning, till exem-

pel ID-kérning (99.13), momentgranser i parametergrupp 20), DC-fasthallning och DC-magnetisering

(11.04...11.06, 11.01).

Obs: For basta funktion far motorns magnetiseringsstrom inte éverskrida 90 procent av vaxelriktarens

markstréom.

Obs: Skalar styrning maste anvandas

* vid multimotordrivsystem, 1) om lasten inte &r jamnt férdelad mellan motorerna, 2) om motorerna &r
olika stora, eller, 3) om motorerna ska bytas efter motoridentifieringen

* om motorns markstrédm ar mindre an 1/6 av frekvensomriktarens nominella utstrém

» om frekvensomriktaren anvands utan nagon ansluten motor (t.ex. for testdndamal).
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(0) DTC Direkt momentreglering.
(1) SKALAR Skalar styrning.
99.06 | MOTOR NOM STROM FW-block: Ej vald
Definierar motorns markstréom. Maste 6verensstdmma med vardet pa motorns markskylt. Om flera
motorer ar anslutna till véxelriktaren, ange motorernas totala strém.
Obs: For basta funktion far motorns magnetiseringsstrom inte dverskrida 90 procent av vaxelriktarens
markstréom.
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren &r i drift.
0...32767 A Markstrom.
Obs: Tillatet omrade ar 1/6...2 x Iy for frekvensomriktaren vid direkt
styrning (parameter 99.05 MOTORSTYRMETOD = (0) DTC). For
skalar styrning (parameter 99.05 MOTORSTYRMETOD = (1)
SKALAR) &r tillatet omrade 0...2 x I,y fér frekvensomriktaren.
99.07 | MOTOR NOM SPANN FW-block: Ej vald
Definierar nominell motorspanning. Markspanning ar huvudspanningen fas-fas rms, som levereras till
motorn vid nominell driftpunkt. Detta parametervarde maste vara lika med vardet som anges pa asyn-
kronmotorns markskylt.
Obs: Se till att motorn ar ansluten korrekt (Y eller D) i enlighet med sin markskylt.
Obs: Vid permanentmagnetmotorer ar markspanningen lika med mot-EMK-spanningen (vid motorns
markvarvtal). Om spanningen anges som spanning per rpm, t.ex. 60 V per 1000 rpm, blir spanningen
for markvarvtalet 3000 rpm 3 x 60 V = 180 V. Observera att markspanningen inte ar lika med den
ekvivalenta DC-motorspanningen (E.D.C.M.) som anges av vissa motortillverkare. Markspanningen
kan beradknas genom att man dividerar E.D.C.M.-spanningen med 1,7 (= kvadratroten av 3).
Obs: Pakanningen pa motorisoleringen ar alltid beroende av drivsystemets matningsspanning.
Samma sak galler nar motorns markspanning ar lagre an frekvensomriktarens, och lagre an frek-
vensomriktarens matningsspanning.
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.
0...32767 V Nominell motorspanning.
Obs: Tillatet omrade &r 1/6...2 x Uy for frekvensomriktaren.
99.08 | MOTOR NOM FREKV FW-block: Ej vald
Definierar motorns markfrekvens.
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren &r i drift.
5...500 Hz Motorns markfrekvens.
99.09 | MOTOR NOM VARVT FW-block: Ej vald
Definierar motorns markvarvtal. Maste 6verensstdmma med vardet pa motorns markskylt. Nar para-
metervardet andras, kontrollera varvtalsgranserna i parametergrupp 20.
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.
Obs: Av sakerhetsskal, efter ID-korning, satts max- och minvarvtalsgranserna (parametrarna 20.01
och 20.02) automatiskt till 1,2 ganger hégre varde an motorns méarkvarvtal.
0...30000 rpm Nominellt motorvarvtal.
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99.10

MOTOR NOM EFFEKT FW-block: Ej vald

Definierar motorns markeffekt. Maste déverensstdmma med vardet pa motorns markskylt. Om flera
motorer ar anslutna till vaxelriktaren, ange den totala motoreffekten. Stéll &ven in parameter 99.11
MOTOR NOM COS Fl.

Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

0...10000 kW Nominell motoreffekt.

99.11

MOTOR NOM COS FlI FW-block: Ej vald

Definierar cos fi (ej aktuellt for permanentmagnetmotorer) for en noggrannare motormodell. Ej obliga-
toriskt. Om parametern definieras maste den dverensstimma med vardet pa motorns markskylt.
Obs: Denna parameter kan inte andras medan frekvensomriktaren ar i drift.

0...1 Cos fi (0 = parameter deaktiverad).

99.12

MOTOR NOM MOMENT FW-block: Ej vald

Definierar det nominella motoraxelmomentet fér en noggrannare motormodell. Ej obligatoriskt.
Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomriktaren ar i drift.

0-2147483 Nm Nominellt motoraxelmoment.

99.13

ID KORN METOD FW-block: Ej vald

Valjer motoridentifieringsmetod som utfors vid nasta start av drivsystemet (i DTC-lage). Identifieringen

innebar att frekvensomriktaren faststaller motorns egenskaper for att kunna styra den optimalt. Efter

ID-kérningen stoppas drivsystemet. Obs: Denna parameter kan inte &ndras medan frekvensomrikta-

ren &r i drift.

Sa snart ID-kdrning har aktiverats kan den avbrytas genom att man stoppar drivsystemet. Om ID-kor-

ning redan har utforts satts parametern automatiskt till (0) Nej. Om ingen ID-kérning annu har utforts

satts parametern automatiskt till (3) Stillastdende. | sa fall maste ID-kérning utforas.

Noter:

» |ID-korning kan endast genomforas i lokal styrning (dvs. nar frekvensomriktaren styrs via PC-verktyg
eller mandverpanel).

» |ID-kérningen kan inte genomféras om parameter 99.05 MOTORSTYRMETOD ar satt till (1)
SKALAR.

 ID-kérning maste utféras varje gang en motorparameter (99.04, 99.06...99.12) har andrats.
Parametern sétts automatiskt till STILLASTAEND efter att motorparametrarna har definierats.

* Med permanentmagnetmotorer far motoraxeln INTE lasas och belastningsmomentet maste vara <
10 % under ID-kdrningen).

* En eventuell mekanisk broms lyfts inte av logiken for ID-kérning.

» Kontrollera att eventuella kretsar for Safe torque-off och Nédstopp &r slutna under ID-kérning.

(0) Nej Ingen ID-kdérning begéars. Detta driftlage kan valjas endast om ID-kor-
ning (normal/reducerad/stillastdende ID-kérning) redan har utforts en
gang.
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(1) Normal

Garanterar basta mdjliga precision vid styrningen. ID-kdrningen tar

ungefar 90 sekunder. Detta driftidge ska valjas om sa ar mgjligt.

Obs: Den drivna utrustningen maste vara bortkopplad fran motorn

under normal ID-kérning:

» om belastningsmoment ar hdgre an 20 %.

» om den drivna utrustningen inte tal de nominella
momenttransienterna under ID-kérningen.

Obs: Kontrollera motorns rotationsriktning innan ID-kérningen startas.
Under ID-kdrningen roterar motorn i framriktningen.
VARNING! Motorn kommer att accelereras till ca 50 ... 100 %
A av sitt nominella varvtal under ID-kérningen. KONTROLLERA
ATT MOTORN KAN KORAS UTAN RISK INNAN ID-KOR-
NINGEN PABORJAS!

(2) Reducerad

Reducerad ID-korning. Ska valjas istallet for normal ID-kérning

» om de mekaniska forlusterna éverstiger 20 % (dvs. motorn kan inte
frikopplas fran den drivna utrustningen.

» om flédesreduktion inte ar tillaten nar motorn ar i drift (dvs. om
motorn har en inbyggd broms som matas fran motorns anslutnings-
plintar

» om kraftiga vibrationer uppstar under normal ID-kdrning.

Med reducerad ID-kérning blir styrningen i faltférsvagningsomradet
eller vid hdga moment inte alltid lika noggrann som efter en normal
ID-kérning. Reducerad ID-kérning gar snabbare an normal ID-kdrning
(< 90 sekunder).

Obs: Kontrollera motorns rotationsriktning innan ID-kdrningen startas.
Under ID-kdrningen roterar motorn i framriktningen.
VARNING! Motorn kommer att accelereras till ca 50 ... 100 %
A av sitt nominella varvtal under ID-kérningen. KONTROLLERA
ATT MOTORN KAN KORAS UTAN RISK INNAN ID-KOR-
NINGEN PABORJAS!

(3) Stillastaende

Stillastaende 1D-korning vald. DC-strédm leds genom motorn. Vid en
asynkronmotor roterar inte motoraxeln (vid permanentmagnetmotor
kan axeln vridas, dock max ett halvt varv).

Obs: Detta driftlage ska valjas endast om normal eller reducerad ID-
korning inte ar mojlig pa grund av restriktioner fran driven mekanisk
utrustning (t.ex.lyft- eller krantillampningar).

(4) Autofasning

Under autofasning faststalls motorns startvinkel. Observera att Gvriga
motormodellvarden inte uppdateras. Se aven parameter 11.07 VAL
AUTOFASNING och Autofasning pa sid 38.

Noter:

» Autofasning kan endast véljas efter att normal/reducerad/stillasta-
ende ID-kérning har utférts en gang. Autofasning anvénds néar en
absolutpulsgivare, en resolver eller en pulsgivare med kommute-
ringssignaler har lagts till/féréandrats for en permanentmagnetmotor,
och det inte finns behov att genomféra normal/reducerad/stillasta-
ende ID-kérning pa nytt.

» Under autofasning far motoraxeln INTE vara last och belastnings-
momentet maste vara < 5 %.

(5) Stromkalib

Stromoffset och forstarkningskalibrering. Kalibrering utfors vid nasta
start.
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(6) Advanced

Avancerad ID-kérning. Garanterar basta maojliga precision. ID-kor-
ningen kan ta nagra minuter. Detta driftlage ska valjas om hdgsta moj-
liga prestanda behdvs inom hela driftomradet.
Noter:
» Den drivna utrustningen maste frikopplas fran motorn pa grund av
de héga moment- och varvtalstransienter som férekommer.
» Under ID-kérningen kan motorn rotera i bade fram- och backrikt-
ning.
VARNING! Motorn kan koras vid maximalt (positiv) och mini-
A malt (negativ) varvtal under ID-kérningen. Flera accelerationer
och retardationer genomférs. De maximala moment, strdmmar
och varvtal som tillats av gransparametrar kan utnyttias. KONTROLL-
ERA ATT MOTORN KAN KORAS UTAN RISK INNAN ID-KOR-
NINGEN PABORJAS!

(7) Adv standstill

ID-kdrning med avancerad stillastaende.

Det har urvalet rekommenderas med asynkronmotorer upp till 75 kW i
stallet for Stillastaende ID-kérning om:

* exakta markdata fér motorn inte ar kdnda

» motorns reglerprestanda inte ar tillfredsstéllande efter en
Stillastdende ID-kdrning.

Obs! Den tid det tar for avancerad stillastaende ID-kérning att slutféra
varierar beroende pa motorstorlek. Med en liten motor ar ID-kérningen
normalt klar inom fem minuter. Med stérre motorer kan ID-kdrningen
ta upp till en timme.

99.16

PHASE INVERSION

FW-block: Ej vald

Véaxlar motorns rotationsriktning: Den har parametern kan anvandas om motorn roterar i fel riktning
(till exempel pa grund av fel fasfoljd i motorkabeln) och andring av motorkablaget inte ar praktiskt

mojligt.

Obs! Nar den har parametern har dndrats maste tecknet for pulsgivaraterkoppling (om sadant finns)
kontrolleras. Detta kan géras genom att tecknet fér parameter 1.14 BER VARVTAL jamférs med 1.08
VARVTAL PG 1 (eller 1.10 VARVTAL PG 2). Om tecknen ar i konflikt maste pulsgivarens kablar

korrigeras.
(0) Nej Normal.
(1) Ja Reverserad rotationsriktning.
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Parameterdata

Vad kapitlet innehaller

Detta kapitel listar arvarden och parametrar med vissa kompletterande uppgifter. Fér
parameterbeskrivningar, se Parametrar och firmwareblock.

Termer

Term Definition

Driftvarde Signal som har métts eller beréknats av frekvensomriktaren. Kan éverva-
kas av anvandaren. Anvandaren kan inte &ndra vardet.

Def Forvalt varde

enum Numrerad lista, dvs. urvalslista

FbEkv Faltbussekvivalent: Skalningsférhallandet mellan vardet som visas pa
mandverpanelen och det som anvands i den seriella kommunikationen.

Sid nr. Sid med ytterligare information

INT32 32-bitars heltal (31 bitar + tecken)

Bitpekare Bitpekare. En bitpekarparameter pekar pa en enskild bit i en annan para-
meter.

Vardepek. Vardepekare. En vardepekare pekar pa vardet for en annan parameter.

Parameter En driftsinstruktion fér frekvensomriktaren som vanligtvis kan andras av

anvandaren. Parametrar som matts eller beraknats av frekvensomriktaren
kallas arvarden.

Pb Packade Booleska varden
PT Typ av parameterskydd. Se WP, WPD och WPO.
REAL 16-bitars varde 16-bitars varde (31 bitar +
= heltélsvérde = brakvarde
REAL24 8-bitars vérde 24-bitars varde (31 bitar -
= heltalsvarde = brékvarde
Spar. PF Parameterinstaliningen ar skyddad mot matningsbortfall.
Typ Datatyp. Se enum, INT32, bitpekare, Vardepekare, Pb, REAL, REAL24,
UINT32.
UINT32 32-bitars heltalsvarde utan tecken
WP Skrivskyddad parameter (dvs. endast lasbar)
WPD Skrivskyddad parameter medan frekvensomriktaren kors
WPO Parameter kan bara séttas till noll.
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Faltbussekvivalent

Seriella kommunikationsdata mellan faltbussmodul och frekvensomriktare éverfors i
heltalsformat. Darfor maste frekvensomriktaren arvarden och referenssignalvarden
skalas till 16/32 bit heltal. Faltbussekvivalenten definierar skalningsforhallandet mel-
lan signalvardet och heltalet som anvands i den seriella kommunikationen.

Alla lasta och skickade varden begransas till 16/32 bitar.

Exempel: Om 32.04 MAX MOMENT REF sétts fran ett externt styrsystem motsvarar
heltalet 10 vardet 1 %.

Pekarparameterformat i faltbusskommunikation

Varde- och bitpekarparametrar éverférs mellan faltbussmodul och frekvensomriktare
som 32 bit heltal.

32 bit heltalsvardepekare

Om en vardepekarparameter ar kopplad till vardet hos en annan parameter ar
formatet foljande:

Bit
30...31 16...29 8...15 0...7
Namn Kalltyp Anvands ej Grupp Index
Virde 1 - 1...255 1...255
Beskrivning Vardepekaren ar - Grupp for kallpa- Index for kallpara-
kopplad till para- rameter meter
meter/signal.

Till exempel, vardet som skulle ha skrivits till parameter 33.02 OVERV1 AKT for att
andra dess varde till 1.07 DC SPANNING &r
0100 0000 0000 0000 0000 0001 0000 0111 = 1073742087 (32-bit heltal).

Nar en vardepekarparameter ar kopplad till ett tillampningsprogram ar formatet
féljande:

Bit
30...31 24...29 0...23

Namn Kalltyp Anvands ej Adress

Virde 2 - 0..2%4

Beskrivning Vardepekaren ar kopp- - Relativ adress for tillamp-
lad till ett tillAmpningspro- ningsprogram-variabel
gram.

Obs: Vardepekarparametrar, som ar anslutna till ett tilldmpningsprogram, kan inte
sattas via faltbuss (dvs. ar endast lasbara).
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Nar en bitpekarparameter ar last vid vardet 0 eller 1 ar formatet enligt féljande:

Bit

30...31 16...29 1...15 0
Namn Kalltyp Anvands €] Anvands ej Véarde
Varde 0 - - 0..1

Beskrivning

Bitpekaren ar kopplad
till 0/1.

0 = Falskt, 1 = Sant

Nar en bitpekare ar kopplad till ett bitvarde i en annan ar formatet enligt féljande:

Bit
30...31 24...29 16...23 8...15 0..7
Namn Kalltyp Anvands ej Bitval Grupp Index
Virde 1 - 0...31 2...255 1...255
Beskrivning Bitpekaren ar | - Bitval Grupp for Index for kall-
kopplad till ett kallparameter | parameter
signalbit-
varde.

Nar en bitpekarparameter ar kopplad till ett tillampningsprogram ar formatet foljande:

Bit
30...31 24...29 0...23

Namn Kalltyp Bitval Adress

Virde 2 0...31 0..2%1

Beskrivning Bitpekaren ar kopplad till | Bitval Relativ adress for tillamp-
ett tillampningsprogram. ningsprogram-variabel

Obs: Bitpekarparametrar som ar anslutna till ett tillampningsprogram kan inte sattas

via faltbuss (dvs. ar endast lasbara).
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Arvardessignaler (parametergrupper 1...9)

Index |Namn Typ Réackvidd Enhet FbEkv Uppd.- | Data- | PT | Spar. | Sid
tid lgd. PF nr.
01 DRIFTVARDEN
1.01 |[VARVTAL REAL |-30000...30000 | rpm 1=100 250ps | 32 | WP 65
1.02 |VARVTAL | % REAL | -1000...1000 % 1=100 2ms 32 | WP 65
1.03 |FREKVENS REAL [-30000...30000| Hz 1=100 2ms 32 | wp 65
1.04 [STROM REAL 0...30000 A 1=100 10ms | 32 | WP 65
1.05 |MOTORSTROM | % REAL 0...1000 % 1=10 2ms 16 | wp 65
1.06 |MOTOR MOMENT REAL | -1600...1600 % 1=10 2ms 16 | wp 65
1.07 |DC SPANNING REAL - Y 1=100 2ms 32 | wp 65
1.08 |VARVTAL PG 1 REAL - rpm 1=100 250ps | 32 | WP 65
1.09 |POSITION PG 1 REAL24 - back |1=100000000| 250 ys | 32 | WP 65
1.10 |VARVTAL PG 2 REAL - rpm 1=100 250ps | 32 | WP 66
1.11 |POSITION PG 2 REAL24 - back |1=100000000| 250 s | 32 | WP 66
1.12 |AKTUELL POSITION |REAL |-32768...32767 |back |1 = 1000 250 us |32 WP 66
1.13 |POS PG2 REAL [-32768...32767 |varv  [1=1 250 us |32 WP 66
1.14 |BER VARVTAL REAL |-30000...30000 | rpm 1=100 2ms 32 | wP 66
1.15 |OMRIKTAR TEMP REAL24| -40...160 °C 1=10 2ms 16 | wp 66
1.16 |B CHOPPER TEMP REAL24| -40...160 °C 1=10 2ms 16 | WP 66
1.17 |MOTOR TEMPERATUR | REAL -10...250 °C 1=10 10 ms 16 | wp 66
1.18 |MOTOR TEMP BER INT32 -60...1000 °C 1=1 10 ms 16 |wP | x |66
1.19 |MATNINGSSPANNING | REAL 0...1000 v 1=10 10ms | 16 | WP 66
120 |BROMSEFFEKT REAL24 0...1000 % 1=1 50ms | 16 | WP 66
121 |PROCESSOR LAST UINT32 0...100 % 1=1 100ms | 16 | WP 66
1.22 |INVERTER POWER REAL | -231.237.1 kW 1 =100 10ms | 32 | WP 67
1.26 |ON TIME COUNTER INT32 |0...35791394,1 1=100 10ms | 32 |wPo| x |67
1.27 |RUN TIME COUNTER | INT32 |0...35791394,1 1=100 10ms | 32 |[wPo| x |67
1.28 |DRIFTTID KYLFL INT32 [0...35791394,1 1=100 10ms | 32 |[wPo| x |67
1.31 |MECH TIME CONST REAL 0...32767 s 1=1000 10ms | 32 | WP | x |67
1.38 |TEMP INT BOARD REAL24| -40...160 °C 1=10 2ms 16 | wp 67
1.42 |FAN START COUNT INT32 |0..2147483647| - 1=1 10ms | 32 | WP | x |67
02 I/0 VARDEN
2.01 |DISTATUS Pb 0...0x3F - 1= 2ms 16 | wp 68
2.02 |RO STATUS Pb - - 1= 2ms 16 | wp 68
2.03 [DIO STATUS Pb - - 1= 2ms 16 | WP 68
2.04 |AI1 REAL - Veller | 1=1000 2ms 16 | wp 68
mA
2.05 |Al1 SKALAT VARDE REAL - - 1=1000 | 250ps | 32 | WP 68
2.06 |AI2 REAL - Veller | 1=1000 2ms 16 | WP 68
mA
2.07 |AI2 SKALAT VARDE REAL - - 1=1000 | 250ps | 32 | WP 68
2.08 |AO1 REAL - mA 1=1000 2ms 16 | wp 68
2.09 |AO2 REAL - Y, 1=1000 2ms 16 | WP 68
2.10 |DIO2 FREKVENS IN REAL |-32768...32768| - 1=1000 2ms 32 | wp 68
2.11 |DIO3 FREKVENS UT REAL |-32768...32768| Hz 1=1000 2ms 32 | wp 68
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Index |Namn Typ Rackvidd Enhet FbEkv Uppd.- | Data- | PT | Spar. | Sid
tid lgd. PF | nr.
2.12 |FB STYRORD Pb 0... - 1=1 500pus | 32 | WP 69
OXFFFFFFFF
2.13 |FB STATUSORD Pb 0... - 1=1 500pus | 32 | WP 71
OXFFFFFFFF
214 |FB REF 1 INT32 | -287...23T_1 - 1= 500ps | 32 | WP 72
2.15 |FBREF 2 INT32 | -2°1..237.1 - 1= 500ps | 32 | WP 72
2.16 |FEN DI STATUS Pb 0...0x33 - 1= 500us | 16 | WP 72
2.17 |D2D STYRORD Pb 0...0xFFFF - 1= 500us | 16 | WP 72
2.18 |D2D STYRORD FOLJ Pb 0...0xFFFF - 1= 2ms 16 | WP 73
2.19 |D2D REF1 REAL | -231.2%37T_.4 - 1= 500ps | 32 | WP 73
220 |D2D REF2 REAL | -231..23T_1 - 1= 2ms 32 | wp 73
03 |REFERENSVARDEN
3.01 |VARVTAL REF1 REAL |-30000...30000 | rpm 1=100 500pus | 32 | WP 74
3.02 |VARVTAL REF2 REAL [-30000...30000 | rpm 1=100 500pus | 32 | WP 74
3.03 |VARVTREF RAMPGEN | REAL |[-30000...30000| rpm 1=100 500pus | 32 | WP 74
3.04 |[VARVTREF RAMPAD REAL [-30000...30000 | rpm 1=100 500pus | 32 | WP 74
3.05 |[VARVT REF ANVANT | REAL |[-30000...30000| rpm 1=100 250ps | 32 | WP 74
3.06 |FILT VARVTALSFEL REAL [-30000...30000| rpm 1=100 250ps | 32 | WP 74
3.07 |ACC KOMP MOMENT | REAL | -1600...1600 % 1=10 250pus | 16 | WP 74
3.08 |MOMREF VARVTREG | REAL | -1600...1600 % 1=10 250pus | 16 | WP 74
3.09 |MOMENT REF1 REAL | -1000...1000 % 1=10 500us | 16 | WP 74
3.10 |MOMENTREF RAMPAD| REAL | -1000...1000 % 1=10 500us | 16 | WP 74
3.11 |MOMENT REF RUSN REAL | -1000...1000 % 1=10 250pus | 16 | WP 74
3.12 |MOMENT TILLSKOTT | REAL | -1000...1000 % 1=10 250pus | 16 | WP 74
3.13 |MOMENT REF TYPKR | REAL | -1600...1600 % 1=10 250pus | 16 | WP 74
3.14 |MOM MINNE BROMS | REAL | -1000...1000 % 1=10 2ms 16 | WP | x |74
3.15 |MEKBROMSSTYR- enum 0...1 - 1= 2ms 16 | WP 75
NING
3.16 |FLODES REFERENS |REAL24 0...200 % 1= 2ms 16 | WP 75
3.17 |TORQUE REF USED REAL | -1600...1600 % 1=10 250pus | 32 | WP 75
320 |[MAX VARVTREF REAL 0...30000 rpm 1=100 2ms 16 | WP 75
3.21 |MIN VARVTREF REAL -30000...0 rpm 1=100 2ms 16 | WP 75
06 |OMRIKTAR STATUS
6.01 |STATUSORD 1 Pb 0...65535 - 1= 2ms 16 | WP 76
6.02 |STATUSORD 2 Pb 0...65535 - 1= 2ms 16 | WP 77
6.03 |VARVT-REG STATUS Pb 0...31 - 1= 250pus | 16 | WP 78
6.05 |GRANSORD 1 Pb 0...255 - 1= 250ps | 16 | WP 78
6.07 |MOMENT GRANSER Pb 0...65535 - 1= 250us | 16 | WP 79
6.12 |DRIFT LAGE enum 0...11 - 1= 2ms 16 | WP 79
6.14 |SUPERV STATUS Pb 0...65535 - 1= 2ms 16 | WP 79
6.17 |BIT INVERTER SW Pb 0b000000... - 1= 2ms 16 | WP 80
0b111111
08 |ALARM & FELORD
8.01 |AKTIVAFEL enum 0...65535 - 1=1 - 16 | WP 81
8.02 |SENASTE FEL enum 0...65535 - 1=1 - 16 | WP 81
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Index |Namn Typ Réckvidd Enhet FbEkv Uppd.- | Data- | PT | Spar. | Sid
tid lgd. PF | nr.
8.03 |TID VID FEL HOG INT32 | -287...23T_1 | dagar 1= - 32 | WP 81
8.04 [TIDVID FEL LAG INT32 | -287...23T_1 tid 1= - 32 | wp 81
8.05 [LARM LOGGER 1 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 81
8.06 [LARM LOGGER 2 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 82
8.07 [LARM LOGGER 3 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 82
8.08 |[LARM LOGGER 4 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 83
8.09 [LARM LOGGER 5 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 83
8.10 [LARM LOGGER 6 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 83
8.15 |LARMORD 1 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 84
8.16 [LARMORD 2 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 84
8.17 |LARMORD 3 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 85
8.18 |LARMORD 4 UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 85
09 [SYSTEM INFORMA-
TION
9.01 |[FROTYP INT32 0...65535 - 1= - 16 | WP 86
9.02 |TYP BETECKNING INT32 0...65535 - 1= - 16 | wp 86
9.03 |MJUKVARU ID Pb - - 1= - 16 | WP 86
9.04 [MJUKVARUVERSION Pb - - 1= - 16 | WP 86
9.05 |MJUKVARUTILLAGG Pb - - 1= - 16 | WP 86
9.10 [INTERN LOGIK VER Pb - - 1= - 32 | wP 86
9.11 [SLOT 1 VIE NAME INT32 |0x0000...0xFFFF| - 1= - 16 | WP 86
9.12 |[SLOT 1 VIE VER INT32 |0x0000...0xFFFF| - 1= - 16 | WP 86
9.13 [SLOT 2 VIE NAME INT32 |0x0000...0xFFFF| - 1= - 16 | WP 86
9.14 [SLOT 2 VIE VER INT32 |0x0000...0xFFFF| - 1= - 16 | WP 86
9.20 |[UTOKNINGSFACK 1 INT32 0...18 - 1= - 16 | WP 87
9.21 |[UTOKNINGSFACK 2 INT32 0...18 - 1= - 16 | WP 87
9.22 [UTOKNINGSFACK 3 INT32 0...18 - 1= - 16 | WP 87
Parametergrupperna 10...99
Index |Parameter Typ Réackvidd | Enhet| FbEkv Uppd.- | Data- Def PT |Spar.| Sid
tid Igd. PF | nr.
10  |START/STOPP
10.01 |EXT1 START FUNKT | enum 0...6 - 2ms | 16 1 WPD 88
10.02 |[EXT1 START IN1 Bitpekare - 2ms | 32 |P.02.01.00 |WPD 89
10.03 |EXT1 START IN2 Bitpekare - 2ms | 32 | C.Falsk |WPD 89
10.04 |EXT2 START FUNKT | enum 0...6 - 2ms | 16 1 WPD 89
10.05 |[EXT2 START IN1 Bitpekare - 2ms | 32 |P.02.01.00 |WPD 20
10.06 |EXT2 START IN2 Bitpekare - 2ms | 32 | C.Falsk |WPD 20
10.07 |KRYP1 START Bitpekare - 2ms | 32 | C.Falsk |WPD 91
10.08 |FELATERSTALL- Bitpekare - 2ms | 32 |P.02.01.02 91
NING
10.09 |DRIFTFRIGIVNING | Bitpekare - 2ms | 32 | C.Sann |WPD 91
10.10 [NODSTOPP OFF3 Bitpekare - 2ms | 32 | C.Sann |WPD 91
10.11 INORMALSTOPP Bitpekare - 2ms 32 C.Sann |WPD 9
OFF1
10.12 |DRIFTFORREGLING | enum 0...1 - 1 2ms | 16 0 92
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Index |Parameter Typ Réackvidd | Enhet| FbEkv Uppd.- | Data- Def PT |Spar.| Sid
tid lgd. PF | nr.
10.13 |FALTBUSS STY- Vardepek. - 2ms 32 P.02.12 |WPD 92
RORD
10.14 |KRYP2 START Bitpekare - 2ms 32 C.Falsk |WPD 92
10.15 |FRIGIVNING KRYP Bitpekare - 2ms 32 C.Falsk |WPD 92
10.16 |[ANV D2D STYRORD | Vardepek. - 2ms 32 P.02.17 |WPD 92
10.17 |STARTFRIGIVNING Bitpekare - 2ms 32 C.Sann |WPD 93
11 START/STOPP
METOD
11.01 |START METOD enum 0...2 - 1=1 - 16 1 WPD 94
11.02 |DC MAGN TID UINT32 | 0...10000 | ms 1=1 - 16 500 WPD 95
11.03 |STOPP METOD enum 1...2 - 1=1 2ms 16 2 95
11.04 |DC FASTH VARVT REAL 0...1000 rem 1=10 2ms 16 5 95
11.05 |DC FASTH STROM UINT32 0...100 % 1=1 2ms 16 30 95
11.06 |DC FASTHALLNING enum 0..1 - 1=1 2ms 16 0 96
11.07 |VAL AUTOFASNING enum 0...2 - 1=1 - 16 0 96
12 DIGITALA I/O
12.01 |DIO1 KONFIG enum 0...1 - 1=1 10ms | 16 0 97
12.02 |DIO2 KONFIG enum 0...2 - 1=1 10ms | 16 0 98
12.03 |DIO3 KONFIG enum 0...3 - 1=1 10ms | 16 0 98
12.04 |DIO1 UTG PEKARE Bitpekare - 10ms | 32 | P.06.02.02 98
12.05 |DIO2 UTG PEKARE Bitpekare - 10ms | 32 | P.06.02.03 98
12.06 |DIO3 UTG PEKARE Bitpekare - 10ms | 32 | P.06.01.10 98
12.07 |DIO3 FREKUTG PEK | Vardepek. - 10ms | 32 P.01.01 98
12.08 |DIO3 FREKVENS- REAL 3...32768 Hz 1=1 10ms | 16 1000 98
MAX
12.09 |DIO3 FREKVENSMIN REAL 3...32768 Hz 1=1 10ms | 16 3 98
12.10 |DIO3 F MAX SKALN REAL 0...32768 - 1=1 10ms | 16 1500 99
12.11 |DIO3 F MIN SKALN REAL 0...32768 - 1=1 10ms | 16 0 99
12.12 |RO1 PEKARE Bitpekare - 10ms | 32 | P.03.15.00 99
12.13 |DI INVERTERING UINT32 0...63 - 1=1 10ms | 16 0 100
12.14 |DIO2 F MAX REAL 3...32768 Hz 1=1 10ms | 16 1000 100
12.15 |DIO2 F MIN REAL 3...32768 Hz 1=1 10ms | 16 3 100
12.16 |DIO2 F MAX SKALN REAL -32768... - 1=1 10ms | 16 1500 100
32768
12.17 |DIO2 F MIN SKALN REAL -32768... - 1=1 10ms | 16 0 100
32768
13 ANALOGA
INGANGAR
13.01 |Al1 FILT TID REAL 0...30 s 1=1000 | 10ms | 16 0 101
13.02 |Al1 MAX REAL -11...11/ |Veller| 1=1000 | 10ms | 16 10 101
-22...22 mA
13.03 |Al1 MIN REAL -11...11/ |Veller| 1=1000 | 10ms | 16 -10 102
-22...22 mA
13.04 |Al1 MAX SKALNING REAL -32768... - 1=1000 | 10ms | 32 1500 102
32767
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Index |Parameter Typ Réackvidd | Enhet| FbEkv Uppd.- | Data- Def PT |Spar.| Sid
tid lgd. PF | nr.

13.05 |Al1 MIN SKALNING REAL -32768... - 1=1000 | 10ms | 32 -1500 102
32767

13.06 |AI2 FILT TID REAL 0...30 s 1=1000 | 10ms | 16 0 102

13.07 |Al2 MAX REAL -11...11/ |Veller| 1=1000 | 10ms | 16 10 102
-22...22 mA

13.08 |AI2 MIN REAL -11...11/ |Veller| 1=1000 | 10ms | 16 -10 103
-22...22 mA

13.09 |AlI2 MAX SKALNING REAL -32768... - 1=1000 | 10ms | 32 100 103
32767

13.10 |AI2 MIN SKALNING REAL -32768... - 1=1000 | 10ms | 32 -100 103
32767

13.11 |Al KALIBRERING enum 0..4 - 1=1 10ms | 16 0 103

13.12 |Al OVERVAKNING enum 0...3 - 1=1 2ms 16 0 104

13.13 | VAL Al OVERVAKN UINT32 0000... - 1=1 2ms 32 0 104

1111
15 ANALOGA
UTGANGAR

15.01 |AO1 PEKARE Vardepek. - - 32 P.01.05 105

15.02 |AO1 FILT TID REAL 0...30 s 1=1000 | 10ms | 16 0,1 105

15.03 |[AO1 MAX REAL 0...22,7 mA 1=1000 | 10ms | 16 20 105

15.04 |AO1 MIN REAL 0...22,7 mA 1=1000 | 10ms | 16 4 106

15.05 |AO1 MAX SKALNING REAL -32768... - 1=1000 | 10ms | 32 100 106
32767

15.06 |AO1 MIN SKALNING REAL -32768... - 1=1000 | 10ms | 32 0 106
32767

15.07 |AO2 PEKARE Vardepek. - - 32 P.01.02 106

15.08 |AO2 FILT TID REAL 0...30 S 1=1000 | 10ms | 16 0,1 106

15.09 |AO2 MAX REAL -10...10 Y 1=1000 | 10ms | 16 10 106

15.10 |AO2 MIN REAL -10...10 \% 1=1000 | 10ms | 16 -10 107

15.11 |AO2 MAX SKALNING REAL -32768... - 1=1000 | 10ms | 32 100 107
32767

15.12 |AO2 MIN SKALNING REAL -32768... - 1=1000 | 10ms | 32 -100 107
32767

16 SYSTEM

16.01 |LOKAL LASNING Bitpekare - 2ms 32 C.Falsk 108

16.02 |PARAMETER LAS enum 0...2 - 1= 2ms 16 1 108

16.03 |LOSENORD INT32 0...257 -1 - 1= - 32 0 108

16.04 |PAR ATERSTALLN enum 0...2 - 1= - 16 0 WPD 108

16.07 |PAR SPARNING enum 0...1 - 1= - 16 0 108

16.09 |ANV PARAM VAL enum 1...10 - 1= - 32 1 WPD 109

16.10 |ANV PARAM STATUS Pb 0...0x7FF - 1= - 32 0 WP 109

16.11 |ANV PAR PEKARE L | Bitpekare - - 32 C.Falsk 110

16.12 |ANV PAR PEKARE H | Bitpekare - - 32 C.Falsk 110

16.13 |TIDSPRIORITERING enum 0...8 - 1=1 - 16 0 110

16.20 |DRIVE BOOT enum 0...1 - 1=1 - 32 0 WPD 110
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Index |Parameter Typ Réackvidd | Enhet| FbEkv Uppd.- | Data- Def PT |Spar.| Sid
tid lgd. PF | nr.
17 PANEL DATA
17.01 |SIGNAL1 PAR INT32 00,00... - 1=1 16 01.03 111
255.255
17.02 |SIGNAL2 PAR INT32 00,00... - 1=1 16 01.04 111
255.255
17.03 |SIGNAL3 PAR INT32 00,00... - 1=1 16 01.06 111
255.255
17.04 |SIGNAL1 MODE INT32 -1...3 - 1=1 16 0 111
17.05 |SIGNAL2 MODE INT32 1...3 - 1=1 16 0 111
17.06 |SIGNAL3 MODE INT32 1...3 - 1=1 16 0 112
20 GRANSER
20.01 |MAX VARVTAL REAL 0...30000 | rpm 1=1 2ms 32 1500 113
20.02 |MIN VARVTAL REAL -30000...0 | rpm 1=1 2ms 32 -1500 113
20.03 |POS VARVTAL OK Bitpekare - 2ms 32 C.Sann 113
20.04 |NEG VARVTAL OK Bitpekare - 2ms 32 C.Sann 114
20.05 |MAX STROM REAL 0...30000 A 1=100 10ms | 32 [59.205] 114
20.06 [MAX MOMENT REAL 0...1600 % 1=10 2ms 16 300 114
20.07 |MIN MOMENT REAL -1600...0 % 1=10 2ms 16 -300 114
20.08 |TERM STROM- enum 0...1 - 1=1 - 16 1 114
GRANS
22 VARVT ATERFO-
RING
22.01 |VAL VARVT ATERF enum 0...2 - 1= 10ms | 16 0 116
22.02 |FILTER REAL 0...10000 | ms 1=1000 | 10ms | 32 3 116
22.03 [MOTOR VXL TALJ INT32 [-237..237.] - 1= 10ms | 32 1 117
1
22.04 |[MOTOR VXL NAMN UINT32 1...2%1 1 - 1= 10ms | 32 1 117
22.05 |NOLLVARVS GRANS REAL 0...30000 | rpm | 1=1000 | 2ms 32 30 117
22.06 |NOLLVARVS UINT32 | 0...30000 | ms 1= 2ms 16 0 117
FORDRO
22.07 QR/—'\NS VARV REAL 0...30000 | rpm 1=1 2ms 16 0 118
OVERV
22.08 |GRANS OVARV REAL 0...10000 | rpm 1=10 2ms 32 500 118
LARM
22.09 |SPEED FB FAULT enum 0..2 - 1=1 10ms | 16 0 118
22.10 |SPD SUPERV EST REAL 0...30000 | rpm 1=1 250 us | 32 450 119
22.11 |SPD SUPERV ENC REAL 0...30000 | rpm 1=1 250 us | 32 15 119
22.12 |SPD SUPERV FILT REAL 0...10000 | ms 1=1 250 us | 32 15 119
24 VAL VARVTALS REF
24.01 |VAL VARVTAL REF1 enum 0..8 - 1=1 10ms | 16 1 121
24.02 |VAL VARVTAL REF2 enum 0...8 - 1=1 10ms | 16 0 122
24.03 |VAL VARV REF1IN | Véardepek. - 10ms | 32 P.03.01 122
24.04 |VAL VARV REF2 IN | Vardepek. - 10ms | 32 P.03.02 122
24.05 |VAL VARV 1/2 IN Bitpekare - 2ms 32 C.Falsk 122
24.06 |VARVTALSDELNING REAL -8...8 - 1=1000 | 2ms 16 1 122
24.07 |INVERT VARVT REF | Bitpekare - 2ms 32 C.Falsk 123
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Index |Parameter Typ Réckvidd |Enhet| FbEkv | Uppd.- |Data- Def PT |Spar.| Sid
tid lgd. PF | nr.
24.08 |KONSTANT VARVT REAL -30000.... | rpm 1=1 2ms 16 0 123
30000
24.09 |AKT KONST VARVT | Bitpekare - 2ms 32 C.Falsk 123
24.10 |VARVT REF KRYP1 REAL -30000.... | rpm 1=1 2ms 16 0 123
30000
2411 |VARVT REF KRYP2 REAL -30000.... | rpm 1=1 2ms 16 0 123
30000
24.12 |ABS MIN VARVTREF REAL 0...30000 | rpm 1=1 2ms 16 0 123
25 ACC/RETARDATION
25.01 |ING VARVTALS REG | Vérdepek. - 10ms | 32 P.03.03 | WP 125
25.02 |VARVTALSSKAL- REAL 0...30000 | rpm 1=1 10ms | 16 1500 125
NING
25.03 |ACCELERATION REAL 0...1800 s 1=1000 | 10ms | 32 1 125
25.04 |RETARDATION REAL 0...1800 s 1=1000 | 10ms | 32 1 126
25.05 |S-KURVA ACC1 REAL 0...1000 s 1=1000 | 10ms | 32 0 126
25.06 |S-KURVA ACC2 REAL 0...1000 s 1=1000 | 10ms | 32 0 126
25.07 |S-KURVA RET1 REAL 0...1000 s 1=1000 | 10ms | 32 0 126
25.08 |S-KURVA RET2 REAL 0...1000 s 1=1000 | 10ms | 32 0 127
25.09 |ACC TID KRYPKORN | REAL 0...1800 s 1=1000 | 10ms | 32 0 127
25.10 |RET TID KRYPKORN REAL 0...1800 s 1=1000 | 10ms | 32 0 127
25.11 |{NODSTOPPSRAMP REAL 0...1800 s 1=1000 | 10ms | 32 1 127
25.12 |BAL VARVT REF REAL -30000... | rpm | 1=1000 | 2ms 32 0 127
30000
25.13 |BAL VARVTALSREG | Bitpekare - 2ms 32 C.Falsk 127
26 VARVTALSAVVI-
KELSE
26.01 |VARVTARV V-REG Vérdepek. - 2ms 32 P.01.01 WP 129
26.02 |VARVTBOR V-REG | Vérdepek. - 2ms 32 P.03.04 | WP 129
26.03 |VARVTREF POS- Vérdepek. - 2ms 32 P.04.01 129
REGL
26.04 |SPDFEDFWD POS- | Vérdepek. - 2ms 32 P.04.20 129
REG
26.05 |STEGSTORNING REAL -30000... | rpm 1=100 2ms 32 0 129
30000
26.06 |SPD ERR FTIME REAL 0...1000 ms 1=10 2ms 16 0 130
26.07 |VARVTALSFONSTER| REAL 0...30000 | rpm 1= 250pus | 16 100 130
26.08 |[ACCKOMP DERIVTID| REAL 0...600 s 1=100 2ms 32 0 130
26.09 |ACCKOMP FILT TID REAL 0...1000 ms 1=10 2ms 16 8 130
26.10 |VARVT FONST FUNK| UINT32 0...2 - 1=1 250pus | 16 0 131
26.11 |VARVT FONST HOG REAL 0...3000 | rpm 1=1 250pus | 16 0 131
26.12 |VARVT FONST LAG REAL 0...3000 | rpm 1=1 250 pus | 16 0 x | 131
28 VARVTALSREGULA-
TOR
28.01 |ATERK VARVTFEL Vérdepek. - 2ms 32 P.03.06 | WP 133
28.02 |FORSTARKNING REAL 0...200 - 1=100 2ms 16 10 133
28.03 |INTEGRATIONSTID REAL 0...600 s 1=1000 | 2ms 32 0,5 134
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Index |Parameter Typ Réackvidd | Enhet| FbEkv Uppd.- | Data- Def PT |Spar.| Sid
tid lgd. PF | nr.
28.04 |DERIVERINGSTID REAL 0...10 s 1=1000 2ms 16 0 134
28.05 |DER FILTER TID REAL 0...1000 ms 1=10 2ms 16 8 135
28.06 |ACC KOMPENSE- Vardepek. - 2ms 32 P.03.07 WP 135
RING
28.07 |DROOPFAKTOR REAL 0...100 % 1=100 2ms 16 0 135
28.08 |BALANSERAD REF REAL -1600... % 1=10 2ms 16 0 135
1600
28.09 |AKT BAL VARVTREF | Bitpekare - 2ms 32 C.Falsk 135
28.10 |MIN MOMENT V-REG| REAL -1600... % 1=10 2ms 16 -300 136
1600
28.11 |MAX MOMENT REAL -1600... % 1=10 2ms 16 300 136
V-REG 1600
28.12 |ADAPT PI MAXVARV REAL 0...30000 | rpm 1= 10ms | 16 0 136
28.13 |ADAPT PI MINVARV REAL 0...30000 | rpm 1= 10ms | 16 0 136
28.14 |ADAPT PFORST FAK REAL 0...10 - 1=1000 | 10ms | 16 0 136
28.15 |ADAPT IFORST FAK REAL 0...10 - 1=1000 | 10ms | 16 0 136
28.16 |PI TRIM MOD enum 0..4 - 1= 16 0 137
28.17 |TRIM BANDBREDD REAL 0...2000 Hz 1=100 16 100 137
28.18 |TRIM DAMPNING REAL 0...200 - 1=10 16 0,5 137
32 MOMENT
REFERENS
32.01 |VAL MOMENT REF1 enum 0..4 - 1=1 10ms | 16 2 139
32.02 |VAL MO TILLSKOTT enum .4 - 1=1 10ms | 16 0 139
32.03 |ING MOMENT REF Vardepek. - 250 pus | 32 P.03.09 140
32.04 |MAX MOMENT REF REAL 0...1000 % 1=10 250 us | 16 300 140
32.05 |MIN MOMENT REF REAL -1000...0 % 1=10 250pus | 16 -300 140
32.06 |[LASTDELNING REAL -8...8 - 1=1000 | 250 pus | 16 1 140
32.07 [MOMENT RAMP UPP| UINT32 0...60 s 1=1000 | 10ms | 32 0 140
32.08 IMOMENT RAMP NER| UINT32 0...60 s 1=1000 | 10ms | 32 0 140
32.09 |RUS REGL FORST REAL 1...10000 - 1=10 10ms | 32 1000 141
32.10 |RUSH REGL TI REAL 0,1...10 s 1=10 10ms | 32 2 141
33 OVERVAKNING
33.01 |OVERV1 FUNK UINT32 0..4 - 1=1 2ms 16 0 142
33.02 |OVERV1 AKT Véardepek. - 2ms 32 P.01.01 142
33.03 |OVERV1 GR HOG REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 143
32768
33.04 |OVERV1 GR LAG REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 143
32768
33.05 |OVERV1 FUNK UINT32 0..4 - 1=1 2ms 16 0 143
33.06 |OVERV2 AKT Véardepek. - 2ms 32 P.01.04 143
33.07 |OVERV2 GR HOG REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 143
32768
33.08 |OVERV2 GR LAG REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 143
32768
33.09 |OVERV3 FUNK UINT32 0..4 - 1=1 2ms 16 0 144
33.10 |OVERV3 AKT Vardepek. - 2ms 32 P.01.06 144
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tid lgd. PF | nr.
33.11 |OVERV3 GR HOG REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 144
32768
33.12 |OVERV3 GR LAG REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 144
32768
33.17 |BITO INVERT SRC Bitpekare - - - 2ms 32 DI1 144
33.18 |BIT1 INVERT SRC Bitpekare - - - 2ms 32 DI2 145
33.19 |BIT2 INVERT SRC Bitpekare - - - 2ms 32 DI3 145
33.20 |BIT3 INVERT SRC Bitpekare - - - 2ms 32 Dl4 145
33.21 |BIT4 INVERT SRC Bitpekare - - - 2ms 32 DI5 145
33.22 |BIT5 INVERT SRC Bitpekare - - - 2ms 32 DI6 145
34 VAL AV REFERENS
34.01 |VAL EXT1/EXT2 Bitpekare - 2ms 32 | P.02.01.01 147
34.02 |EXT1 VAL 1/2 Bitpekare - 2ms 32 C.Falsk 147
(P.02.01.05
for pos-
tilllampn.)
34.03 |EXT STYRN1 VAL1 enum 1..5(1...9 - 1=1 2ms 16 1 147
for pos-
tilllampn.)
34.04 |EXT STYRN1 VAL2 enum 1..5(1...9 - 1=1 2ms 16 2 (8 for 148
for pos- pos-
tilllampn.) tilllampn.)
34.05 |EXT STYRN2 VAL1 enum 1..5(1...9 - 1=1 2ms 16 2 (6 for 148
for pos- pos-
tilllampn.) tilllampn.)
34.07 |LOKAL STYR METOD| enum 1..2(1...6 - 1=1 2ms 16 1 WPD 148
for pos-
tilllampn.)
34.08 |MREF FRAN V-REG | Vardepek. - 250 us | 32 P.03.08 WP 148
34.09 |MREF FRAN M-REG | Vardepek. - 250 us | 32 P.03.11 WP 148
34.10 |ING MREF TILLSKO | Vardepek. - 250 us | 32 P.03.12 WP 149
35 MEK BROMSSTYR-
NING
35.01 |MEKBROMS STYRN enum 0...2 - 1=1 2ms 16 0 WPD 150
35.02 |MEKBROMS KVITT Bitpekare - 2ms 32 C.Falsk |WPD 150
35.03 |MEKBR OPPN FORD | UINT32 0...5 s 1=100 2ms 16 0 150
35.04 |MEKBR STANG UINT32 0...60 s 1=100 2ms 16 0 151
FORD
35.05 |MEKBR STANG REAL 0...1000 rem 1=10 2ms 16 100 151
HAST
35.06 |MEKBR MOMENT REAL 0...1000 % 1=10 2ms 16 0 151
35.07 |MEKBR STANG Bitpekare - 2ms 32 C.Falsk |WPD 151
FORF
35.08 |MEKBR OPPN ORD | Bitpekare - 2ms 32 C.Falsk |WPD 151
35.09 |MEKBR FEL FUNKT enum 0...2 - 1=1 2ms 16 0 151
40 MOTORSTYRNING
40.01 |FLODES REFERENS REAL 0...200 % 1=1 10ms | 16 100 153
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40.02 |KOPPLINGSFREKV enum 0...16 kHz 1=1 - 16 4 153
40.03 |EFTERSLAPN REAL 0...200 % 1=1 - 100 154
FORST
40.04 |SPANNINGSRESERV| REAL VI % 1=1 - - 154
40.05 |FODESOPTIMERING enum 0...1 - 1=1 - - 154
40.06 |TVINGA_SENSOR- enum 0...1 - 1=1 250 pus | 16 0 154
LOS
40.07 |IR KOMPENSERING | REAL24 0...50 % 1=100 2ms 32 0 155
40.10 |FLODESBROMSN enum 0...2 - 1= - 16 0 155
45 TERM. SKYDD
MOTOR
45.01 [MOTOROVERLAST enum 0...2 - 1=1 10ms | 16 2 156
45.02 |MOT TEMP GIVARE enum 0...6 - 1=1 10ms | 16 0 156
45.03 |MOT TEMP LARM- INT32 0...200 °C 1=1 - 16 90 157
GRA
45.04 |MOT TEMP FEL- INT32 0...200 °C 1=1 - 16 110 157
GRAN
45.05 |OMGIVNINGSTEMP INT32 -60...100 °C 1= - 16 20 157
45,06 |MOT OLAST KURVA INT32 50...150 % 1= - 16 100 158
45.07 |NOLLVARVBELASTN INT32 50...150 % 1= - 16 100 158
45.08 |BRYTPUNKT INT32 0,01...500 | Hz 1=100 - 16 45 158
45.09 |MOT NOMTEMP- INT32 0...300 °C 1= - 16 80 159
STEGR
45.10 |MOT TERM- INT32 100...1000 s 1=1 - 16 256 159
TIDKONST 0
46 FEL FUNKTIONER
46.01 |[EXTERNT FEL Bitpekare - 2ms 32 C.Sann 161
46.02 |REF SAKERT VARVT REAL -30000... | rpm 1=1 2ms 16 0 161
30000
46.03 |STORN LOK STYRPL| enum 0...3 - 1= - 16 1 161
46.04 |MOTORFAS BORTF enum 0...1 - 1= 2ms 16 1 161
46.05 |JORDFEL enum 0..2 - 1= - 16 2 161
46.06 |BORTFALL MATN SP enum 0...1 - 1= 2ms 16 1 162
46.07 |SAKERT MOM DIAG enum 1..4 - 1= 10ms | 16 1 162
46.08 |MATN FELKOPPLAD enum 0...1 - 1= - 16 1 162
46.09 |FASTLASNING FUNK Pb 0b000... - 1= 10ms | 16 Ob111 163
0b111
46.10 |FASTLAS STROM REAL 0...1600 % 1=10 10ms | 16 200 163
GR
46.11 |FASTLAS FREKHOG| REAL 0,5...1000 | Hz 1=10 10ms | 16 15 163
46.12 |[FASTLAS TID UINT32 0...3600 s 1=1 10ms | 16 20 163
46.13 |FAN CTRL MODE enum 0...3 - 1=1 - 16 0 163
46.14 |FAULT STOP MODE enum 0...1 - 1=1 - 16 0 163
47 SPANNINGSREGLE-
RING
47.01 |OVERSPANNREGL enum 0...1 - 1=1 10ms | 16 1 165
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Index |Parameter Typ Réackvidd | Enhet| FbEkv Uppd.- | Data- Def PT |Spar.| Sid
tid Igd. PF | nr.
47.02 |UNDERSPANNREGL enum 0..1 - 1=1 10ms | 16 1 165
47.03 |AUT DETEKT MATN enum 0...1 - 1=1 10ms | 16 1 165
47.04 |MATNINGSSPAN- REAL 0...1000 \Y 1=10 2ms 16 400 166
NING
47.05 |AKT LAG SP MOD Bitpekare - 32 C.Falsk 166
47.06 |MIN NIVA DC SP REAL 250...450 \Y 1=1 10ms | 16 250 166
47.07 |MAX NIVA DC SP REAL 350...810 \Y 1=1 10ms | 16 810 166
47.08 |EXT PU MATN Bitpekare - 32 C.Falsk 166
48 BROMSCHOPPER
48.01 |AKT BROMSCHOP- enum 0...2 - 1=1 - 16 0 167
PER
48.02 |AKT BCHOPPER Bitpekare - 2ms 32 | P.06.01.03 167
PEK
48.03 [TERM TKONST REAL24 | 0...10000 s 1=1 - 32 0 167
BRES
48.04 |MAXKONT BREF- REAL24 | 0...10000 | kW | 1=10000 - 32 0 167
FEKT
48.05 |RESISTANS BR REAL24 | 0,1...1000 | ohm | 1 =10000 - 32 - 168
48.06 |BR OTEMP FEL REAL24 0...150 % 1= - 16 105 168
48.07 |BR OTEMP LARM REAL24 0...150 % 1= - 16 95 168
50 FALTBUSS
50.01 |AKT FALTBUSS enum 0...1 - 1=1 - 16 0 169
50.02 |FUNKT KOMMFEL enum 0...3 - 1=1 - 16 0 169
50.03 |TID KOMMFEL UINT32 |0,3...6553, s 1=10 - 16 0,3 170
5
50.04 |FB REF1 SKALNING enum 0...2(0...4 - 1=1 10ms | 16 2 170
for pos-
tilllampn.)
50.05 |FB REF2 SKALNING enum 0...2(0...4 - 1=1 10ms | 16 3 170
for pos-
tilllampn.)
50.06 |FB AKT VARDE1 Vardepek. - 10ms | 32 P.01.01 170
50.07 |FB AKT VARDE2 Vardepek. - 10ms | 32 P.01.06 170
50.08 |FB STYRORD BIT12 | Bitpekare - 500 us | 32 C.Falsk 171
50.09 |FB STYRORD BIT13 | Bitpekare - 500 us | 32 C.Falsk 171
50.10 |FB STYRORD BIT14 | Bitpekare - 500 us | 32 C.Falsk 171
50.11 |FB STYRORD BIT15 | Bitpekare - 500 us | 32 C.Falsk 171
50.12 |FBA CYKELTID enum 0...2 - 1=1 10ms | 16 2 171
50.20 |FB HUVUD SO FUNK Pb 0b000... - 1=1 10ms | 16 0b001 172
Ob111
51 FALTBUSS
INSTALLN
51.01 |FB ADAPTER TYP UINT32 | 0...65536 - 1=1 16 0 173
51.02 |FB PAR2 UINT32 | 0...65536 - 1=1 16 0 x | 173
51.26 |FB PAR26 UINT32 | 0...65536 - 1=1 16 0 173
51.27 |FB PARARM UPPDAT| UINT32 0...1 - 1=1 16 0 WPD| x | 173
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Index |Parameter Typ Réackvidd | Enhet| FbEkv Uppd.- | Data- Def PT |Spar.| Sid
tid lgd. PF | nr.
51.28 |VERS PAR TABELL UINT32 | 0...65536 - 1= 16 0 x | 173
51.29 |FRO TYP KOD UINT32 | 0...65536 - 1= 16 0 x | 173
51.30 |FB MAPPNING VERS| UINT32 | 0...65536 - 1= 16 0 x | 173
51.31 |FB ADAPTER STAT UINT32 0...6 - 1= 16 0 x | 174
51.32 |FB MJUKVARU VERS| UINT32 | 0...65536 - 1= 16 0 x | 174
51.33 |FB APPL VERSION UINT32 | 0...65536 - 1= 16 0 x | 174
52 FALTBUSS DATA IN
52.01 |FB DATA IN1 UINT32 0...9999 - 1=1 16 0 x | 175
52.12 |FB DATA IN12 UINT32 0...9999 - 1=1 16 0 x | 175
53 FALTBUSS DATA UT
53.01 |FB DATA UT1 UINT32 0...9999 - 1=1 16 0 x | 176
53.12 |FB DATA UT12 UINT32 0...9999 - 1=1 16 0 x | 176
55 KOMM VERKTYG
55.01 |MDB STATIONS ID UINT32 1...247 - 1=1 16 1 177
55.02 (MDB BANDBREDD UINT32 0...4 - 1=1 16 0 177
55.03 |MDB PARITET UINT32 0...3 - 1=1 16 0 177
57 D2D KOMM
57.01 |AKT D2D LANK UINT32 0...2 - 1= 10ms | 16 0 WPD 178
57.02 |FUNKT KOMMFEL UINT32 0...2 - 1= 10ms | 16 1 178
57.03 |NODADRESS FOLJ UINT32 1...62 - 1= 10ms | 16 1 WPD 178
57.04 |AKT FOLJARE 1_31 UINT32 0...2°% - 1= 10ms | 32 0 WPD 179
57.05 |AKT FOLJARE32 62 | UINT32 0...2%1 - 1= 10ms | 32 0 WPD 179
57.06 |LED VAL D2D REF1 | Vardepek. - 10ms | 32 P.03.04 179
57.07 |LED VAL D2D REF2 | Vardepek. - 10ms | 32 P.03.13 179
57.08 |LED VAL D2DSTYRO | Vardepek. - 10ms | 32 P.02.18 179
57.09 |VAL SYNK CPU enum 0...3 - 1=1 10ms | 16 0 WPD 179
57.10 |OFFSET SYNK CPU REAL -4999... ms 1=1 10ms | 16 0 WPD 180
5000
57.11 |REF1 MEDD TYP UINT32 0...1 - 1=1 10ms | 16 0 180
57.12 |REF1 MC GRUPP UINT32 0...62 - 1=1 10ms | 16 0 180
57.13 |NASTK REF1 UINT32 0...62 - 1=1 10ms | 16 0 180
MCGRP
57.14 |NR REF1 MC GRP UINT32 1...62 - 1=1 10ms | 16 1 180
57.15 |D2D KOMM PORT UINT32 0...3 - 1=1 16 0 WPD 181
90 VAL AV PG MODUL
90.01 |VAL PULSGIVARE 1 enum 0...6 - 1= 16 0 183
90.02 |VAL PULSGIVARE2 enum 0...6 - 1= 16 0 184
90.03 |VAL PULSUTGANG enum 0...9 - 1= 16 0 184
90.04 |VAL TTL SPEGLING enum 0..4 - 1= 16 0 185
90.05 |PG KABEL OVERVAK| UINT32 0...2 - 1= 16 1 185
90.06 [INVERT ENC SIG enum 0...3 - 1= - 16 0 186
90.10 |PG KONF UPPDAT UINT32 0...1 - 1= 16 0 WPD 186
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Index |Parameter Typ Réackvidd | Enhet| FbEkv Uppd.- | Data- Def PT |Spar.| Sid

tid Igd. PF | nr.
91 ABSOLUTGIVAR

DATA
91.01 |SIN COS NR UINT32 | 0...65535 - 1= 16 0 188
91.02 |ABS PG GRANSSNIT | UINT32 0..4 - 1= 16 0 188
91.03 |ANT BITAR VARVR UINT32 0...32 - 1= 16 0 188
91.04 |ANT BITAR 360 GR UINT32 0...32 - 1= 16 0 188
91.05 |AKTIV NOLLPULS UINT32 0...1 - 1= 16 0 188
91.06 |ABS POS TRACKING | UINT32 0...1 - 1= 16 0 189
91.10 |HIPERF PARITET UINT32 0...1 - 1= 16 0 189
91.11 |HIPERF BAUDRATE UINT32 0...3 - 1= 16 1 189
91.12 |HIPERF NOD ADR UINT32 0...255 - 1= 16 64 189
91.20 |SSI KLOCKCYKLER UINT32 2..127 - 1= 16 2 189
91.21 |SSI POSITION MSB UINT32 1...126 - 1= 16 1 189
91.22 |SSI VARV MSB UINT32 1...126 - 1= 16 1 190
91.23 |SSI DATA FORMAT UINT32 0...1 - 1= 16 0 190
91.24 |SSI BAUD RATE UINT32 0...5 - 1= 16 2 190
91.25 |SSI MOD UINT32 0...1 - 1= 16 0 190
91.26 |SSI SANDCYKEL UINT32 0...5 - 1= 16 1 190
91.27 |SSI NOLLFAS UINT32 0...3 - 1= 16 0 191
91.30 |ENDAT MOD UINT32 0...1 - 1= 16 0 191
91.31 |ENDAT MAXBER T UINT32 0...3 - 1= 16 3 191
92 RESOLVER DATA
92.01 |RESOLVER POLPAR | UINT32 1...32 - 1=1 16 1 192
92.02 |MAGN AMPLITUD UINT32 4..12 Vrms 1=10 16 4 192
92.03 |MAGN FREKVENS UINT32 1...20 kHz 1=1 16 1 192
93 PULSGIVAR DATA
93.01 |PULSTAL PG1 UINT32 | 0...65535 - 1= 16 0 193
93.02 |VAL PULSG1 TYP enum 0...1 - 1= 16 0 193
93.03 |[PG1 MAT METOD enum 0...5 - 1= 16 4 193
93.04 |VAL PG1 POSBER enum 0...1 - 1= 16 1 194
93.05 |VAL PG1 VARVTBER enum 0...1 - 1= 16 0 194
93.06 |PG1 OSC GRANS enum 0...3 - 1= 16 0 194
93.11 |PULSTAL PG2 UINT32 | 0...65535 - 1= 16 0 194
93.12 |VAL PULSG2 TYP enum 0...1 - 1= 16 0 195
93.13 |PG2 MAT METOD enum 0...5 - 1= 16 4 195
93.14 |VAL PG2 POSBER enum 0...1 - 1= 16 1 195
93.15 | VAL PG2 VARVTBER enum 0...1 - 1= 16 0 195
93.16 |PG2 OSC GRANS enum 0...3 - 1= 16 0 195
93.21 |EMUL PULSTAL UINT32 | 0...65535 - 1= 16 0 195
93.22 |EMUL POS REF Vardepek. - 32 P.01.12 195
(P.04.17 for
pos-
tilllampn.)
93.23 |EMUL POS OFFSET REAL 0... back [1=100000 32 0 195
0,99998
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Index |Parameter Typ Réackvidd | Enhet| FbEkv Uppd.- | Data- Def PT |Spar.| Sid
tid lgd. PF | nr.
95 HARDVARUKONFIG
95.01 |STYRKORTS MATN enum 0...1 - 1=1 16 0 196
95.02 |EXTERN DROSSEL enum 0...1 - 1=1 16 0 196
97 ANV DEF MOTOR-
PAR
97.01 |ANV GIVNA enum 0...3 - 1=1 16 0 WPD 197
MOTORP
97.02 |RS ANV REAL24 0...0,5 p.u. |1=100000 32 0 197
97.03 |RR ANV REAL24 0...0,5 p.u. |1=100000 32 0 197
97.04 |LM ANV REAL24 0...10 p.u. |1=100000 32 0 197
97.05 |SIGMAL ANV REAL24 0...1 p.u. |1=100000 32 0 197
97.06 |LD ANV REAL24 0...10 p.u. |1=100000 32 0 197
97.07 (LQ ANV REAL24 0...10 p.u. |1=100000 32 0 198
97.08 |PM FLODE ANV REAL24 0...2 p.u. |1=100000 32 0 198
97.09 |RS ANV SI REAL24 0...100 ohm |1 =100000 32 0 198
97.10 |[RR ANV SI REAL24 0...100 ohm |1 =100000 32 0 198
97.11 |[LM ANV SI REAL24 |0...100000| mH |1=100000 32 0 198
97.12 |SIGL ANV SI REAL24 |0...100000| mH |1=100000 32 0 198
97.13 |LD ANV SI REAL24 |0...100000| mH |1=100000 32 0 198
97.14 |[LQ ANV SI REAL24 |0...100000 | mH |1 =100000 32 0 198
97.18 |SIGNAL INJECTION UINT32 0..4 - 1=1 16 0 199
97.20 |POS OFFSET ANV REAL 0...360 | °(el.) 1=1 32 0 199
98 BER MOTORDATA
98.01 |INOM AXELMOMENT | UINT32 |0...2147483| Nm 1=1000 32 0 WP 200
98.02 |POLPAR UINT32 0...1000 - 1= 16 0 WP 200
99 STARTPARAME-
TRAR
99.01 |SPRAK enum - 1=1 16 201
99.04 |MOTOR TYP enum 0...1 - 1=1 16 0 WPD 201
99.05 [MOTORSTYRMETOD| enum 0..1 - 1=1 16 0 201
99.06 |IMOTOR NOM REAL 0...6400 A 1=10 32 0 WPD 202
STROM
99.07 [MOTOR NOM SPANN| REAL 80...960 \% 1=10 32 0 WPD 202
99.08 [MOTOR NOM FREKV| REAL 0...500 Hz 1=10 32 0 WPD 202
99.09 [IMOTOR NOM VARVT REAL 0...30000 | rpm 1= 32 0 WPD 202
99.10 [MOTOR NOM REAL 0...10000 | kW 1=100 32 0 WPD 203
EFFEKT
99.11 |MOTOR NOM COS FI| REAL24 0...1 - 1=100 32 0 WPD 203
99.12 IMOTOR NOM INT32 0...214748 | Nm 1=1000 32 0 WPD 203
MOMENT 3
99.13 |ID KORN METOD enum 0...6 - 1=1 16 0 WPD 203
99.16 |PHASE INVERSION UINT32 0...1 - 1=1 32 0 WPD 205
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Vad kapitlet innehaller

Kapitlet listar alla larm- och felmeddelanden inklusive mdjlig orsak och korrigerande

atgarder.

Sakerhet

VARNING! Endast kvalificerad personal far installera och underhalla frekvensomrik-
taren. Det ar nddvandigt att 1asa de sékerhetsinstruktioner som finns pa forsta sid-
orna i motsvarande Beskrivning av hardvara innan arbete med omriktaren pabdrjas.

Larm- och felmeddelanden

Larm/felkod visas pa mandverpanelen for frekvensomriktaren och via PC-verktyget
DriveStudio. Ett varnings- eller felmeddelande visar onormalt frekvensomriktartill-
stand. De flesta orsaker till varningar och fel kan identifieras och korrigeras med
denna information. Kontakta annars ABB.

De fyra siffrorna inom parentes efter meddelandet ar avsedda for faltbusskommuni-

kation.

Larmet/felkoden visas pa 7-segmentsdisplay for frekvensomriktaren. Féljande tabell
beskriver indikeringarna pa 7-segmentsdisplayen.

Display

Betydelse

"E-" foljt av
felkoden

Systemfel.

9001...9002 = Maskinvarufel i styrenhet.

9003 = Minnesenhet saknas.

9004 = Minnesenhet felaktig.

9007...9008 = Kopiering av mjukvara fran minnesenhet misslyckades.
9009...9018 = Internt fel. Kontakta ABB.

9019 = Innehall i minnesenheten korrupt.

9020 = Internt fel. Kontakta ABB.

9021 = Programversioner i minnesenhet och i frekvensomriktare inkompatibla.
9022...9026 = Internt fel. Kontakta ABB.

9027 = Minnesenheten har slut pa minne.

9102...9106 = Internt fel. Kontakta ABB.

9107...9108 = Initieringsfel i tilldmpningen.

9109...9111 = Internt fel. Kontakta ABB.

9112 = Problem med ACSM1-variantdata (varvtal/rérelse).

"A-" foljt av
felkoden

Larm. Se Larmmeddelanden genererade av frekvensomriktaren pa sid 227.

"F-" foljt av
felkoden

Fel. Se Felmeddelanden genererade av frekvensomriktaren pa sid 235.
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Aterstillning

Felhistorik

Frekvensomriktaren kan aterstéllas genom att man trycker pa reset-tangenten pa
PC-hjalpmedlet (E]) eller mandverpanelen (RESET), eller genom att lata matning-
spanningen vara bruten en stund. Nar felet har atgardats kan motorn startas.

Ett fel kan aven aterstéllas fran en extern kélla, av parameter 10.08 FELATER-
STALLNING.

Nar ett fel detekteras lagras det i funktionen Felhistorik med tidmarkning. Felhistori-
ken ger information om de 16 senaste handelserna (fel, varningar och aterstall-
ningar) i frekvensomriktaren. Tre av de senaste felen lagras vid boérjan av ett
spanningsfranslag.

Signalerna 8.01 AKTIVA FEL och 8.02 SENASTE FEL sparar felkoderna for de
senaste felen.

Larm kan 6vervakas via bitord 8.05 LARM LOGGER 1...8.10 LARM LOGGER 6 och
8.15 LARMORD 1...8.18 LARMORD 4. Larminformation gar forlorad vid
spanningsfranslag eller felaterstallning.
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Larmmeddelanden genererade av frekvensomriktaren

Kod | Larm Orsak Atgird
(faltbusskod)
2000 | MEKBROMS STARTMO- Larm fér mekanisk broms. Larm Kontrollera instéllningen av bromslyftnings-
MENT aktiveras om erforderligt startmo- | momentet, parameter 35.06.
(0x7185) ment (35-05 MEKBRcMOMENT) Instélining av moment- och strémgrénser. Se
Programmerbar felfunk- fér motorn inte uppnas. GRANSER-firmwareblocket pa sid 113.
tion: 35.09 MEKBR FEL
FUNKT
2001 BROMS EJ STANGD Larm for styrning av mekanisk Kontrollera anslutningen av mekanisk broms.
(0x7186) broms. Larm aktiveras t.ex. om | Kontrollera instéliningarna for mekanisk
Programmerbar felfunk- brotmskwttzrlngf§S|g.n::1Iedn '”tz broms, parametrarna 35.01...35.09.
tion: 35.09 MEKBR FEL | [0 ovararcen forvantade under | - ot faststalla om problemet ligger i kvitte-
bromsansattning. . .
FUNKT ringssignalen eller bromsen: Kontrollera om
bromsen ar ansatt eller lyft.
2002 | BROMS EJ OPPEN Larm for styrning av mekanisk Kontrollera anslutningen av mekanisk broms.
(0x7187) gromskL.?trm. akti\{erasl t.e?(.tom Kontrollera instéllningarna fér mekanisk
- romskvitteringssignaien inte broms, parametrarna 35.01...35.08.
I?rogrammerbar felfunk motsvarar den férvantade under . . . S
tion: 35.09 MEKBR FEL bromsIvftnin For att faststalla om problemet ligger i kvitte-
FUNKT y 9 ringssignalen eller bromsen: Kontrollera om
bromsen &r ansatt eller lyft.
2003 | SAFE TORQUE OFF Safe torque-off &r aktiv, dvs. Kontrollera sékerhetskretsens anslutningar.
(OXFF7A) sakerhetskretssignal(er) For ytterligare information, se frekvensomrik-
p bar felfunk anslutna till kontaktdon X6 for- tarens hardvaruhandledning och Application
" rog;aemor;esr AEEEER'II'J R/I (-)M svinner medan drivsystemet guide - Safe torque off function for ACSM1,
[I)?Ré : star stilla och parameter 46.07 | ACS850 and ACQ810 drives (3AFE68929814
SAKERT MOM DIAG &r satt till | [engelskal).
(2) Larm.
2005 | MOTOR TEMPERATUR Beraknad motortemperatur Kontrollera motorns markdata och faktiska
(0x4310) (baserad pa motorns termiska belastning.
Programmerbar felfunk- modell) har Gverskridit larm- Lat motorn svalna. Sakerstall korrekt motor-

tion: 45.01 MOTOROVER-
LAST

gransen definierad av parame-
ter 45.03 MOT TEMP
LARMGRA.

kylning: Kontrollera kylflakt, rengér kylflansar
etc.

Kontrollera vardet pa larmnivan

Kontrollera motorns termiska modell (para-
metrarna 45.06...45.08 och 45.10 MOT
TERMTIDKONST).

Uppmatt motortemperatur har
overskridit temperaturlarmniva
enligt parameter 45.03 MOT
TEMP LARMGRA.

Kontrollera att faktiskt antal sensorer motsva-
rar vardet enligt parametern 45.02 MOT
TEMP GIVARE.

Kontrollera motorns markdata och faktiska
belastning.

Lat motorn svalna. Sakerstall korrekt motor-
kylning: Kontrollera kylflakt, rengor kylflansar
etc.

Kontrollera vardet pa larmnivan
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niva.

Kod | Larm Orsak Atgard
(faltbusskod)
2006 | NODSTOPP Frekvensomriktaren har tagit For att starta om drivsystemet, aktivera driftfri-
(0xF083) emot nddstoppkommandot givningssignalen (kalla vald av parameter
OFF2. 10.09 DRIFTFRIGIVNING) och starta drivsys-
temet.
2007 | DRIFTFRIGIVNING Ingen driftfrigivningssignal mot- | Kontrollera installningen av parameter 10.09
(OXFF54) tagen. DRIFTFRIGIVNING. Aktivera signalen (t.ex. i
faltbussens styrord) eller kontrollera anslut-
ning av vald kalla.
2008 | ID-KORN ID-kérning aktiverad. Detta larm ingar i den normala startprocedu-
(OXFF84) ren. Vanta tills frekvensomriktaren visar att
motoridentifiering ar klar.
Motoridentifiering kravs. Detta larm ingar i den normala startprocedu-
ren.
Valj hur motoridentifiering ska utféras, para-
meter 99.13 ID KORN METOD.
Starta identifieringsrutinen genom att trycka
pa starttangenten.
2009 | NODSTOPP OFF1/OFF3 Frekvensomriktaren har tagit Kontrollera att det ar sakert att fortsatta drif-
(0xF081) emot nédstoppkommandot ten.
(OFF1/OFF3). Aterstall nédstoppknappen till normalt lage
(eller anpassa faltbussens styrord efter
behov).
Starta om drivsystemet.
201 BR MOTST VARM Bromsmotstandets temperatur Stoppa frekvensomriktaren. Lat motstandet
(0x7112) har éverskridit larmnivan defi- svalna.
nierad av parameter 48.07 BR Kontrollera motstandets éverbelastnings-
OTEMP LARM. skyddsfunktion, parametrarna 48.01...48.05.
Kontrollera larmnivainstéllningen, parameter
48.07.
Kontrollera att bromscykeln uppfyller gallande
krav.
2012 | BR CHOPP VARM Bromschopperns IGBT-tempe- Lat choppern svalna.
(0x7181) ratur har overstigit intern larm- Kontrollera om omgivningstemperaturen &r

for hog.

Kontrollera om det foreligger flaktfel.
Kontrollera om luftflédet hindras.
Kontrollera skapets matt och kylning.

Kontrollera motstandets 6verbelastnings-
skyddsfunktion, parametrarna 48.01...48.05.

Kontrollera att bromscykeln uppfyller gallande
krav.

Kontrollera att frekvensomriktarens matnings-
spanning inte ar for hog.
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Kod | Larm Orsak Atgard
(faltbusskod)

2013 | OVERTEMP ENH Uppmatt frekvensomriktartem- Kontrollera miljéférhallandena.

(0x4210) Iperatu'[ har verskridit installd Kontrollera luftcirkulation och flakt.
armgrans. Kontrollera om det finns damm pa kylflansen.
Kontrollera att motorn har ratt effekt i forhal-
lande till frekvensomriktaren.
2014 | INTERN OVERTEMP Granssnittkortets (mellan kraft- Lat frekvensomriktaren svalna.
(0x7182) modul och styrenhet) temperatur | Kontrollera om omgivningstemperaturen &r
har éverskridit intern larmgrans. for hog.
Kontrollera om det foreligger flaktfel.
Kontrollera om luftflédet hindras.
Kontrollera skapets matt och kylning.
2015 | BC MOD OVERTEMP Ingangsbryggans eller Lat frekvensomriktaren svalna.
(0x7183) bromschopperns temperatur Kontrollera om omgivningstemperaturen &r
har 6verskridit intern larmgrans. | g, hég.
Kontrollera om det foreligger flakifel.
Kontrollera om luftflédet hindras.
Kontrollera skapets matt och kylning.
2016 | IGBT OVERTEMP Frekvensomriktartemperatur Kontrollera miljéférhallandena.
(0x7184) baserad pa termisk modell har | Kontrollera luftcirkulation och flakt.
overskridit installd larmgrans. ) . «
Kontrollera om det finns damm pa kylflansen.
Kontrollera att motorn har ratt effekt i férhal-
lande till frekvensomriktaren.

2017 | FALTBUSSKOMM Cyklisk kommunikation har Kontrollera status for faltbusskommunikation.
(0x7510) avbrutits mellan frekvensomrik- | Se dokumentationen for aktuell faltbuss.
Programmerbar felfunk- tare och faltbussmodul eller Kontrollera parameterinstalliningarna fér falt-
tion: 50.02 FUNKT KOMM- | mellan PLC och faltbussmodul. | pyss. Se parametergrupp 50 pa sid 169.
FEL Kontrollera kabelanslutningar.

Kontrollera om faltbussadministratéren ar i
drift

2018 | STORN LOK STYRPL Manéverpanel eller PC-verktyg, | Kontrollera PC-verktyget eller mandverpane-
(0x5300) vald som aktiv styrplats for driv- | lens anslutning.

Programmerbar felfunk- systemet, har slutat kommuni- Kontrollera manéverpanelkontaktdonet.
tion: 46.03 STORN LOK cera. Satt tillbaka mandverpanelen i sin hallare.
STYRPL

2019 | Al OVERVAKNING Signalen pa analog ingang Al1 Kontrollera kalla och anslutningar fér analog
(0x8110) eller A2 har natt en gréns defi- | ingang Al1/2.

Programmerbar felfunk- nierad av parameter 13.13 VAL | Kontrollera min- och maxgréanser for analog
tion: 13.12 Al OVERVAK- Al OVERVAKN. ingang Al1/2, parametrarna 13.02 och 13.03/
NING 13.07 och 13.08.

2020 | FB PAR CONF Frekvensomriktaren har inte de | Kontrollera PLC-programmeringen.

(0x6320) funktioner som begars av PLC, | Kontrollera parameterinstaliningarna for falt-

eller begard funktion ar inte akti-
verad.

buss. Se parametergrupp 50 pa sid 169.
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Kod | Larm Orsak Atgard
(faltbusskod)
2021 INGEN MOTORDATA Parametrarna i grupp 99 har Kontrollera att alla nédvandiga parametrar i
(0x6381) inte stéllts in. grupp 99 har stéllts in.
Obs: Det ar normalt att detta larm visas under
idrifttagning, tills motordata har matats in.
2022 | STORNING PULSGI- Pulsgivare 1 har aktiverats av Kontrollera att installningarna av parameter
VARE 1 parametern, men pulsgivarens 90.01 VAL PULSGIVARE 1 motsvarar faktisk
(0x7301) granssnitt (FEN-xx) kan inte hit- | pulsgivarmodul 1 (FEN-xx), installerad i utdk-
tas. ningsfack 1/2 (signal 9.20 UTOKNINGSFACK
1/9.21 UTOKNINGSFACK 2).
Obs: Den nya installningen trader i kraft forst
nar parameter 90.10 PG KONF UPPDAT
anvands eller nar JCU-styrenheten span-
ningssatts pa nytt.
2023 | STORNING PULSGIVA- Pulsgivare 2 har aktiverats av Kontrollera att instéllningarna av parameter

RE2
(0x7381)

parametern, men pulsgivarens
granssnitt (FEN-xx) kan inte hit-
tas.

90.02 VAL PULSGIVAREZ2 motsvarar faktisk
pulsgivarmodul 2 (FEN-xx), installerad i utdk-
ningsfack 1/2 (signal 9.20 UTOKNINGSFACK
1/9.21 UTOKNINGSFACK 2).

Obs: Den nya instéllningen trader i kraft forst
nar parameter 90.10 PG KONF UPPDAT
anvands eller nar JCU-styrenheten span-
ningssatts pa nytt.

EnDat eller SSI-pulsgivare
anvands i kontinuerligt driftlage
som pulsgivare 2.

[dvs. 90.02 VAL PULSGIVARE2
= (3) FEN-11 ABS

och

91.02 ABS PG GRANSSNIT =
(2) ENDAT eller (4) SSI)

och

91.30 ENDAT MOD = (1) KON-
TINUERLIG (eller 91.25 SSI
MOD = (1) KONTINUERLIG).]

Om majligt, anvand enkel positionséverforing
istallet for kontinuerlig positionsoverforing
(dvs. om pulsgivaren har inkrementella sin/
cos-signaler):

- Andra parameter 91.25 SSI MOD/91.30
ENDAT MOD till vardet (0) INITIAL POS.

Annars, anvand EnDat/SSI-pulsgivare som
pulsgivare 1:

- Andra parameter 90.01 VAL PULSGIVARE
1 till vardet (3) FEN-11 ABS och parameter
90.02 VAL PULSGIVARE2 till vardet (0)
INGEN.

Obs: Den nya installningen trader i kraft forst
nar parameter 90.10 PG KONF UPPDAT
anvands eller nar JCU-styrenheten span-
ningssatts pa nytt.

Felsékning
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Kod

Larm
(faltbusskod)

Orsak

Atgard

2026

STORN PG EMULERING
(0x7384)

Pulsgivaremuleringsfel

Om positionsvardet som anvénds i emule-
ringen har matts med pulsgivare:

- Kontrollera att FEN-xx-pulsgivaren som
anvands i emuleringen (90.03 VAL PULSUT-
GANG) motsvarar FEN-xx-pulsgivarmodul 1
eller (och) 2, aktiverad av parameter 90.01
VAL PULSGIVARE 1/90.02 VAL PULSGIVA-
RE2. (parameter 90.01/90.02 aktiverar posi-
tionsberékning av anvand FEN-xx-ingang).

Om positionsvardet anvands i emuleringen
bestdms av frekvensomriktarens program-
vara:

- Kontrollera att FEN-xx-pulsgivaren som
anvands i emuleringen (90.03 VAL PULSUT-
GANG) motsvarar FEN-xx-pulsgivarmodul 1
eller (och) 2, aktiverad av parameter 90.01
VAL PULSGIVARE 1/90.02 VAL PULSGIVA-
RE2 (eftersom positionsdata som anvands i
emuleringen skrivs till FEM-xx under avfrag-
ning av pulsgivardata). Pulsgivarmodul 2
rekommenderas.

Obs: Den nya installningen trader i kraft forst
nar parameter 90.10 PG KONF UPPDAT
anvands eller nar JCU-styrenheten spén-
ningssatts pa nytt.

2027

TEMP MATN FEN-
MODUL

(0x7385)

Fel i temperaturmatning nar
temperaturgivare (KTY eller
PTC) ansluten till pulsgivarmo-
dul FEN-xx anvands.

Kontrollera att installningen av parameter
45.02 MOT TEMP GIVARE motsvarar faktiskt
installerad pulsgivarmodul (9.20 UTOK-
NINGSFACK 1/9.21 UTOKNINGSFACK 2):

Om en FEN-xx-modul anvands:

- Parameter 45.02 MOT TEMP GIVARE
maste vara satt till antingen (2) KTY 1a FEN
eller (5) PTC 1a FEN. FEN-xx-modulen kan
sitta antingen i utokningsfack 1 eller utok-
ningsfack 2.

Om tva FEN-xx-moduler anvands:
- Nar parameter 45.02 MOT TEMP GIVARE

ar satt till (2) KTY 1a FEN eller (5) PTC 1a
FEN anvands pulsgivaren i utdkningsfack 1.

- Nar parameter 45.02 MOT TEMP GIVARE
ar satt till (3) KTY 2a FEN eller (6) PTC 2a
FEN anvands pulsgivaren i utdkningsfack 2.

Fel i temperaturmatning néar
KTY-givare ansluten till pulsgi-
varmodul FEN-01 anvands.

FEN-01 stoéder inte temperaturméatning med
KTY-sensor. Anvand PTC-givare eller annan
pulsgivarmodul.

Felsékning
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Kod | Larm Orsak Atgard
(faltbusskod)
2028 | MAX FREKV PG EMUL TTL-pulsfrekvensen som Minska vardet pa parameter 93.21 EMUL
(0x7386) anvands i pulsgivaremule- PULSTAL.
ringen Overstiger maxgransen Obs: Den nya instéllningen trader i kraft forst
(500 kHz). nar parameter 90.10 PG KONF UPPDAT
anvands eller nar JCU-styrenheten span-
ningssatts pa nytt.
2029 | REF FEL PG EMUL Pulsgivaremuleringen miss- Kontakta ABB
(0x7387) lyckas dérfor att det inte gar att
skriva ny (positions-) referens
for emulering.
2030 | RESOLVER SJALVINST Resolverns sjalvinstaliningsruti- | Kontrollera kabeln mellan resolver och resol-
(0x7388) ner, som startas automatiskt nar | vermodul (FEN-21) och ordningen for signal-
resolveringangen aktiveras for- ledarna i kabelns bada &ndar.
sta gangen, har misslyckats. Kontrollera parameterinstéliningarna for
resolver.
For resolverparametrar och information, se
parametergrupp 92 pa sid 192.
Obs: Resolverns sjalvinstallningsrutin ska all-
tid utféras efter omkoppling av resolverkablar.
Sjalvinstallningsrutinerna kan aktiveras
genom installning av parameter 92.02 MAGN
AMPLITUD eller 92.03 MAGN FREKVENS,
varefter parameter 90.10 PG KONF UPPDAT
satts till (1) KONFIGURERA.
2031 PG 1 KABEL Pulsgivare 1, kabelfel detekte- Kontrollera kabeln mellan FEN-xx-grénssnit-
(0x7389) rat. tet och pulsgivare 1. Efter varje andring i
kabeldragningen, konfigurera om granssnit-
tet genom att bryta och sluta matningen, eller
aktivera parametern 90.10 PG KONF UPP-
DAT.
2032 | PG 2 KABEL Pulsgivare 2, kabelfel detekte- Kontrollera kabeln mellan FEN-xx-granssnit-
(0X738A) rat. tet och pulsgivare 2. Efter varje andring i
kabeldragningen, konfigurera om granssnit-
tet genom att bryta och sluta matningen, eller
aktivera parametern 90.10 PG KONF UPP-
DAT.
2033 | D2D KOMM Pa ledardrivsystem: Frek- Kontrollera att alla frekvensomriktare som
(0x7520) vensomriktaren har inte fatt svar | avfragas (parametrarna 57.04 och 57.05) pa
fran en aktiverad féljare under drift till drift-bussen far matning, ar korrekt
Programmerbar felfunk-

tion: 57.02 FUNKT KOMM-
FEL

fem konsekutiva avfragningscy-
kler.

anslutna till bussen och har korrekt nod-
adress.

Kontrollera drift till drift-anslutningen.

Pa foljardrivsystem: Frekvensom-
riktaren har inte fatt nagon ny
referens 1 och/eller 2 under fem
konsekutiva referenshanterings-
cykler.

Kontrollera instéllningar for parametrarna
57.06 och 57.07) pa ledardrivsystemet.

Kontrollera drift till drift-anslutningen.

Felsékning
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Kod | Larm Orsak Atgard
(faltbusskod)
2034 | D2D BUFFER OVERFULL | Overféringen av drift till drift- Kontakta ABB
(0x7520) referensen misslyckades pa
grund av overflow i meddelan-
Programmerbar felfunk- debuffert
tion: 57.02 FUNKT KOMM- ’
FEL
2035 | PS KOMM Kommunikationsfel detekterat Kontrollera anslutningar mellan JCU-styren-
(0x5480) mellan JCU-styrenhet och frek- | het och kraftmodulen.
vensomriktarens kraftmodul. Om JCU matas externt mata, se till att para-
meter 95.01 STYRKORTS MATN a&r satt till
(1) EXTERN 24V.
2036 | ATERSTALL Aterstalining av sékerhetskopie- | Kontakta ABB
(0x630D) rade parametrar misslyckades.
2037 | STROMTRAFO KALIB- Strommatningskalibrering utférs | Informativt larm.
RER vid nasta start.
(0x2280)
2038 | AUTOFASNING Autofasning av pulsgivare eller Informativt larm.
(0x3187) resolver utfors vid nasta start.
2039 | JORDFEL Frekvensomriktaren har detek- Kontrollera att ingen utrustning for effekifak-
(0x2330) terat belastningsobalans, typiskt | torkompensering eller transientfiltrering ar
pa grund av jordfel i motor eller | ansluten pa motorkabeln.
Programmerbar felfunk- torkabel B
tion: 46.05 JORDFEL motorkabel. Kontrollera att det inte foreligger jordfel i
motorn eller motorkablarna:
- Méat isolationsresistansen i motorn och
motorkabeln.
Om inget jordfel hittas, kontakta ABB.
2041 MOTOR NOM VARDE Motorns konfigurationsparame- | Kontrollera instéllningarna av motorns konfi-
(0x6383) trar ar felaktigt instéallda. gurationsparametrar i grupp 99.
Frekvensomriktaren ar felaktigt Kontrollera att frekvensomriktaren ar korrekt
dimensionerad. dimensionerad i férhallande till motorn.
2042 | D2D KONFIG Instéliningarna av parame- Kontrollera parametrarna i grupp 57.
(0x7583) trarna for drift till drift-bussen
(grupp 57) ar inkompatibla.
2043 | ROTORFASTLAST Motorn arbetar i fastlasnings- Kontrollera motorlast och drivsystemdata.
(0x7121) omradet pa grund av t.ex. 6ver- | ontrollera felfunktionsparametrarna.
last eller otillracklig motoreffekt.
Programmerbar felfunk-
tion:

46.09 FASTLASNING
FUNK

Felsékning
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Kod | Larm Orsak Atgard
(faltbusskod)

2047 | VARVT ATERFORING Ingen varvtalsaterkoppling tas Kontrollera parametrarna i grupp 22.
(0x8480) emot. Kontrollera pulsgivarinstallationen. Se

beskrivningen av fel 0039 (PULSGIVARE1)
for ytterligare information.

Kontrollera pulsgivarens kabeldragning. Se
beskrivningarna av larmen 2031 (KABEL-
BROTT PG 1) och 2032 (KABELBROTT PG
2) for ytterligare information.

2048 | KOMMSTORN OPTION Kommunikationen mellan frek- Kontrollera att tillvalsmodulerna ar korrekt

(0x7000) vensomriktare och tillvalsmodul | anslutna till utékningsfack 1 och (eller) 2.
(FEN-xx och/eller FI0-xx) ar Kontrollera att kontaktdonen pa tillvalsmodu-
bruten. ler eller i utokningsfack 1/2 inte &r skadade.

For att faststalla om modul eller kontaktdon ar
skadade: Testa varje modul individuellt i utok-
ningsfack 1 och 2.

2072 | DC EJ LADDAT Spanningen i DC-mellanledet Vanta pa att DC-spanningen okar.

(0x3250) har annu inte stigit till driftniva.

2073 | TRIMN VARVT REG Sjalvinstaliningsrutinen avsluta- | Se parameter 28.16 PI TRIM MOD.

(0x8481) des inte korrekt.

2075 | LOW VOLT MODE CON- Lagspanningslaget har aktive- Kontrollera lagspanningslages parametrar i
FIG rats men parameterinstallning- grupp 47. Se aven Lagspénningsldge pa sid
(0xC015) arna ligger utanfor tillatna 45.

granser.

2079 | PG1 PULSFREKVENS Pulsgivare 1 tar emot for stort Kontrollera pulsgivarens installningar.

(0x738B) dataflode (pulsfrekvens). Andra parametrama 93.03 PG1 MAT METOD
och 93.13PG2 MAT METOD s4 att bara pul-
ser/flanker fran en kanal anvands.

2080 | PG2 PULSFREKVENS Pulsgivare 2 tar emot for stort Kontrollera pulsgivarens installningar.
(0x738C) dataflode (pulsfrekvens). Andra parametrama 93.03 PG1 MAT METOD

och 93.13 PG2 MAT METOD sa att bara pul-
ser/flanker fran en kanal anvands.

2082 | BR DATA Bromschopper ar felaktigt Kontrollera konfigurationen av bromschopper
(0x7113) konfigurerad. i parametergrupp 48.

Felsékning
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Felmeddelanden genererade av frekvensomriktaren

Kod

Fel
(faltbusskod)

Orsaka

Atgérd

0001

OVERSTROM
(0x2310)

Utstrommen har overskridit den
interna felgransen.

Kontrollera motorlasten.

Kontrollera accelerationstiden. Se parameter-
grupp 25 pa sid 125.

Kontrollera motor och motorkabel (inklusive
faser och Y/D-koppling).

Kontrollera att startparametrarna i parameter-
grupp 99 motsvarar motorns markskyilt.

Kontrollera att ingen utrustning for effektfak-
torkompensering eller transientffiltrering ar
ansluten pa motorkabeln.

Kontrollera pulsgivarkabeln (inklusive fas-
foljd).

0002

DC OVERSPANNING
(0x3210)

For hdg mellanledsspanning.

Kontrollera att dverspanningsregulatorn &r pa
(parameter 47.01 OVERSPANNREGL).

Kontrollera om natet uppvisar statiska eller
transienta dverspanningar.

Kontrollera eventuell bromschopper och
bromsmotstand.

Kontrollera retardationstiden.
Valj om mdéjligt stopp via utrullning.

Komplettera frekvensomriktaren med
bromschopper och bromsmotstand.

0003

OVERTEMP ENH
(0x4210)

Uppmatt motortemperatur har
Overskridit installd felniva.

Kontrollera milj¢férhallandena.
Kontrollera luftcirkulation och flakt.
Kontrollera om det finns damm pa kylflansen.

Kontrollera att motorn har ratt effekt i forhal-
lande till frekvensomriktaren.

0004

KORTSLUTNING
(0x2340)

Kortslutning i motorkabel eller
motor.

Kontrollera motorn och motorkabeln.

Kontrollera att ingen utrustning for effekifak-
torkompensering eller transienffiltrering ar
ansluten pa motorkabeln.

Kontrollera bromschopperns kabeldragning.

Utokning: 1 Kortslutning i U-fasens 6vre Kontakta ABB
transistor.

Utokning: 2 Kortslutning i U-fasens nedre Kontakta ABB
transistor.

Utodkning: 4 Kortslutning i V-fasens 6vre Kontakta ABB
transistor.

Utodkning: 8 Kortslutning i V-fasens nedre Kontakta ABB
transistor.

Utokning: 16 Kortslutning i W-fasens dvre Kontakta ABB

transistor.

Felsékning
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Kod | Fel Orsaka Atgard
(faltbusskod)
Utdkning: 32 Kortslutning i W-fasens nedre Kontakta ABB
transistor.
0005 | DC UNDERSP Mellanledsspanningen ar férladg | Kontrollera matningsspanning och natsak-
(0x3220) pa grund av saknad nétfas, ringar.
utlost sakring eller internt fel i
likriktarbrygga.
0006 | JORDFEL Frekvensomriktaren har detek- Kontrollera att ingen utrustning for effekifak-
(0x2330) terat belastningsobalans, typiskt | torkompensering eller transientfiltrering &r
pa grund av jordfel i motor eller | ansluten pa motorkabeln.
Programmerbar felfunk- torkabel )
tion: 46.05 JORDFEL motorkabel. Kontrollera att det inte foreligger jordfel i
motorn eller motorkablarna:
- Mat isolationsresistansen i motorn och
motorkabeln.
Om inget jordfel hittas, kontakta ABB.
0007 | FLAKTFEL Flakten kan inte rotera fritt, eller | Kontrollera flaktens funktion och inkoppling.
(OXFF83) ar frankopplad. Flaktfunktionen
Overvakas genom matning av
flaktstrommen.
0008 | IGBT OVERTEMP Frekvensomriktartemperatur Kontrollera miljéférhallandena.
(0x7184) baserad pa termisk modell har | Kontrollera luftcirkulation och flakt.
Overskridit intern felgrans. ) . i
Kontrollera om det finns damm pa kylflansen.
Kontrollera att motorn har ratt effekt i forhal-
lande till frekvensomriktaren.
0009 | BRCHOPPER ANSL Bromsmotstand kortslutet eller Kontrollera anslutning av bromschopper och
(0x7111) bromschopperstyrningsfel. bromsmotstand.
Kontrollera att bromsmotstandet inte ar ska-
dat
0010 | BRCHOPP KORTSL Kortslutning i bromschopperns Kontrollera att bromsmotstandet ar anslutet
(0x7113) IGBT. och inte skadat.
0011 BR CHOPP VARM Bromschopperns IGBT-tempe- Lat choppern svalna.
(0x7181) ratur har Gverstigit intern felniva. | Kontrollera om omgivningstemperaturen &r

for hog.

Kontrollera om det foreligger flaktfel.
Kontrollera om luftflédet hindras.
Kontrollera skapets matt och kylning.

Kontrollera motstandets 6verbelastnings-
skyddsfunktion, parametrarna 48.03...48.05.

Kontrollera att bromscykeln uppfyller gallande
krav.

Kontrollera att frekvensomriktarens matnings-
spanning inte ar fér hog.

Felsékning
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Kod | Fel Orsaka Atgérd
(faltbusskod)
0012 | BR MOTST VARM Bromsmotstandets temperatur Stoppa frekvensomriktaren. Lat motstandet
(0x7112) har overstigit felnivan definierad | svalna.
av parameter 48.06 BR OTEMP | kontrollera motstandets dverbelastnings-
FEL. skyddsfunktion, parametrarna 48.01...48.05.
Kontrollera felgransinstéllningen, parameter
48.06.
Kontrollera att bromscykeln uppfyller gallande
krav.
0013 | STROMMATN FORST Skillnader mellan strémmat- Kontakta ABB
(0x3183) ningens forstarkning i utgangs-
faserna U2 och W2 ar for stor.
0014 | KRAFTKABEL FEL Felaktiga matnings och motor- Kontrollera matningsanslutningar.
(0x3181) kabelanslutningar (dvs. inkom-
mande matningskabel ar
Programmerbar felfunk- ansluten till motorutgangarna).
tion: 46.08 MATN FELK-
OPPLAD
0015 | MATN FAS BORTA Likspanningen i mellanledet Kontrollera matningssakringarna.
(0x3130) oscillferarfpé glrlund ?V salf_nka.d Kontrollera om det finns osymmetri i natmat-
Programmerbar felfunk- matningsfas eller utlost sakring. | pingen.
tion: 46.06 BORTFALL
MATN SP
0016 | MOTORFAS BORTA Motorkretsfel pa grund av sak- Anslut motorkabeln.

(0x3182)

Programmerbar felfunk-
tion: 46.04 MOTORFAS
BORTF

nad motoranslutning (alla tre
faserna ar inte anslutna).

Felsékning
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Kod | Fel Orsaka Atgard

(faltbusskod)

0017 | ID-KORN FEL ID-k6rningen har inte genom- Kontrollera felloggen for utdkad felkod. Se

(OXFF84) férts pa korrekt sétt. atgarder nedan for utdkad beskrivning av fel-

kod.

Utokning: 1 ID-kdérningen kan inte slutforas Kontrollera installningen av parametrarna
darfor att installningen av max 99.06 MOTOR NOM STROM och 20.05 MAX
strém och/eller intern strém- STROM. Kontrollera att 20.05 MAX STROM
grans for frekvensomriktaren & | > 99.06 MOTOR NOM STROM.
for lag. Kontrollera att frekvensomriktaren ar korrekt

dimensionerad i férhallande till motorn.

Utokning: 2 ID-kdérningen kan inte slutforas Kontrollera installningarna av parametrarna
darfor att installningen av max 99.07 MOTOR NOM SPANN, 99.08 MOTOR
varvtal och/eller berdknad falt- NOM FREKYV, 99.09 MOTOR NOM VARVT,
férsvagningspunkt ar for 1ag. 20.01 MAX VARVTAL och 20.02 MIN VARV-

TAL. Kontrollera att

*20.01 MAX VARVTAL > (0,55 % 99.09
MOTOR NOM VARVT) > (0,50 x synkront
varvtal),

*20.02 MIN VARVTAL < 0, och

» matningsspanning x > (0,66 x 99.07
MOTOR NOM SPANN).

Utokning: 3 ID-kdérningen kan inte slutforas Kontrollera installningen av parametrarna
darfor att max moment ar satt 99.12 MOTOR NOM MOMENT och 20.06
for lagt. MAX MOMENT. Kontrollera att 20.06 MAX

MOMENT > 100 %.

Utdkning: 5...8 Internt fel. Kontakta ABB

Utokning: 9 Endast asynkronmotorer: Acce- | Kontakta ABB
lerationen avslutades inte inom
rimlig tid.

Utdkning: 10 Endast asynkronmotorer: Retar- | Kontakta ABB
dationen avslutades inte inom
rimlig tid.

Utdkning: 11 Endast asynkronmotorer: Varv- | Kontakta ABB
talet sjonk till noll under ID-kor-
ning.

Utdkning: 12 Endast permanentmagnetmoto- | Kontakta ABB
rer: Forsta accelerationen
avslutades inte inom rimlig tid.

Utdkning: 13 Endast permanentmagnetmoto- | Kontakta ABB
rer: Andra accelerationen avslu-
tades inte inom rimlig tid.

Utokning: 14...16 Internt fel. Kontakta ABB

0018 | STROMMATN U2 Uppmatt offsetfel for U2-fasens | Kontakta ABB

(0x3184)

motorstrémmatning ar for stort.
(Offsetvardet uppdaterat under
stromkalibrering.)

Felsékning
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Kod | Fel Orsaka Atgérd
(faltbusskod)
0019 | STROMMATN V2 Uppmatt offsetfel fér V2-fasens | Kontakta ABB
(0x3185) motorstrommaétning &r for stort.
(Offsetvardet uppdaterat under
stromkalibrering.)
0020 | STROMMATN W2 Uppmatt offsetfel for W2-fasens | Kontakta ABB
(0x3186) motorstrdmmatning ar for stort.
(Offsetvardet uppdaterat under
stromkalibrering.)
0021 STO1 BRUTEN Safe torque-off &r aktiv, dvs. Kontrollera sékerhetskretsens anslutningar.
(0x8182) sakerhetskretssignal 1 ansluten | For ytterligare information, se Hardware
mellan X6:1 och X6:3 férsvinner | Manual och Application guide - Safe torque
medan drivsystemet star stilla off function for ACSM1, ACS850 and
och parameter 46.07 SAKERT ACQ810 drives (3AFE68929814 [engelska]).
MOM DIAG éar satt till (2) Larm
eller (3) Nej.
0022 | STO2 BRUTEN Safe torque-off ar aktiv, dvs. Kontrollera sakerhetskretsens anslutningar.
(0x8183) sakerhetskretssignal 2 ansluten | For ytterligare information, se Hardware
mellan X6:2 och X6:4 férsvinner | Manual och Application guide - Safe torque
medan drivsystemet star stilla off function for ACSM1, ACS850 and
och parameter 46.07 SAKERT ACQ810 drives (3AFE68929814 [engelska]).
MOM DIAG ar satt till (2) Larm
eller (3) Nej.
0024 | INTERN OVERTEMP Granssnittkortet (mellan kraft- Lat frekvensomriktaren svalna.
(0x7182) modul och styrenhet) har natt Kontrollera om omgivningstemperaturen &r
en temperatur ver intern fel- for hdg
niva '
' Kontrollera om det foreligger flaktfel.
Kontrollera om luftflédet hindras.
Kontrollera skapets matt och kylning.
0025 | BC MOD OVERTEMP Ingangsbryggans eller Lat frekvensomriktaren svalna.
(0x7183) bromschopperns temperatur Kontrollera om omgivningstemperaturen ar
Gverstiger intern felniva. for hég.
Kontrollera om det foreligger flaktfel.
Kontrollera om luftflédet hindras.
Kontrollera skapets matt och kylning.
0026 | AUTOFASNING Autofasningsrutinen (se Auto- Fors6k med alternativa autofasningsrutiner
(0x3187) fasning pa sid 38) misslycka- (se parameter 11.07 VAL AUTOFASNING)
des. om majligt.
0027 | KRAFTENHET LOSS Kommun avbruten mellan JCU- | Kontrollera anslutningar mellan JCU-styren-
(0x5400) styrenhet och frekvensomrikta- | het och kraftmodulen.
rens kraftmodul. Om JCU matas externt mata, se till att para-
meter 95.01 STYRKORTS MATN éar satt till
(1) EXTERN 24V.
0028 | PS KOMM Kommunikationsfel detekterat Kontrollera anslutningar mellan JCU-styren-
(0x5480) mellan JCU-styrenhet och frek- | het och kraftmodulen.

vensomriktarens kraftmodul.

Om JCU matas externt mata, se till att para-
meter 95.01 STYRKORTS MATN a&r satt till
(1) EXTERN 24V.

Felsékning
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Kod | Fel Orsaka Atgard
(faltbusskod)
0029 | DROSSEL TEMP Temperatur hos intern AC-reak- | Kontrollera kylflakt.
(OXFF81) tor for hog.
0030 | EXTERNT FEL Fel i extern enhet. (Denna infor- | Kontrollera extern utrustning kopplad till digi-
(0x9000) mation konfigureras via en av tal ingang for externt fel.
de E)rogrammerbara digitala Kontrollera installningen av parameter 46.01
ingangarna.) EXTERNT FEL
0031 SAFE TORQUE OFF Safe torque-off ar aktiv, dvs. Kontrollera sakerhetskretsens anslutningar.
(OXFF7A) sakerhetskretssignal(er) For ytterligare information, se Hardware
anslutna till kontaktdon X6 for- Manual och Application guide - Safe torque
Programmerbar felfunk- . )
tion: 46.07 SAKERT MOM svinner. off function for ACSM1, ACS850 and
DIAG ) - under start eller drift av driv- ACQ810 drives (3AFE68929814 [engelskal).
systemet
eller
- medan drivsystemet star stilla
och parameter 46.07 SAKERT
MOM DIAG ar satt till (1) Fel.
0032 | OVERHASTIGHET Motorn roterar snabbare an Kontrollera instéllningen av parametrarna for
(0x7310) hogsta tillatna varvtal pa grund | min- och maxvarvtal 20.01 MAX VARVTAL
av felaktigt installt min-/max- och 20.02 MIN VARVTAL.
varvtal, ofillrackligt bromsmo- Kontrollera att motorns bromsmoment &r
ment eller férandringar i last vid lampligt.
anvandning av momentrefe- s .
rens Kontrollera om momentreglering lampar sig
’ for tillldampningen.
Kontrollera behovet av bromschopper och
motstand.
0033 | MEKBROMS STARTMO- Mekaniskt bromsfel. Felet akti- Kontrollera instéllningen av bromslyftnings-
MENT veras om erforderligt startmo- momentet, parameter 35.06.
(0x7185) m?)nh’;llfit)l:l'rpqtom (35-(26 MEKBR | |nstalining av moment- och strémgrénser. Se
Programmerbar felfunk- ) inte uppnas. parametergrupp 20 pa sid 113.
tion: 35.09 MEKBR FEL
FUNKT
0034 | BROMS EJ STANGD Fel pa mekanisk broms. Felet Kontrollera anslutningen av mekanisk broms.
(0x7186) a_ktivelras.otm brotmskvittzringf%- Kontrollera instaliningarna fér mekanisk
Programmerbar felfunk- 3?&25‘: L'J’;ger:‘o svarar denior- | proms, parametrarna 35.01...35.09.
tion: 35.09 MEKBR FEL bromsansattnin For att faststalla om problemet ligger i kvitte-
FUNKT 9 ringssignalen eller bromsen: Kontrollera om
bromsen ar ansatt eller lyft.
0035 | BROMS EJ OPPEN Fel pa mekanisk broms. Felet Kontrollera anslutningen av mekanisk broms.

(0x7187)

Programmerbar felfunk-
tion: 35.09 MEKBR FEL
FUNKT

aktiveras om bromskvitterings-
signalen inte motsvarar den for-
vantade under bromslyftning.

Kontrollera instéllningarna fér mekanisk
broms, parametrarna 35.01...35.08.

For att faststalla om problemet ligger i kvitte-
ringssignalen eller bromsen: Kontrollera om
bromsen &r ansatt eller Iyft.

Felsékning
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Kod | Fel Orsaka Atgérd
(faltbusskod)
0036 | STORN LOK STYRPL Manoverpanel eller PC-verktyg, | Kontrollera PC-verktyget eller mandverpane-
(0x5300) vald som aktiv styrplats for driv- | lens anslutning.
Programmerbar felfunk- systemet, har slutat kommuni- Kontrollera manéverpanelkontaktdonet.
tion: 46.03 STORN LOK cera. Sétt tillbaka mandverpanelen i sin hallare.
STYRPL
0037 | NVMEMCORRUPTED Frekvensomriktare, internt fel Kontrollera felloggen for utdkad felkod. Se
(0x6320) Obs: Detta fel kan inte aterstal- | atgarder nedan for utékad beskrivning av fel-
las. kod.
Utokad felkod: 2051 Totalt antal parametrar (inklu- Flytta parametrar fran firmware-grupper till
sive ej utnyttjat utrymme mellan | tilllampningsgrupper.
parametrar) dverstiger max tilla- | ninska antalet parametrar.
tet varde i firmware.
Utdkad felkod: Ovrigt Frekvensomriktare, internt fel. Kontakta ABB
0038 | KOMMSTORN OPTION Kommunikationen mellan frek- Kontrollera att tillvalsmodulerna ar korrekt

(0x7000)

vensomriktare och tillvalsmodul
(FEN-xx och/eller FIO-xx) ar
bruten.

anslutna till utékningsfack 1 och (eller) 2.

Kontrollera att kontaktdonen pa tillvalsmodu-
ler eller i utdkningsfack 1/2 inte ar skadade.
For att faststalla om modul eller kontaktdon ar
skadade: Testa varje modul individuellt i utdk-
ningsfack 1 och 2.

Felsékning
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Kod | Fel Orsaka Atgard
(faltbusskod)

0039 | PULSGIVARE1 Pulsgivare 1, aterkopplingsfel Om felet uppstar under den forsta igangkor-
(0x7301) ningen, innan pulsgivaraterkoppling anvands.

- Kontrollera kabeln mellan pulsgivare och
pulsgivarmodul (FEN-xx) och ordningen for
signalledarna i kabelns bada andar.

Om absolutpulsgivare, EnDat/Hiperface/SSI,
med inkrementella sin/cos-pulser anvands
kan felaktig kabeldragning lokaliseras enligt
féljande: Deaktivera serielank (nollposition)
genom att satta parameter 91.02 ABS PG
GRANSSNIT till (0) INGEN och testa pulsgi-
varfunktionen:

- Om pulsgivarfel inte aktiveras, kontrollera
serieldnkens kabeldragning. Observera att
nollposition inte beaktas nar serielank ar
deaktiverad.

- Om pulsgivarfel aktiveras, kontrollera kabel-
dragning for serieldnk och sin/cos-signaler.

Obs: Eftersom endast nollposition begars via
serieldnk och under kérning uppdateras posi-
tionen i enlighet med sin/cos-pulser

- Kontrollera parameterinstallningarna for
pulsgivare.

Om fel upptrader efter att pulsgivaraterkopp-
ling redan har anvants eller under drivsystem-
korning:

- Kontrollera att pulsgivarkablar eller pulsgi-
vare inte ar skadade.

- Kontrollera att pulsgivarmodul (FEN-xx) eller
dess anslutning inte ar skadad.

- Kontrollera jordanslutningar (om stérningar
uppstar i kommunikationen mellan pulsgivar-
modul och pulsgivare).

Obs: De nya installningarna trader i kraft forst
nar parameter 90.10 PG KONF UPPDAT
anvands eller nar JCU-styrenheten span-
ningssatts pa nytt.

For ytterligare information om pulsgivare, se
parametergrupperna 90 (sid 183), 91 (sid
187), 92 (sid 192) och 93 (sid 193).

Felsékning
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Kod | Fel Orsaka Atgérd
(faltbusskod)

0040 | PULSGIVARE2 Pulsgivare 2, aterkopplingsfel Se fel PULSGIVARE1.

(0x7381) EnDat eller SSI-pulsgivare Om mdjligt, anvand enkel positionsdverféring
anvands i kontinuerligt driftlage | istallet for kontinuerlig positionséverféring
som pulsgivare 2. (dvs. om pulsgivaren har inkrementella sin/
[dvs. 90.02 VAL PULSGIVARE2 | cos-signaler):
= (3) FEN-11 ABS - Andra parameter 91.25 SSI MOD/91.30
och i ENDAT MOD till vardet (0) INITIAL POS.
91.02 ABS PG GRANSSNIT = | aAnnars, anvand EnDat/SSI-pulsgivare som
(2)hENDAT eller (4) SSI pulsgivare 1:
oc «

91.30 ENDAT MOD = (1) KON- | A.ndr.zla parameter 90.01 VAL PULSGIVARE
1 till vardet (3) FEN-11 ABS och parameter

TINUERLIG (eller 91.25 SSI 90.02 VAL PULSGIVARE? till vardet (0

MOD = (1) KONTINUERLIG) ] ' ill vardet (0)
INGEN.
Obs: Den nya installningen trader i kraft forst
nar parameter 90.10 PG KONF UPPDAT
anvands eller nar JCU-styrenheten span-
ningssatts pa nytt.

0045 | FALTBUSSKOMM Cyklisk kommunikation har Kontrollera status for faltbusskommunikation.
(0x7510) avbrutits mellan frekvensomrik- | Se dokumentationen f6r aktuell faltbuss.
Programmerbar felfunk- tare och faltbussmodul eller Kontrollera parameterinstaliningarna for falt-
tion: 50.02 FUNKT KOMM- mellan PLC och faltbussmodul. | 155, Se parametergrupp 50 pa sid 169.
FEL Kontrollera kabelanslutningar.

Kontrollera om faltbussadministratéren ar i
drift

0046 | FB MAPPN FIL Frekvensomriktare, internt fel Kontakta ABB
(0x6306)

0047 | MOTOROVERTEMP Beradknad motortemperatur Kontrollera motorns markdata och faktiska
(0x4310) (baserad pa motorns termiska belastning.

Programmerbar felfunk- modell) har dverstigit felgransen | | at motorn svalna. Sakerstall korrekt motor-

tion: 45.01 MOTOROVER-
LAST

definierad av parameter 45.04
MOT TEMP FELGRAN.

kylning: Kontrollera kylflakt, rengor kylflansar
etc.

Kontrollera vardet fér temperaturfelniva.

Kontrollera motorns termiska modell (para-
metrarna 45.06...45.08 och 45.10 MOT
TERMTIDKONST.

Uppmatt motortemperatur har
Overskridit felnivan enligt para-
meter 45.04 MOT TEMP FEL-
GRAN.

Kontrollera att faktiskt antal sensorer motsva-
rar vardet enligt parametern 45.02 MOT
TEMP GIVARE.

Kontrollera motorns markdata och faktiska
belastning.

Lat motorn svalna. Sakerstall korrekt motor-
kylning: Kontrollera kylflakt, rengér kylflansar
etc.

Kontrollera vardet for temperaturfelniva.
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Kod | Fel Orsaka Atgard
(faltbusskod)

0049 | Al OVERVAKNING Signalen pa analog ingang Al1 Kontrollera kalla och anslutningar fér analog
(0x8110) eller Al2 har natt en grans defi- | ingang Al1/2.

Programmerbar felfunk- ,r’j\lle(r')a\(/anI;\/Fflz?\lmeter 13.13 VAL Kontrollera min- och maxgranser for analog
tion: 13.12 Al OVERVAK- ' ingang Al1/2, parametrarna 13.02 och 13.03/
NING 13.07 och 13.08.

0050 | PG 1 KABEL Pulsgivare 1, kabelfel detekte- Kontrollera kabeln mellan FEN-xx-granssnit-
(0x7389) rat. tet och pulsgivare 1. Efter varje andring i
Programmerbar felfunk- kabeldragningen, konfigurera om granssnit-
tion: 90.05 PG KABEL tet genom att bryta och sluta matningen, eller
OVI.ERV.AK aktivera parametern 90.10 PG KONF UPP-

DAT.

0051 PG 2 KABEL Pulsgivare 2, kabelfel detekte- Kontrollera kabeln mellan FEN-xx-granssnit-
(0x738A) rat. tet och pulsgivare 2. Efter varje andring i
Programmerbar felfunk- kabeldragningen, konfigurera om grénssnit—
tion: 90.05 PG KABEL tet genom att bryta och sluta matningen, eller
OVI.ERV.AK aktivera parametern 90.10 PG KONF UPP-

DAT.

0052 | D2D KONFIG Konfigurering av drift till drift- Kontakta ABB

(0x7583) bussen har misslyckats av
annan orsak an de som indike-
ras av larm 2042, till exempel
att startsparr ar begard men inte
har getts.

0053 | D2D KOMM Pa ledardrivsystem: Frek- Kontrollera att alla frekvensomriktare som
(0x7520) vensomriktaren har inte fatt svar | avfragas (parametrarng 57.04 AKT FOLJARE
Programmerbar felfunk- fran en aktiverad foljare under 1_310ch 57.05 AKT FOLJARE32_62) pa drift
tion: 57.02 FUNKT KOMM- fem konsekutiva avfragningscy- | till drift-lanken far matning, ar korrekt anslutna
FEI_. ) kler. till bussen och har korrekt nodadress.

Kontrollera drift till drift-anslutningen.
Pa foljardrivsystem: Frek- Kontrollera instéllningarna fér parametrarna
vensomriktaren har inte fatt 57.06 LED VAL D2D REF1 och 57.07 LED
nagon ny referens 1 och/eller 2 | VAL D2D REF2 pa ledardrivsystemet.
under fem konsekutiva refe- Kontrollera drift till drift-anslutningen.
renshanteringscykler.

0054 | D2D BUFF OLAST Overforingen av drift till drift- Kontakta ABB
(0x7520) referensen misslyckades pa
Programmerbar felfunk- grund av overflow i meddelan-

. debuffert.
tion: 57.02 FUNKT KOMM-

FEL

0055 | TEKN BIBLIOTEK Aterstallbart fel, genereratav ett | Se dokumentationen av teknologifunktions-
(0x6382) teknologifunktionsblock-biblio- blockbiblioteket.

tek.

0056 | TEKN BIBL KRIT Permanent fel, genererat av ett | Se dokumentationen av teknologifunktions-
(0x6382) teknologifunktionsblock-biblio- blockbiblioteket.

tek.

0057 | TVINGAT FEL Utlésningskommando i Generell | Kontrollera PLC status
(OXFF90) drivsystemprofil.

Felsékning
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Kod | Fel Orsaka Atgérd
(faltbusskod)

0058 | FB PAR FEL Frekvensomriktaren har inte de | Kontrollera PLC-programmeringen.
(0x6320) funktioner som begars av PLC’. Kontrollera parameterinstéliningarna for falt-

eller begard funktion ar inte akti- | pyss. Se parametergrupp 50 pa sid 169.
verad.

0059 | ROTORFASTLAST Motorn arbetar i fastlasnings- Kontrollera motorlast och drivsystemdata.
(0x7121) omréadet pa grund av t.ex. 8ver- | Kontrollera felfunktionsparametrarna.

last eller ofillracklig motoreffekt.
Programmerbar felfunk-
tion:
46.09 FASTLASNING
FUNK

0061 VARVT ATERFORING Ingen varvtalsaterkoppling tas Kontrollera parametrarna i grupp 22.

(0x8480) emot. Kontrollera pulsgivarinstallationen. Se
beskrivningen av fel 0039 (PULSGIVARE1)
for ytterligare information.
Kontrollera pulsgivarens kabeldragning. Se
beskrivningarna av fel 0050 (PULSGIVARE1)
och 0051 (PULSGIVARE?2) for ytterligare
information.

0062 | D2D SLOT COMM Drift till drift-bussen ar installd Kontrollera installningarna av parametrarna
(0x7584) pa att anvanda en FMBA-modul | 57.01 AKT D2D LANK och 57.15 D2D KOMM

fér kommunikation, men ingen PORT. Kontrollera att FMBA-modulen har
modul detekteras pa specifice- detekterats genom att kontrollera parame-
rad utdkningsfack. trarna 9.20...9.22.
Kontrollera att FMBA-modulen &r korrekt
ansluten.
Foérsok installera FMBA-modulen i ett annat
utdkningsfack. Om felet kvarstar, kontakta
ABB

0067 FPGA ERROR1 Frekvensomriktare, internt fel Kontakta ABB
(0x5401)

0068 | FPGA ERROR2 Frekvensomriktare, internt fel Kontakta ABB
(0x5402)

0069 ADC ERROR Frekvensomriktare, internt fel Kontakta ABB
(0x5403)

0073 | ENC 1 PULSE FREQU- Pulsgivare 1 tar emot for stort Kontrollera pulsgivarens installningar.
ENCY dataflode (pulsfrekvens). Andra parametrarna 93.03 PG1 MAT METOD
(0x738B) och 93.13 PG2 MAT METOD s4 att bara pul-

ser/flanker fran en kanal anvands.

0074 | ENC 2 PULSE FREQU- Pulsgivare 2 tar emot for stort Kontrollera pulsgivarens installningar.

ENCY
(0x738C)

datafléde (pulsfrekvens).

Andra parametrarna 93.03 PG1 MAT METOD
och 93.13 PG2 MAT METOD sa att bara pul-
ser/flanker fran en kanal anvands.
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Kod | Fel Orsaka Atgard
(faltbusskod)
0201 T1 OVERLAST Firmware, cykeltid 2, éverbelas- | Kontakta ABB
(0x0201) tad
Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0202 T2 OVERLAST Firmware, cykeltid 3, 6verbelas- | Kontakta ABB
(0x6100) tad
Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0203 | T3 OVERLAST Systemprogram, cykeltid 4, Kontakta ABB
(0x6100) oOverbelastad
Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0204 | T5 OVERLAST Systemprogram, cykeltid 5, Kontakta ABB
(0x6100) overbelastad
Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0205 | A1 OVERLAST Tillampningsprogram, cykeltid Kontakta ABB
(0x6100) 1, fel
Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0206 | A2 OVERLAST Tillampningsprogram, cykeltid Kontakta ABB
(0x6100) 2, fel
Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0207 | A1INT FEL Fel vid skapande av uppgift i Kontakta ABB
(0x6100) tillldmpningsprogram
Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0208 | A2 INT FEL Fel vid skapande av uppgift i Kontakta ABB
(0x6100) tillampningsprogram
Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0209 STACK FEL Frekvensomriktare, internt fel Kontakta ABB

(0x6100)

Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.

0210 | FPGA FEL

JMU-minnesenhet saknas eller
ar skadad.

Kontrollera att JMU ar korrekt installerad. Om

(OXFF61) problemet kvarstar, byt JMU-enheten.
0301 LASN UFF FIL Fillasningsfel Kontakta ABB
(0x6300) Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0302 | APPL REG SKAPAS Frekvensomriktare, internt fel Kontakta ABB

(0x6100)

Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.

Felsékning
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Kod | Fel Orsaka Atgérd
(faltbusskod)
0303 FPGA KONFIG REG Frekvensomriktare, internt fel Kontakta ABB
(0x6100) Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0304 KRAFTMOD ID Frekvensomriktare, internt fel Kontakta ABB
(0x5483) Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0305 UPPSTRACKN DB Frekvensomriktare, internt fel Kontakta ABB
(0x6100) Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0306 LICENSIERING Frekvensomriktare, internt fel Kontakta ABB
(0x6100) Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0307 URSPRUNGSFIL Frekvensomriktare, internt fel Kontakta ABB
(0x6100) Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0308 | SKADAD APPL FIL Skadad tillampningsfil Ladda om tillampningen.
(0x6300) Obs: Detta fel kan inte aterstal- | Om felet kvarstar, kontakta ABB.
las.
0309 | APPL LADDAS Tillampningsfil inkompatibel Kontrollera felloggen for utdkad felkod. Se
(0x6300) eller skadad. atgarder nedan for utdkad beskrivning av fel-
Obs: Detta fel kan inte aterstal- | kod:
las.
Utokad felkod: 8 Mallen som anvands i tillamp- Andra tillampningens mall i DriveSPC.
ningen ar inkompatibel med
frekvensomriktarens firmware
Utokad felkod: 10 Parametrarna som ar definie- Kontrollera tillampningen med avseende pa
rade i tilldampningen ar i konflikt | parameterkonflikter.
med befintliga frekvensomriktar-
parametrar.
Utokad felkod: 35 Tillampningsmninnet fullt. Kontakta ABB
Utdkad felkod: Ovrigt Skadad tillampningsfil Ladda om tillampningen.
Om felet kvarstar, kontakta ABB.
0310 | ANV FIL LADDAS Laddning av anvandarparame- Ladda om.

(OxFF69)

ter-uppséattning ar inte korrekt
genomférd pa grund av att:

- angiven tabell inte finns

- den egna anvandarparameter-
uppsattningen inte ar kompati-
belt med frekvensomriktarens
programversion

- frekvensomriktare har stangts
av under pagaende laddning

Felsékning
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Kod | Fel Orsaka Atgard
(faltbusskod)
0311 ANV FIL SPARAS Anvandarparameteruppsatt- Kontrollera instéliningen av parameter 95.01
(OXFF69) ningen har inte sparats pa STYRKORTS MATN.
grund av att minnet ar korrupt. Om felet kvarstar, kontakta ABB.
0312 | UFF OVERDIM UFF-filen for stor. Kontakta ABB
(0x6300)
0313 | UFF EOF Fel pa UFF-filstruktur Kontakta ABB
(0x6300)
0314 | TEKN BIBLIOTEK Inkompatibelt firmware-grans- Kontakta ABB
(0x6100) snitt
Obs: Detta fel kan inte aterstal-
las.
0315 | STORN ATERLADDN Aterstalining av sakerhetskopie- | Kontakta ABB
(0x630D) rade parametrar misslyckades. | yyitteras reset efter framgangsrikt aterstall-
ning via manoverpanelen eller DriveStudio.
0316 | DAPS MISSMATCH Inkompatibilitet mellan JCU-sty- | Kontakta ABB
(0x5484) renhetens firmware och kraft-
modulens logikversioner.
0317 | SPC FEL Fel genererat av funktionsblock | Kontrollera anvandningen av blocket SPC
(0x6200) SOLUTION_FAULT i tillamp- FEL i tillAmpningsprogrammet.
ningsprogrammet.
0319 | APPL LICENS Frekvensomriktarens matnings- | Ge matningsenheten ratt licens med hjalp av
(0x6300) enhet (JPU) saknar ratt tillamp- | DriveSPC PC-verktyget eller ta bort skyddet

ningslicens foér att anvanda
nedladdat tilldAmpningsprogram.

fran tillAmpningen som anvands.

For ytterligare information, se Licensiering
och skydd for tilldmpningsprogram pa sid 32.

Felsékning
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Vad kapitlet innehaller

Termer

Detta kapitel beskriver standardfunktionsblocken. Blocken ar grupperade pa samma
satt som i verktyget DriveSPC.

Vardena inom parentes i firmwareblockets huvud ar blockets nummer.

Obs: Angivna exekveringstider kan variera beroende pa vald drivsystemtillampning.
Blockexekveringstiden beskriver hur stor CPU-kapacitet (1.21 PROCESSOR LAST)
blocket reserverar. Till exempel, om ett block med exekveringstiden 2,33 us ar satt

till cykliciteten 1 ms 6kar CPU-belastningen 0,23 %.

Datatyp Beskrivning Réackvidd
Booleska Boolesk O eller1
varden
DINT 32-bitars heltal (31 bitar + tecken) -2147483648...2147483647
INT 16-bitars heltal (15 bitar + tecken) -32768...32767
PB Packade Booleska varden 0 eller 1 for varje individuell Bit
REAL 16-bitars vérde 16-bitars varde (31 bitar + | -32768,99998...32767,9998
= heltalsvarde = brakvarde
REAL24 -128,0...127,999

8-bitars varde 24-bitars varde (31 bitar -

= heltalsvarde = brakvarde
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Alfabetisk lista

ABS ... .. ... ..l 251 GT.... .. i 269
ADD.................... 251 IF.o 316
AND.......... ... . ..... 255 INT..... ... .. .. L. 303
BGET................... 260 INT_TO_ BOOL........... 276
BITAND................. 260 INT_TO_DINT............ 277
BITOR.................. 261 LE ... 270
BOOL_TO DINT.......... 271 LT o 270
BOOL_TO_INT ........... 272 MAX. ... 318
BOP....... ... ... .. ... 315 MIN ... ... 319
BRYTARE ............... 322 MOD ................... 252
BSET................... 261 MONO.................. 324
CTD...... i 280 MOTPOT................ 304
CTD_DINT. .............. 281 MOVE .................. 253
CTU. ... .. 281 MUL........ ... . . 253
CTUDINT. .............. 282 MULDIV................. 253
CTUD........... ... ..... 283 MUX ....... .. ... . ..., 320
CTUD_DINT ............. 285 NE..................... 270
CYCLET ................ 301 NOT........ .t 255
D2D_Conf............... 264 OR...... ... .. ... . ... 256
D2D_McastToken . ........ 265 PARRD................. 312
D2D_SendMessage .. ..... 265 PARRDINTR............. 313
DATA CONTAINER. .. ... .. 301 PARRDPTR. ............. 313
DEMUX-l................ 321 PARWR. ................ 314
DEMUX-MI .............. 321 PID ............. . 305
DINT_TO_BOOL.......... 273 RAMP ... ... .. ... . ... 307
DINT_TO_INT............ 274 REAL_TO_REAL24........ 277
DINT_TO_REALn ......... 274 REAL24_TO_REAL........ 278
DINT_TO_REALn_SIMP....275 REALn_TO_DINT......... 278
DIV... ... . 251 REALNn_TO_DINT_SIMP. . .. 279
DS _ReadlLocal ........... 267 REG.................... 262
DS_WriteLocal. . .......... 268 REG-G.................. 308
ELSE.......... ... . .... 315 ROL.................... 256
ELSEIF ................. 31 ROR ........ ... ... ..., 257
ENDIF .......... ... .... 316 RS..... ... ...l 287
EQ........ ... ... 269 RTRIG.................. 288
EXPT... .ot 252 SHL.................... 257
FILT. ..o 311 SHR........ .. ... ... 258
FIO_ O1_slot1............. 290 SPCFEL................ 310
FIO_ O1_slot2............. 291 SQRT ........ ... .. 254
FIO_11_Al_slot1.......... 292 SR....... 289
FIO_11_Al_slot2.......... 294 SR-D........... ... ... 263
FIO_11_AO_slot1 ......... 296 SUB.................... 254
FIO_11_AO_slot2 .. ....... 297 SWITCHC ............... 323
FIO_11_DIO_slot1......... 299 TOF.................... 325
FIO_11_DIO_slot2. ... ... .. 3000 TON.................... 325
FTRIG .................. 287 TP ... 326
FUNG-1V................ 302 VAL ................... 320
GE........ ... ... 269 XOR......... ... . ..., 259
GetBitPtr . ............... 312

GetvalPtr. . .............. 312

GRANS ................. 318
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Aritmetisk
ABS
(10001)
Blocksymbol

ADD
(10000)

DIV
(10002)

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

ABS
(DINT) 46

TLAL 1 msec (1)

IN

ouT 0UT(46)

0,53 us

Utgangen (UT) ar absolutbeloppet av vardet pa ingangen (IN).
UT=|IN|

Indatatyp véljs av anvandare.
Ingang (IN): DINT, INT, REAL eller REAL24

Utsignal (UT): DINT, INT, REAL eller REAL24

ADD
(DINT) 47

TLAL 1 msec 1)

N oUT(7)

ouT
N2

3,36 ps (nar tva ingangar anvands) + 0,52 s (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingangar anvands ar exekveringstiden 18,87 ps.

Utsignalen (UT) ar lika med summan av insignalerna (IN1...IN32).
UT =IN1T +IN2 + ... +IN32
Utgangsvardet begransas till max- och minvéarden for valt datatypomrade.

Indatatyp och antal ingangar (2...32) valjs av anvandaren.
Ingang (IN1...IN32): DINT, INT, REAL eller REAL24

Utsignal (UT): DINT, INT, REAL eller REAL24

DIV
(DINT) 48

TLAL 1 msec 1)

INL
ouT 0uUT(48)

N2

2,55 us
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EXPT
(10003)

MOD
(10004)

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Utgang (UT) &r ingangen IN1 dividerad med ingang IN2.

UT = IN1/IN2

Utgangsvardet begransas till max- och minvarden for valt datatypomrade.
Om divisorn (IN2) ar 0 ar utgangen 0.

Indatatyp véljs av anvandare.
Ingang (IN1...IN2): INT, DINT, REAL, REAL24,

Utgang (UT): INT, DINT, REAL, REAL24,

EXPT
(REAL) 49

TLAL 1 msec 1)
IN1

ouT 0UT(49)

IN2

81,90 us

Utgangen (UT) ar ingangen IN1, upphdjd till vardet pa ingangen IN2:

uT = IN1'N2

Om ingangen IN1 ar 0 ar utgangen 0.

Utgangsvardet begransas till maxvardet som definieras av valt datatypomrade.
Obs: Exekveringen av EXPT-funktionen ar langsam.

Indatatyp valjs av anvandare.
Ingang (IN1): REAL, REAL24
Ingang (IN2): REAL

Utgang (UT): REAL, REAL24

MOD
(DINT) 50

TLAL 1 msec (1)

Nt oUT(50)

ouT

N2

1,67 us

Utgangen (UT) ar resten fran divisionen mellan ingangarna IN1 och IN2.
OUT = resten av IN1/IN2
Om ingang IN2 &r noll sa ar utgangen noll.

Indatatyp véljs av anvandare.
Ingang (IN1...IN2): INT, DINT

Utgang (UT): INT, DINT

Standardfunktionsblock



MOVE

(10005)
Blocksymbol
Exekveringstid
Funktion
Ingangar
Utgangar

MUL

(10006)
Blocksymbol
Exekveringstid
Funktion
Ingangar
Utgangar

MULDIV

(10007)
Blocksymbol

(BOOL)
TLA1 1 msec 1)

INL
ouTL ouTL(51)

2
oun oUT2(51)

2,10 ps (nér tva ingangar anvands) + 0,42 ps (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingangar anvands ar exekveringstiden 14,55 ps.

Kopierar ingangsvardena (IN1...32) till motsvarande utgangar (OUT1...32).

Indatatyp och antal ingangar (2...32) véljs av anvandaren.
Ingang (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

Utgang (OUT1...0UT32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

MUL
(DINT) 52

TLAL 1 msec (1)

NG
out ouT(52)

IN2

3,47 s (nar tva ingangar anvands) + 2,28 us (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingadngar anvands ar exekveringstiden 71,73 ps.

Utgangen (UT) ar lika med produkten av ingangarna (IN).
UT =1IN1T x IN2 x ... x IN32
Utgangsvardet begransas till max- och minvarden for valt datatypomrade.

Indatatyp och antal ingangar (2...32) valjs av anvandaren.
Ingang (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24,

Utgang (UT): INT, DINT, REAL, REAL24,

MULDIV

TLA1 1 msec (1)

1
o 0(53)

MUL
REM REM(53)

DIV

Exekveringstid 7,10 ps
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SQRT
(10008)

SUB
(10009)

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Utgangen (O) ar lika med produkten av ingang IN och ingdng MUL, dividerad med
ingang DIV.

Utgang = (I x MUL)/DIV

O = kvot REM = rest.

Exempel: | =2, MUL = 16 och DIV = 10:

(2 x16)/10 = 3,2, dvs. O = 3 och REM = 2

Utgangsvardet begransas till max- och minvarden foér datatypomrade.
Ingang (1): DINT

Multiplikatoringang (MUL): DINT

Divisoringang (DIV): DINT

Utgang (O): DINT

Restutgang (REM): DINT

RT
(REAL) 54

TLAL 1 msec 1)

IN
ouT OuUT(54)

2,09 us

Utgangen (UT) ar kvadratroten av ingangen (IN).
OUT = sqrt(IN)
Utgangen ar 0 om ingangsvardet ar negativt.

Indatatyp véljs av anvandare.
Ingang (IN): REAL, REAL24

Utgang (UT): REAL, REAL24

SUB
(DINT) 55

TLAL 1 msec (1)
INL

out OUT(55)

N2

2,33 us

Utgangen (UT) ar skillnaden mellan ingangarna (IN):
UT =1IN1-1IN2
Utgangsvardet begransas till max- och minvarden for valt datatypomrade.

Indatatyp valjs av anvandare.
Ingang (IN1...IN2): INT, DINT, REAL, REAL24,

Utgang (UT): INT, DINT, REAL, REAL24,

Standardfunktionsblock



Bitstrang
AND
(10010)
Blocksymbol

NOT
(10011)

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion
Ingangar

Utgangar

AND
56

TLA1 1 msec 1)

INL
out
N2

255

0UT(56)

1,55 ps (nar tva ingangar anvands) + 0,60 us (for varje ytterligare ingang). Nar alla

ingadngar anvands ar exekveringstiden 19,55 ps.

Utgangen (UT) &r 1 om alla anslutna ingangar (IN1...IN32) ar 1. Annars ar utgangen 0.
Sanningstabell:

IN1

IN2

uT

Al al Ol O

0
1
0
1

| O|O| o

Indata kan inverteras.

Antalet ingangar véljs av anvandaren.

Ingang (IN1...IN32): Boolesk

Utgang (UT): Boolesk

NOT
57

TLA1 1 msec (1)

0,32 ps

1
(o]

0(57)

Utgangen (O) ar 1 om ingangen (I) &r 0. Utgangen (O) &r 0 om ingangen (l) ar 1.

Ingang (l): Boolesk
Utgang (O): Boolesk
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OR
(10012)
Blocksymbol OR
58
TLAL 1 msec 1)
Int ot ouT(8)
N2
Exekveringstid 1,55 ps (nar tva ingangar anvands) + 0,60 ps (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingangar anvands ar exekveringstiden 19,55 ps.
Funktion Utgangen (UT) &r 0 om alla anslutna ingangar (IN) ar 0. Annars ar utgangen 1.
Sanningstabell:
INT |IN2 |UT
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 1
Indata kan inverteras.
Ingangar Antalet ingangar (2...32) véljs av anvandaren.
Ingang (IN1...IN32): Boolesk
Utgangar Utgang (UT): Boolesk
ROL
(10013)
Blocksymbol ROL
(DINT) 59
TLA1 1 msec (1)

BITCNT

0(59)

(o]
I

Exekveringstid 1,28 ps

Funktion Ingangs-bitar (1) roteras at vanster med det antal bit (N) som definieras av BITCNT. N
mest signifikant bit (MSB) pa ingangen lagras som N minst signifikant bit (LSB) pa
utgangen.

Exempel: Om BITCNT =3
3 MSB

P S—

l1f11110000011100101110100110011010 1

J|/0OOOO0O111001011101001100110101(111

—

3LSB

Ingangar Indatatyp valjs av anvandare.
Ingang for antal bit (BITCNT): INT, DINT
Ingang (1): INT, DINT

Utgangar Utgang (O): INT, DINT
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(10014)

SHL
(10015)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar
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ROR
(DINT) 60
TLA1 1 msec (1)

BITCNT

o 0(60)

I

1,28 us

Ingangs-bitarna (1) roteras at hoger med det antal bit (N) som definieras av BITCNT. N
minst signifikant bit (MSB) pa ingangen lagras som N mest signifikant bit (LSB) pa
utgangen.

Exempel: Om BITCNT =3

3LSB
—

l111110000011100101110100110011010 1

o0/10111100000111001011101001100110

[—)

3 MSB

Indatatyp véljs av anvandare.
Ingang for antal bit (BITCNT): INT, DINT
Ingang (1): INT, DINT

Utgang (O): INT, DINT

SHL
(DINT) 61

TLAL 1 msec 1)

BITCNT
o o61)

1

0,80 ps

Ingangs-bitarna () roteras at vanster med det antal bit (N) som definieras av BITCNT. N
mest signifikant bit (MSB) pa ingangen raderas och N minst signifikant bit (LSB) pa
utgangen sétts till 0.

Exempel: Om BITCNT =3

3 MSB

—

1/111100000111001011101001100110101

o0j00000111001011101001100110101000

[ —
3LSB

Indatatyp véljs av anvandare.

Antal bit (BITCNT): INT; DINT

Ingang (I): INT, DINT
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Utgangar
SHR
(10016)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Utgang (O): INT; DINT

SHR
(DINT)

62

TLAL 1 msec

(€]

BITCNT

I

o}

0(62)

0,80 us

Ingangs-bitarna (I) roteras at héger med det antal bit (N) som definieras av BITCNT. N
minst signifikant bit (MSB) pa ingangen raderas och N mest signifikant bit (LSB) pa

utgangen sétts till 0.
Exempel: Om BITCNT =3

3LSB

—

l1{111100000111001011101001100110101

0/j00011100000111001011101001100110

S E—)

3 MSB

Indatatyp véljs av anvandare.
Antal bit (BITCNT): INT; DINT
Ingang (I): INT, DINT

Utgang (O): INT; DINT

Standardfunktionsblock
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(10017)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

XOR

63

TLAL 1 msec

(€]

INL

N2

259

OUT(63)

1,24 ps (nar tva ingangar anvands) + 0,72 us (for varje ytterligare ingang). Nar alla

ingangar anvands ar exekveringstiden 22,85 ps.

Utgangen (UT) &r 1 om en av de anslutna ingangarna (IN1...IN32) &r 1. Utgangen ar

noll om alla ingangar har samma varde.

Exempel:
INT |IN2 |UT
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 0

Indata kan inverteras.

Antalet ingangar (2...32) valjs av anvandaren.
Ingang (IN1...IN32): Boolesk

Utgang (UT): Boolesk
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Bitvis

BGET
(10034)

BITAND
(10035)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

(DINT) 64
TLA1 1 msec (1)
BITNR

0(64)

1

0,88 us

Utgangen (O) ar vardet hos vald bit (BITNR) pa ingangen ().

BITNR: Bitnummer (0 = bithummer 0, 31 = bithrummer 31)

Om bitnumret inte ligger inom omradet 0...31 (for DINT) eller 0...15 (for INT) satts
utgangen till 0.

Indatatyp valjs av anvandare.

Bitnummer (BITNR): DINT

Ingang (I): DINT, INT

Utgang (O): Boolesk

BITAND
65

TLA1 1 msec 1)
I

o 0(65)

12

0,32 ps

Bitvardet for utgangen (O) ar 1 om motsvarande bitvarde pa ingangarna (11 och 12) ar 1.
Annars satts utgangens bitvarde till 0.

Exempel:

Mm{11100000111001011101001100110101

2 |100000111001011101001100110101111

O |00o00O0O0OO0O0OO01001001001000100100101

Ingang (11, 12): DINT
Utgang (O): DINT
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BITOR
(10036)

BSET
(10037)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingang
Utgang

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar
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BITOR
66

TLAL 1 msec (1)

I
o 0(66)

2

0,32 us

Bitvardet for utgangen (O) ar 1 om motsvarande bitvarde pa nagon av ingangarna (I1
och 12) ar 1. Annars satts utgangens bitvarde till 0.

Exempel:

Mm (1110000011100101110100110011010 1
2 |00000111001011101001100110101111
o |1t1100111111011111101101110111111

Ingang (1, 12): DINT

Utgang (O): DINT

(DINT)
TLA1 1 msec 1)

EN
o 0(67)

BITNR

BIT

1,36 us

Vardet pa en vald bit (BITNR) pa ingangen (1) satts enligt definitionen av
bitvardesingangen (BIT). Funktionen maste friges av frigivningsingangen (VALD).
BITNR: Bitnummer (0 = bithummer 0, 31 = bitnummer 31)

Om BITNR inte ligger inom omradet 0...31 (for DINT) eller 0...15 (fér INT) eller om EN
aterstalls till noll sparas ingangens varde till utgangen oférandrat (dvs. ingen bit andras).

Exempel:
EN=1,BITNR=3,BIT=0
IN = 0000 0000 1111 1111
O = 0000 0000 1111 0111

Indatatyp valjs av anvandare.

Frigivningsingang (VALD): Boolesk
Bitnummer (BITNR): DINT
Bitvardesingang (BIT): Boolesk
Ingang (I): INT, DINT

Utgang (O): INT, DINT
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REG
(10038)

Blocksymbol REG
(BOOL) 68
TLAL 1 msec 1)

S

o1 01(68)

>L
0 02(68)

Exekveringstid 2,27 ps (nar tva ingangar anvands) + 1,02 ps (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingadngar anvands ar exekveringstiden 32,87 ps.

Funktion Vardet paingangen (I1...132) sparas till utgangen (O1...032) om laddningsingangen (L)
ar satt till 1 eller sattingangen (S) &r 1. Nar laddningsingangen &r satt till 1 sparas vardet
pa ingangen till utgangen endast en gang. Nar sattingangen ar 1, sparas vardet pa
ingangen (1) till utgangen varje gang blocket exekveras. Sattingangen asidosatter
laddningsingangen.

Om aterstallningsingangen (R) ar 1 &r alla anslutna utgangar 0.

Exempel:
> ? L ; Otprev 01
¥ . ° 10 15 15
i - o1 20 15 20
0 ! 0 30 20
0 ! 0->1 40 0
! 0 0 50 0 50
1 0 0->1 60 50 0
: 1 0 70 60
! ! 0->1 80 0
O1yrey &r foregaende cykels utgangsvarde.

Ingangar Indatatyp och antal ingangar (1...32) véljs av anvéndaren.
Sattingang (S): Boolesk
Laddningsingang (L): Boolesk
Aterstéliningsingang (R): Boolesk
Ingang (I1...132): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Utgangar Utgang (O1...032): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Standardfunktionsblock



SR-D
(10039)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

SR-D

69

TLAL 1 msec

)

1,04 us

S

D

>C

R

o

263

Nar belastningsingangen satts till 1 sparas vardet pa ingangen () till utgangen endast
en gang). Nar aterstallningsingang (R) satts till 1 satts utgangen till 0.

Om endast ingangarna Set (S) och Reset (R) anvands fungerar SR-D-blocket som ett

SR-block:

Utgangen (O) ar 1 om sattingangen (S) ar 1. Utgangen behaller sitt tidigare tillstand om
sattingangen (S) och aterstallningsingangen (R) ar 0. Utgangen ar 0 om sattingangen ar
0 och aterstallningsingangen ar 1.

Sanningstabell:

S R Oprev J

0 0 0 0 0 0 (= féregaende
utgangsvarde)

0 0 0 0->1 0 0 (= dataingangsvarde)

0 0 0 0 (= féregaende
utgangsvarde)

0 0 1 0->1 0 1 (= dataingangsvarde)

0 1 0 0 1 0 (Reset)

0 1 0 0->1 0 0 (Reset)

0 1 1 0 0 0 (Reset)

0 1 1 0->1 0 0 (Reset)

1 0 0 0 0 1 (= sattvarde)

1 0 0 0->1 1 0 (= Dataingangvarde) for
en exekveringscykel,
andras sedan till 1 enligt
sattingangen (S = 1).

1 0 1 0 1 1 (= sattvarde)

1 0 1 0->1 1 1 (= dataingangsvarde)

1 1 0 0 1 0 (Reset)

1 1 0 0->1 0 0 (Reset)

1 1 1 0 0 0 (Reset)

1 1 1 0->1 0 0 (Reset)

Oprev &r den foregaende cykelns utgangsvarde

Sattingang (S): Boolesk

Dataingang (D): Boolesk
Klockingang (C): Boolesk

Aterstaliningsingéng (R): Boolesk
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Utgangar Utgang (O): Boolesk

Kommunikation
Se aven Bilaga B - Dirift till drift-buss (sid 347).

D2D_Conf
(10092)
Blocksymbol D2D_Conf
TLAL 1 msec 1)
Refl Cycle Sel Error Error(70)
Ref2 Cycle Sel
Std Mast Group
Exekveringstid -
Funktion Definierar hanteringsintervall for drift till drift-referens 1 och 2, samt adress (Gruppnum-

mer) for standardmassiga multicast-meddelanden (ej kedjade).
Vardena for Ref1/2 Cycle Sel-ingangarna motsvarar foljande intervall:

Véarde Hanteringsintervall

0 Forvalt varde (500 ps for referens 1; 2 ms for referens 2)
1 250 ps

2 500 us

3 2ms

Obs: Negativt varde pa Ref2 Cycle Sel deaktiverar hantering av Ref2 (om den ar
deaktiverad i ledaren maste den deaktiveras i alla foljare).

Tilldtna varden for Std Mcast Group-ingangen ar 0 (= multicast anvands ej) och 1...62
(multicast-grupp).

En oansluten ingang, eller en ingang med felstatus, anses ha vardet 0.
Felkoder indikerade av felutgangen ar foljande:

Bit Beskrivning

0 REF1_CYCLE_ERR: Varde pa ing. Ref1 Cycle Sel utanfér omrade
REF2_CYCLE_ERR: Varde pa ing. Ref2 Cycle Sel utanfér omrade

2 STD_MCAST_ERR: Varde pa ingangen Std Mcast Group utanfér
omrade

Se aven Exempel pa anvéndning av standardfunktionsblock i drift till drift-
kommunikation pa sid 355.

Ingangar Drift till drift-referens 1 hanteringsintervall (Ref1 Cycle Sel): INT
Drift till drift-referens 2 hanteringsintervall (Ref2 Cycle Sel): INT
Standard multicast-adress (Std Mcast Group): INT

Utgangar Felutgang (Error): PB

Standardfunktionsblock
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D2D_McastToken

(10096)
Blocksymbol D2D_McastToken
71
TLAL 1 msec (1)
Target Node e Error(71)
Mcast Cycle

Exekveringstid -

Funktion Konfigurera 6verforing av token-meddelanden till en foljare. Varje token tillater foljaren
att skicka ett meddelande till en annan féljare eller grupp av féljare. For meddelandety-
per, se block D2D_SendMessage.

Obs: Detta block stods endast i ledaren.
Malnodingangen definierar nodadressen som ledaren sénder tokens till. Omradet &r
1...62.
Mcast Cycle specificerar intervallen mellan token-meddelanden i omradet 2...1000 ms.
Om denna ingang sétts till 0 deaktiveras sédndning av tokens.

Felkoder indikerade av felutgangen ar foljande:

Bit Beskrivning

0 D2D_MODE_ERR: Frekvensomriktaren ar ej ledare

5 TOO_SHORT_CYCLE: Token-intervall for kort, orsakar éverlast

6 INVALID_INPUT_VAL: Ett ingangsvarde utanfér omradet

7 GENERAL_D2D_ERR: Drift till drift-bussens drivrutin initierade inte

meddelandet

Se aven Exempel pa anvéndning av standardfunktionsblock i drift till drift-kommunikation
pa sid 355.

Ingangar Tokenmottagare (malnod): INT
Tokenintervall (Mcast Cycle): INT

Utgangar Felutgang (Error): DINT

D2D_SendMessage
(10095)
Blocksymbol )2D_SendMessa7gze
TLAL 1 msec 1)
Msg TypeSent msg count Sent msg count(72)
Target Node/Grp

Error Error(72)

LocalDsNr

RemoteDsNr

Exekveringstid -

Standardfunktionsblock
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Funktion Konfigurerar éverféringen mellan dataset-tabeller i frekvensomriktare.
Ingangen Msg Type definierar meddelandetypen enligt foljande:

Varde | Meddelandetyp
0 Ej vald
1 Master P2P:

Ledaren skickar innehallet i ett lokalt dataset (spec. av ingangen LocalDsNr)
till datasettabellen (datasetnummer spec. av ingangen RemoteDsNr) for en
foljare (spec. av ing. Target Node/Grp).

Foljaren svarar genom att skicka nasta dataset (RemoteDsNr+1) till ledaren
(LocalDsNr+1).

Nodnumret fér en frekvensomriktare definieras av parameter 57.03.
Obs: Stods endast i ledarfrekvensomriktaren.
2 Read Remote:

Ledaren laser ett dataset (spec. av ingangen RemoteDsNr) fran en foljare
(spec. av ingangen Target Node/Grp) och lagrar det i lokal datasettabell
(datasetnummer spec. av ingangen LocalDsNr).

Nodnumret fér en frekvensomriktare definieras av parameter 57.03.
Obs: Stods endast i ledarfrekvensomriktaren.
3 Follower P2P:

Féljaren skickar innehallet i ett lokalt dataset (specificerat av ingadngen
LocalDsNr) till datasettabellen (datasetnummer spec. av ingangen
RemoteDsNr) fér en annan foljare (spec. av ing. Target Node/Grp).

Nodnumret for en frekvensomriktare definieras av parameter 57.03.

Obs: Stods endast i en foljarfrekvensomriktare En token fran ledar-
frekvensomriktaren kravs for att féljaren ska kunna sanda meddelandet. Se
block D2D_McastToken.

4 Standard Multicast:

Frekvensomriktaren skickar innehallet i ett lokalt dataset (specificerat av
ingangen LocalDsNr ingang) till datasettabellen (datasetnummer spec. av
ingangen RemoteDsNr) fér en grupp foljare (spec. av ing. Target Node/Grp).

Vilken multicast-grupp en frekvensomriktare tillhér definieras av ingangen
Std Mcast Group i blocket D2D_Conf.

En token fran ledar-frekvensomriktaren kravs for att féljaren ska kunna
sanda meddelandet. Se block D2D_McastToken.

5 Broadcast:

Frekvensomriktaren skickar innehallet i ett lokalt dataset (specificerat av
ingangen LocalDsNr ingang) till datasettabellen (datasetnummer spec. av
ingangen RemoteDsNr) for alla foljare.

En token fran ledar-frekvensomriktaren kravs for att féljaren ska kunna
sanda meddelandet. Se block D2D_McastToken.

Obs: med denna meddelandetyp, malnoden/Grp-ingang maste anslutas in
DriveSPC &ven om Anvands ej.

Se aven Exempel pa anvéndning av standardfunktionsblock i drift till drift-kommunikation
pa sid 355.
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Ingangen Target Node/Grp specificerar mal-frekvensomriktaren eller multicast-gruppen
av frekvensomriktare, beroende pa meddelandetyp. Se forklaringar till meddelandetyper
ovan.

Obs: Ingangen maste anslutas i DriveSPC aven om den inte anvands.

Ingangen LocalDsNr specificerar numret pa lokalt dataset som anvands som kalla eller
mal fér meddelandet.

Ingangen LocalDsNr specificerar numret pa fiarrdataset som anvands som mal eller
kalla fér meddelandet.

Utgangen Sent msg count ar andlds raknare for korrekt skickade meddelanden.

Felkoder indikerade av felutgangen ar foljande:

Bit | Beskrivning

D2D_MODE_ERR: Drift till drift-buss ej aktiverad, eller meddelandetypen
stdds inte i aktuellt drift till drift-lage (ledare/foljare)

LOCAL_DS_ERR: ingang utanfor omradet (16...199)
TARGET_NODE_ERR: Ingangen Target Node/Grp utanfér omrade (1...62)
REMOTE_DS_ERR: Fjarrdatasetnummer utanfér omrade (16...199)
MSG_TYPE_ERR: Ingangen Msg Type utanfér omradet (0...5)

..6 | Reserverad

GENERAL_D2D_ERR: Ospecificerat fel i D2D-drivrutin
RESPONSE_ERR: Syntaxfel i mottaget svar

9 TRA_PENDING: Meddelandet har annu inte sants

10 REC_PENDING: Svaret har annu inte tagits emot

1 REC_TIMEOUT: Inget svar mottaget

12 REC_ERROR: Frame-fel i mottaget meddelande

13 REJECTED: Meddelandet har tagits bort fran éverféringsbufferten
14 BUFFER_FULL: Sandbufferten full

o|~Nlo| A w|[N] =

Ingangar Meddelandetyp (Msg Typ): INT
Malnod eller multicast-grupp (Target Node/Grp): INT
Lokalt datasetnummer (LocalDsNr): INT
Fjarrdatasetnummer (RemoteDsNr): INT

Utgangar Raknare for korrekt skickade meddelanden (Sent msg count): DINT
Felutgang (Error): PB

DS_ReadLocal
(10094)

Blocksymbol DS_ReadLocal
73

TLAL 1 msec 1)

LocalDsNr
Datal 168 Datal 16B(73)

Data2 328(73)

Data2 32B

Error Error(73)

Exekveringstid -

Standardfunktionsblock
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Funktion

Ingangar

Utgangar

DS_WriteLocal
(10093)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Laser dataset definierat av ingangen LocalDsNr fran lokal datasettabell. Ett dataset
innehaller ett 16 bit och ett 32 bit ord som riktas till utgangarna Data1 16B respektive
Data2 32B.

Ingangen LocalDsNr definierar antalet dataset som ska lasas.
Felkoder indikerade av felutgangen ar féljande:

Bit Beskrivning
1 LOCAL_DS_ERR: LocalDsNr utanfér omrade (16...199)

Se dven Exempel p& anvéndning av standardfunktionsblock i drift till drift-kommunikation
pa sid 355.

Lokalt datasetnummer (LocalDsNr): INT

Innehall i dataset (Data1 16B): INT
Innehall i dataset (Data2 32B): DINT
Felutgang (Error): DINT

DS_WriteLocal
74

TLAL 1 msec 1)

LocalDsNr
Error Error(74)

Datal 16B

Data2 32B

Skriver data till lokal datasettabell. Varje dataset innehaller 48 bit. Data kommer via
ingangarna Data1 16B (16 bit) och Data2 32B (32 bit). Ett datasetnummer definieras av
ingangen LocalDsNr.

Felkoder indikerade av felutgangen ar féljande:

Bit Beskrivning

1 LOCAL_DS_ERR: LocalDsNr utanfor omrade (16...199)

Se aven Exempel pa anvéndning av standardfunktionsblock i drift till drift-kommunikation
pa sid 355.

Lokalt datasetnummer (LocalDsNr): INT
Innehall i dataset (Data1 16B): INT
Innehall i dataset (Data2 32B): DINT

Felutgang (Error): DINT

Standardfunktionsblock



Jamforelse

EQ
(10040)

GE
(10041)

GT
(10042)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar
>=

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar
Utgangar

>

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar
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EQ
(DINT) 75
TLA1 1 msec 1)
INL

ouT OUT(75)

N2

0,89 ps (nar tva ingangar anvands) + 0,43 ps (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingangar anvands ar exekveringstiden 13,87 ps.

Utgangen (UT) ar 1 om alla anslutna ingangar ar lika (IN1 = IN2 = ... =IN32). Annars ar
utgangen 0.

Indatatyp och antal ingangar (2...32) valjs av anvandaren.
Ingang (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24,

Utgang (UT): Boolesk

GE
(DINT) 76

TLA1 1 msec (1)

NG
out ouT(76)

IN2

0,89 ps (nar tva ingangar anvands) + 0,43 us (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingadngar anvands ar exekveringstiden 13,87 ps.

Utgangen (UT) ar 1 om (IN1>IN2) & (IN2 > IN3) & ... & (IN31 > IN32). Annars &r utgangen 0.

Indatatyp och antal ingangar (2...32) véljs av anvandaren.
Ingang (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24,

Utgang (UT): Boolesk

GT
(DINT) 77
TLAL 1 msec (1)
INL

out ouT(77)

N

0,89 ps (nar tva ingangar anvands) + 0,43 us (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingangar anvands ar exekveringstiden 13,87 ps.

Utgangen (UT) ar 1 om (IN1> IN2) & (IN2> IN3) & ... & (IN31 > IN32). Annars ar utgangen 0.

Indatatyp och antal ingangar (2...32) valjs av anvandaren.
Ingang (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24,

Standardfunktionsblock



270

LE
(10043)

LT
(10044)

NE
(10045)

Utgangar
<=

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar
Utgangar

<

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

<>

Blocksymbol

Exekveringstid
Funktion

Ingangar

Utgangar

Utgang (UT): Boolesk

LE
(DINT) 78
TLAL 1 msec (1)

INL
ouT OUT(78)

N2

0,89 s (nar tva ingangar anvands) + 0,43 us (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingangar anvands ar exekveringstiden 13,87 ps.

Utgangen (UT) ar 1 om (IN1 <IN2) & (IN2 < IN3) & ... & (IN31 < IN32). Annars &r utgangen 0.

Indatatyp och antal ingangar (2...32) valjs av anvandaren.
Ingang (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24,

Utgang (UT): Boolesk

LT
(DINT) 79

TLA1 1 msec (1)

INL
ouT OuT(79)

IN2

0,89 us (nar tva ingangar anvands) + 0,43 us (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingadngar anvands ar exekveringstiden 13,87 ps.

Utgangen (UT) &r 1 om (IN1 < IN2) & (IN2 < IN3) & ... & (IN31 < IN32). Annars ar
utgangen 0.

Indatatyp och antal ingangar (2...32) valjs av anvandaren.
Ingang (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24,

Utgang (UT): Boolesk

NE
(DINT) 80

TLA1 1 msec (1)

1t
o 0(80)

12

0,44 us
Utgangen (O) ar 1 om I1 <> 12. Annars ar utgangen 0.

Indatatyp véljs av anvandare.
Ingang (11, 12): INT, DINT, REAL, REAL24,

Utgang (O): Boolesk
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Konvertering

BOOL_TO_DINT

(10018)
Blocksymbol BOOL_TO_DINT
TLAL 1 msec (i
SIGN ouT 0UT(81)
INL
N2
IN3
N
INS
IN6
IN7
N8
N9
IN10
IN11
IN12
IN13
IN14
IN15
IN16
IN17
IN18
IN19
IN20
IN21
IN22
IN23
IN24
IN25
IN26
IN27
IN28
IN29
IN30
IN31
Exekveringstid 13,47 ys
Funktion Utgangen (UT) &r ett 32-bit, bildat av de booleska heltalsvardena (IN1...IN31 och
SIGN). IN1 = bit 0 och IN31 = bit 30.
Exempel:

IN1=1,IN2=0, IN3...IN31 = 1, TECKEN =1
OUT=L1rl11 111 1111 1111 1111 1111 1111 1101
SIGN IN31...IN1

Standardfunktionsblock
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Ingang

Utgang
BOOL_TO_INT
(10019)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Teckeningang (SIGN): Boolesk
Ingang (IN1...IN31): Boolesk

Utgang (UT): DINT (31 bit + tecken)

BOOL_TO_INT
82

TLA1 1 msec (1)

INL
out ouT(82)

IN2

IN10

IN11

IN12

IN13

IN14

IN15

SIGN

5,00 us

Utgangen (UT) &r ett 16-bit , bildat av de booleska heltalsvardena (IN1
SIGN). IN1 = bit 0 och IN15 = bit 14.

Exempel:
IN1...IN15=1,SIGN =0

ouT = 0111 1111 1111 1111
R
SIGN  IN15...IN1

Ingang (IN1...IN15): Boolesk
Teckeningang (SIGN): Boolesk

Utgang (UT): DINT (15 bit + tecken)

...IN15 och

Standardfunktionsblock



DINT_TO_BOOL

(10020)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

DINT_TO_BOOL
83

TLAL 1 msec

1)

IN

ouT1

ouT2

ouT3

0ouT4

0ouTs

ouTe

ouT?

ouT8

0ouT9

0ouT10

0ouTL1

ouT12

ouT13

OuT14

OUT1S

0ouT16

ouT17

ouT18

ouT19

0ouT20

oum1

ouT22

oum3

0uT24

OUT25

oum6

ouT27

oums

oum9

0ouT30

0ouT31

0ouT32

SIGN

0UT1(83)

0uT2(83)

0uT3(83)

0UT4(83)

0UTS5(83)

0UT6(83)

ouT7(83)

ouT8(83)

0uTY(83)

0UT10(83)

0UT11(83)

0UT12(83)

0UT13(83)

0UT14(83)

OUT15(83)

OUT16(83)

0UT17(83)

0UT18(83)

0UT1Y(83)

0UT20(83)

0UT21(83)

0UT22(83)

0UT23(83)

0UT24(83)

0UT25(83)

0UT26(83)

0UT27(83)

0UT28(83)

0UT29(83)

0UT30(83)

0UT31(83)

0UT32(83)

SIGN83)

11,98 ps
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Den booleska utgangsvardena (OUT1...32) bildas fran 32-bit heltalsvarden pa

ingangen (IN).
Exempel:

IN=0 111 1111 1111 1111 1111 1111 1111 1100

H—l
SIGN
Ingang (IN): DINT

Utgang (OUT1...0UT32): Boolesk

OuUT32...0UT1

Teckenutgang (SIGN): Boolesk

Standardfunktionsblock
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DINT_TO_INT
(10021)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar
Utgangar

DINT_TO_REALn
(10023)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

DINT_TO_INT
84

TLAL 1 msec (1)

1
o 0(84)

0,53 us

Utgangen (O) har ett vardet som ar ett 16 bit heltal fran 32 bit heltalet pa ingangen (I).
Exempel:

1 (31 bit + tecken) O (15 bit + tecken)
2147483647 32767
-2147483648 -32767

0 0

Ingang (I): DINT
Utgang (O): INT

DINT_TO_REALn
(REAL) 85

TLAL 1 msec (1)

NG
ouT ouT(85)

N2

7,25 us

Utgangen (UT) ar REAL/REAL24 -ekvivalenten av vardet pa ingangen (IN). Ingang IN1
ar heltalsvardet och ingangen IN2 &r brakvardet.

Om ett (eller bada) ingangsvardena ar negativt ar utgangsvardet negativt.

Exempel (fran DINT till REAL):

Nar IN1 =2 och IN2 = 3276, UT = 2,04999.

Utgangsvardet begransas till maxvardet for valt datatypomrade.

Ingang (IN1...IN2): DINT

Utdatatyp valjs av anvandaren.
Utgang (UT): REAL, REAL24

Standardfunktionsblock
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(10022)

Blocksymbol

275

DINT_TO_REALn_SIMP
(REAL) 86

TLA1 1 msec 1)

1
o 0(86)

Exekveringstid 6,53 ps

Funktion

Ingangar

Utgangar

SCALE
RRC ERRC(86)

Utgangen (O) ar REAL/REAL24 -ekvivalenten av vardet pa ingangen (l), dividerat med
skalingangen (SKALN).

Felkoder indikerade vid felutgang (ERRC) ar enligt foljande:

Felkod Beskrivning

0 Inget fel

1001 Det beraknade REAL/REAL24-varde 6verstiger minvardet for valt
datatypomrade. Utgangen satts till minvardet.

1002 Det beraknade REAL/REAL24-varde dverstiger maxvardet for valt
datatypomrade. Utgangen sétts till maxvardet.

1003 SKALN-ingangen ar 0. Utgangen satts till 0.

1004 Felaktig skalningsingang, dvs. skalningsingangen ar < 0 eller ar inte
en faktor av 10.

Exempel (fran DINT till REAL24):
Nar | = 205 och SKALN = 100, I/SKALN = 205 /100 = 2,05 och O = 2,04999.

Ingang (I): DINT

Skalningsingang (SKALN): DINT

Utdatatyp valjs av anvandaren.
Utgang (O): REAL, REAL24
Felutgang (ERRC): DINT
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INT_TO_BOOL
(10024)

Blocksymbol INT_TO_BOOL
87

TLAL 1 msec 1)
IN

ouTt oUTL(87)

ouT2 0oUT2(87)

ouT3 0UT3(87)

ouT4 0UT4(87)

ouTs 0UTS5(87)

ouTe 0UT6(87)

our ouT7(87)

ouTs OUT8(87)

ouTo OUT9(87)

ouTIO 0UT10(87)

— 0UT11(87)

ouTL2 0UT12(87)

ouTI3 0UT13(87)

oUTI4 0UT14(87)

oUTIS OUT15(87)

oUTI6 OUT16(87)

SIGN SIGN(87)

Exekveringstid 4,31 ps
Funktion De booleska utgangsvardena (OUT1...16) bildas fran 16-bit heltalsvarden pa ingangen
(IN).
Exempel:
IN = 0111 1111 1111 1111
' OUT16...0UT1

SIGN
Ingangar Ingang (IN): INT
Utgangar Utgang (OUT1...0UT16): Boolesk

Teckenutgang (SIGN): Boolesk
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INT_TO_DINT
(10025)
Blocksymbol INT_TO_DINT
88
TLA1 1 msec 1)
! o )
Exekveringstid 0,33 ps
Funktion Utgangen (O) har ett vardet som ar ett 32 bit heltal fran 16 bit heltalet pa ingangen (1).
| J
32767 32767
-32767 -32767
0 0
Ingangar Ingang (I): INT
Utgangar Utgang (O): DINT
REAL_TO REAL24
(10026)
Blocksymbol REAL_TO_REALZS‘;
TLAL 1 msec (1)
! o 0(89)
Exekveringstid 1,35 ps
Funktion Utgangen (O) ar REAL24-ekvivalenten till REAL-ingangen (I).

Utgangsvardet begransas till maxvardet for datatypen.

Exempel:

| = 0000 0000 0010 0110 1111 1111 1111 1111

0 =00100110 1111 1111 1111 1111 0000 0000

Heltalsvarde

Brakvarde

Brakvarde

Heltalsvarde
Ingangar Ingang (I): REAL
Utgangar Utgang (O): REAL24
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REAL24_TO REAL

(10027)
Blocksymbol REAL24_TO_REAL
90
TLA1 1 msec (1)
! o 0(90)
Exekveringstid 1,20 ps
Funktion Utgangen (O) ar REAL-ekvivalenten till REAL24-ingangen (I).
Utgangsvardet begransas till maxvéardet for datatypomradet.
Exempel:
1 =0010 0110 1111 1111 1111 1111 0000 0000
Heltalsvarde Brakvarde
O = 0000 0000 0010 0110 1111 1111 1111 1111
Heltalsvarde Brakvarde
Ingangar Ingang (I): REAL24
Utgangar Utgang (O): REAL
REALn_TO_DINT
(10029)
Blocksymbol REALN_TO_DINT
(REAL) 91
TLAL 1 msec (1)
! o 0101)
02 02(91)
Exekveringstid 6,45 us
Funktion Utgangen (O) ar 32 bit-heltalsekvivalenten till REAL/REAL24-ingangen (). Utgangen

O1 ar heltalsvardet och utgangen O2 ar brakvardet.
Utgangsvardet begransas till maxvardet for datatypomradet.
Exempel (fran REAL till DINT):

Nar | = 2,04998779297, O1 = 2 och O2 = 3276.

Ingangar Indatatyp véljs av anvandare.
Ingang (I): REAL, REAL24

Utgangar Utgang (O1, O2): DINT
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REALn_TO_DINT_SIMP

(10028)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar
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REALNn_TO_DINT_SIMP
(REAL) 2

TLAL 1 msec (1)

1
o 0(92)

5,54 us

SCALE
ERRC ERRC(92)

Utgangen (O) ar 32 bit-heltalsekvivalenten till REAL/REAL24-ingangen (l) multiplicerad
med skalningsingangen (SKALN).

Felkoder indikeras av felutgadngen (ERRC) enligt féljande:

Felkod Beskrivning

0 Inget fel

1001 Ber. heltalsvarde under minvardet. Utgangen satts till minvardet.

1002 Ber. heltalsvarde éver maxvardet. Utgangen satts till maxvardet.

1003 Skalningsingangen ar 0. Utgangen sétts till 0.

1004 Felaktig skalningsingang, dvs. skalningsingangen ar < 0 eller &r inte
en faktor av 10.

Exempel (fran REAL till DINT):
Nar | = 2,04998779297 och SKALN = 100, O = 204.

Indatatyp valjs av anvandare.
Ingang (I): REAL, REAL24
Skalningingang (SKALN): DINT

Utgang (O): DINT
Felutgang (ERRC): DINT
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Raknare

CTD
(10047)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

CTD

93

TLAL 1 msec

(1)

0,92 us

LD

>CD

2%

v

Q

V93

Q(93)

Raknarutgangen (CV) minskar sitt varde med 1 om raknaringangens (CD) varde andras

fran 0 -> 1 och lastingangens (LD) varde ar 0. Om laddningsingangen har vardet 1 sparas
det forinstallda ingangsvardet (PV) som raknarens utgang (CV). Om raknarutgangen nar
sitt minvarde -32768, forblir raknarutgangen oférandrad

Statusutgangen (Q) ar 1 om réknarutgangens (CV) varde < 0.

Exempel:
LD CcD PV Q CVorev cv
0 1->0 10 0 5
0 0->1 10 0 5 5-1=4
1 1->0 -2 1 4 -2
1 0->1 1 0 -2 1
0 0->1 5 1 1 1-1=0
1 1->0 -32768 1 0 -32768
0 0->1 10 1 -32768 -32768
CVprey @r den foregéende cykelns réknarutgangsvarde.

Laddningsingangen (LD): Boolesk

Raknaringang (CD): Boolesk

Forinstallningsingang (PV): INT

Raknarutgang (CV): INT
Statusutgang (Q): Boolesk
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CTD_DINT

(10046)

CTU
(10049)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol
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CTD_DINT
94

TLAL 1 msec (1)

LD

o ovVe9)

>CD

Q94)

Q
PV

0,92 us

Raknarutgangen (CV) minskar sitt varde med 1 om raknaringangens (CD) varde andras

fran 0 -> 1 och lastingangens (LD) varde ar 0. Om laddningsingangen har vardet 1 sparas
det forinstallda ingangsvardet (PV) som réknarens utgang (CV). Om raknarutgangen nar
sitt minvarde -2147483648, forblir raknarutgangen oférandrad

Statusutgangen (Q) ar 1 om réknarutgangens (CV) varde < 0.

Exempel:

LD CD PV Q CVprev cv

0 1->0 10 0 5

0 0->1 10 0 5-1=4

1 1->0 -2 1 -2

1 0->1 1 0 -2 1

0 0->1 5 1 1 1-1=0

1 1->0 -2147483648 | 1 0 -2147483648
0 0->1 10 1 -2147483648 | -2147483648
CVprey @r den foregéende cykelns réknarutgangsvarde.

Laddningsingangen (LD): Boolesk
Raknaringang (CD): Boolesk
Forinstallningsingang (PV): DINT

Raknarutgang (CV): DINT
Statusutgang (Q): Boolesk

CTu
95

TLAL 1 msec 1)

>CU

v5)

R

Q(95)

PV

Exekveringstid 0,92 us

Standardfunktionsblock
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Funktion Raknarutgangen (CV) minskar sitt varde med 1 om réknaringangens (CD) varde &ndras
fran 0 -> 1 och aterstallningsingangens (R) varde ar 0. Om raknarutgangen nar sitt
maxvarde 32767, forblir raknarutgangen oférandrad.

Raknarutgangen (CV) aterstalls till 0 om aterstallningsingangen (R) ar 1.
Statusutgangen (Q) ar 1 om réknarutgangens (CV) varde > forinstéllt ingangsvarde

(PV).
Exempel:
R Cu PV Q CVorev cv
0 1->0 20 0 10 10
0 0->1 11 1 10 10+1=11
1 1->0 20 0 11 0
1 0->1 5 0 0 0
0 0->1 20 0 0 0+1=1
0 0->1 30 1 32767 32767
CVprev @r den foregéende cykelns réknarutgangsvarde.
Ingangar Raknaringang (CU): Boolesk
Aterstallningsingang (R): Boolesk
Forinstallningsingang (PV): INT
Utgangar Raknarutgang (CV): INT
Statusutgang (Q): Boolesk
CTU_DINT
(10048)
BlOCksymbol CTU_DINT
96
TLA1 1 msec (1)
>CU o V(%)
R o Q)
PV
Exekveringstid 0,92 us
Funktion Raknarutgangen (CV) minskar sitt varde med 1 om réknaringangens (CD) varde &ndras

fran 0 -> 1 och aterstaliningsingangens (R) varde ar 0. Om raknarutgangen nar sitt
maxvarde 2147483647, forblir raknarutgangen oférandrad.

Raknarutgangen (CV) aterstalls till 0 om aterstallningsingangen (R) ar 1.
Statusutgangen (Q) ar 1 om réknarutgangens (CV) varde > forinstallt ingangsvarde (PV).

Exempel:

R Cu PV Q CVorev cv

0 1->0 20 0 10 10

0 0->1 11 1 10 10+1=11
1 1->0 20 0 11 0

1 0->1 5 0 0 0

0 0->1 20 0 0 0+1=1

0 0->1 30 1 2147483647 | 2147483647
CVprey ar den féregaende cykelns raknarutgangsvarde.

Standardfunktionsblock



Ingangar
Utgangar
CTUD
(10051)
Blocksymbol

Exekveringstid

Raknaringang (CU): Boolesk

Aterstallningsingang (R): Boolesk

Forinstallningsingang (PV): DINT

Raknarutgang (CV): DINT
Statusutgang (Q): Boolesk

CTuD

97

TLAL 1 msec

(1)

>CU

>CD

R

LD

PV

Qu
QD

aven

QU©7)

QD(97)

1,40 us
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Funktion

Ingangar

Utgangar

Raknaren utgangsvarde (CV) 6kar med 1 om raknaringangens varde (CU) andras fran
0 -> 1 och aterstallningsingangen (R) ar 0 och laddningsingangen (LD) ar 0.
Raknaren utgangsvarde (CV) minskar med 1 om réknaringangens varde (CU) andras
fran 0 -> 1 och laddningsingangen (LD) ar O och aterstallningsingangen (R) &r 0.

Om laddningsingangen har vardet 1 sparas det férinstéllda ingangsvardet (PV) som
raknarens utgang (CV).

Raknarutgangen (CV) aterstalls till 0 om aterstaliningsingangen (R) ar 1.

Om raknarutgangen har natt sitt min- eller maxvarde, -32768 eller +32767, forblir
raknarutgangen oférandrad fram till aterstalining (R) eller tills laddningsingangen (LD)
satts till 1.

Uppraknarens statusutgang (QU) ar 1 om raknarutgangens varde (CV) > forinstallt
ingangsvarde (PV).

Nedraknarens statusutgadngen (QD) ar 1 om réknarutgangens varde (CV) < 0.

Exempel:

Cu CD R LD PV Qu QD CVprev | CV
0->0 [(0->0 0 0 2 0 1 0 0

0->0 (0->0 0 1 2 1 0 0 2

0->0 (0->0 1 0 2 0 1 2 0

0->0 |[0->0 1 1 2 0 1 0 0

0->0 [0->1 0 0 2 0 1 0 0-1=-1
0->0 [1->1 0 1 2 1 0 -1 2

0->0 [(1->1 1 0 2 0 1 2 0

0->0 [1->1 1 1 2 0 1 0 0

0->1 (1->0 0 0 2 0 0 0 0+1=1
1->1 |0->0 0 1 2 1 0 1 2

1>1 |0->0 1 0 2 0 1 2 0

1>1 |0->0 1 1 2 0 1 0 0

1>1 |0->1 0 0 2 0 1 0 0-1=-1
1>1 |1->1 0 1 2 1 0 -1 2

1>1 |1->1 1 0 2 0 1 2 0

1>1 |1->1 1 1 2 0 1 0
CVprey ar den féregaende cykelns raknarutgangsvarde.

Uppraknaringang (CU): Boolesk
Nedraknaringang (CD): Boolesk
Aterstallningsingang (R): Boolesk
Laddningsingangen (LD): Boolesk
Forinstallningsingang (PV): INT
Raknarutgang (CV): INT
Uppraknarstatusutgang (QU): Boolesk
Nedraknarstatusutgang (QD): Boolesk

Standardfunktionsblock



CTUD_DINT

(10050)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

1,40 us

CTUD_DINT
98
TLA1 1 msec (1)
>CU
v
>CD
Q

o

285

Qv(98)

Q©98)

QD(98)

Raknarutgangsvardet (CV) 6kas med 1 om rédknaringangen (CU) andras fran 0 -> 1 och
aterstallningsingang (R) ar 0 och laddningsingangen (LD) ar 0.

Réaknaren utgangsvarde (CV) minskar med 1 om raknaringangens varde (CU) andras
fran 0 -> 1 och laddningsingangen (LD) ar 0 och aterstallningsingangen (R) &r 0.

Om raknarutgangen har natt sitt min- eller maxvarde, -2147483648 eller +2147483647,
forblir raknarutgangen oftérandrad fram till aterstallning (R) eller tills laddningsingangen
(LD) satts till 1.

Om laddningsingangen har vardet 1 sparas det forinstéllda ingangsvardet (PV) som
raknarens utgang (CV).

Raknarutgangen (CV) aterstalls till 0 om aterstallningsingangen (R) ar 1.

Uppraknarens statusutgang (QU) ar 1 om raknarutgangens varde (CV) > forinstallt

ingangsvarde (PV).

Nedraknarens statusutgangen (QD) &r 1 om réknarutgangens varde (CV) < 0.

Exempel:

CuU CD R LD PV Qu QD CVprev |CV
0->0 |0->0 0 0 2 0 1 0 0

0->0 |0->0 0 1 2 1 0 0 2

0->0 |0->0 1 0 2 0 1 2 0

0->0 |0->0 1 1 2 0 1 0 0

0->0 |0->1 0 0 2 0 1 0 0-1=-1
0->0 |1->1 0 1 2 1 0 -1 2

0->0 |1->1 1 0 2 0 1 2 0

0->0 |1->1 1 1 2 0 1 0 0

0->1 |1->0 0 0 2 0 0 0 0+1=1
1->1 |0->0 0 1 2 1 0 1 2

1->1 |0->0 1 0 2 0 1 2 0

1->1 |0->0 1 1 2 0 1 0 0

1->1 |0->1 0 0 2 0 1 0 0-1=-1
1->1 |1->1 0 1 2 1 0 -1 2

1->1 |1->1 1 0 2 0 1 2 0

1->1 |1->1 1 1 2 0 1 0
CVprey ar den foregaende cykelns raknarutgangsvarde.
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Ingangar

Utgangar

Uppraknaringang (CU): Boolesk
Nedraknaringang (CD): Boolesk
Aterstéliningsingang (R): Boolesk
Laddningsingangen (LD): Boolesk
Forinstallningsingang (PV): DINT
Raknarutgang (CV): DINT

Uppraknarstatusutgang (QU): Boolesk
Nedraknarstatusutgang (QD): Boolesk

Standardfunktionsblock
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FTRIG

99

TLA1 1 msec

@)

>CLK

Exekveringstid 0,38 ps

FTRIG

(10030)
Blocksymbol
Funktion
Ingangar
Utgangar

RS

(10032)
Blocksymbol

Q Q99)

Utgangen (Q) sétts till 1 nar klockingangen (CLK) andras fran 1 till 0. Utgangen
aterstalls till 0 nasta gang blocket exekveras. Annars ar utgangen O.

CLKprevious CLK Q
0 0
0

0 1 (under en exekveringscykel, atergar till 0 vid

nasta exekvering)

1

1

0

CLKprevious ar foregéende cykels utgangsvarde.

Klockingang (CLK): Boolesk

Utgang (Q): Boolesk

RS

46

TLAL 1 msec

®)

S

Exekveringstid 0,38 ps

R1

o QL)
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RTRIG
(10031)

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Utgangen (Q1) ar 1 om sattingangen (S) ar 1 och aterstaliningsingangen (R1) ar 0.
Utgangen behaller sitt tidigare tillstdnd om sattingangen (S) och aterstallningsingangen
(R1) ar 0. Utgangen ar 0 om aterstallningsingangen ar 1.

Sanningstabell:

S R1 Q1 previous Q1

0 0 0 0

0 0 1 1

0 1 0 0

0 1 1 0

1 0 0 1

1 0 1 1

1 1 0 0

1 1 1 0

Qprev &r den foregaende cykelns utgangsvarde.

Sattingang (S): Boolesk
Aterstallningsingang (R1): Boolesk

Utgang (Q1): Boolesk

RTRIG
47

TLAL 1 msec 1)

>CLK

Q47)

Q

0,38 us

Utgangen (Q) satts till 1 nar klockingangen (CLK) andras fran 0 till 1. Utgangen
aterstalls till 0 nasta gang blocket exekveras. Annars &r utgangen O.

CI‘Kprevious CLK Q
0 0
1 1
0 0
1 1 0
CI-Kprevious ar foregaende cykels utgangsvarde.

Obs: Utgangen (Q) ar 1 efter den forsta exekveringen efter kallstart nar klockingangen
(CLK) &r 1. Annars ar utgangen alltid 0 nar klockingangen &r 1.

Klockingang (CLK): Boolesk

Utgang (Q): Boolesk

Standardfunktionsblock
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(10033)

Blocksymbol SR
48
TLAL 1 msec (1)

S1

Q1

289

Q1(48)

R

Exekveringstid 0,38 ps

Funktion Utgangen (Q1) ar 1 om sattingangen (S1) ar 1. Utgangen behaller sitt tidigare tillstand
om sattingangen (S1) och aterstaliningsingangen (R) &r 0. Utgangen &r 0 om
sattingangen ar 0 och aterstallningsingangen ar 1.

Sanningstabell:

$1 R Q1 previous Q1

0 0 0 0

0 0 1 1

0 1 0 0

0 1 1 0

1 0 0 1

1 0 1 1

1 1 0 1

1 1 1 1
Q1prey &r foregéende cykels utgangsvarde.

Ingangar Séttingang (S1): Boolesk
Aterstaliningsingang (R): Boolesk

Utgangar Utgang (Q1): Boolesk
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Utbyggnadsmoduler

FIO_01_slot1
(10084)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

FIO_01_slot1
49

TLA1 1 msec (1)

DIO1 conf
oit DI1(49)

DIO2 conf

o DI2(49)

DIO3 conf
o DI3(49)

DIO4 conf

- DI4(49)

bo1 Error(49)

Error
D02

DO3

DO4

RO1

RO2

8,6 us

Blocket styr de fyra digitala in- och utgadngarna (DIO1...DIO4) och tva relautgangar
(RO1, RO2) pa en FIO01, digital 1/0-utbyggnadsmodul, monterad i utékningsfack 1 pa
frekvensomriktarstyrenheten.

Tillstdndet hos en DIOx conf-ingang pa blocket anger om motsvarande DIO pa FIO01 &r
en ingang eller en utgang (0 = ingang, 1 = utgang). Om DIO &r en utgang definierar
blockets DOx-ingang dess tillstand.

Utgangarna RO1 och RO2 definierar tillstdndet hos reldutgangarna pa FIO01 (0 = drar
inte, 1 = drar).

Utgangarna DlIx visar tillstandet for DIO.

Driftlagesval for digital ingang/utgang (DIO1 conf...DIO4 conf): Boolesk
Tillstandsval for digital utgang (DO1...D0O4): Boolesk
Tillstandsval for relautgang (RO1, RO2): Boolesk

Tillstand for digital in-/utgang (DI1...DI4): Boolesk
Felutgang (Error): DINT (0 = Inget fel; 1 = Tillampningsprogramminnet fullt)

Standardfunktionsblock
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(10085)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

291

FIO_01_slot2
50

TLA1 1 msec 1)

DIO1 conf

o1t DI1(50)

DIO2 conf

on DI2(50)

DIO3 conf

oB DI3(50)

DIO4 conf
o1 DI4(50)

pot Error(50)

Error

D02

DO3

8,6 us

Blocket styr de fyra digitala in- och utgangarna (DIO1...DIO4) och tva reldutgangar
(RO1, RO2) pa en FIO01, digital I/O-utbyggnadsmodul, monterad i utdkningsfack 2 pa
frekvensomriktarstyrenheten.

Tillstandet hos en DIOx conf-ingang pa blocket anger om motsvarande DIO pa FIO01 &r
en ingang eller en utgang (0 = ingang, 1 = utgang). Om DIO ar en utgang definierar
blockets DOx-ingang dess tillstand.

Utgangarna RO1 och RO2 definierar tillstandet hos relautgangarna pa FIO01 (0 = drar
inte, 1 = drar).

Utgangarna DIx visar tillstandet fér DIO.

Driftiagesval for digital ingang/utgang (DIO1 conf...DIO4 conf): Boolesk

Tillstandsval for digital utgang (DO1...DO4): Boolesk
Tillstandsval for relautgang (RO1, RO2): Boolesk

Tillstdnd for digital in-/utgang (DI1...D14): Boolesk
Felutgang (Error): DINT (0 = Inget fel; 1 = TillAmpningsprogramminnet fullt)

Standardfunktionsblock
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FIO_11_Al_slot1

(10088)
Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

11,1 us

FIO_11_AI slotl
51

TLAL 1 msec @)

AL filt gain AL mode A1 mode(51)
Al1 Min At Al1(51)
ALt Max All saled Al saled51)
AI1 Min scale A2 mode AI2 mode(51)
AlIl Max scale A AI2(51)
A2 filt gain AL2 scaled AL2 scaled(51)
AI2 Min AL mode AI3 mode(51)
AI2 Max A3 AI3(51)
AI2 Min scale A3 scaled A3 saled51)
AI2 Max sale Error Error(51)
AI3 filt gain

AI3 Min

AI3 Max

AI3 Min scale

AI3 Max saale

Blocket styr de tre analoga ingangarna (Al1...Al3) pa en FIO11, analog I/O-utbyggnads-
modul, monterad i utdkningsfack 1 pa frekvensomriktarstyrenheten.

Blockutgangar ger bade oskalade (Alx) och skalade (Alx Skalad) arvarden for varje
analog ingang. Skalningen bygger pa férhallandet mellan omradena Alx Min...Alx Max

och Alx Min Skaln...Alx Max Skal

n.

Alx Min maste vara mindre an Alx Max; AlxMax Skaln kan vara storre eller mindre &n

Alx Min Skaln.
Alx Min Skaln < Alx Max Skaln Alx skalad
32768+
Alx Max Skaln - - - - -, .
> | |
> | |
“11Veller Z | |
2mA 3 | |
! i | ! AlX [V el. mA]
I I >J?> 11V eller
' [ 22 mA
| | gi)
| | X
' /_ _ 1 Alx Min Skaln
32768+
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Alx Min Skaln > Alx Max Skaln Alx skalad

r 32768

- Alx Min Skaln

11V eller
22 mA

Alx [V el. mA]

UIN XV~ = = =
7~ — T XeN XY

-11 V eller :
-22 mA \
|
|
Alx Max Skaln + - - - -

T -32768

Ingangen Alx filt gain faststaller en filtreringstid for varje ingang, enligt foljande:

Alx filt gain | Filtreringstid Noter

Ingen filtrering

125 ps Rek. installning
250 s
500 us
1ms

2ms

4ms
7,9375 ms

N oo~ IN—~|O

Alxmode-utgangarna visar om motsvarande ingang ar for spanning (0) eller strom (1).
Valet av spanning/strém goérs med hjélp av hardvaruswitchar pa FIO11.

Ingangar Val av analog ingangsfilterforstarkning (Al1 filt gain...Al3 filt gain): INT
Minimivarde for insignal (Al1 Min...Al3 Min): REAL (> -11 V eller -22 mA)
Maxvarde for insignal (Al1 Max...Al3 Max): REAL (< 11 V eller 22 mA)
Minvarde for skalad utsignal (Al1 Min Skaln...Al3 Min Skaln): REAL
Maxvarde for skalad utsignal (Al1 Max Skaln...Al3 Max Skaln): REAL

Utgangar Driftlage for analog ingang (spanning eller strém) (Al1 mode...Al3 mode): Boolesk
Varde pa analog ingang (Al1...Al3): REAL
Skalat varde pa analog ingang (Al1 Skalad...Al3 Skalad): REAL
Felutgang (Error): DINT (0 = Inget fel; 1 = Tilldmpningsprogramminnet fullt)

Standardfunktionsblock



294

FIO_11_Al slot2

(10089)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

FIO_11_AI_slot2
52

AI3 Min

AI3 Max

AI3 Min scale

AI3 Max scale

11,1 us

TLAL 1 msec )

Al filt gain ALL modie Al1l mode(52)
Al1 Min ALl AI1(52)
Al1 Max AL soled All saaled(52)
Al1 Min scale A2 mode AI2 mode(52)
All Max scale A AI2(52)
AL2 filt gain AL2 scaled AI2 saled(52)
AI2 Min AL modie AI3 mode(52)
AI2 Max A AI3(52)
AI2 Min scale A3 sl AI3 scaled(52)
AI2 Max sale Error Error(52)
AI3 filt gain

Blocket styr de tre analoga ingangarna (Al1...Al3) pa en FIO11, analog I/O-
utbyggnadsmodul, monterad i utdokningsfack 2 pa frekvensomriktarstyrenheten.

Blockutgangar ger bade oskalade (Alx) och skalade (Alx Skalad) arvarden for varje
analog ingang. Skalningen bygger pa férhallandet mellan omradena Alx Min...Alx Max

och Alx Min Skaln...Alx Max Skaln.

Alx Min maste vara mindre an Alx Max; AlxMax Skaln kan vara storre eller mindre &n

Alx Min Skaln.

Alx Min Skaln < Alx Max Skaln

Alx skalad
32768+
Alx Max Skaln - - - - -, .
> | |
“11Veller Z : :
2mA 3 | |
| | | |
: : > 11 Veller
: : 2 22 mA
Q
| | X
' /_ _ 1 Alx Min Skaln
-32768+

Al [V el. mA]
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Alx Min Skaln > Alx Max Skaln Alx skalad

r 32768

- Alx Min Skaln

11V eller
22 mA

Alx [V el. mA]

UIN XV~ = = =
7~ — T XeN XY

-11 V eller :
-22 mA \
|
|
Alx Max Skaln + - - - -

T -32768

Ingangen Alx filt gain faststaller en filtreringstid for varje ingang, enligt foljande:

Alx filt gain | Filtreringstid Noter

Ingen filtrering

125 ps Rek- installning
250 s
500 us
1ms

2ms

4ms
7,9375 ms

N oo~ IN—~|O

Alxmode-utgangarna visar om motsvarande ingang ar for spanning (0) eller strom (1).
Valet av spanning/strém goérs med hjélp av hardvaruswitchar pa FIO11.

Ingangar Val av analog ingangsfilterforstarkning (Al1 filt gain...Al3 filt gain): INT
Minimivarde for insignal (Al1 Min...Al3 Min): REAL (> -11 V eller -22 mA)
Maxvarde for insignal (Al1 Max...Al3 Max): REAL (< 11 V eller 22 mA)
Minvarde for skalad utsignal (Al1minskaln...Al3minskaln): REAL
Maxvarde for skalad utsignal (Al1 Max Skaln...Al3 Max Skaln): REAL

Utgangar Driftlage for analog ingang (spanning eller strém) (Al1 mode...Al3 mode): Boolesk
Varde pa analog ingang (Al1...Al3): REAL
Skalat varde pa analog ingang (Al1 Skalad...Al3 Skalad): REAL
Felutgang (Error): DINT (0 = Inget fel; 1 = Tilldmpningsprogramminnet fullt)
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FIO_11_AO_slot1

(10090)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

FIO_11_AO_slotl
53

TLAL 1 msec (1)
AO Min
20 AO(53)
AO Max
Error Error(53)

AO Min Scale

AO Max Scale

AO scaled

4,9 us

Blocket styr den analoga ingangarna (AO1) pa en FIO-11, analog I/O-utbyggnadsmo-

dul, monterad i utdkningsfack 1 pa frekvensomriktarstyrenheten.

Blocket konverterar insignalen (AO skalad) till en 0...20 mA-signal (AO) som driver den
analoga utgangen; Ingdngsomradet AO Min Skaln...AO Max Skaln motsvarar stromsig-

nalomradet for AO Min...AO Max.

AO Min Skaln maste vara mindre &n AO Max Skaln; AO Max kan vara storre eller

mindre an AO Min.
AO Min < AO Max AO [mA]

20—
AO Max+- - - —>

|

-32768

UBNS UIN OV T -~

UBAS XBN OV T — — —

32

N+ - - - - -

68

AO skalad
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AO min > AO Max AO [mA]

|
|
[ [
: | AOMax+ ----= . .

: ! 0 : : AO skalad
-32768 > 0 > 32768
o @]
=< <
5 %

()

5 5

S 5
Ingangar Min strémsignal (AO Min): REAL (0...20 mA)

Max stromsignal (AO Max): REAL (0...20 mA)
Min insignal (AO Min Skaln): REAL

Max insignal (AO Max Skaln): REAL

Insignal (AO skalad): REAL

Utgangar Stromvarde pa analog utgang (AO) REAL
Felutgang (Error): DINT (0 = Inget fel; 1 = Tilldmpningsprogramminnet fullt)

FIO_11_AO_slot2

Blocksymbol FIO_11_AO_slot2
54
TLAL 1 msec 1)
AO Min
A0 AO(54)
AO Max Error Error(54)

AO Min Scale

AO Max Scale

AO scaled

Exekveringstid 4,9 ps
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Blocket styr den analoga ingéngarna (AO1) pa en FIO-11, analog I/O-utbyggnadsmo-

Funktion
dul, monterad i utékningsfack 2 pa frekvensomriktarstyrenheten.
Blocket konverterar insignalen (AO skalad) till en 0...20 mA-signal (AO) som driver den
analoga utgangen; Ingangsomradet AO Min Skaln...AO Max Skaln motsvarar
stromsignalomradet fér AO Min...AO Max.
AO Min Skaln maste vara mindre &n AO Max Skaln; AO Max kan vara storre eller
mindre an AO Min.
AO Min < AO Max AO [mA]
20+
AO Max-f..
| |
| |
/ | I
; S - AO Min | :
I I
: | 0 : | AO skalad
-32768 > 0 > 32768
(@) (@)
= =
> <
5 5
= =
AO min > AO Max AO [mA]
20+
; ~o— — — — - AO Min
NG
| |
I I ¥
: | AO Max+ - ---> . .
: : 0 :' i AO skalad
-32768 > 0 > 32768
(@] (@)
= =
> <
5 5
S 5
Ingangar Min strémsignal (AO Min): REAL (0...20 mA)
Max strémsignal (AO Max): REAL (0...20 mA)
Min insignal (AO Min Skaln): REAL
Max insignal (AO Max Skaln): REAL
Insignal (AO skalad): REAL
Utgangar Stromvarde pa analog utgang (AO) REAL

Felutgang (Error): DINT (0 = Inget fel; 1 = Tillampningsprogramminnet fullt)
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FIO_11_DIO_slot1

(10086)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar
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FIO_11_DIO_slot]]
55

TLA1 1 msec (1)

DIO1 conf

- DI1(55)

DIO2 conf

o2 DI2(55)

DO1

Error(55)

Error
D02

DI1 filt gain

DI2 filt gain

6,0 us
Blocket styr de tva digitala ingangarna (DIO1...DIO2) pa en FIO11, digital I/O-utbygg-
nadsmodul, monterad i utdkningsfack 1 pa frekvensomriktarstyrenheten.

Tillstandet hos en DIOx conf-ingang pa blocket anger om motsvarande DIO pa FIO11 ar
en ingang eller en utgang (0 = ingang, 1 = utgang). Om DIO ar en utgang definierar
blockets DOx-ingang dess tillstand.

Utgangarna DIx visar tillstandet fér DIO.

Ingangen DIx filt gain faststéller en filtreringstid for varje ingang, enligt foljande:

DIx filt gain | Filtreringstid
0 7,5 us

1 195 us

2 780 ps

3 4,680 ms

Driftlagesval for digital ingang/utgang (DIO1 conf, DIO2 conf): Boolesk
Tillstandsval for digital utgang (DO1, DO2): Boolesk
Val av digital ingangsfilterforstarkning (DI1 filt gain...DI2 filt gain): INT

Tillstand for digital in-/utgang (DI1, DI2): Boolesk
Felutgang (Error): DINT (0 = Inget fel; 1 = Tilldmpningsprogramminnet fullt)

Standardfunktionsblock
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FIO_11_DIO_slot2

(10087)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

FIO_11_DIO_slot2
56

TLAL 1 msec 1)

DIO1 conf

o1t DI1(56)

DIO2 conf

DI2(56)

b2
DO1

Error Error(56)

DO2

DI1 filt gain

DI2 filt gain

6,0 us
Blocket styr de tva digitala ingangarna (DIO1...DIO2) pa en FIO11, digital I/O-utbygg-
nadsmodul, monterad i utdkningsfack 2 pa frekvensomriktarstyrenheten.

Tillstandet hos en DIOx conf-ingang pa blocket anger om motsvarande DIO pa FIO11 ar
en ingang eller en utgang (0 = ingang, 1 = utgang). Om DIO ar en utgang definierar
blockets DOx-ingang dess tillstand.

Utgangarna DIx visar tillstandet for DIO.
Ingangen DiIx filt gain faststaller en filtreringstid for varje ingang, enligt féljande:

Dix filt gain | Filtreringstid
0 7,5 us

1 195 us

2 780 ps

3 4,680 ms

Driftlagesval for digital ingang/utgang (DIO1 conf, DIO2 conf): Boolesk
Tillstandsval for digital utgang (DO1, DO2): Boolesk
Val av digital ingangsfilterforstarkning (DI1 filt gain...DI2 filt gain): INT

Tillstand for digital in-/utgang (DI1, DI2): Boolesk
Felutgang (Error): DINT (0 = Inget fel; 1 = Tilldmpningsprogramminnet fullt)
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Aterkoppling och algoritmer

CYCLET

(10074)
Blocksymbol CYCLET
58
TLAL 1 msec Q)
ouT OUT(58)
Exekveringstid 0,00 ps
Funktion Utgangen (UT) ar exekveringstiden for funktionsblocket CYCLET.
Ingangar -
Utgangar Utgang (UT): DINT. 1 =1 ps
DATA CONTAINER
(10073)
Blocksymbol DATA CONTAINER
(DINT) 59
TLAL 1 msec (1)
ouT OUT(59)

Exekveringstid 0,00 ps

Funktion Utsignal (UT) &r en array av data med varden 1...99. Arrayen kan anvandas av de
XTAB- och YTAB-tabellerna i blocket FUNG-1V (sid 302). Arrayen definieras genom att
man valjer "Define Pin Array Data” pa utgangsstiftet i DriveSPC. Varje varde i denna
array maste sta pa en separat rad. Data kan ocksa lasas fran en *. arr-fil.

Exempel:
BT CONTAT, x
(REAL) %
TLAZ 1) e {1
[Wusmbst of Drata o 1.5
T """'(f I
Sgrary Dt Ilmere: (01 -
n2
i ivsem e Ef
Rl ns
st It e &
767 eraa? 07
k]
Rt D1t froen Fie |
=
o | Concel |
Ingangar -
Utgangar Indatatyp och antal koordinatpar véljs av anvandaren.

Utgang (UT): DINT, INT, REAL eller REAL24
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FUNG-1V
(10072)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

FUNG-1V
DINT) 60

TLA1 1 msec Q)

Y(60)

BALREFO(60)

BALREFO

ERROR ERROR(60)

YTAB

9,29 us

Utgangen (Y) vid referensingangen (X) berdknas med linjar interpolering fran en bitvis
linjar funktion.

Y =Y+ (X - X)) (Yirt = Vil (Xiee - Xi)

Den bitvis linjara funktionen definieras av vektortabellerna X och Y (XTAB och YTAB).

For varje X-varde i tabellen XTAB finns motsvarande Y-varde i tabellen YTAB. Vardena i
XTAB och YTAB maste vara i stigande ordning (dvs. ga fran lagre till hogre).

XTAB- och YTAB-vardena definieras i verktyget DriveSPC.

Y4 oo :
Y3 - - : X-tabell |Y-tabell
Interpolerad Y - - - -[- - ---------- 7 (XTAB) |(YTAB)
v2 Lo . X1 Yi
il . — L ! X2 Y2
: Lo : X3 Y3
X1 X2 X3 Xa X9 Y9

Balanseringsfunktionen (BAL) tillater utsignalen att spara en extern referens och ger
mjuk atergang till normal drift. Om BAL satts till 1 satts utgang Y till vardet pa den
balanserade referensingangen (BALREF). Det X-varde som motsvarar detta Y-varde
berdknas med linjar interpolering och indikeras av den balanserade referensutgangen
(BALREFO).

Om X-ingangen ar utanfér omradet som definieras av tabellen XTAB satts utgangen Y
till det hogsta eller lagsta vardet i tabellen YTAB.

Om BALREF ar utanfér omradet som definieras av tabellen YTAB néar balansering akti-
veras (BAL: 0 -> 1), satts utgangen Y till vardet pa ingangen BALREF, medan utgangen
BALREFO satts till det hdgsta eller lagsta vardet i tabellen XTAB.

ERROR-utgangen sétts till 1 nar vardena pa ingangarna XTAB och YTAB ar olika. Nar
ERROR ar 1 fungerar inte FUNG-1V-blocket. XTAB och YTAB-tabeller kan definieras i
blocket DATA CONTAINER (sid 301) eller blocket REG-G (sid 308).

Indatatyp valjs av anvandare.

Balansingang (BAL): Boolesk

Balanserad referensingang (BALREF): DINT, INT, REAL, REAL24.
X-vérdeingang (X): DINT, INT, REAL, REAL24

X-tabellingdng (XTAB): DINT, INT, REAL, REAL24

Y-tabellingang (YTAB): DINT, INT, REAL, REAL24

Standardfunktionsblock
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(10065)

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

303

Y-vardeutgang (Y): DINT, INT, REAL, REAL24
Balanserad referensutgang (BALREFO): DINT, INT, REAL, REAL24
Felutgang (FEL): Boolesk

INT
61

TLA1 1 msec 1)
I

o(61)

K
-~ 0=HL(61)

TI

onL 0=LU61)

RINT

BAL

BALREF

OHL

OoLL

4,73 us

Utgangen (O) ar det integrerade vardet av vardet pa ingangen (1):

O(t) = K/TI (,[ I(t) dt)

Dar Tl ar integrationstidkonstanten och K ar integrationsforstarkningen.

Stegsvaret for integrationen ar:

O(t) = K x I(t) x t/TI

Overforingsfunktionen fér integrationen ar:

G(s) = K 1/sTlI

Utgangsvardet begransas enligt definierade min- och maxgranser (OLL och OHL). Om

vardet understiger minvardet satts utgangen O = LL till 1. Om vardet dverstiger maxvar-
det satts utgangen O = HL till 1. Utgangen (O) behaller sitt varde nar insignalen I(t) = 0.

Integrationstidkonstanten begransas till vardet 2147483 ms. Om tidkonstanten ar
negativ anvands tidkonstanten noll.

Om férhallandet mellan cykeltid och integrationstidkonstant Ts/TI < 1 satts Ts/TI till 1.
Integratorn rensas nar aterstallningsingangen (RINT) satts till 1.

Om BAL sétts till 1 sa satts utgangen O till vardet pa ingangen BALREF. Nar BAL
aterstalls till O fortsatter det normala integrationsforloppet.

Ingang (I): REAL

Forstarkningsingang (K): REAL
Integrationstidkonstantingang (TI): DINT, 0...2147483 ms
Integratoraterstallningsingang (RINT): Boolesk
Balansingang (BAL): Boolesk

Balanserad referensingang (BALREF): REAL
Ingang for 6vre grans pa utgang (OHL): REAL
Ingéng for nedre grans pa utgang (OLL): REAL
Utgang (O): REAL

Ovre grans, utgang (O=HL): Boolesk

Undre gréns utgang (O=LL): Boolesk
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MOTPOT

(10067)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

MOTPOT
62

TLA1 1 msec 1)

ENABLE

OUTPUT OUTPUT(62)

up

DOWN

RAMPTIME

MAXVAL

MINVAL

RESETVAL

RESET

2,92 us
Motorpotentiometerfunktionen styr férandringshastigheten hos utgangen fran min- till
maxvarde och vice versa.

Funktionen friges genom att VALD sétts till 1. Om uppraknaringangen (UP) ar 1 okar
utgangsreferensen (UTGANG) till sitt maxvarde (MAXVAL) med den definierade rampti-
den (RAMPTIME). Om nedraknaringdngen (DOWN) ar 1 minskar utgangsvardet till sitt
minvarde (MINVAL) med den definierade ramptiden. Om upp- och nedraknaringang-
arna ar aktiverade/deaktiverade samtidigt 6kar/minskar inte utgangsvardet.

Om RESET-ingangen ar 1 aterstélls utgangen till ett varde definierat av aterstallnings-
vardeingangen (RESETVAL) eller till vardet som definieras av miningangen (MINVAL),
beroende pa vilket som ar hogst.

Om VALD-ingangen ar 0 sa ar utgangen noll.
Digitala ingangar anvands normalt som upp- och nedraknaringangar.

Frigivningsingsingang (VALD): Boolesk
Uppraknaringang (UP): Boolesk
Nedraknaringang (DOWN): Boolesk

Ramptidingang (RAMPTIME): REAL (sekunder) (dvs. tiden som kravs for att utgangen
ska ga fran min till max, eller fran max till min.

Max referensingdng (MAXVAL): REAL

Min referensingang (MINVAL): REAL
Aterstaliningsvardeingang (RESETVAL): REAL
Aterstallningsingang (RESET): Boolesk

Utgang (OUTPUT) REAL
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PID

(10075)
Blocksymbol PID
63
TLA1 1 msec (1)
IN_ad out out(63)
IN_ref bev Dev(63)
P oot 0=HL(63)
u oL 0=L1(63)
t ERROR ERROR(63)
tc
I_reset
BAL
BAL_ref
OHL
OLL

Exekveringstid 15,75 ps
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Funktion

PID-regulatorn kan anvandas for aterkopplande styrsystem. | regulatorn har uppvrid-
ningsskydd och utgangsbegransning.

PID-regulatorutgangen (Ut) fére begransning &r summan av proportionell (Up), integre-
rande (U,) och deriverande (Up) term:

Outyniimited (t) = Up(t) + Uy(t) + Up(t)

Up(t) = P x Dev(t)

Uy(t) = P/t x [[ Dev(T)dT + tC x (Out(t) - OUtypegransac(t)]
Up(t) = P x tD x d(Dev(t))/dt

Integrator:

Integreringsdelen kan deaktiveras genom att man satter |_reset till 1. Observera att
uppvridningsskyddet samtidigt deaktiveras. Nar |_reset ar 1 fungerar regulatorn som en
PD-regulator.

Om integrationstidkonstanten tl ar 0 uppdateras inte integreringsdelen.

Mjuk atergang till normal drift garanteras efter fel eller pl6tsliga ingangsférandringar.
Detta uppnas genom att man anpassar integreringsdelen sa att utgangen behaller sitt
féregaende varde i dessa situationer.

Begransning:

Utgangen begransas av de definierade min- och maxvardena OLL och OHL:
Om arvardet pa utgangen nar specificerad mingréans satts utgangen O=LL till 1.
Om arvardet pa utgangen nar specificerad maxgrans satts utgangen O=HL till 1.

Mijuk atergang till normal drift efter begréansning begars om och endast om
uppvridningsskyddet inte anvands dvs. nar tl = 0 eller tC = 0.

Felkoder:
Felkoder indikeras av felutgangen (Error) enligt féljande

Felkod Beskrivning

1 Mingransen (OLL) 6verskrider maxgransen (OHL).
2 Varde 6verfyllt vid berakning av Up, Ui, eller Ud
Balansering:

Balanseringsfunktionen (BAL) tillater utgangen att spara en extern referens och ger
mjuk atergang till normal drift. Om BAL sétts till 1 sa satts utgangen (Ut) till vardet pa
den balanserade referensingangen (BAL_ref). Den balanserade referensen begrénsas
av de definierade min- och maxvardena (OLL och OHL).

Uppvridningsskydd:

Uppvridningsskyddets korrigeringstidskonstant definieras av ingang tC., som definierar
tiden efter som skillnaden mellan den obegransade och begransade utgangar subtrahe-
ras fran |-Term under begransning. Om tC = 0 eller tl = 0, &r uppvridningsskyddet deak-
tiverat.

Standardfunktionsblock




RAMP
(10066)

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

307

Arvardesingang (IN_act): REAL

Referensingang (IN_ref): REAL
Proportionalférstarkningsingang (P): REAL
Integrationstidkonstantingang (tl): REAL. 1 =1 ms
Deriveringstidkonstantingang (tD): REAL. 1 =1 ms
Overkompenseringssparrens korrigeringstidkonstantingang (tC): 1Q6. 1 =1 ms
Integratoraterstallningsingang (I_reset): Boolesk
Balansingang (BAL): Boolesk

Balanserad referensingang (BAL_ref): REAL
Ingang for 6vre grans pa utgang (OHL): REAL
Ingang for nedre grans pa utgang (OLL): REAL

Utgang (UT): REAL

Avvikelseutgang (Dev): REAL (= arvarde - referens = IN_act - IN_ref)
Ovre grans, utgang (O=HL): Boolesk

Undre gréans utgang (O=LL): Boolesk

Felkodutgang (ERROR): INT32

RAMP
64

TLA1 1 msec 1)

IN
o 0(64)

STEP+ oL O=HL(64)

STEP-
oulL 0=L1(64)

SLOPE+

SLOPE-

BAL

BALREF

OHL

OLL

4,23 us

Begransar signalens forandringshastighet.

Insignalen (IN) leds direkt till utgangen (O) om insignalen inte dverskrider definierade
granser for stegférandring (STEP+ och STEP-). Om insignalens férandring éverskrider
dessa granser begransas utsignalens férandringshastighet av den maximala stegfor-
andringen (STEP+/STEP- beroende pa rotationsriktningen). Efter detta accelereras/
retarderas utsignalen enligt definierade ramptider (SLOPE+/SLOPE-) per sekund, tills
in- och ut signalvardena &r identiska.

Utgangen begransas av definierade min- och maxvarden (OLL och OHL). Om arvardet
pa utgangen sjunker under specificerad mingrans (OLL) satts utgangen O=LL till 1. Om
arvardet pa utgangen nar specificerad maxgrans (OHL) satts utgangen O=HL till 1.

Om balanseringsingdngen BAL satts till 1 satts utgangen (O) till vardet pa den balanse-
rade referensingangen (BAL_ref). Utgangen begrénsas av definierade min- och max-
véarden (OLL och OHL).

Standardfunktionsblock
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REG-G
(10102)

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Ingang (IN): REAL

Ingang fér max positiv stegférandring (STEP+): REAL
Ingang fér max negativ stegférandring (STEP-): REAL
Ingang for upprampningsvarde per sekund (SLOPE+): REAL
Ingang fér nedrampningsvéarde per sekund (SLOPE-): REAL
Balansingang (BAL): Boolesk

Balanserad referensingang (BALREF): REAL

Ingang foér évre grans pa utgang (OHL): REAL

Ingang for nedre grans pa utgang (OLL): REAL

Utgang (O): REAL

Ovre grans, utgang (O=HL): Boolesk

Undre grans utgang (O=LL): Boolesk

REG-G
(BOOL) 65
TLA1 1 msec 1)

S

R ERR(65)

L
o 0(65)

WR

AWR

EXP

Standardfunktionsblock
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Ingangar

Utgangar
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Kombinerar arrayen (grupp av variabler) (om nagon finns) pa EXP-ingangen med
vardena for stiften 11 ... 132 for att producera en utsignalarray. Datatypen for arrayerna
kan vara INT, DINT, REAL16, REAL24 eller Boolean. Utgangens gruppvariabel bestar
av data fran ingangen EXP och vardena fran ingangarna I1...In (i denna ordning).

Nar ingangen S ar 1 assembleras data kontinuerligt i utarrayen. Elementet fungerar
som inlasningssignal nar ingang S ar 0. Sista assemblerade data stannar pa utgangen.

Om S ar 0 och L andrar tillstand fran 0 till 1 kopieras arrayen fran EXP-ingangen och
vardena pa I1 ... l-ingangarna till utgang O under denna programcykel. Om S eller R ar
1 har L ingen verkan.

WR och AWR anvands for att &ndra individuella celler i utgadngsarrayen. AWR visar
ingangen vars varde flyttas till utgangsarrayen. Om AWR ar 0 flyttas endast arrayen fran
EXP till utgangen. Om AWR inte ar O flyttas motsvarande l-ingang till utgangen. Detta
utférs nar WR gar fran 0 till 1.

Da ingang R ar 1 rensas utgangsarrayen och all vidare datainmatning forhindras. R
asidosatter bade S och L. Om WR ar 1 kontrolleras adressen pa AWR. Om dess varde
ar otillatet (negativt eller stérre an antalet ingangar) satts felutgadngen ERR till 2. Annars
ar ERR 0.

Om ett fel detekteras satts ERR inom en cykel. Ingen plats i registret paverkas nar ett fel
intraffar.

Exempel:
BEGG
FEAL
TLAZ 0 reds
FRLEE .
- EFRi%)
e |
FASE . -
o
F.
DT A CONTAINER s e
[REAL ar :
[P — i1 .
PR
oLIT TN L]
T ") ctian -
nien
L]
! n
' H

| diagrammet inkluderar blocket DATA CONTAINER en array med vardena [1,2,3,4]. Vid
start &r utgangsarrayen [0,0,0,0,0,0,0,0]. Nar WR andras till 1 och atergar till 0 innebar
AWR-vardet 0 att endast EXP flyttas till utgangsarrayen, som nu lyder [1,2,3,4,0,0,0,0].
Darefter andras AWR till 3, vilket innebar att ingangarna EXP och I3 ar flyttas till
utgangen. Efter en WR-6vergang lyder utgangsarrayen [1,2,3,4,0,0,7,0].

Set (S): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Load (L): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Write (WR): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Write address (AWR): INT

Reset (R): Boolesk

Expander (EXP): IArray

Dataingang (I1...132): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Error (ERR): INT
Arraydatautgang (O): OC1

Standardfunktionsblock
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SPC FEL

(10097)
Blocksymbol SOLUTION_FAULT!
66
TLA1 1 msec (1)
Flt code ext

Enable

Exekveringstid -

Funktion Nar blocket ar aktiverat (genom att ingangen Vald satts till 1) genereras ett fel (F-0317
SPC FEL) av frekvensomriktaren. Vardet hos ingangen Flt code ext registreras i felhis-
toriken.

Ingangar Utokad felkod (FIt code ext): DINT

Generera fel (Enable): Boolesk

Utgangar -

Standardfunktionsblock
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FILT1
(10069)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar
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FILT1
67

TLA1 1 msec 1)
1

o o(67)

Ti

7,59 us
Utgangen (O) ar det filtrerade vardet av ingangen (I) och féregaende utgangsvarde
(Oprev)- FILT1-blocket fungerar som ett lagpassfilter av férsta ordningen.

Obs: Filtertidskonstanten (T1) maste vara vald sa att T1/Ts < 32767. Om kvoten
Overstiger 32767 betraktas den som 32767. Ts ar programmets cykeltid i ms.

Om T1 < Ts ar utgangsvardet lika med ingangsvardet.
Stegsvaret for ett enpoligt lagpassfilter ar:

oM =1It)x(1-e"T

Overféringsfunktionen for ett enpoligt lagpassfilter &r:
G(s)=1/(1+sT1)

Ingang (I): REAL
Filtertidskonstantingang (T1): DINT, 1 =1 ms

Utgang (O): REAL

Standardfunktionsblock



312

Parametrarna
GetBitPtr
(10099)
Blocksymbol GetBitPtr
TLA1 1 msec (71(;
Bit ptr out out(70)
Exekveringstid -
Funktion Laser cykliskt status for en bit inom ett parametervarde.

Ingangen Bit ptr ingang specificerar parametergrupp, index och bit som ska lasas.
Utgangen (Ut) anger bitens varde

Ingangar Parametergrupp, index och bit (Bit ptr): DINT
Utgangar Bitstatus (Ut): DINT
GetValPtr
(10098)
Blocksymbol GetvalPtr
(DINT) 71
TLAL 1 msec (1)

Exekveringstid -

Funktion Laser cykliskt vardet hos en parameter.

Par ptr
Out

out(71)

Ingangen Par ptr specificerar parametergrupp och index som ska lasas.

Utgangen (Ut) anger parameterns varde.

Ingangar Parametergrupp och index (Par ptr): DINT
Utgangar Parametervarde (Ut): DINT
PARRD
(10082)
Blocksymbol PARRD
72
TLAL 1 msec 1)
Group
Output
Index
Error

Exekveringstid 6,00 us

Output(72)

Erron(72)

Standardfunktionsblock



Funktion

Ingangar

Utgangar

PARRDINTR
(10101)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar
Utgangar

PARRDPTR
(10100)

Blocksymbol

Exekveringstid

313

Laser det skalade vardet hos en parameter (specificerad av ingangarna Group och
Index). Om parametern ar en pekarparameter anger utgangen kallparameterns nummer
i stallet for dess varde.

Felkoder indikeras av felutgangen (Error) enligt foljande:

Felkod Beskrivning
0 Inget fel
<>0 Fel-

Se aven blocken PARRDINTR och PARRDPTR.

Parametergruppingang (Group): DINT
Parameterindexingang (Index): DINT
Utgang (Output): DINT

Felutgang (Error): DINT

PARRDINTR
(BOOL) 73

TLAL 1 msec (1)

Group
Output Output(73)

Index Error(73)

Error

Laser internt (ej skalat) varde pa en parameter (specificerad av ingangarna Group och
Index). Véardet ges av utgangen Out.

Felkoder indikeras av felutgangen (Error) enligt foljande:

Felkod Beskrivning
0 Inget fel eller upptagen
<>0 Fel-

Obs: Att anvanda detta block kan orsaka inkompatibilitetsproblem vid uppgradering av
tilldmpningen till en annan firmwareversion.

Parametergrupp (Group): DINT
Parameterindex (Index): DINT

Utgang (Output): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24
Felutgang (Error): DINT

PARRDPTR
(BOOL) 74

TLAL 1 msec (1)

Group
Output Output(74)

Index
Error Erron(74)
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Funktion

Ingangar
Utgangar

PARWR
(10080)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Laser internt (ej skalat) varde for kallan till en pekarparameter. En pekarparameter
specificeras med hjalp av ingangarna Group och Index.

Vardet hos kallan, vald av pekarparametern, ges pa utgangen Out.
Felkoder indikeras av felutgangen (Error) enligt foljande:

Felkod Beskrivning
0 Inget fel eller upptagen
<>0 Fel

Parametergrupp (Group): DINT
Parameterindex (Index): DINT

Utgang (Output): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24
Felutgang (Error): DINT

PARWR
75

TLAL 1 msec (1)

IN
Error Errorn(75)

Group

Index

Store

14,50 us

Ingangens varde (1) skrivs till definierad parameter (Group och Index).

De nya parametervardena sparas till flashminnet om lagringsingangen (Store) ar 1.
Obs: Cyklisk lagring av parametervarden kan skada minnesenheten. Parametervarden
ska lagras endast nar det behdvs.

Felkoder indikeras av felutgangen (Error) enligt foljande:

Felkod Beskrivning
0 Inget fel
<>0 Fel-

Ingang (IN): DINT
Parametergruppingang (Group): DINT
Parameterindexingang (Index): DINT
Lagringsingang (Store): Boolesk

Felutgang (Error): DINT

Standardfunktionsblock




Programstruktur

BOP
(10105)

ELSE

ELSEIF

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid
Funktion
Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid
Funktion
Ingangar

Utgangar
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BOP
(BOOL) 46

TLA2 10 msec 1)
B_Outputl

Output Output(46)

B_Output2

BOP-blocket (Bundle OutPut) sammanfor utgangarna fran flera olika kallor. Kallorna ar
anslutna till B-utgangsstiften. B-utgangsstiftet som andrades senast relaas till
utgangsstiftet.

Blocket ar avsett att anvandas med villkorliga IF-ENDIF-strukturer. Se exemplet under
blocket IF.

Varden fran olika villkorsgrenar (B_Output1...B_OutputN): INT, DINT, Boolean, REAL,
REAL24

Utsignalen fran for narvarande aktiv gren av en IF-ELSEIF-struktur eller senast
uppdaterat ingangsvarde (utsignal): INT, DINT, Boolean, REAL, REAL24

ELSE
47

TLAZ 10 mzec (1)

Se beskrivningen av blocket IF.

ELSEIF

TLAZ 10 msec (1)
COMD

Se beskrivningen av blocket IF.

Input (COND): Boolesk

Standardfunktionsblock
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ENDIF
Blocksymbol
Exekveringstid
Funktion
Ingangar
Utgangar

IF

(10103)
Blocksymbol

Exekveringstid

ENDIF
49

TLAZ 10 mzec (1)

Se beskrivningen av blocket IF.

IF
50

TLAZ 10 msec (1)

COND

Standardfunktionsblock
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Funktion Blocken IF, ELSE, ELSEIF och ENDIF definierar, via Boolesk logik, vilka delar av
tilldmpningsprogrammet som exekveras.

Om villkorsingangen (COND) ar sann exekveras blocken mellan IF-blocket och nasta
ELSEIF-, ELSE- eller ENDIF-block (i exekveringsordning). Om villkorsingangen
(COND) ar falsk exekveras inte blocken mellan IF-blocket och nasta ELSEIF-, ELSE-
eller ENDIF-block.

Utsignalerna fran "grenarna” samlas in och valjs med blocket BOP.

Exempel:

Bit 4 i 2.01DI STATUS (digital ingang DI5) styr forgreningen av tillampningsprogrammet.
Om insignalen ar 0 hoppas blocken mellan IF och ELSE 6ver, men blocken mellan
ELSE och ENDIF exekveras. Om insignalen &r 1 exekveras blocken mellan IF och
ELSE. Programexekveringen hoppar dérefter till blocket som foljer efter ENDIF, som ar
en BOP. BOP-blocket matar ut vardet fran grenen som exekverades. Om den digitala
ingangen ar 0 blir BOP-blockets utgang 2. Om den digitala ingangen &ar 1 blir BOP-
blockets utgang 1.

IF -
T [ehares Btk s tmoommedtion x
-.-:',- -] ophact: T sl Sasbct Wiach 'y [ mascinioss Pssin in LISER_T
i pat
ELSE
[ owmbmire ]
T F
T
ENDIF
Ingangar Input (COND): Boolesk

Utgangar -

Standardfunktionsblock
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Val
GRANS
(10052)
Blocksymbol LMIT
(DINT) 76
TLAL 1 msec (1)
MN ouT 0uUT(76)
IN
MX
Exekveringstid 0,53 us
Funktion Utgangen (UT) ar den begransade ingangen (IN). Ingangen begransas enligt min- (MN)
och maxvardena (MX).
Ingangar Indatatyp valjs av anvandare.
Ingangsgrans, min (MN): INT, DINT, REAL, REAL24,
Ingang (IN): INT, DINT, REAL, REAL24,
Ingangsgrans, max (MX): INT, DINT, REAL, REAL24,
Utgangar Utgang (UT): INT, DINT, REAL, REAL24,
MAX
(10053)
Blocksymbol MAX
(DINT) 77
TLA1 1 msec 1)

INL

out ouT(77)

N2

Exekveringstid 0,81 ys (nar tva ingangar anvands) + 0,53 us (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingadngar anvands ar exekveringstiden 16,73 ps.

Funktion Utgangen (UT) ar lika med den hogsta av ingangarna (IN).

Standardfunktionsblock
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(10054)

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar
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Indatatyp och antal ingangar (2...32) valjs av anvandaren.
Ingang (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24,

Utgang (UT): INT, DINT, REAL, REAL24,

MIN
(DINT) 78

TLAL 1 msec (1)

INL
ouT 0ouT(78)

N2

0,81 s (nar tva ingangar anvands) + 0,52 us (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingangar anvands ar exekveringstiden 16,50 ps.

Utgangen (UT) &r lika med den lagsta av ingangarna (IN).

Indatatyp och antal ingangar (2...32) valjs av anvandaren.
Ingang (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24,

Utgang (UT): INT, DINT, REAL, REAL24,

Standardfunktionsblock
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MUX
(10055)

VALJ
(10056)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

MUX
(DINT) 79

TLA1 1 msec (1)

K
out ouT(79)

IN1

N2

0,70 us

Vardet hos en ingang (IN) vald av adressingangen (K) sparas till utgangen (UT).
Om adressingangen ar 0, negativ eller 6verstiger antalet ingangar &r utgangen 0.
Indatatyp och antal ingangar (2...32) véljs av anvandaren.

Adressingang (K): DINT

Ingang (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24,

Utgang (UT): INT, DINT, REAL, REAL24,

SEL
(BOOL) 80

TLAL 1 msec 1)
G

ouT 0UT(80)

INA

INB

1,53 us

Utgangen (UT) &r vardet pa ingangen (IN), valt av valingangen (G).
OmG=0:UT=INA.

Om G =1:UT=INB.

Indatatyp véljs av anvandare.

Valingang (G): Boolesk

Ingang (I A, | B): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Utgang (UT): Boolean, INT, DINT, REAL, REAL24

Standardfunktionsblock
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DEMUX-I

(10061)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar
DEMUX-MI
(10062)

Blocksymbol
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DEMUX-I
(BOOL) 81

TLAL 1 msec 1)

OA1(81)

0A2(81)

1,38 us (nar tva utgangar anvands) + 0,30 us (for varje ytterligare utgang). Nar alla
utgangar anvands ar exekveringstiden 10,38 ps.

Vardet pa ingangen (1) sparas till utgangen (OA1...0A32) vald av adressingangen (A).
Alla 6vriga utgangar ar 0.
Om adressingangen ar 0, negativ eller dverstiger antalet utgangar ar alla utgangar 0.

Indatatyp véljs av anvandaren.
Adressingang (A): DINT
Ingang (I): INT, DINT, Boolean, REAL, REAL24

Antalet utgangskanaler (1...32) valjs av anvandaren.
Utgang (OA1...0A32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

DEMUX-MI
(BOOL) 82

TLA1 1 msec 1)

ont 0A1(82)

0A2(82)

0A2

Exekveringstid 0,99 s (nar tva utgangar anvands) + 0,25 us (for varje ytterligare utgang). Nar alla

utgangar anvands ar exekveringstiden 8,4 us.

Standardfunktionsblock
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Funktion

Ingangar

Utgangar
BRYTARE
(10063)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Vardet pa ingangen (l) sparas till utgangen (OA1...0A32) vald av adressingangen (A)
om laddningsingangen (L) eller sattingangen (S) ar 1. Nar laddningsingangen ar satt till
1 sparas vardet pa ingangen (I) till utgangen endast en gang. Nar sattingangen ar 1,
sparas vardet pa ingangen (1) till utgangen varje gang blocket exekveras. Sattingangen
asidosatter laddningsingangen.

Om aterstallningsingangen (R) ar 1 ar alla anslutna utgangar O.

Om adressingangen ar 0, negativ eller 6verstiger antalet utgangar ar alla utgangar 0.

Exempel:
S L R A | OA1 OA2 OA3 OA4
1 0 0 2 150 0 150 0
0 0 0 2 120 0 150 0
0 1 0 3 100 0 150 100
1 0 0 1 200 200 150 100
1 1 0 4 250 200 150 100 250
1 1 1 2 300 0 0 0 0

Indatatyp valjs av anvandare.

Adressingang (A): DINT

Aterstallningsingang (R): Boolesk
Laddningsingang (L): Boolesk

Sattingang (S): Boolesk

Ingang (1): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

Antalet utgangskanaler (1...32) véljs av anvandaren.
Utgang (OA1...0A32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

SWITCH
(BOOL) 83

TLAL 1 msec 1)
ACT

ouTL ouTL(83)

INL
ouT2 ouT2(83)

N2

0,68 us (nar tva ingangar anvands) + 0,50 us (for varje ytterligare ingang). Nar alla
ingangar anvands ar exekveringstiden 15,80 ps.

Utgangen (UT) &r lika med motsvarande ingang (IN) om aktiveringsingangen (AKT) ar
1. Annars ar utgangen 0.

Indatatyp och antal ingangar (1...32) valjs av anvandaren.
Aktiveringsingang (AKT): Boolesk
Ingang (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

Utgang (OUT1...0UT32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

Standardfunktionsblock
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(10064)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

(BOOL)

SWITCHC
84

TLAL 1 msec

)

ACT

CH AL

CH A2

CH BL

CH B2

ouT1

ouT2
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oUT1(84)

ouT2(84)

1,53 s (nar tva ingangar anvands) + 0,73 ps (for varje ytterligare ingang). Nar alla

ingangar anvands ar exekveringstiden 23,31 ps.

Utgangen (UT) ar lika med motsvarande kanal A-ingang (CH A1...32) om aktiveringsin-
gangen (AKT) ar 0. Utgangen ar lika med motsvarande kanal B-ingang (CH B1...32) om
aktiveringsingangen (AKT) &r 1.

Indatatyp och antal ingangar (1...32) valjs av anvandaren.

Aktiveringsingang (AKT): Boolesk
Ingang (CH A1...CH A32, CH B1...CH B32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

Utgang (OUT1...0UT32): INT, DINT, REAL, REAL24, Boolean

Standardfunktionsblock
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Tidur

MONO
(10057)

Blocksymbol

Exekveringstid

MONO
85

TLAL 1 msec (1)

RTG

o 0(85)

™

TE TE@85)

1

1,46 us

Utgangen (O) satts till 1 och tidrékningen startas om ingangen (I) satts till 1. Utgangen
aterstalls till 0 nar tiden definierad av tidpulsingangen (TP) har 16pt ut. Passerad tid (TE)
borjar raknas nar utgangen har satts till 1 och slutar nar utgangen sétts till 0.

Om RTG ar 0 far en ny ingangspuls under den tid som definieras av TP ingen verkan pa
funktionen. Funktionen kan startas om forst efter att tiden definierad av TP har 16pt ut.

Om RTG &r 1 och det kommer en ny ingangspuls under den tid som definieras av TP
startar tidrakningen om och passerad tid (TE) aterstalls till 0.

Exempel 1: MONO ar inte omtriggbar, dvs. RTG = 0.

RTG=0,TP=4s
LT

—F>
4s |

|
o 1 2 3 4 5
|

t/s

| |
| |
: 6 7 8 9 :10
TE=0s 'TE=0s TE=4s
TE=0s TE=4s
Exempel 2: MONO ar omtriggbar, dvs. RTG = 1.
RTG=1,TP=2s

A

o 1 2

|

|

: 28 Y
| s
| 7

w
- = - |- —
()]

|
|
|
|
T
|
'
* * *

|
TiE =0s * TE satts till 0. TE=2s
Omtriggningsingang (RTG): Boolesk
Tidpulsingang (TP): DINT (1 = us)
Ingang (1): Boolesk

Utgang (O): Boolesk
Utgang for passerad tid (TE): DINT (1 = 1 ps)

Standardfunktionsblock
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(10058)

TON
(10059)

Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Blocksymbol

Exekveringstid
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TOF
86

TLAL 1 msec (1)

IN

ET ET(86)

PT

Q(86)

Q

1,10 us
Utgangen (Q) satts till 1 nar ingangen (IN) satts till 1. Utgangen aterstalls till noll nar
ingangen har varit 0 under en tid definierad av pulstidingangen (PT).

Passerad tid (ET) borjar réknas nar utgangen satts till 0 och slutar nar ingangen satts till
1.

Exempel:
IN _|
47
‘€T Emn CET
Q . '
| | | |
| R
PT PT

Ingang (IN): Boolesk

Pulstidingang (PT): DINT (1 = 1 ps)

Utgang for passerad tid (ET): DINT (1 =1 us)
Utgang (Q): Boolesk

TON
87

TLA1 1 msec (1)

IN

- ET(87)

PT

87)

Q

1,22 us

Standardfunktionsblock
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Funktion
Ingangar
Utgangar
TP
(10060)
Blocksymbol

Exekveringstid

Funktion

Ingangar

Utgangar

Utgangen (Q) satts till 1 nar ingadngen (IN) har varit 1 under en tid definierad av
pulstidingangen (PT). Utgangen satts till 0 nar ingangen satts till 0.

Passerad tid (ET) borjar raknas nar utgangen sétts till 1 och slutar nar ingangen satts till
0.

Exempel:
IN | |

> > —>
 ET ET, ' ET |
I oy !

I I I

|<_>| IHI
PT PT

Ingang (IN): Boolesk

Pulstidingang (PT): DINT (1 = 1 ps)

Utgang for passerad tid (ET): DINT (1 =1 us)
Utgang (Q): Boolesk

TP
88

TLAL 1 msec (1)
PT

qQ Q88)

>IN
- ET(88)

1,46 us
Utgangen (Q) satts till 1 nar ingangen (IN) satts till 1. Utgangen satts till 0 nar ingangen
har varit 1 under en tid definierad av pulstidingangen (PT).

Passerad tid (ET) borjar raknas nar utgangen satts till 1 och slutar nar ingangen satts till
0.

[

PTt- - — -4 - -
| |
ET / ./
| [ 1
|

<>
PT

3}

Pulstidingang (PT): DINT (1 = 1 ps)

Ingang (IN): Boolesk

Utgang (Q): Boolesk

Utgang for passerad tid (ET): DINT (1 =1 us)

Standardfunktionsblock
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Mall for tillampningsprogram

Vad kapitlet innehaller

Detta kapitel presenterar tillampningsprogrammallen sa som den visas i verktyget
DriveSPC, efter uppladdning av en tom mall (Drive - Upload Template from Drive).

Mall fér tilldmpningsprogram
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Bilaga A — Faltbusstyrning

Vad kapitlet innehaller

Kapitlet beskriver hur frekvensomriktaren kan styras av externa enheter via ett
kommunikationsnat och en faltbussmodul (tillval).

Systemoversikt

Frekvensomriktaren kan anslutas till ett externt styrsystem via en faltbussmodul.
Adaptern sitter pa frekvensomriktarens utokningsplats 3.

Frekvensomriktare

I = I‘ I‘I Faltbuss-
I

styrenhet
Andra
enheter

Faltbuss

Dataflode

-——Styrord (STYRORD)
-———— Referenser

Process-I/O (cyklisk)

Statusord (SW) ——®»
Driftvarden —

- Process-I/O (cyklisk

Parameter skriva/lasa-begéaran/svar - Servicemeddelanden (acykl.)

Frekvensomriktaren kan stéllas in pa att ta emot all styrinformation via faltbuss-
granssnittet, eller styrningen kan férdelas mellan faltbussgranssnittet och 6vriga till-
gangliga kallor, t.ex. digitala och analoga ingangar.

Faltbussadaptrar finns tillgangliga for olika seriella kommunikationsprotokoll, ill
exempel:

PROFIBUS DP (FPBA-xx-adapter)

CANopen (FCAN-xx-adapter)

DeviceNet (FDNA-xx-adapter)

Modbus/RTU (FSCA-xx-adapter)

Modbus/TCP, EtherNet/IP, PROFINET 10 (FENA-xx-adapter)

Bilaga A — Féltbusstyrning
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+ EtherCAT ® (FECA-xx-adapter)

+ MACRO (FMAC-xx-adapter)

* ControlNet™ (FCNA-xx-adapter)

» EthernetPOWERLINK (FEPL-xx-adapter)
» Sercos Il (FSEA-xx-adapter).

Konfigurering av kommunikation via en faltbussmodul

Fore konfigurering av frekvensomriktaren for styrning via faltbussen maste modulen
installeras mekanisk och elektriskt enligt instruktionerna i Anvéndarhandledning for
frekvensomriktaren, samt den aktuella modulens dokumentation.

Kommunikationen mellan frekvensomriktaren och faltbussmodulen aktiveras genom
att parameter 50.01 AKT FALTBUSS sétts till (1) Till. De adapterspecifika parame-
trarna maste ocksa stallas in. Se tabellen nedan.

Parameter

Instéllning for falt-
busstyrning

Funktion/information

INITIERING OCH OVERVAKNING AV KOMMUNIKATION

50.01 AKT FALTBUSS

Initierar kommunikation mellan frekvensomriktare och faltbussmodul.

50.02 FUNKT KOMM-
FEL

2) Sakert varvt
3) Senast varvt

(
(
(1) Fel
(
(

Valjer hur frekvensomriktaren ska reagera om férbindelsen via faltbus-
sen skulle falla bort.

50.03 TID KOMMFEL 0,3...6553,5s Definierar tiden mellan detektering av kommunikationsbortfall och
atgard vald med parameter 50.02 FUNKT KOMMFEL.
50.04 FB REF1 SKAL- | (0) Ra data Definierar skalning av faltbussreferens.
g:ENF(; %?A?_?\I(IJSGFB (;) I\\//Iomtelnt Nar(0) Ré& data viljs, se &ven parametrarna 50.06...50.11.
55; A?J:\c/);atisk Nar bada parametrarna satts till (5) Automatisk, satts skalningarna for
faltbussreferenser automatiskt enligt parameter 34.03 EXT STYRN1
VAL1 sa som foljer:
FBA REF1 = Varvtal, FBA REF2 = Moment
ADAPTER MODULE CONFIGURATION

51.01 FB ADAPTER
TYP

Visar typen av faltbussmodul.

51.02 FB PAR2

51.26 FB PAR26

Dessa parametrar ar adapterspecifika. For ytterligare information, se Anvédndarhandledning fér
féltbussmodulen. Observera att inte alla dessa parametrar behdver anvandas.

51.27 FB PARARM
UPPDAT

(0) Klar
(1) UPPDATERA

Validerar alla férandringar av konfigurationsparametrar for faltbussa-
daptern.

51.28 VERS PAR
TABELL

Visar parametertabellrevisionen for faltbussmodulen, som ar lagrad i
frekvensomriktarens minne.

51.29 FRO TYP KOD

Visar frekvensomriktartypkoden for faltbussmodulen, som ar lagrad i
frekvensomriktarens minne.

51.30 FB MAPPNING
VERS

Visar fatbussmodulens modulmappningsfilrevision, som ar lagrad i frek-
vensomriktarens minne.
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Parameter

Installning for falt-
busstyrning

Funktion/information

51.31 FB ADAPTER
STAT

Visar tillstandet for faltbussmodulens kommunikation.

51.32 FB MJUKVARU
VERS

Visar faltbussadapterns gemensamma programrevision.

51.33 FB APPL VER-
SION

Visar faltbussadapterns tillampningsprogramrevision.

Obs: | faltbussmodulens Anvéndarhandledning ér parametergruppnumret 1 eller A fér parametrarna 51.01...51.26.

TRANSMITTED DATA SELECTION

52.01 FBDATAIN1 ... | O Definierar data som overfors fran frekvensomriktare till faltbussadminis-
52.12 FB DATA IN12 4...6 tratoren.
14...16 Obs: Om valda data 6verstiger langden 32 bit reserveras tva parame-
101...9999 trar for 6verforing.
53.01 FBDATAUT1... | 0 Definierar data som 6verfors fran faltbussadministratéren till frek-
53.12 FB DATA UT12 1...3 vensomriktaren.
11...13 Obs: Om valda data Gverstiger Iangden 32 bit reserveras tva parame-
1001...9999

trar for overforing.

Obs: | faltbussmodulens Anvandarhandledning ar parametergruppnumret 2 eller B fér parametrarna 52.01...52.12 och 3
eller C for parametrarna 53.01...53.12.

Efter att modulkonfigurationsparametrarna har satts maste frekvensomriktarens
styrparametrar (se Installning av motorstyrningsparametrarna nedan) kontrolleras
och eventuellt justeras.

De nya instéllningarna trader i kraft nar frekvensomriktaren spanningssatts nasta
gang eller nar parameter 51.27 FBA PAR REFRESH aktiveras.
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Installning av motorstyrningsparametrarna

Kolumnen Installning for faltbusstyrning ger det varde som ska anvandas nar
faltbussgranssnittet ar 6nskad kalla eller 6nskat mal for en viss signal. Kolumnen
Funktion/information ger en beskrivning av parametern.

Parameter I“nstallnlng f.or Funktion/information
faltbusstyrning
VAL AV KALLA FOR STYRKOMMANDON
10.01 EXT1 START (3) FALTBUSS Valjer faltbussen som kalla for start- och stoppkommandon nar EXT1
FUNKT ar vald som aktiv styrplats.
10.04 EXT2 START (3) FALTBUSS Valjer faltbussen som kalla for start- och stoppkommandon nar EXT2
FUNKT ar vald som aktiv styrplats.
24.01 VAL VARVTAL (3) FB REF1 Faltbussreferens REF1 eller REF2 anvands som varvtalsreferens 1.
REF1 (4) FB REF2
24.02 VAL VARVTAL (3) FB REF1 Faltbussreferens REF1 eller REF2 anvands som varvtalsreferens 2.
REF2 (4) FB REF2
32.01 VAL MOMENT (3) FB REF1 Faltbussreferens REF1 eller REF2 anvands som momentreferens 1.
REF1 (4) FB REF2
32.02 VAL MO TILL- (3) FB REF1 Faltbussreferens REF1 eller REF2 anvands som momentreferenstil-
SKOTT (4) FB REF2 lagg.
SYSTEM CONTROL INPUTS

16.07 PAR SPARNING (0) Klar Sparar parametervardesférandringar (inklusive de som gjorts via falt-

(1) Spara busstyrning) i permanent minne.

Bilaga A — Féltbusstyrning
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Den cykliska kommunikationen mellan ett faltbussystem och frekvensomriktaren
bestar av 16/32-bit in- och utgangsdataord. Frekvensomriktaren kan hantera upp till
12 dataord (16 bit) i vardera riktningen.

Data som dverfors fran frekvensomriktaren till faltbussadministratorn definieras av
parametrarna 52.01 FB DATA IN1...52.12 FB DATA IN12 och data som overfors fran
faltbussadministratorn till frekvensomriktaren definieras av parametrarna 53.01 FB

DATA UT1...53.12 FB DATA UT12.

Faltbussnatverk

Faltbussmodulmodul

1)

_ EXT1/2
FB-profil Start funk
2.12 FB STYRORD 6
2.14 FB REF 1
2.15 FB REF 2
10.01/10.04
|Par. 10.01...99.13 REF1 VAL

2.13 FB STATUS-

ORD

C

FB AKT VARDE1

FB AKT VARDE2

24.01/32.01/
32.02

REF2 VAL

|Par. 01.01...99.13

|
|| DAIA Profil
| ut? val 4
| 2
! > DATA UT
. | 2 val
| 3 3)
2 )
Faltbuss-|
specifikt i
I granssnitt [ DATA Profil
g | N2 val Grupp 53
9) 5)
| 1
= 2 > DATA IN
val
3 3)
2 /
|
|
Cyklisk kommunikation Grupp 52

Acyklisk kommunikation

Se dokumentationen for aktuell
faltbussmodul.

C

24.02/32.01/
32.02

1) Se aven andra parametrar som kan styras via faltbussen.

2) Det max antal dataord som kan hanteras ar protokollberoende.
3) Profil-/instansurvalsparametrar. Faltbussadapterspecifika parametrar. For ytterligare information, se dokumen-

tationen for faltbussmodulen.

4) Med DeviceNet dverfors styrdelen direkt.

5) Med DeviceNet 6verfors arvardesdelen direkt.

Parameter-
tabell
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Styrord och statusord

Styrordet (CW) ar det viktigaste sattet att styra omriktaren via faltbussystem. Styror-
det sénds av faltbussadministratoren till frekvensomriktaren. Frekvensomriktaren
vaxlar mellan tillstand enligt bitkodade instruktioner i styrordet.

Statusordet innehaller information om status och sands av frekvensomriktaren till
faltbussadministratorn.

Arvarden

Arvarden (AKT) &r 16/32-bit ord som innehaller information om valda funktioner hos
frekvensomriktaren.

Faltbusskommunikationsprofil

Faltbusskommunikationsprofilen ar en tillstAndsmodell som beskriver allmanna till-
stand och tillstandsoévergangar for frekvensomriktaren. Tillstandsdiagram pa sid 345
presenterar de viktigaste tillstanden (inklusive tillstdndsnamnen i Faltbussprofilen).
Faltbusstyrordet (2.12 FB STYRORD, sid 69) styr 6vergangarna mellan dessa till-
stand, medan Faltbusstatusordet (2.13 FB STATUSORD, sid 71) visar tillstandet for
frekvensomriktaren.

Faltbussmodulprofilen (vald av modulparametrar) definierar hur styrordet och status-
ordet dverfors i ett system som bestar av faltbussadministratorn, faltbussmodul och
frekvensomriktare. Med transparenta driftldgen éverfors styrord och statusord utan
nagon konvertering mellan faltbussadministrator och frekvensomriktare. Med 6vriga
profiler (t.ex. PROFIdrive fér FPBA-01, AC/DC drive for FDNA-01, DS-402 for
FCAN-01 och ABB Drives-profilen for alla faltbussmoduler) konverterar faltbussmo-
dulen styrordet till Faltbusskommunikationsprofilen och statusordet fran Faltbuss-
kommunikationsprofilen till det faltbusspecifika statusordet.

For beskrivningar av dvriga profiler, se dokumentationen for aktuell faltbussmodul.

Faltbussreferens

Referenser (FBA REF) ar 16/32-bit heltal med tecken. En negativ referens bildas
genom att tvakomplementet till motsvarande positiva referens beraknas. Innehallet i
varje referensord kan anvandas som varvtals- eller momentreferens.

Nar moment- eller varvtalsreferensskalning véljs (med parameter 50.04 FB REF1
SKALNING/50.05 FB REF2 SKALNING), ar faltbussens referenser 32-bit heltal. Var-
det bestar av ett 16-bitars heltal och ett 16-bitars brak. Varvtals-/momentreferensen
skalas enligt féljande:

Val av Skalning Noter
Momentreferens | FB REF/65536 Slutlig referens begransas av parametrarna 20.06 MAX
(varde i %) MOMENT och 20.07 MIN MOMENT.
Varvtalsreferens | FB REF/65536 Slutlig referens begransad av parametrarna 20.01 MAX
(varde i rpm) VARVTAL, 20.02 MIN VARVTAL och 24.12 ABS MIN VARV-
TREF.
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Nedan visas tillstandsdiagram for faltbusskommunikationsprofiler. Fér évriga profiler,
se dokumentationen for aktuell faltbussmodul.
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Bilaga B - Drift till drift-buss

Vad kapitlet innehaller

Allmant

Detta kapitel beskriver anslutning av och tillgangliga kommunikationsmetoder for
drift till drift-buss. Exempel pa standardmassiga funktionsblock i kommunikationen
ges med borjan pa sid 355.

Drift till drift-bussen ar en busstruktur enligt RS-485, vilken byggs upp genom att
plintblocken X5 pa JCU-styrenheten i flera frekvensomriktare kopplas samman. Det
gar aven att anvanda en FMBA Modbus-utbyggnadsmodul installerad pa ett
utdkningsfack pa JCU-enheten. Mjukvaran stoder upp till 63 noder pa bussen.

Bussen har en ledar-frekvensomriktare Ovriga frekvensomriktare pa bussen &r
foljare Som forval galler att ledaren levererar saval styrkommandon som varvtals-
och momentreferenser till féljarna. Ledaren kan skicka 8 meddelanden per
millisekund med 100/150-mikrosekunders intervall. Att skicka ett meddelande tar
cirka 15 mikrosekunder, vilket resulterar i en teoretisk lankkapacitet pa ca 6
meddelanden per 100 mikrosekunder.

Multicast-6verféring av styrdata och referens 1 till en férdefinierad grupp frek-
vensomriktare ar mojlig, liksom chained multicast-6verforing. Referens 2 sands alltid
av ledaren till alla foljare. Se parametrarna 57.11...57.14.

Anslutning

En dubbelskarmad kabel med tvinnade parledare (~100 ohm, t.ex. PROFIBUS-
kompatibel kabel) maste anvandas. Maximal langd foér lanken ar 50 m.

JCU-styrenheten har en bygel (J3, "T”) omedelbart intill plintblock X5, avsedd for
bussterminering. Termineringen maste vara TILL pa frekvensomriktarna som sitter i
andarna av drift till drift-bussen. P& mellanliggande frekvensomriktare ska termine-
ringen vara FRAN.

Istallet for X5-kontaktdonet kan en FMBA Modbus-modul anvandas.

For basta immunitet mot storningar rekommenderas kabel av hég kvalitet. Kabeln
ska hallas sa kort som mojligt. Undvik onddiga slingor och att férlagga kabeln nara
kraftkablar (som motorkablar).

Obs: Skarmarna ska jordas pa styrkabelns kabeloverfallsplat i frekvensomriktaren.
F&lj instruktionerna i Beskrivning av hardvara for frekvensomriktaren.
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Dataset

Fdljande schema visar anslutning av drift till drift-lanken.

..............................

[ <| [a | =] [<] [a] - <| [a
<01 t o t t : & j
o m m
El X5:D2D o X5:D2D El X5:D2D
™ ™ ™
] ) )
Terminering TILL Terminering FRAN mus Terminering TILL
JCU JCU JCU
Omriktare 1 Omriktare 2 Omrikt. n

Drift till drift-bussen anvander DDCS-meddelanden och -datasettabeller (Distributed
Drives Communication System) fér datadverforing. Varje frekvensomriktare har en
datasettabell med 256 dataset, numrerade 0...255. Varje dataset innehaller 48 bit.

Som foérval reserveras dataseten 0...15 och 200...255 for frekvensomriktarens
firmware. Dataseten 16...199 ar tillgangliga for anvandartillampningsprogrammet.

Innehallet i de bada dataseten for firmware-kommunikation kan konfigureras fritt med
pekarparametrar och/eller tillampningsprogrammering med verktyget DriveSPC. Sty-
rordet pa 16 bit och drift till drift-referens 1 pa 32 bit éverférs fran ett dataset med en
cykeltid pa 500 mikrosekunder (som forval). Drift till drift-referens 2 (32 bit) éverfors
fran det andra datasetet med en cykeltid pa 2 millisekunder (som férval). Beroende pa
frekvensomriktarstyrmetoden kan foljarna konfigureras att anvanda drift till drift-kom-
mandon och referenser med foljande parametrar:

Instéllning for drift till

Styrdata Parameter drift-kommunikation

10.01 EXT1 START FUNKT
10.04 EXT2 START FUNKT

24.01 VAL VARVTAL REF1

Start/stopp-kommandon (4)D2D

Varvtalsreferens 5) D2D REF1 eller

(
24.02 VAL VARVTAL REF2 | (6) D2D REF2
Vridmomentbérvarde 32.01 VAL MOMENT REF1 | (5) D2D REF1 eller
32.02 VAL MO TILLSKOTT | (6) D2D REF2

Kommunikationsstatus for féljarna dvervakas genom periodiska dvervakningsmed-
delanden fran ledaren till de enskilda féljarna (se parametrarna 57.04 AKT FOL-
JARE 1_31 och 57.05 AKT FOLJARE32_62).

Funktionsblocken for drift till drift-buss kan anvandas i verktyget DriveSPC for att
tillata ytterligare kommunikationsmetoder och for att &ndra anvandningen av dataset
mellan frekvensomriktare. Se Kommunikation (sid 264).
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Typer av meddelandeoverforing

Varje frekvensomriktare pa bussen har en unik nodadress som tillater punki-till-
punkt-kommunikation mellan tva frekvensomriktare. Nodadressen O tilldelas auto-
matiskt ledarfrekvensomriktaren. Ovriga frekvensomriktare far nodadresser som
definieras av parameter 57.03 NODADRESS FOLJ.

Multicast-adressering stods, vilket tillater gruppering av frekvensomriktare. Data som
skickas till en multicast-adress tas emot av alla frekvensomriktare som har den
adressen. En multicast-grupp kan besta av 1...62 frekvensomriktare.

| broadcast-Gverforing skickas data till alla frekvensomriktare (i praktiken alla foljare)
pa bussen.

Kommunikation ledare-till-foljare och féljare-till-féljare stdéds. En foljare kan skicka ett
meddelande till en annan foljare (eller en grupp foljare) efter att ha tagit emot en
token fran ledaren.

Typer av meddelandedverféring Obs
Point-to-point Ledare point-to-point Stdds endast i ledare
Read remote Stéds endast i ledare
Foljare point-to-point Stéds endast i féljare
Standard multicast For bade ledare och foljare
Broadcast For bade ledare och foljare
Token-meddelande fér foljare-till-féljare-kommunikation | —
Chained multicast Stéds endast for drift till drift-referens 1 och
styrord
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Ledare, point-to-point messaging

| denna typ av meddelandeéverforing skickar ledaren ett dataset (LocalDsNr) fran
sin egen datasettabell till féljarens. TargetNode ar foljarens nodadress. RemoteDsNr
specificerar mal-datasetets nummer.

Foljaren svarar genom att returnera innehallet i nasta dataset. Svaret lagras i
dataset LocalDsNr+1 i ledaren.

Obs: Ledare, point-to-point messaging stdéds endast av ledaren darfér att svaret
alltid skickas till nodadress 0 (ledaren).

Ledare Foljare

Datasettabell Datasettabell

(LocalDsNr) | | TargetNode = X
(LOCQ'DSNF+1) \
\ (RemoteDsNr)
(RemoteDsNr+1)

57.03 NODADRESS FOLJ = X

/

Read remote messaging

Ledaren kan lasa ett dataset (RemoteDsNr) fran en féljare som specificeras av
TargetNode. Fdljaren returnerar innehallet i begart dataset till ledaren. Svaret lagras
i dataset LocalDsNr i ledaren.

Obs: Read remote messaging stdds endast av ledaren darfér att svaret alltid
skickas till nodadress 0 (ledaren).

Ledare Foljare

Datasettabell Datasettabell
TargetNode = X

(LocalDsNr)

]

(RemoteDsNr)

57.03 NODADRESS FOLJ = X
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Foljare, point-to-point messaging

Denna typ av 6verféring ar avsedd for punkt-till-punkt-kommunikation mellan féljare.
Efter att ha tagit emot ett token fran ledaren kan en féljare skicka ett dataset till en
annan foljare med ett foljare point-to-point-meddelande. Mal-frekvensomriktaren
specificeras med hjalp av nodadress.

Obs: Data skickas inte till ledaren.

Token - ey
Ledare Foljare Fodljare
Datasettabell Datasettabell Datasettabell
(RemoteDsNr)

57.03 NODADRESS FOLJ = X

Standard multicast messaging

Vid Standard multicast messaging kan ett dataset skickas till en grupp frekvensom-
riktare som har samma standardmassiga multicast-gruppadress. Malgruppen defi-
nieras av standardfunktionsblocket D2D_Conf (se sid 264).

Sandande frekvensomriktare kan antingen vara ledaren, eller en féljare som har fatt
en token fran ledaren.

Obs: Ledaren tar inte emot sanda data aven om den ingar i mal-multicast-gruppen.

Master-to-follower(s) multicasting

Ledare Foljare Foljare
Datasettabell Datasettabell Datasettabell
Target Grp = X
(LocalDsNr) \\
\ (RemoteDsNr) | | @ (RemoteDsNr)

Std Mcast Group = X

Std Mcast Group = X
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Follower-to-follower(s) multicasting

Ledare

Datasettabell

Token

Foljare

Datasettabell

(LocalDsNr) N Target Grp = X

Broadcast messaging

Vid broadcasting skickar ledaren ett dataset till alla foljare, eller en foljare skickar ett

\ (RemoteDsNr)

Foljare

Datasettabell

| T7—® (RemoteDsNr)

Foljare

Datasettabell

Std Mcast Group = X

Std Mcast Group = X

dataset till alla andra foljare (efter att ha tagit emot ett token fran ledaren).

Malet (Target Grp) satts automatiskt till 255 for att innefatta alla foljare.

Obs: Ledaren tar inte emot nagra data som sants av foljarna.

Master-to-follower(s) broadcasting

Ledare

Datasettabell

(LocalDsNr)

Foljare Foljare
Datasettabell Datasettabell
Target Grp = 255
\ (RemoteDsNr) | | M (RemoteDsNr)

Bilaga B - Drift till drift-buss




353

Follower-to-follower(s) broadcasting

Ledare

Datasettabell

Token

Foljare Foljare Foljare
Datasettabell Datasettabell Datasettabell
(LocalDsNr) M Target Grp = 255

\ (RemoteDsNr) | | ——#wl (RemoteDsNr)

Chained multicast messaging

Chained multicast messaging stods endast for drift till drift-referens 1 av mjukvaran.

Meddelandekedjan borjar alltid vid ledaren. Malgruppvardet definieras av parameter
57.13 NASTK REF1 MCGRP. Meddelandet tas emot av alla féljare som har parame-
ter 57.12 REF1 MC GRUPP satt till samma varde som parameter 57.13 NASTK
REF1 MCGRP i ledaren.

Om en féljare har parametrarna 57.03 NODADRESS FOLJ och 57.12 REF1 MC
GRUPRP satta till samma varde blir den en underledare. Nar en underledare har tagit
emot ett multicast-meddelande skickar den sitt eget meddelande till nasta multicast-
grupp, definierad av parameter 57.13 NASTK REF1 MCGRP.

Varaktigheten for hela meddelandekedjan ar cirka 15 mikrosekunder, multiplicerat
med antalet Iankar i kedjan (definieras med parameter 57.14 NR REF1 MC GRP i
ledaren).
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Ledare

Foljare

2.17 D2D STYRORD

Foljare

(57.08 LED VAL
D2DSTYRO)

2.19 D2D REF1

2.17 D2D STYRORD

Foljare

(57.06 LED VAL D2D
REF1)

(57.08 LED VAL
D2DSTYRO)

2.19 D2D REF1

2.17 D2D STYRORD

(57.06 LED VAL D2D
REF1)

(57.08 LED VAL
D2DSTYRO)

2.19 D2D REF1

57.01 AKT D2D LANK =
(2) Ledare

(57.06 LED VAL D2D
REF1)

(57.08 LED VAL
D2DSTYRO)

57.03 NODADRESS
FOLJ =
ingen bet.

57.01 AKT D2D LANK =
(1) Foljare

(57.06 LED VAL D2D
REF1)

57.03 NODADRESS
FOLJ =2

57.01 AKT D2D LANK =
(1) Foljare

57.11 REF1 MEDD TYP =
(1) Refl MC Grp

57.11 REF1 MEDD TYP =
(1) Reft MC Grp

57.03 NODADRESS
FOLJ =4

57.01 AKT D2D LANK =
(1) Foljare

57.12 REF1 MC GRUPP
= ingen bet.

57.12 REF1 MC GRUPP

57.11 REF1 MEDD TYP =
(1) Reft MC Grp

57.03 NODADRESS
FOLJ=5*

57.13 NASTK REF1
MCGRP =2

57.12 REF1 MC GRUPP

57.11 REF1 MEDD TYP =
(0) Broadcast *

57.14 NR REF1 MC GRP
=3

57.12 REF1 MC GRUPP
=5*

57.13 NASTK REF1
MCGRP = ingen bet.

57.14 NR REF1 MC GRP
=ingen bet.

=2 =4
57.13 NASTK REF1 57.13 NASTK REF1
MCGRP =4 MCGRP =5
57.14 NR REF1 MC GRP 57.14 NR REF1 MC GRP
=ingen bet. =ingen bet.
Foljare Foljare

2.17 D2D STYRORD

2.19 D2D REF1

_t 2.17 D2D STYRORD

2.19 D2D REF1

57.01 AKT D2D LANK =
(1) Foljare

57.03 NODADRESS
FOLJ =
1

57.01 AKT D2D LANK =
(1) Foljare

57.11 REF1 MEDD TYP =
ingen bet.

57.03 NODADRESS
FOLJ =
3

57.12 REF1 MC GRUPP
=2

57.11 REF1 MEDD TYP =
ingen bet.

57.13 NASTK REF1
MCGRP = ingen bet.

57.12 REF1 MC GRUPP
=4

57.14 NR REF1 MC GRP
=ingen bet.

57.13 NASTK REF1
MCGRP = ingen bet.

57.14 NR REF1 MC GRP
=ingen bet.

* Kvittens fran sista foljaren till ledaren kan férhindras genom att man sétter parameter 57.11 REF1 MEDD TYP till (0) Broadcast
(krévs darfor att parametrarna 57.03 NODADRESS FOLJ och 57.12 REF1 MC GRUPP har samma vérde). Alternativt kan nod-/
gruppadresserna (parametrarna 57.03 NODADRESS FOLJ och 57.12 REF1 MC GRUPP) séttas till olika véarden.
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Exempel pa anvandning av standardfunktionsblock i drift till drift-

kommunikation

Ledare
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Exempel pa point-to-point messaging i ledare

Féljare (nod 1)

355

Se aven beskrivningen av drift till drift-kommunikationsblock som bérjar pa sid 264.

05 _Peadlocal
TLAT 59 fries (k1]
- Lo sl
s 16H Daad 30MEARS |
Dues? 1h Bt ST1
L Emiaty |
05 _Writelocal
TLAL 30 Freie o
AL Lo allebe
. [ Emi¥, .
Diwad 3EB
Dt Ko .
TS 1) Diwal 328

1. Ledaren skickar en konstant (1) och vardet i med-
delanderaknaren till féljar-dataset 20. Data férbe-

reds och skickas fran dataset 16.

2. Fodljaren skickar mottaget raknarvarde och en kon-

stant (21) som svar till ledaren.

3. Ledaren beraknar skillnaden mellan senaste med-

delandenummer och mottagna data.
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Ledare
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Exempel pa read remote messaging

2.

Féljare (nod 1)

D5_wrislocal

TLAL | moss {1
= sl

Ermir
e Dl 1t
LT

Diadad 1L

”
Ererfaty

Ledaren laser innehallet i foljar-dataset 22 till sitt eget
dataset 18. Data ar tillgangliga via DS_ReadLocal-

blocket.

| féljaren forbereds konstanta data i dataset 22.
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Slappning av token for foljare-till-foljare-kommunikation

Ledare

1. Denna drift till drift-buss bestar av tre frekvensomriktare

LA _MCastT oloan
— = (ledare och tva foljare).
Targa tiocs o e 2. Ledaren fungerar som "ordférande”. Féljare 1 (nod 1)
e e tillats skicka ett meddelande med ett intervall pa 3 ms.
Fdljare 2 (nod 2) tillats skicka ett meddelande med ett
intervall pa 6 ms.
DEﬁ_hbastTdcmm
TRAZ 5 Akl =]
Tarp Had — rm““‘:l B
Mg Cryda

Exempel pa point-to-point messaging i foljare

Féljare 1 (nod 1)

Féljare 2 (nod 2)
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1. Foljare 1 skriver lokalt dataset 24 till foljare 2-dataset 30 (3 ms intervall).

2. Foljare 2 skriver lokalt dataset 33 till foljare 1-dataset 28 (6 ms intervall).

3. Dessutom laser bada foljarna data fran lokala dataset.
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Exempel pa standard master-to-follower(s) multicast messaging
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1. Ledaren skickar en konstant (9876) och vardet i meddelanderéaknaren till alla féljare i standard multicast group 10.

Data forbereds och skickas fran ledar-dataset 19 till féljar-dataset 23.

2. Mottagna data lases fran dataset 23 hos mottagande foljare.
Obs: Exempeltillampningen for ledaren ovan géaller aven sandande fdljare vid standard follower-to-follower multicasting.

Exempel pa broadcast messaging
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1. Ledaren skickar en konstant (9876) och vardet i meddelanderaknaren till alla foljare. Data forbereds och skickas fran
ledar-dataset 19 till foljar-dataset 23.

2. Mottagna data lases fran dataset 23 hos féljarna.
Obs: Exempeltilldmpningen fér ledaren ovan géller &ven sédndande foljare vid follower-to-follower broadcasting.
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Bilaga C - Diagram over styrkedja och
frekvensomriktarlogik.

Vad kapitlet innehaller

Kapitlet beskriver frekvensomriktarstyrkedjan och styrlogiken.

Bilaga C - Diagram &ver styrkedja och frekvensomriktarlogik.
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Ytterligare information

Fragor om produkter och service

Eventuella fragor med avseende pa produkten skall riktas till lokal ABB-representant.
Ange produktens typkod och serienummer. En lista 6ver ABB:s tekniska partners finns pa
adressen www.abb.com/drives, klicka pa Partners.

Produktutbildning

For information om ABBs produktutbildning, ga till www.abb.com/drives och valj Training
courses.

Kommentarer om ABB Drives handbocker

Vi valkomnar dina kommentarer om vara handledningar. Ga till www.abb.com/drives och
valj Document Library — Manuals feedback form (LV AC drives).

Dokumentbibliotek pa Internet

Du kan s6ka handbécker och annan produktdokumentation i PDF-format i vart
dokumentbibliotek pa Internet. Ga till www.abb.com/drives och valj Document Library. Du
kan bladdra bland titlarna, eller ange ett sokkriterium, t.ex. en dokumentkod, i sokfaltet.



http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives

Kontakta oss

www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners
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